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0-0初めに

0-0 初めに

マスター１はライカ製ﾉﾝﾌﾟﾘｽﾞﾑﾚｰｻﾞｰ大地専用の土木測量ツールです。
操作を覚えること無く、誰でも簡単に最新の測量器械を使用できます。
マスター１は最新技術が皆様に利益を生み出せるよう、手助けします。

大地との接続

マスター１は大地とケーブルで接続して使用します。
大地の付属のケーブルとマスター１のケーブルを接続して、お使い下さい。

この取り扱い説明書の表記について

ページの代わりに右上にメニュー番号が表記されています。
ﾒﾆｭｰ番号

例 1-1-3   任意点２を使用したい時
   ***** ﾒﾆｭｰ1 *****       [PF5].ｼｭｳﾘｮｳ MENU１
1.ｷｶｲｾｯﾃｲ   4.ｺｳﾊﾃﾞﾚﾍﾞﾙ     7.ﾔﾁｮｳ
2.ﾎﾟｲﾝﾄｾｯﾁ  5.ｾﾝ ﾄﾉ ﾊﾅﾚ     8.ﾗｲｶ MENU
3.ﾆｹﾞﾃﾝｾｯﾁ  6.ﾀｲﾍﾝ ｿｸﾃｲ   ENT.ﾒﾆｭｰ2ﾍ  [１] を押す

*** ｷｶｲｾｯﾃｲ *** MENU１-1
1.ｷﾁﾃﾝ   ｾｯﾃｲ  4.ｷｶｲﾀﾞｶ ｾｯﾃｲ     
2.ﾆﾝｲﾃﾝ 1ｿｯｷｮ  5.ｷｶｲﾀﾞｶ ﾆｭｳﾘｮｸ
3.ﾆﾝｲﾃﾝ 2ｿｯｷｮ  6.ｶｸﾄﾞｾｲﾄﾞ    ENT.ﾒﾆｭｰ1ﾍ [3] を押す

ﾄｵｸﾉ ﾊﾞｼｮｦ 0ﾄ ﾞﾆｱﾜｾﾖ MENU１-1-3
ﾎﾟｲﾝﾄﾒｲ= プログラムがスタート
ﾎｳｺｳ ﾒｲ=

[ ]書きの表記はキーを現します。

入力？．入力内容の説明です。
表示？．表示内容の説明です
選択？．キーの動作の説明です。

マスター１の表示方法

”＝”  の後は入力を現します。
”：”   の後は情報、結果を現します。
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0-1基本入力

入力３.ﾐﾗｰ、ｽﾀｯﾌ等の高さを入力（ｵﾌｾｯﾄ標準値）
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マスターⅠで使用するキーの説明

文字キー 数値キー 四則計算キー
編集キー

↑↓キー ←→キー

ENTキー
（ENTER,ｷｬﾘｯｼﾞﾘﾀｰﾝ）

編集キー（ＣＥキー）

編集キー
（取り消し）

PF1キー
(ｵﾌｾｯﾄ)

