
「TS条件」トプコン   

 

ＴＳ側の設定で、CRLFを ONにしてください。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

＜――モーター機以外は、チェックなし 

   モーター機は、用途により。 

＜――モーター機以外は、チェックなし 

＜――旧 GPT-3000の内蔵 BlueToothを 

   使用する場合。 

＜――800シリーズの場合 

 

 

 

 

Ver1.5.9 追加説明。 

Ver2.4.6 追加説明：自動追尾 

Android_Tuikai.PDF 対回観測オプション 

Ver2.0.5 追加説明。(トプコン GPT(モーター機)は、半自動対回) 

http://a-survey.d.dooo.jp/Android_Tuikai_OP.lzh


 

[半自動対回]は、自動視準しません。 

望遠鏡の反転、旋回は行いますが 

視準の確認を自身で望遠鏡をのぞいて、確認し調整します。 

水平、鉛直に旋回しているので、正しければ、そのままで OKです。 

 

自動対回は使わない方が多く、 

この[半自動対回]を皆さん、使用されていて A-AdBの好評な機能の一つです。 

 

「放射トラバース」などでも、自動視準しません。 

自動視準は「サーチ」で行います。 

なので、自動視準を使う場合は「サーチ」し 

”ロックしました”の後に「測定」です。 

 



 

 

 

 

 



 

タイムアウト：ＴＳの測距に掛かる時間＋αで設定します。 

       指定時間内に、データを取得できない場合は 

       “タイムアウトエラー”と案内されます。 

       原因を解消し、再度測定してください。 

 

ウェイト：ＴＳへの命令を連続で出す場合に、入力時間待って処理します。 

     500ミリ秒は、０．５秒になります。 

      

測距回数：距離の測定回数です。座標計算は平均が使用されます。 

     ＡＰＡファイルや記録簿には、全データが保存されます。 

 

 


