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“La Guia prdactica de topografia para la configuracion de los receptores
GNSS” ha sido elaborada por un auxiliar profesional del area de
topografia de la Escuela Profesional de Ingenieria Civil. Tiene como
objetivo orientar a los estudiantes vy darles las herramientas
necesarias para que auténomamente puedan  realizar
levantamientos con los receptores geodésicos GNSS. Esta guia les
servira —tanto para el desarrollo de la practica como para el ambito
profesional— en lo que respecta al uso y configuracion de los
receptores geodésicos GNSS.

En la guia se explica detalladamente el procedimiento para configurar
y realizar levantamientos con los receptores geodésicos, utilizando
los softwares correspondientes para la toma de datos en campo vy
desarrollen el postproceso.

La Autora
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INDICACIONES
GENERALES

Es fundamental que los estudiantes, para realizar las practicas de campo, tengan los EPP correspondientes que la
escuela les proporciona (casco y chaleco). Adicionalmente, deben cumplir con las indicaciones del jefe de practicas en
cuanto al cuidado de los equipos vy la seguridad en el desarrollo de la actividad, implementando conos de seguridad
para resguardar el perimetro donde se va a trabajar.

EQUIPO DE PROTECCION PERSONAL (EPP) DE USO OBLIGATORIO

FIGURA 1. EPP. Fuente propia. FIGURA 2. Uso obligatorio de EPP.
Fuente propia.

IMPLEMENTAR EL USO DE CONOS DE SEGURIDAD PARA RESGUARDAR

FIGURA 3. Uso de conos. Fuente FIGURA 4. Uso de conos en areas de
propia. trabajo. Fuente propia.

OBJETIVO
La presente guia tiene como objetivo principal orientar a los alumnos en |a configuracion y manejo de los
receptores GNSS modelo Hiper VR, utilizando los métodos de posicionamiento estatico, cinematico,

como un movil RTK y diferencial.
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DESCRIPCION DE LA GUIA PARA LA
CONFIGURACION DE BECEPTORES GNSS
ESPECIFICACIONES TECNICAS

Descripcion del equipo

Hiper VR Receptor Geodésico GNSS

Los receptores GNSS son la interfaz de usuario a cualquier Sistema Global de Navegacion por Satélite (GNSS), v su
objetivo es procesar las Sefales en el Espacio (SIS) transmitidas por los satélites. La mayoria de ellos se basan en

soluciones de navegacion del receptor que proporcionan posicion, velocidad y tiempo.

Las caracteristicas principales de los receptores GNSS son:

Tipo y constelacion que se recibe.
Precision de medida (Estatico, Cinematico, RTK, Diferencial o SBAS).

Comunicacion de entrada y salida.

Disponibilidad de telefonia integrada.

Disponibilidad de radio.

El GNSS en topografia se conoce como GNSS geodésico; en este caso, el aparato con conexion satelital se emplea
para georreferenciar lugares vy conocer los datos de posicion espacial de estos —por ejemplo, la altitud vy las
coordenadas—, gracias a esta informacion recopilada se pueden generar mapas de gran precision.

El Hiper VR es una solucion completa v versatil en muchos sentidos. Se puede usar para levantamientos GNSS
estaticos o cinematicos —como un movil RTK de red—, se puede incorporar un madem celular interno 4G / LTE del
FC-5000 v también en el flujo de trabajo de posicionamiento hibrido patentado por Topcon.

El Sistema Global de Navegacion por Satélite representa todos los sistemas satelitales que se utilizan actualmente en
todo el mundo, como GPS, GLONASS vy Galileo.

Segln la constelacion con la que trabajan, los sistemas mas relevantes son:

»GALILEO: Es el sistema europeo de radionavegacion y posicionamiento por satélite desarrollado y controlado por la
Unién Europea.

=GPS: Es un sistema de navegacion por satélite utilizado por el Sistema de Posicionamiento Global NAVSTAR. Es de
origen militar, controlado por EE. UU.

*GLONASS: De origen militar, es un sistema global de navegacion por satélite desarrollado por la Unién Soviética.

«BEIDOU: Es un sistema de navegacion por satélite desarrollado por China.

07
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s-' Segmento Espacial
“a
&

Segmento Control

FIGURA 5. Recepcion de satélites.
Fuente: https://paratopografia.com/geodesia/sistema-satelital-de-navegacion-global/

FIGURA 6. Levantamiento RTK.
Fuente: https://jkimportacion.com/gps-diferencial/gps-diferencial-gnss-chc-i80-chcnav-detail.html
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Dos receptores geodésicos GNSS marca TOPCON modelos Hiper VR nimeros de serie: Base: 1448-23715 /
Rover:1448-23721.

= Base nivelante con plomada 6ptica, nivel esférico y adaptador Tribach.
= Libreta controladora o colectora de datos marca Topcon.

= Dos antenas de radio UHF.

= Cables de transferencia USB.

= Cargadores de baterias con cable poder.

= Un niple con una platina de medicion se usa para medir la distancia inclinada de la base.

O

B
2 romcon |

= Tripode de aluminio marca Topcon.

Colectora

FIGURA 7. Partes del equipo.
Fuente: https://www.4kequipment.com/topcan-dual-hiper-vr-uhf-ii-gps-gnss-base-rover-kit-w-fc
-6000-tablet-pocket-3d-software/
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RECEPTOR GNSS GEODESICO
MARCA TOPCON MODELO HIPER VR
DESCRIPCION DE LOS BOTONES DE FUNCIONAMIENTO LED

E Boton de encendido E Celular

B Estado Rx/Tx Radio modem

n Grabar B Indicador de bateria

FIGURA 8. Funcion de los botones del receptor.
Fuente: https://www.directindustry.es/prod/topcon/product-22493-2220663.html

n Energia B Micro USB

E Serial H Antena externa GNSS

FIGURA 9. Funcion de los botones del receptor.
Fuente: https://www.directindustry.es/prod/topcon/product-22493-2220663.html
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DESCRIPCION DE INDICADORES
PANEL DE VISUALIZACION LED

n Boton de encendido multifuncion

FIGURA 10. Descripcion boton de encendido.
Fuente: https://www.directindustry.es/prod/topcon/product-22493-2220663.html

= Su primera funcién es encender el equipo. Se deja presionado de uno a dos segundos hasta que todas las luces se
pongan blancas, luego debemos esperar cuarenta segundos para que encienda v ya el boton de encendido deja de
parpadear.

» Para apagar el equipo presionar de tres a cinco segundos v el equipo se apaga, o hasta que el led del satélite se
ponga amarillo.

= Con el boton de encendido también podemos grabar datos en modo estatico. Se presiona el boton de encendido tres
veces seguidas en un lapso de dos segundos, y luego para dejar de grabar repetimos presionando el boton de
encendido tres veces seguidas.

= Se presiona de cinco a diez segundos para resetear el equipo, un reseteo de fabrica en caso de que el equipo no
responda.