電源ＯＮ（中断キー）

電源ＯＦＦ

PF5キー
(ｽﾀｰﾄ,ｽﾄｯﾌﾟ,ｷｬﾝｾﾙ)
わからなくなった時
中止したいとき元に
戻ります。

使用しないキーは表示をしていません。

2ndFキー
（キーの上の小さい文字の入力）

入力データーべつの入力できるキーは、（アスキーコード順）

点名、現場名 
SPACE,!"#$%&'()*+<-./0123456789:;<=>?@ABCDEFGHIJKLMNOPQRSTUVWXYZ［￥］＾＿

座標、距離、高さ（計算式入力可能 例"(1+2)*2"）
()*+<-./0123456789

角度
.0123456789

回数
0123456789



0-1基本入力

基本入力操作 （ラインエディタの使い方）

ﾃﾝﾒｲ=

ABBDEF_

反転表示で前の入力内容が表示されています。
ここでENTERｷｰを押すと前の入力内容が採用されます。

ENTER以外の使用可能なキーを押すと
反転表示が消え新規に入力した文字になります。ﾃﾝﾒｲ=

引きつづき文字を入力します。ﾃﾝﾒｲ=

XYZ

A_
新規入力

表示文字の一文字修正
ABBDEﾃﾝﾒｲ= F ←キーを押すと入力した一番右の文字が反転します。

（→キーは一番左の文字が反転します。）

引き続き←キーを押して修正したい文字を反転させます。
（あるいは→キーで。）ABﾃﾝﾒｲ= FDEFB

ここで、正しい文字を入力して下さい。ABCﾃﾝﾒｲ= EFD

表示文字の一文字削除
反転箇所を→キー←キーで移動して、DELキー又はBSキーで削除します。ABCDEﾃﾝﾒｲ= F

ABCDE_ﾃﾝﾒｲ=

ABCDﾃﾝﾒｲ= F

DELキーを押した時（反転した箇所の文字が削除されます。）

BSキーを押した時（反転した前の文字が削除されます。）

表示文字の一文字挿入

入力文字の取り消し

表示文字の全削除

ABCﾃﾝﾒｲ= EFD 反転箇所を→キー←キーで移動して、INSキーを押すとスペースが
反転して表示しますので、挿入したい文字を入力してください。

ABCﾃﾝﾒｲ= DEF

RCLキーを押すと前の入力内容に戻ります。ﾃﾝﾒｲ=XYZ_

ﾃﾝﾒｲ=_ CEキーを押すと表示している。文字がすべて削除されます。

入力表示文字の入力
ENTERキーを押すと表示内容が採用され次の表示に変わります。

ポケコン画面 説明

前回入力の採用

次の表示



0-1基本入力

点名基本入力操作１．

ﾃﾝﾒｲ= 反転表示で前の入力内容が表示されています。
ここでENTERｷｰを押すと前の入力内容が採用されます。

点名を入力してENTERキーを押します。ﾃﾝﾒｲ=

点名があれば、次の画面に移ります。

XYZ

AB1_
点名がある時

ﾃﾝﾒｲ=

ﾃﾝﾒｲ=

ポケコン画面 説明

前回入力の採用

（既存データーの検索方法）

点名が見つからない時
点名がなければ近い名称の点名が反転表示します。
OKであれば、ENTERで、確定して次の表示に変わります。 AB2

次の点名を探す時
↓キーあるいは↑キーを押して下さい。
次の点名が表示しますのでOKなら、ENTERAB3

ﾃﾝﾒｲ=AB
点名が曖昧な時

覚えている所まで点名を入力してENTER

ﾃﾝﾒｲ=

ﾃﾝﾒｲ=

近い名称の点名を表示
OKであれば、ENTERで、確定して次の表示に変わります。 AB2

次の点名を探す時
↓キーあるいは↑キーを押して下さい。
次の点名が表示しますのでOKなら、ENTERAB3

次の表示



0-1基本入力

点名基本入力操作２．

ﾃﾝﾒｲ= 反転表示で前の入力内容が表示されています。
ここで、←キーか→キーを押して編集して下さい。

点名を入力してENTERキーを押します。ﾃﾝﾒｲ=

点名が既存データーになければ、次の画面に移ります。

XYZ

ﾃﾝﾒｲ=

ﾃﾝﾒｲ=

ポケコン画面 説明

前回入力の変更

（新規点名の入力、新規座標データー）

次の表示

すでに同じ点名が存在するとき
同じ点名が存在すると、別名にするか、上書きにするかの
メニューが表示します。
上書きを選択すると前の同じ点名のデーターは無くなり
新しいデーターに入れ替わります。

"ENT.ｼﾝｷ"を選択した時
入力した点名の後ろの番号部分を変えて既存データーと
重複しない点名が反転表示されます。
番号部分が無い時は数字の”１”が後に付け加えられます。

XYZ1_

XYZ1_
ﾃﾝﾒｲｱﾘ ENT.ｼﾝｷ  1.ｳﾜｶﾞｷ

XYZ3

次の表示

点名を発生させたい時
ﾃﾝﾒｲ= 点名の最後に”＊”を付けて、ENTERを押して下さい。

既存データーを検索して後ろの番号部分が一番大きな数値より
１つ上の数値をつけた点名が反転して、発生します。

例 T1,T4 が既存データーにあった時 T* と入力すると T5 と、
点名が発生します。

T*

ﾃﾝﾒｲ=T5

次の表示

OKであればENTERで確定され、次の画面に変わります。

OKであればENTERで確定され、次の画面に変わります。



0-1基本入力

座標、距離、高さ、基本入力操作

ｷｮﾘ =

10.000

反転表示で前の入力内容が表示されています。
ここでENTERｷｰを押すと前の入力内容が採用されます。

計算式での入力が可能です。
ENTERで、答えが採用されます。ｷｮﾘ =

ｷｮﾘ =

123.456

10+(20-30+10)
計算式の入力

ポケコン画面 説明

前回入力の採用

ｶｸﾄﾞ=

123°12'34"

反転表示で前の入力内容が表示されています。
ここでENTERｷｰを押すと前の入力内容が採用されます。

度、分、秒で入力（マイナスは使用できません）

例 123度12分34秒 → 123.1234 と入力
ENTERで、採用されます。

ｶｸﾄﾞ=

ｶｸﾄﾞ=

111.1111

123.1234_
新規の入力

前回入力の採用

角度、基本入力操作
ポケコン画面 説明

表示が 123.1234 から 123°12'34"
に、変わります。



0-2ｵﾌｾｯﾄ

概要
0-2 オフセット 測点が直接計測出来ない時に使用します。

設定値
測定前に入力する値で、その後の測定はその値で
補正されます。

補正値
[PF1]で入力する値で直前のデーターのみ補正され
その後の測定は設定値が使われます。

※注）測定の種類で補正項目は変わります。
ｵﾌｾｯﾄ 表示１．[PF1]で表示します。（反転文字は設定値）
ﾐﾗｰ ﾀﾞｶ = 入力１．ﾐﾗｰ、ｽﾀｯﾌ等の高さを入力
ﾏｴ ｵﾌｾｯﾄ= 入力２．測点より前の距離入力（器械から見て）
ﾐｷﾞｵﾌｾｯﾄ= 入力３．測点より右の距離入力（器械から見て）

入力途中で前の間違いに気づいたときは
[↑]で、戻れます。

0-2	オフセット

設定値
補正値

ﾐﾗｰﾀﾞｶ

ﾐｷﾞｵﾌｾｯﾄ

ﾏｴ ｵﾌｾｯﾄ

＋補正値

－補正値

＋補正値 －補正値



0-3メニュー構造

スタート画面
MENU MENU MENU

１．メニュー１ 1-1 器械設定 1-1-1 既知点設定
1-1-2 任意点１
1-1-3 任意点２
1-1-4 器械高設定
1-1-5 器械高入力
1-1-6 角度精度

1-2 ﾎﾟｲﾝﾄ設置
1-3 逃げ点設置
1-4 光波でﾚﾍﾞﾙ 1-4-1 器械高設定

1-4-2 高さ出し
1-5 線との離れ
1-6 対辺測定
1-7 野帳
1-8 ライカMENU 1-8-1 電源 ON

1-8-2 電源 OFF
1-8-3 設定 1-8-3-1 画面ﾗｲﾄON

1-8-3-2 画面ﾗｲﾄOFF
1-8-3-3 ｺﾝﾄﾗｽﾄ
1-8-3-4 ﾌﾞｻﾞｰ大
1-8-3-5 ﾌﾞｻﾞｰ普通
1-8-3-6 ﾌﾞｻﾞｰOFF
1-8-3-7 ﾁﾙﾄ ON
1-8-3-8 ﾁﾙﾄ OFF