11
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n g
| | n Fence antenna E Bluetooth

E Power Button B Radio Rx/Tx
B Status Battery

FIGURA 11. Descripcion botones led.
Fuente: https://www.topconpositioning.com/content/dam/topcon_digital _asset_hub/collateral/brochures/
HiPerVR _VersatileGNSSReceiver _Broch_7010-2258_LTR_EN_US_HiRes.pdf

Status

Brinda informacion actual del rastreo de satélites y la cantidad de satélites de las diferentes constelaciones captadas.
Si el led parpadea rojo significa que no esta rastreando ningln satélite. Si parpadea verde significa que ha detectado
satélites de la constelacion GPS, cada parpadeo verde es un satélite detectado de esta constelacion. Si parpadea
amarillo indica que ha detectado satélites de la constelacion GLONAS, y cada parpadeo es un satélite detectado de
esta constelacion. Si parpadea celeste indica que ha detectado satélites de la constelacion GALILEO, si parpadea tres
veces indica que ha detectado tres satélites de esta constelacion.

Memoria

Nos indica si el equipo esta grabando. Se inicia la grabacion cuando tocamos el botén de encendido tres veces
seguidas, entonces este led empieza a parpadear de color verde; esto indica que esta grabando informacion para
hacer el postproceso. Luego, cuando queremos parar la grabacion, presionamos tres veces seguidas el boton de
encendido, si este led parpadea rojo indica que la memoria esta llena, debemos descargar la data para liberar.

Bluetooth
Siempre parpadea, deja de parpadear cuando se conecta a un equipo.

Radio

Siempre esta de color verde y cambia a rojo 0 amarillo si el equipo se esta usando como base para RTK. Si esta de color
verde (nicamente indica que NO esta transmitiendo datos, pero si cambia a rojo simultaneamente quiere decir que Si
esta transmitiendo datos desde la base. Si el led de la antena del rover esta verde nos esta indicando que no recibe
sefial, pero si el rover parpadea amarillo quiere decir que Si esta recibiendo sefial desde la base para corregir RTK.

Bateria

Este led presenta tres colores:

VVerde: Nos indica que la bateria esta con mas de 50 % de carga.

Amarillo: Indica que la carga de la bateria esta entre el 10 % vy 50 %.

Rojo: La bateria esta en menos de 10 % de carga. Se recomienda cargar, el tiempo estimado de carga es de tres horas
aproximadamente.

Nota: El equipo cuenta con una bateria interna recargable, el tiempo de funcionamiento continuo es un aproximado de
diez horas.

12



CONFIGURACION DEL EQUIPO
PARA MODO ESTATICO

Si se va a trabajar en modo estatico podemos
hacer las configuraciones de los equipos en la
oficina. La configuracion es postproceso. Para
trabajar en modo estatico se requiere un minimo
de dos receptores, uno para la base y otro para el
rover, ambos trabajan y se configuran de la
misma forma.

El uso de la colectora es opcional en caso de
trabajar de modo estatico, ya que se pueden
configurar los equipos antes de salir a campo.

Es importante tener identificado cual seria el
equipo utilizado como base v rover. Los equipos
ya estan identificados segln el nimero de serie,
ya que estos datos son importantes para realizar
la configuracion inicial. También debemos tener
en cuenta los datos de cada punto de
posicionamiento, nombre y coordenadas; en este
caso, la de la base, la altura, fechay hora de inicio
de la toma de datos. Esto se realiza una vez
estacionados los receptores en los puntos de
contral, v se realizan estas anotaciones en una
libreta de campo.

Escuela Profesional de Ingenieria Civil

FIGURA 12. Recepcion de satélites.
Fuente: https://wiki.tripleperformance.fr/wiki/RTK

De no usar la colectora, previa configuracion del receptor, se presiona el boton de encendido tres veces seguidas para

iniciar a grabar los datos.

Nota: Se entiende como base el receptor que se va a ubicar en un punto cuyas coordenadas son conocidas, y como
rover al receptor que se ubicara en el punto del cual deseamos conocer sus coordenadas.

La mision de la base es permanecer
estatico en un lugar y enviar correcciones
a un receptor en movimiento. En este
caso, seria el rover el que utiliza esos
datos para obtener una posicion con
precision al centimetro.

//ﬁ\a

Rover .

[

. Punto Rover, coordenada por conocer.

. Punto Base, coordenada conocida.

FIGURA 13. Ubicacion de los receptores.
Fuente: https://docs.emlid.com/reach/es/tutorials/basics/rtk-introduction/
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MONTAJE DEL EQUIPO

Previamente nos aseguramos de que los equipos estén cargados. Luego ubicamos las partes del equipo que son el
receptor, la antena, el adaptador niple, una platina para medir la altura, la base nivelante, tripode o un bastén, si no
contamos con dos bases nivelantes.

Iniciamos el montaje colocando el tripode para la base en el punto de coordenadas conocidas, previamente ya
tendriamos que adaptar el niple al receptor junto con la platina de medicion. Enseguida sacamos el adaptador de la
base nivelante vy lo colocamos en el receptor, una vez ubicados en el campo vy con el tripode en posicion, colocamos
todo el equipo en la base nivelante, se aplomay nivela el equipo.

Ya en posicion se procede a medir la altura del equipo, anotando los datos del punto en el cual se encuentran
posicionados y se anota la fechay la hora de inicio. Se inicia el registro de datos y durante dos o tres horas se deja que
el equipo capte la mayor cantidad de satélites posible, o por el tiempo estimado que se haya establecido por el
docente que dicta la practica. Mientras mas tiempo esta el receptor tomando datos mayor precision se obtiene, es
recomendable ubicarse en lugares despejados donde no haya interferencias. Al finalizar la toma de datos presionar
tres veces seguidas el boton de encendido, anotar la hora en que se finalizo el registro de informacion.

Medicion inclinada

62'

Pletina de medicion

FIGURA 13. Ubicacion de los receptores.
Fuente: https://docs.emlid.com/reach/es/tutorials/basics/rtk-introduction/
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CONFIGURACION PROGRAMA
TRU MODO ESTATICO

Una vez ya instalado el programa, conectar el cable USB al receptor que se va a configurar, y hacer la conexion del
cable ala computadora donde esta instalado el programa.

Nota: Las imagenes utilizadas a continuacién provienen de la configuracion del software TRU, comprenden las
imagenes desde la pagina 15 hasta la pagina 23.

Abrir el programa, luego realizar la siguiente configuracion para iniciar la base:

‘Devlce !»ew Help

W=y 9% Q

Terminal  Information  Options Recemar Status HeEuplorer Modem Driver

@ Application Mode.

Receiver Managing.

o
6

Luego volver a DEVICE.



Escuela Profesional de Ingenieria Civil 16

CONNECT.

Aliniciar la conexion indigue los parametros, seleccionar el puerto donde se encuentra conectado
el equipo.

Conexion Parametros.

Seleccionar la conexion por puerto serial.