1-8-4 角度ｾｯﾄ
1-8-5 ﾚｰｻﾞｰON
1-8-6 ﾚｰｻﾞｰOFF
1-8-7 ﾉﾝﾌﾟﾘｽﾞﾑ
1-8-8 プリズム 1-8-8-1 ﾕｰｻﾞｰ 0mmｼｰﾄ

1-8-8-2 ﾗｲｶ ﾐﾆ
1-8-8-3 ﾗｲｶ GPR1
1-8-8-4 ﾗｲｶ 360°
1-8-8-5 ﾕｻﾞｰ -30

1-8-9 測定

２．メニュー２ 2-1 現場選択
2-2 座標管理 2-2-1 座標入力

2-2-2 座標表示
2-2-3 座標削除
2-2-4 点名変更
2-2-5 ｵｰﾙｸﾘｱ

2-3 通信
2-4 現場削除
2-5 新点計算 2-5-1 交点角度

2-5-2 交点離れ
2-5-3 交点垂線
2-5-4 角度距離
2-5-5 円と線
2-5-6 円と円
2-5-7 ３点の芯

2-6 計測処理 2-6-1 ２点の距離
2-6-2 ３点の角度
2-6-3 垂線距離

マスターⅠのメニュー構造



0-4機能一覧

MENU MENU MENU 機能概要

1-1 器械設定 1-1-1 既知点設定 光波を定点に据えた時の設定
1-1-2 任意点１ 後方交会法２方向１測距
1-1-3 任意点２ 後方交会法２方向２測距 精度確認有り
1-1-4 器械高設定 ＢＭ測定から器械高を求める
1-1-5 器械高入力 器械高の直接入力
1-1-6 角度精度 ﾎﾟｲﾝﾄ設置の時の角度精度の設定

1-2 ﾎﾟｲﾝﾄ設置 逆打ち計算及びステークアウト
1-3 逃げ点設置 逃げ杭の計算及びステークアウト
1-4 光波でﾚﾍﾞﾙ 1-4-1 器械高設定 ＢＭ測定から器械高を求める

1-4-2 高さ出し 間接測量により設定高を設置する

1-5 線との離れ ２点指定の線との関係
1-6 対辺測定 複数の測点間の距離と比高と斜距離
1-7 野帳 簡易野帳 測点を ＸＹＨで記憶

1-8 ライカMENU 1-8-1 電源 ON ﾗｲｶ（大地）操作   電源 ON
1-8-2 電源 OFF 〃               電源 OFF
1-8-3 設定 1-8-3-1 画面ﾗｲﾄON 〃               画面ﾗｲﾄON

1-8-3-2 画面ﾗｲﾄOFF 〃               画面ﾗｲﾄOFF
1-8-3-3 ｺﾝﾄﾗｽﾄ 〃               ｺﾝﾄﾗｽﾄの設定
1-8-3-4 ﾌﾞｻﾞｰ大 〃               ﾌﾞｻﾞｰ音量大
1-8-3-5 ﾌﾞｻﾞｰ普通 〃               ﾌﾞｻﾞｰ音量普通
1-8-3-6 ﾌﾞｻﾞｰOFF 〃               ﾌﾞｻﾞｰ音 OFF
1-8-3-7 ﾁﾙﾄ ON 〃               ﾁﾙﾄ ON（傾き補正）
1-8-3-8 ﾁﾙﾄ OFF 〃               ﾁﾙﾄ OFF（傾き補正）

1-8-4 角度ｾｯﾄ 〃               角度ｾｯﾄ（角度指定）
1-8-5 ﾚｰｻﾞｰON 〃               ﾚｰｻﾞｰON
1-8-6 ﾚｰｻﾞｰOFF 〃               ﾚｰｻﾞｰOFF
1-8-7 ﾉﾝﾌﾟﾘｽﾞﾑ 〃               ﾉﾝﾌﾟﾘｽﾞﾑ（ＲＬ）
1-8-8 プリズム 1-8-8-1 ﾕｰｻﾞｰ 0mmｼｰﾄ 〃               ﾕｰｻﾞｰ 0mmｼｰﾄ(34mm)