En los tres puntos ubicar la
conexion  del  equipo vy

seleccionar. —
LA T
EfGamarinse 11 1012]
>

Conectar.
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e Luego ir al comando
File Explorer.

(2|l x|

El archivo del trabajo
debe indicar YES.

En File Explorer indique la cantidad de archivos donde podemos grabar datos,
configurar la Mascara de Elevacion, el Prefijoy el Intervalo de Registro, hacer clic derecho
sobre la fila y nos sale la siguiente ventana:

Pt 2led_lolx

HHTHE I
§9sTagarggase

En log File A modificar los siguientes datos:
Donde indica Mascara de Elevacién podemos colocar 10 0 15.
Donde indica Prefijo colocar el namero de serie del equipo que se esta configurando seguido de piso raya _ para
separarlo de la fecha actual, primero el mes y luego el dia, luego presionar donde dice OK. Queda configurada la
forma de grabar, para confirmar la modificacién que realizamos presionar nuevamente OK.

Una vez ya configurada la base, ir a Device y Disconnect.

17
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Tools Receiver
Settings

TR

Status File Explarer

Ya desconectado el equipo, desconectar el cable USB del equipo ya configurado.
Lo conectamos al receptor que se va a configurar, que seria el rover, el procedimiento
de configuracion es exactamente el mismo.

Simr T

e

Pantalla inicial programa TRU

Information

Tools

Informacion:

Indica la informacion del equipo,
namero de serie, porcentaje de la
beteriay el modelo del equipo.

Tools:
En esta herramienta se puede
resetear el equipo de dos formas:

= Recet receiver: No modifica las
configuraciones del equipo.

= Factory reset: Hacemos un reseteo
de fabrica.

18
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RE PRI

Towes  Wfwvale)  Optew  Twk  Rawhw  Subs R bpes
ro

L TN T

el
Status:
Indica la cantidad de satélites que
rastrea el equipo, la fechay la hora
actual.
LI =« kB
aminal  Information  Options Tools »;x:; Status  File Explorer
=T =T
Postion Msc ELC  Datalink SV  SkyPlot Scatl'|*]
Se observan los diferentes S
satélites captados de diferentes
constelaciones. Ao

PDOP:
HRMS, m:
VRMS, m:

Base Dist, m:

aunanny
00006000

Nota: El programa maneja la hora Greenwich, para Per( se descuentan cinco horas.

4 Indica los archivos donde podemos
grabar los datos, configurar la
Mascara de Elevacion, el Prefijo y el
File Explorer Intervalo de Registro.

19
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Es el nombre con el que vamos a grabar el archivo, generalmente se
coloca el nimero de serie del equipo que estamos configurando, luego
lo separamos con una raya piso _ v luego la fecha del dia de la
configuracion, primero el mes y luego el dia.

Intervalo de Registro:

Es el tiempo que tarda el equipo en grabar los datos, puede ser cada
cinco segundos o cada diez segundos.

Mascara de Elevacion:

Es el angulo de elevacion sobre la horizontal de la antena, por debajo
de este el receptor no utiliza las senales recibidas. Se coloca de cinco a
diez grados, que generaria una especie de cono de recepcion de
satélites, esto quiere decir que los satélites que estén por encima de
cinco y diez grados son captados.

=B
AN

Satélites captados por encima de la
Mascara de Elevacion.

Angulo Mascara de Elevacion.

Angulo horizontal del receptor.

FIGURA 15. Mascara de Elevacion.
Fuente: https://detopografia.blogspot.com/2012/12/

20



DESCARGA DE DATOS
MODO ESTATICO
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Para descargar los datos en modo estatico se usa el programa TRU, la coneccion se puede realizar por bluetooth o por
el cable USB. Se enciende el equipo y esperan cuarenta segundos para que encienda completamente el receptor y se
realiza la conexion del cable, seguidamente abrir el programa y se hace la descarga de la siguiente forma:

0 Device

@ Application Mode.

@ Receiver Managing.

Connectz

Conexion Parametros

Seleccionar la conexion por
puerto serial.

En los tres puntos ubicar la
conexion del equipo v
seleccionamos.

-

Information

Terminal

svice View Help.
“ ﬁ N

File Explorer

Connect

vice View Help

ALY -1

Information  Options. Tools. Receiver Status  File Explorer Modem Driver
Settings

Connect Using
Serial Port ~

Port Name
[ o],

Receiver Port
[Isecondary Receiver




@  Connect.

e Conectar

Luego ir al comando File Explorer

Escuela Profesional de Ingenieria Civil

Alingresar indique el trabajo creado
con las configuraciones establecidas.

ISE/s/ TR

Receiver
Settings

- 8B

fblkfb flkfc Jolkjd

%] 143623721 05170.1ps (Current)
5] 1448-23721_0627v.tps
|8]1448-23721_0214q.tps
|9]1448-2372102230.tps. Name value

Ingresar en FILE

22
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Ira FILE. Luego indica los archivos A— = Io0]
@ registrados en el  equipo, :mm_ = 8 .#“;
seleccionar el archivo a descargar, S -
presionando clic derecho sobre el —
archivo y seleccionar Download. L
Una vez iniciada la descarga es
importante tener previamente
una carpeta para guardar la data.
@ Descarga de la data.
h‘:::*mM = 2led -]l x|
- |[B i e
e =
: T — :
6 Ubicar la carpeta donde guardar - i
el archivo. 1

5] Documents
~ W Bitorio

~ | Dwa sastico
Hase 144829715
Dot procesads

@  Luego afirmar indicando OK.

Confirmar en OK, luego salir del programa TRU,
Device Disconnect, apagar el equipo y desconectar el cable.
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CALCULO DEL DIFERENCIAL
CON EL PROGRAMA MAGNET TOOLS

El programa Magnet Tools realiza el calculo diferencial de los puntos obtenidos, funciona con una licencia, esta
licencia se encuentra en la USB. Para iniciar la confiuracion en el programa TRU previamente instalado debemos
conectar la llave, es decir, la USB con la ID de la licencia.

Nota: Las imagenes utilizadas a continuacion provienen de la configuracion del software Magnet Tools, comprenden
las imagenes desde la pagina 24 hasta la pagina 31.

MAGNET

Office

Crear un nuevo trabajo/
colocar el nombre del trabajo.

PY Seleccionar la ruta donde se
va a almacenar el trabajo.

E Nombre vy  comentarios
, (opcional), en configuracion
' crearunao dejar GPS+.

B G oot

r————.

Locabrcin bk
-
Fechs e csscbe




Iratrabajo v luego configurar el
trabajo.

Configuracion del trabajo

Configurar la hora:
(UTC-05:00) Bogota, Lima,
Quito, Rio Branco.

Configurar el sistema de
coordenadas.

Proyeccion cartografica.

UTM SOUTH:
Zone_19:72Wa66 W

Datum:
WGS84

Escuela Profesional de Ingenieria Civil

Configuracien
del trabajo

Hemi  HeGeDigmd  He(-D(dma)

A (dma) Detancia  Desviacién de

Guandr configurscion Configuraciones deista

Proyecatn
Datum
[ Cundricuia-> Temrene.
Gasute

Tipo de coondenads

% Zone 19 240 10t

[Fome00e sens

Lt ongtud y ates cipsoidal de dsoum




Geoide:

Seleccionar de la lista de
geoides que tenemos en una
carpeta previamente
descargada, anadir.
Donde nos indica nombre del
formato es Geoide Topcon.

Modelo geoidal utilizado es:
EGM2008_Peru

Tipo de coordenada:

Latitud, longitud, altura

elipsoidal de datum.

Escuela Profesional de Ingenieria Civil

w Dt Distanca num.. He(ms)  Haa)@ms Ko 6ms)

Proyeceion

Dt

Personaiusdo..

Persommiosd..

BT r—

< pres
o 1] s
x
.. Longitudm
ce00000]

Process:

GNSS: MASCARA DE ELEVACION = DE 10 A 15.
Elegir las constelaciones con las que se desea trabajar, pueden ser:

QGPS @GLONASS @GALILEO @BEIDOU

Guardar residuales activado.

Luego guardar la configuracion,
indicar el nombre, luego OK

Acepto.

Modelo geoidal utilizado es:
EGM2008_Peru

Gunrtr contigurcién - Configuraciones de it

Tigo de coordnadas

Ok aceptan

Oy
=
Guardar configuacien] [ Confguracionesde ista| (oK (heepan)
¢ x
Proyeccién B Zone_19: 72W to 66W v Ajustes.
[ Cusdricula->Terreno ]
Geaide [EM2008_peru V] [Letadegeoides.|
Tipo de coordenaces [Lotitud, longitud y atura cipssidal de detum <]
“ [ — W) bebm)  Hem) VG D Oemacinde
fr— T — - Senontond.
Dutum [wossa | Sates Personsizads..
Clcude s rme
_ oo ens Crr—

Lttt longitudy aus lpscidal dedstum.

- - - Guardar configuracion - OK(Aceptar).
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Importamos la data, ubicamos
la ruta de donde se encuentra
la data, luego abrir, y
reconocer los puntos,
seleccionar sobre el puntoy
OK Acepto.

Tt za71s ouzp

En Vista luego, Vista
Grabacion, verificar el tiempo
en comUn de ambos puntos.

Abiir | Concelar

OK Aceptar, luego se importa
el punto, y muestra los puntos.

Cambiar de nombre a los
puntos obtenidos, va que se
guardan con el nimero de
serie del equipo v se le coloca
el nombre correspondiente al
punto de posicionamiento. Se
realiza desde: GNSS
Ocupations nombre del punto.

Se selecciona el tipo de antena que es TOPCON HIPER VR, se coloca la altura de la antena.
Para la base la antena es inclinada y para el rover es vertical.

Puntos
[ = puntosT = ciuss occupations

l.. Mame Latitud (%) Longitud (%)  Altura elipsoid... Elevacién (m) Codigo Control Nota
5 16°23'25.70861"S  71°32'08.33373'W 2396.439 2356.634 Ninguno

L I
! .
I' Tipo de antena
i = v
¥ - -
B -
) - Minguno -
=~ [« Otro = I:I

- Sokkia

=R Topcon
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Trabajo

| Importar
Ubicar la ruta donde se Esperar a que cargue ya que es
encuentra el archivo O de == un archivo de informacion de
navegacion de la data de 24 horas.

rastreo permanente y abrir.

G' # Imporar desce naernes
& fyudar s impartar de isemet s ¥

ot PO 4 poracin de red

3= Lanfiguescion de paging

Irportar ||l
Fuiceis

= By Puntes (1)
ek Wi% GRISS Occupations (7]

Una vez cargada la data del punto de rastreo permanente, en el programa dirigirse a donde dice PUNTQS, definir la
base con coordenadas conocida por el IGN, v corregir donde indica punto de control, se coloca =ambos, y corregir
también la coordenada y colocar la coordenada de la ficha técnica del Instituto Geodésico Nacional.



Ficha técnica del punto base IGN,
introducirlas manualmente.

® craba B

@ Iraprocesar, y luego a ajustes.

En Ajuste se puede observar si
algln punto tiene un error, si no
hay error ir a aceptar.

*
+ Grabar | ¥
®

OK ACEPTAR

NOTA

Escuela Profesional de Ingenieria Civil

GNSs Yust Ajustetransversal de  Calcular  Verficec Tansformacién Geaides || Actuslzar || Propiec
Postprocesamiento || cuadrados minimos TS por norma de brjula coordenadas de datos ™ superficie(s) || depro

Hjuste Superficies

Leyends ]

Grabaciones
I Grabacioncs estitices
E=J6abacioncs cinemitices
= Grabaciones topogrificas
== Grebaciones topegréficas aute

Al aceptar, los puntos ya quedan procesados y se concluye con el procesamiento de datos.
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n

Aximut (%) Distancia de d..

Latitud, longitud v altura elipsoidal de datum
Latitud, longitud v altura elipscidal de WGSE84

Latitud, longitud v elevacion de datum

y dia ... Népcca Error de centra...  Error en la altu...

I 395 0.001

1 | 1 1 1 I I I 1 I 1 | 1 1 1

232000 232250 232500 GSBALX.¥. 2

south-Zone_19: 7T2W to BBV

Para ver en UTM las coordenadas se presiona en la parte inferior derecha
donde dice Latitud, longitud, se hace clic y se cambia a Cuadricula,
hacer clic en cualquier parte del tabular y automaticamente pasa a UTM.

Exportar la data, indicar exportar
los puntos (base o rover), luego
presionar siguiente, indicar la
ruta a donde se exportaran los
datos vy seleccionar el formato
en coordenadas.

Grabar | 4§

Elaboracion del Informe

Exportar

N S

Editar Vista Ventana Affadir Seleccionar Procesar

A=Y~

Muevo Abrir  Guardar

trabajo trabajo trabajo

n Guardar trabajo como
'z. Cerrar trabajo

1|§ s @ Importar desde Inte
% Ayudaraimportar ¢
Importar Exportar & Importacién de red

Distancia al
norte,
Metros

EEmT—

E—




Agregar los datos que
queremos en nuestro informe
agregando las plantillas.

Escuela Profesional de Ingenieria Civil

Ir a Informe, configurar informe, crear un nuevo informe,
colocar nombre, agregar las plantillas.

Agregar en el informe las siguientes plantillas:
Datos del proyecto, el resumen de los puntos, observacion GPS, Vista Observacion,
Vista Grabacion, guardar en el formato deseado, puede ser HTML.

NOTA

Automaticamente el informe queda guardado en el formato seleccionado.

awtes e

Informe

Al ejecutar el informe, este aparece en el formato seleccionado, hacer clic y apertura el informe.