1-8-8-2 ﾗｲｶ ﾐﾆ 〃               ﾗｲｶ ﾐﾆ      (18mm)
1-8-8-3 ﾗｲｶ GPR1 〃               ﾗｲｶ GPR1    (0 mm)
1-8-8-4 ﾗｲｶ 360° 〃               ﾗｲｶ 360°  （23mm)
1-8-8-5 ﾕｻﾞｰ -30 〃               ﾕｻﾞｰ -30    (4 mm)

1-8-9 測定 通常測定

2-1 現場選択 使用する現場の選択と現場名称の入力
2-2 座標管理 2-2-1 座標入力 新規座標の入力

2-2-2 座標表示
2-2-3 座標削除 記憶座標の削除
2-2-4 点名変更 記憶座標の点名の変更
2-2-5 ｵｰﾙｸﾘｱ 現場及び記憶座標の初期化

2-3 通信 パソコンとのデーター転送
2-4 現場削除 現場の削除及び座標の削除
2-5 新点計算 2-5-1 交点角度 ２点指定内角と２点指定内角の交点

2-5-2 交点離れ ４点指定と離れの交点
2-5-3 交点垂線 ３点指定と離れの垂線の足の交点
2-5-4 角度距離 ２点内角と距離（放射トラーバース計算）
2-5-5 円と線 円の中心と半径と２点の線の離れの交点
2-5-6 円と円 ２円の中心と半径の交点
2-5-7 ３点の芯 ３点を通る円の中心と半径

2-6 計測処理 2-6-1 ２点の距離 ２点間の距離
2-6-2 ３点の角度 ３点の内角と距離
2-6-3 垂線距離 ２点指定の線への１点からの垂線の足

機能一覧



1基本画面

開始

                                  (500) 電源を入れると次の画面が表示

         マスターⅠマスターⅠマスターⅠマスターⅠ   Ver1.00
                               [ｽﾀｰﾄ] [PF5]キーを押す

   ***** ﾒﾆｭｰ1 *****       [PF5].ｼｭｳﾘｮｳ 番号あるいは指定のキーで各プログラムがスタート
1.ｷｶｲｾｯﾃｲ   4.ｺｳﾊﾃﾞﾚﾍﾞﾙ     7.ﾔﾁｮｳ
2.ﾎﾟｲﾝﾄｾｯﾁ  5.ｾﾝ ﾄﾉ ﾊﾅﾚ     8.ﾗｲｶ MENU
3.ﾆｹﾞﾃﾝｾｯﾁ  6.ﾀｲﾍﾝ ｿｸﾃｲ   ENT.ﾒﾆｭｰ2ﾍ  [ENTER]キーを押す

  ******** ﾒﾆｭｰ2 ********
1.ｹﾞﾝﾊﾞ ｾﾝﾀｸ   4.ｹﾞﾝﾊﾞ ｻｸｼﾞｮ 
2.ｻﾞﾋｮｳ ｶﾝﾘ    5.ｼﾝﾃﾝｹｲｻﾝ  
3.ﾂｳｼﾝ         6.ｹｲｿｸｼｮﾘ     ENT.ﾒﾆｭｰ1ﾍ [ENTER]キーを押す

   ***** ﾒﾆｭｰ1 *****       [PF5].ｼｭｳﾘｮｳ
1.ｷｶｲｾｯﾃｲ   4.ｺｳﾊﾃﾞﾚﾍﾞﾙ     7.ﾔﾁｮｳ
2.ﾎﾟｲﾝﾄｾｯﾁ  5.ｾﾝ ﾄﾉ ﾊﾅﾚ     8.ﾗｲｶ MENU
3.ﾆｹﾞﾃﾝｾｯﾁ  6.ﾀｲﾍﾝ ｿｸﾃｲ   ENT.ﾒﾆｭｰ2ﾍ  [PF5]を押す