@ saliry cerrar el programa
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ING PERU

El Instituto Geografico Nacional es la agencia cartografica nacional del Perd, es un organismo puablico descentralizado
adscrito al Ministerio de Defensa vy tiene como finalidad elaborar los mapas oficiales del Per(, establecer, mantener

e implementar la Red Geodésica Nacional.

MODO RTK: REAL TIME KINEMATIC, TIEMPO REAL

---- Colectora B

FIGURA 16. Receptores GNSS.
Fuente: https://rmsgeoespacial.com/producto/sistema-hiper-vr-gnss-gps-I5-long-
link-ntrip-rtk-gm-radio-uhf-con-colectora-fc-5000/

Para trabajar en modo RTK con los receptores se necesita lo siguiente:
= Un receptor GPS base.
= Un receptor GPS rover.

» Una colectora de datos.

FIGURA 17. Senal de Radio
Fuente: https://adenilsongiovanini.com.br/blog/topografia-rtk-os-4-metodos-existentes/
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Para iniciar en modo RTK la base se posicionara sobre un punto conocido y el rover estara con el baston junto a la
colectora de datos.

El modelo de receptor GNSS Hiper VR cuenta con una radio incorporada dentro del receptor, y solo hay que
identificarlo, ya que la base seria el radio emisar y el rover la radio receptora, esto se configura en el programa TRU.

FIGURA 18. Receptores GNSS.
Fuente: https://bmprenta.cl/producto/topcon-hiper-vr/

Radio de la base: Trasmisora de senal.
Radio del rover: Recibe la senal de la base.

CONFIGURACION DE LA
RADIO PARA RTK EN EL PROGRAMA TRU

Nota:

Las imagenes utilizadas a continuacion provienen de la configuracion del software TRU, comprenden las imagenes
desde la pagina 33 hasta la pagina 36.

it 1
[
11l
G
HE
o
i
iy

Device View Help

W=y 9 Qb

o
Terminal  Informaton  Options Status  File Explorer Modem Driver

Settings

0 Pantalla inicial programa TRU

33
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Iniciar encendiendo los equipos ya identificados la base vy el rover. En el caso de los equipos de la Universidad Catolica
San Pablo va estan identificados por el nimero de serie: el equipo con nimero de serie 1448-23715 es la base y el
receptor con nimero de serie 1448-23721 es el rover, conectamos el equipo a configurar, y abrimos el programa

TRU.

Iniciar la configuracion base:

a Device

Application Mode

Modem Managing

Device

Connect

Elegir

Serial port.

Port name.
Receiver port.
Connect.

Receiver Point

@ Internal Modem,

vy seleccionar Modem A.

Connect

Settings

General

Modelo de la radio R2 Lite UHF

Disconnect F12

Setup

i Topcon Recewver Utary
Devee vew ey

34
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@® Settings r—
Device View Help
e
Topeon-m2tveveE 2]l x|
@ Velocidad: 115200 S| e [0
. Lo Parameters List: LIEI g_ﬂl Q
Frecuencia de transmision: o an
46950000 T
Modulacién: 4FSK el
. “spacing, krz !
Protocolo: PDL transmite para e
Ia base gTXFrEquEn(y,MHz 469,500000
_ Fy e
Potencia: 1000 v o
SCRAM: On ;3; o
FEC On st;n:m‘ Mode Receiver/Transmitter
5atel FEC on
@ 5atel FCS Net ID, hex 0000
©Satel T Addressng  OFF
@ Satel TX 1 Address, hex 0000
#Satel TX2 Address, hex 0000
gsm RX Addressing  Off
'Satel RX1 Address, hex 0000
@® Para guardar los cambios e
presionar boton rojo.

@ Device - Disconnect

G Configuracion rover

©  Device

1

1

1

:

@® Connect

1

1

1

1

1

1

1

I

O Serial port. = ey

. Port name. &

. Receiver port. - E—_
. Connect. e

. Receiver Point =

| s )
. @ Internal Modem, B

. yseleccionar Modem A. = @
I

1

| (=

1 N

1

@ Connect

Se repite la misma configuracion, solo se cambia el modo de transmision que seria PDL,
transmite para el rover, y cambiar la potencia que seria cero.



e Setting

General

Modelo de la radio
R2 Lite UHF

Setting

Velocidad: 115200

Frecuencia de transmision:
469500000

Modulacion:4FSK

Protocolo: PDL Recibe para el
rover.

Potencia: 0

SCRAM: On

FEC:  On

Para guardar los cambios
presionar botén rojo.

Device - Disconnect

ven_ e
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i

Genenl Setings Functins

s
i [

B S ]

vocs

Soardhevon: 3.7
Serl amoer, FOLI021420245

22412 U Topcon Postonng Systems
Frmware verson: 2.0 [sp 212018

# Topcon Receiver Uty

Device View Help

Settings
General  Setings  Functions

Parameters List:

2l-Jofx
ElE| <o

Froperty

48 General
¥ Baud Rate, baud
& Flow Contral

@ X Frequency, MHz
¥ Modulation
@ protocal
@ power, my
@ scrambling
reC

¥ callsgn

g satel

9 satelMode
@ satelFec
@ Satel FCS Net ID, hex
% Satel TX Addressing
¥ satel TX1 Address, hex
9 Satel TX2 Adcess, hex
% satel RX Addressing

Value

115200
Hone

2.0
469.500000
469500000
s

PDL Receiver
0

on

on

Receiver/Transmitter
on

0000

off

0000

0000

off

@ satelRX1 Address, hex 0000
9 Satel RX2 Address, hex

0000

Device View Help

Connect

nnect

Fil

Application Mode

36
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Ordenador de campo portatil

& TOPCON

fgure Exchange
o\
r ]
Map Cannect Setup Survey Stake

FC-6000

Colectora de campo Modelo FC-6000

FIGURA 19. Colectora de datos.
Fuente: https://bmprenta.cl/producto/topcon-hiper-vr/

Ingresar en el programa Magnet Field

Y Field

FIGURA 20. Software. Fuente: Programa Magnet Field.
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NOTA

Las imagenes utilizadas a continuacion provienen de la configuracion del software Magnet Field,
comprenden las imagenes desde |la pagina 38 hasta la pagina 54.

=

MAGNET Field

Mena Principal

[¥)| PROYECTO INTEGRADOR 2024

Trabajo | Configurar Imp/Exp

o A

Conectar Sistema  Registro Replantear Informes Herram

[ PROYECTO INTEGRADOR 2024 L@X
Iniciar ingresando en
Configurar ﬁ % I w
Trabajo | Configurar Ir Editar Calcular Mapa

AR RE %

Conectar Sistema  Registro Replantear Informes Herram




Seleccionar desde libreta

Anadir o Crear

Crea el nombre
Tipo: RTK

Siguiente

Movil Fabricante: Topcon
Base Fabricante: Topcon

Siguiente

Escuela Profesional de Ingenieria Civil

@ PROYECTO INTEGRADOR 2024

Alarmas | Coddigos

ist Coord  Global

Replanteo

s @

D w4

Copia seg. Unidades Mostrar

"

Enterprise

Configuracién de Trabajo

M X

- Configuracion ET
' <Defecto>

Seleccionar desde Li...

- Configuracién GNSS

= UCSP

[ Editar ( |Seleedonard$de L||
A |

Puede crear configuraciones nuevas en la Libreria

‘ << Atras | ‘Siguiente>>

MI Configuracién

VX

Nom. |ucsp |
Tipo [RTK ]
Siguiente >>
| Fab. Receptor « x
[ Modo Simulacién
r Movil
Fabricante [Topcon M
rBase
Fabricante [Topcon M

[ Post Procesando

‘ << Atras | ’Siguiente>>

39



Bluetooth

Modelo receptor: Hiper VR
Ingresar el nimero de serie del
receptor base.

Mascara de Elevacion: De 10 a
15

Formato RTK: RTCM3.X MSM3
Seleccionar que la antena sea
inclinada.

Tipo de Radio: Interna
Modelo: R2 Lite UHF
Puerto: Modem A
Velocidad: 115200

Siguiente

Modulacion: 4FSK
Protocolo: PDL
Potencia: 1 W

Siguiente

Bluetooth

Modelo receptor: Hiper VR
Ingresar el nimero de serie del
receptor Rover.

Mascara de Elevacion: de 10a 15
Formato RTK: RTCM3.X MSM3
Seleccionar que la antena sea
vertical.

Siguiente

Escuela Profesional de Ingenieria Civil

Receptor Rover « x
[ Decodificador [Bluetooth M
Modelo Receptor |HiPer VR |:I
Nimero Sere
Méscara Elev. deg
Formato RTK [RTCM 3.x ]
Antena [HiPer VR =]

"
‘ << Atras ‘ ‘ Siguiente >> |

Radio Base « x
Conectar a @ Receptor @ Terminal
Tipo iRadio Interna E‘
Modelo [R2 Lite UHF =]
‘ << Atras ‘ \ Siguiente >>
m Param Radio Base « x
Modulacién |4FSK ] - ]
Protocolo |pDL M
Potencia [1 w [ﬂ
Codificacién [No establecido [~]
FEC [No establecido [~]
<< Atras ] ’ Siguiente >>
Receptor Rover « 4 x
8B pecodificador [Bluetooth | VI
Modelo Receptor IHiPer VR |L|
Nimero Serie
Mascara Elev. deg
Formato RTK [RTCM 3.x 1]
Antena |HiPer VR | ¥ I
C —
Ty f p—




NOTA
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En la altura de la antena colocamos la altura que deseamos colocar en el bastén. Puede ser 1.80 0 2.00
metros, v la inclinacion es vertical.

Tipo de Radio: Interna
Modelo: R2 Lite UHF
Puerto: Modem A
Velocidad: 115200

Siguiente

Modulacion: 4FSK
Protocolo: PDL

Siguiente

Desactivar todos si no esta
activado el TLT

Siguiente

M = EAP.
Conectar a (@ Receptor ) Terminal
Tipo [Radio Interna [~]
Modelo [R2 Lite UHF [+]

‘ << Atrés | “&gmnl

Modulacién [arsk [~]
Protocolo [PoL =]
Codificacién [No establecido [~]
FEC [No establecido [~]

oo | [sme |

Ajustes TILT™ VX

["] Mostrar eLevel

[} Guardar Después de s
[ Limite Correccién Compen

Filtrar Movimiento Excesivo
mayor que

[Deshabiltadg v |

‘ << Atras | |Snmh=>?
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Dejar los parametros como se
muestran en la imagen

Siguiente

Dejar los parametros como se
muestran en la imagen.

Sélo Fijo.

Por distancia horizontal.
Interv.: 5 metros

Siguiente

Dejar los parametros como se
muestran en la imagen

Siguiente

Dejar los parametros como se
muestran en la imagen.

Sélo Fijo

Sélo Fijo

Siguiente

Escuela Profesional de Ingenieria Civil

Levantamiento ( x
- [ Exacto - [+] Rapido.
Solucién Solucién
ISélo Fijo |ll |S('>Io Fijo Il]
[ Medir Continuadamente Promedio
Promedio [ Precision (m)
[] Precision (m) HRMS
[ Auto Guardado
‘ << Atras ‘ ‘ Siguiente >>
M‘ Levantamiento Cap Cont « x
Cap Cont
Solucién [sslo Fijo [+]
Método [Por Dist Horiz lﬂ
|
‘ << Atras ‘ ‘ Siguiente >> |

Configuraciones de replanteo V x
Tolerancia Distancia Horizontal m
Tolerancia de distancia vertical 0.050 m
Orientacion de la brdjula |Segt’1n Movimiento IL’
Mostrar Referencia |Ninguno |1]
D Incluye los puntos replanteados previamente
’ << Atras | ’ Siguiente >>
M Configuraciones de replanteo v x
- [ Exacto - [+ Rapido.
Solucion Solucion
[s6lo Fijo [+] [S6lo Fijo [~]
[ Medir Continuadamente Promedio

Promedio
[ Precision (m)
HRMS 0.0150

VRMS 0.0300

[ Auto Guardado

D Precision (m)

HRMS 0.0150
VRMS 0.0300
‘ << Atras ‘ ‘ Siguiente >>




Dejar los parametros como se
muestran en la imagen

Siguiente

Dejar los parametros como se
muestran en la imagen

Siguiente

Activar las constelaciones con
las que vamos a trabajar. Las
sugeridas son:

GPS

GLONASS

GALILEO

Siguiente

Dejar los parametros como se
muestran en la imagen.
Posicion RTK: Extrapolacion
Activar: Reduccion Multipath

Siguiente
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m Icono Pto Replanteado 4 x
Usar icono para pto replan.
Punto d
Icono [Bandera Triangulo [~]
Color I:l
’ << Atras ‘ ‘ Siguiente >>
EI Nombramiento del Punto v ||_E_
Punto
Incrementar Nimero de punto |1 |-
Prefijo/Sufijo  [Ninguno =]
C Medir punto mas cercano Rango m
Punto Replantead
Nembrar Como  [Suf Pto Disefio Iﬂi—“"
Nota [Pto Disefia Ix]
‘ << Atrds | ‘ Siguiente =
Seguimiento « x
88 usar Gps Usar GLONASS
Usar BDS Usar Galileo
Usar QZSS Usar NavIC
Usar SBAS

Usar todas las sefiales

‘ << Atras I ‘Siguiente>>

ﬂl Avanzado 4 x
Posicién RTK |Extrapolacién [~]
[ Limite de Sat de la BE

Reduccién Multipath

E] Condiciones con muchas vibraciones (QLL)
Fab. Estacién Base

|<Deteccién Automatica> lLl

‘ << Atras ‘ ‘Siguiente>>




@ Dejar activado los parametros

como se muestran en
imagen

Presionar Vv

la

Escuela Profesional de Ingenieria Civil IAA

N

Miscelanea

VX

DMensaje para altura de antena
[+ Sonido replanteo

[Z]Avisar al almacenar puntos

DMensaje para sesion de levantamiento

D Mostrar coordenadas después de la medicién

["]Reinicie Contador de épocas si la Solucion Cambia

<< Atras

El RTK es una técnica utilizada para mejorar la exactitud de un receptor GNSS auténomo. Los receptores GNSS
tradicionales, como el de un smartphone, solo pueden determinar la posicion con una exactitud de 2 a 4 metras, el

RTK puede proporcionarte una precision al centimetro.

La cinematica en tiempo real RTK es una tecnologia de posicionamiento de nivel centimétrico para mejorar la
precision de un receptor GNSS independiente. La técnica RTK se basa en al menos dos receptores GNSS (estacion
base y movil) y su enlace de comunicacion (por ejemplo: 4G/WiFi/UHF).

CREAR UN TRABAJO PARA LEVANTAMIENTO

RTK

Trabajo

Crear un nuevo trabajo

ﬂl Levantamiento UCSP2 %L&J
| ) — ) D
— @ % ‘ —4 i |
S ye
Trabajo |Configurar Imp/Exp Editar Calcular Mapa
AR TR E %
Conectar  Sistema Registro Replantear Informes Herram
PROYECTO INTEGRADOR 2024 m e
< ) = - . ‘E:; i
% E % % ' Guardar
NaevS Abrir Eliminar Info Fotosdel Trabajo
Trabajo trabajo Trabajo Trabajo como
% Crear
Trabajo
Copiar desde
Trabajo Archivo




Ingresar nombre del trabajo.
Creado por y Notas es opcional.
Automaticamente muestra la
fechay hora actual.

Siguiente

Debe estar la plantilla creada

Siguiente

Proyeccion: Global
Zone_19:72Wa66 W
Datum: WGS84

Mod. Geoidal: EGM2008_Peru

Siguiente

Dejar los parametros como se
muestran en la imagen

Siguiente
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Nuevo

e C:\Users\GEINCOR\Documents\MAGNET Field PC\Jobs

(] X

Nom. [PROYECTO INTEGRADOR 2024 |
Creado por | Monica Velazquez |
Notas
Fecha Actual 22/04/2024 09:04
‘ Buscar ‘ ‘ Siguiente >>
Configuracion de Trabajo m
- Configuracion ET
i <Defecto>
Editar | Seleccionar desde Li...

r Configuracién GNSS

& UCSP

‘ Editar ||Seleocionar desde Li.‘.|

Puede crear configuraciones nuevas en la Libreria

<< Atras ‘ ‘ Siguiente >>

M Sistema Coordenadas

| X

Proyeccién |UTMSur-Zone_19 1 72W to 66W 7|ﬂ [
[ Usar Planas/Cuadricula ‘

Datum [wGss4 I~ [
Mod. Geoide EGM2008_Peru :]l] [:'
’ << Atras ‘ ’ Siguiente >>

Unidades A X

Unidades de Distancia ]Metros | VI
Precisién de distancia }0.123 |L|
Unidades Area [Metros Cuadrados [~]
Unidades volumétricas [Metros Cabicos [+ |
‘ << Atras ‘ ‘ Siguiente >>
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® Seleccionar segln la preferencia M| Mostrar [V X]
Tipo Coord |Proyeocién |L|
Orden Coord Planas INorte, Este, Altura |'|
Origen Ac. Geod. [Norte [~]
Direccion |Acimut Iﬂ
Mostrar talud como IPorcentaje (%) |V]
o Prefijo de Pk [<Ninguno> [~] I_I
® Slgmente Posicion Eje [1+234.000 [~]
<< Atras | ([ Siguiente >> D
. 7N\
@ Sesugiere NO activar la alarma 0] Aarmas &M’)&
' sonora Principal
|
: [ Alarma Sonora
: [+ Anular alarma
E Sistemas de Coordenadas RTCM 3.x
I
@ Presionar Vv
C ]

PROCEDIMIENTO DE CAMPO PARA MODO
RTK

Iniciar la base:

Instalar el receptor base en un punto con coordenadas conaocidas, nivelar, encender el equipo para que inicie el
proceso de recepcion de satélites, anotar la altura del equipo.

Verificar que la colectora esté conectada con el equipo base, luego iniciar el proceso de iniciacion, ingresar las
coordenadas del punto base v la altura del mismo, vy la frecuencia de la radio por donde se transmitira la correccion
diferencial.

Método RTK UHF

Rover

FIGURA 21. Configuracion equipos.
Fuente: https://adenilsongiovanini.com.br/blog/topografia-rtk-os-4-metodos-existentes/



INICIAR
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CONEXION DE LA BASE

Conectar

Seleccionar conectar a la base

Conectar

Se inicia el rastreo de Bluetooth
de los dispositivos cercanos

Al reconocer el receptor base
seleccionar

Conectar

@ PROYECTO INTEGRADOR 2024

¢e

Conectar istema

Registro Replantear Informes

m @K

rr

Trabajo |Configurar Imp/Exp Editar

Calcular Mapa

=

Herram

Conexiones

Tipo Dispositivo

*&LA]

. ET | <Defecto>

@ GNss [ucsp

al
<@

@ Base ) Mavil

[ Conectar al tiltimo dispositivo usado

D Mensaje para conexion al inicio

Conectar

W

>

HVR-1448-23715
Posicionamiento
88:6B:0F:C4:41:59

Info Disefio

[] PIN requerido

BT PIN | <no pin>

47



Cuando vya estan conectados,
este simbolo de antena empieza
a parpadear, esto indica que ya
esta conectado.

Conectar

Estado

Debe indicar Autonomo

Satélites detectados.
Coordenadas.

Escuela Profesional de Ingenieria Civil

Calcular Mapa

ﬂl Levantamiento UCSP2

=D I
Configurar Imp/Exp Editar Calcular Mapa
X A B e %
Conectar_ Sistema ~ Registro Replantear Informes Herram
Levantamiento UCSP2 -|ﬁ‘
)
Estado Administray Planificar Iniciar Base Trans Local Sesu_m e
=~ Receptor Registro
Jbicacion
| e N TR AE |
"osicién |Sistema ” Graficos de dispersiénH SVs |
S, fha Local  07:58.09
Auténomo

Cuadicula: UTMSur-Zone_19 : 72W to 66W [WGS84] (m)
Norte 8186251.594
Este 229126.486
z 2335.958

i‘.PDOP 1.300 H 1.175 m V 1.809 m




®  Sistema

@ Iniciar Base

@ Punto: Colocar el nombre del
. punto base.

. Indicar las coordenadas Norte
. Este y Cota del punto base
., conectado.

. Altura del equipo inclinada.
o

Iniciar Base

Escuela Profesional de Ingenieria Civil

Levantamiento UCSP2

A

Trabajo |Configurar Imp/Exp Editar

A e

Conectar

Calcular

Sistema Registro Replantear Informes Herram

ﬂ’ Levantamiento UCSP2

x T

Administrar
Receptor

Jbicacion
simulada

Iniciar Base

mH Vaxe @
Auto 0,881 1.307 2020 R T

RIF.1

- Cuadicula: UTMSur-Zone_19 : 72W to 66W [WGS84](m)
Pt
I

|s186250.922 | ’ﬁ 1427 |m

Y
X | 229126.250 |
z

|2333.003 | .

‘Listo

Automaticamente el equipo se desconecta vy queda listo para conectarse al movil.

a Iniciar el rover:

Ya conectado el receptor base, conectar del rover, montar el receptor en el baston y
adaptar la colectora, encender el equipo, vy esperar que empiece con el rastreo de

satélites.
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Satélites GNSS

Internet

Correcitn [Transmisidn de datos)

RTE

Correcion
RTK

Rower Usuario Estacidn base RTK
Caster NTRIP y servidor NTRIP
(Software de administracidn de datos GNSS)

FIGURA 22. Configuracion equipos. Fuente:
https://www.scsequipos.com/que-es-ntrip-conoce-sus-ventajas-para-la-topografia-gnss-rtk/

CONECTAR EL ROVER
DESDE LA COLECTORA

[ Sistema ﬂ’ Levantamiento UCSP2 ‘

Qe dil

Trabajo | Configurar Imp/Exp Editar Calcular Mapa

AR RE %

Conectar Sistema  Registro Replantear Informes Herram




@  Conectar

Se inicia el rastreo de Bluetooth
de los dispositivos cercanos

Al reconocer el
rover, seleccionar.

Escuela Profesional de Ingenieria Civil

niciar Base L

Q Base Iniciada correctamente. ¢Ir a la conexién del Movil?

E Conexiones C& "_’_Hi

Tipo Dispositivo
@cr | <Defecto> )
@ GNss [ucsp [-] ©
() Base ® Movil
[ Conectar al titimo dispositivo usado
["] Mensaje para conexién al inicio
Conectar l
u_'l Seleccionar Receptor Rover [E
smart audio Audio (Obex, Audio, Rendering
L] d dio (Obex, Audio, Rend
JHVR—1448-23715 Posicionamiento
. SL-BEC-LP-2221 Ordenador (Audio, Redes, Capturando)
© 051053089 Otro

[N

Wth

Info Disefio HVR-1448-23715
Posicionamiento
88:6B:0F:C4:41:59

[ PIN requerido

BT PIN | <no pin> |

Conectar

o]
D —
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@ Indicasies el equipo a conectar

@ Sistema

@  Estado

@ Debeindicar Fijo

‘ Satélites detectados.
! Coordenadas.

1

1

6 Iniciar el levantamiento

@ Registro

Escuela Profesional de Ingenieria Civil

Levantamiento UCSP2

Trabajo |Configurar Imp/Exp Editar Calcular

AR RE

|
\
Registro Replantear Informes Herram

Conecta Sistema

Yl| Levantamiento UCSP2 e (]
= -—
! o 3
Estado R:::'i’stt;:r Planificar Iniciar Base Trans Local SR::;):'::!:
o
Ubicacion
rimulada

M| estaco EARIE)

osicion |Sisbema"Gréﬁcos de d;spersoon" SVs |
Ska Rv

Cuadicula: UTMSur-Zone_19 : 72W to 66W [WGS84

Norte 8186251.565

Este 229127.591
z 2333.449
A*PDOP 1.782 H 0.007 m V 0.011 m

Dist Base(m) 1.578

Levantamiento UCSP2

.
=N

A x

Trabajo |Configurar Imp/Exp Editar Calcular

- NE TR

Conectar  Sistema Registro Replantear Informes Herram
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Topo

=

Inicio de registro
de levantamiento

Presionar para realizar el registro
de los puntos

Escuela Profesional de Ingenieria Civil

Levantamiento UCSP2 a
iei P
Topo Cap Cont Cinta Superficie
0] Tops o SEI0IEIT)
)5, Y 32 Rl -

@1
hto 100 v8186251.553
@1.634 x 229127.595
T_I 1.800 % v
A ——— [ o2 o o _ e

Descarga de datos RTK: Conectar la USB o el cable en la colectora. Ingresar en

importar/exportar.

Importar/Exportar

@ PROYECTO INTEGRADOR 2024

[,

50w d

Trabajo |Configurar Imp/Exp Editar Calcular Mapa
S AR R E %
\ — h "&

Conectar Sistema  Registro Replantear Informes Herram




@ Exportar

@ Al seleccionar los puntos, elegir
el formato CSV.

Seleccionar la data a exportar.
Ubicar la ruta.
Y presionar @

La data fue exportada con éxito.
Cerrar.

Escuela Profesional de Ingenieria Civil

[¥| ProYECTO INTEGRADOR 2024

W

A Trabajo De Trabajo| Exportar | Importar

& (& W

Sitelink3D
v2

Desde
3DMC

A 3DMC

Enterprise Historial

I A Formato YXZ c/polilineas

Tipo [NEZ w/strings Files (*.csv)

&

.. C: (Disco local)

- D: (Unidad de USB)

VIX]
= s & [ =

[ Ocultar carpetas de trabajos
Nom. PROYECTO INTEGRADOR 2024

50 puntos exportado.
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DATOS DE CAMPO

Escuela Profesional de Ingenieria Civil

TOMA DE DATOS ESTATICOS

GRUPO 01

Namerode  Coordenada Coordenada
Fecha Horalnicio HoraFin NotmEre serie equipo Norte Este PEOBEEe d /IM’EU@
PUMTODASE 5 into base PT Base PT Base elequipo
Namerode  Coordenada Coordenada
Fecha Horalnicio HoraFin NotmEre serie equipo Norte Este pgcéie d |A|tUF§1
PUMODASE b into base PT Base PT Base elequipo
Ndmerode Coordenada Coordenada
Fecha Horalnicio HoraFin NotmEre serie equipo Norte Este nggase d ?ltura
PUNTODASE  unto base PT Base PT Base el equipo
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DATOS DE CAMPO
TOMA DE DATOS RTK

GRUPO 01

Nombre Numero de Coordenada Coordenada Cot Altura Altura
Fecha Hora Inicio HoraFin Unto base serie equipo  Norte Este PT%aie del equipo del bastén
P punto base PT Base PT Base base
Nombre Numero de Coordenada Coordenada Cot Altura Altura
Fecha Horalnicio HoraFin '\ serieequipo  Norte Este pT%aie delequipo .1 cian
P punto base PT Base PT Base base
- " Nombre Nimero de Coordenada Coordenada Cota Altura Altura
Fecha Hora Inicio HoraFin punto base serie equipo  Norte Este PT Base del equipo del bastén

punto base PT Base PT Base base
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