ｵﾂｶﾚ ｻﾏﾃﾞｼﾀ 終了
ｽｲｯﾁ ｦ OFF ｼﾃｸﾀﾞｻｲ
             [PF5]ｷｰ ﾃﾞ ﾒﾆｭｰ1 ﾆ ﾓﾄﾞﾚﾏｽ

電源をOFFできます。

基本画面（開始と終了）



1-1器械設定

MENU
1-1 器械設定 概要

器械点の座標値及び高さ、

*** ｷｶｲｾｯﾃｲ *** 
1.ｷﾁﾃﾝ   ｾｯﾃｲ  4.ｷｶｲﾀﾞｶ ｾｯﾃｲ     
2.ﾆﾝｲﾃﾝ 1ｿｯｷｮ  5.ｷｶｲﾀﾞｶ ﾆｭｳﾘｮｸ
3.ﾆﾝｲﾃﾝ 2ｿｯｷｮ  6.ｶｸﾄﾞｾｲﾄﾞ    ENT.ﾒﾆｭｰ1ﾍ

手順概略

1-1-1既知点設定 1.ｾﾞﾛﾎｳｺｳﾒｲ=基準点Ｂの点名を入力
基準点に器械を据えて別の基準点を視準する
視準した方向で器械を０°セット
入力３.ﾐﾗｰ、ｽﾀｯﾌ等の高さを入力（ｵﾌｾｯﾄ標準値）

1-1-2任意点１ 後方交会方２方向１測距
器械を任意点に据え遠方の基準点を視準して０°セット
別の近い基準点を測定で、器械点の座標決定
基準点の精度で誤差が出る

1-1-3任意点２ 後方交会方２方向２測距 精度確認有り
器械を任意点に据え遠方の目標を視準して０°セット
基準点２点を両方測定
基準点の精度により補正するか選択

1-1-4器械高設定 ＢＭ測定から器械高を求める
ＢＭに目標を設置して観測で器械高を求める

1-1-5器械高入力 器械高の直接入力

1-1-6角度精度 ﾎﾟｲﾝﾄ設置の時の角度精度の設定
測設の時の角度の許容範囲を設定
範囲から外れるとブザー音にて警告

1-1-1	既知点設定

1-1-2	任意点１

1-1-3	任意点２

1-1-4	器械高設定

1-1-5	器械高入力

1-1-6	角度精度

方向角０°

B.M

ﾐﾗｰﾀ ｶ゙

測定

ｾﾞﾛﾎｳｺｳﾒｲ

ｷｶｲﾃﾝﾒｲ

N=???.????

光波を０°にセット

光波を０°にセット

ｾﾞﾛﾎｳｺｳﾒｲ

測定ｷｼ゙ ｭﾝﾃﾝ

ｶｸﾆﾝｷｼ゙ ｭﾝﾃﾝ

角度を確認

ﾎﾟｲﾝﾄ ﾎｳｺｳ

測定 測定

観測値

設計値

（精度、縮率)

ｷｶｲﾀﾞｶ(IH)

設計値

観測値 ｶｸﾄﾞｾｲﾄﾞ

測設点



1-1-1既知点設定

MENU 概要
1-1-1 既知点設定 基準点に器械を据えた時の設定をします。

ｷﾁﾃﾝ ｾｯﾃｲ 表示１．
ｾﾞﾛﾎｳｺｳﾒｲ=  (N=ﾃﾞﾎｳｺｳｶｸ) 入力１．
ｷｶｲﾃﾝ ﾒｲ= 入力２．
ｷｶｲﾀﾞｶ= 入力３．
                   ENT.ﾒﾆｭｰ1ﾍ   1.ﾔﾘﾅｵｼ 選択１．

光波側の操作
器械を基準点Ａに整準・求心する
基準点Ｂを視準して角度０°セット(MENU1-8-4）

マスター１の操作
入力１．基準点Ｂを入力
（この時器械を０°に合わせた方向角が既知ならば
”N=”を前に付けて直接入力可能）

入力2.基準点Ａを入力

入力3.器械高が既知であれば入力

選択１．[ENT]ｷｰで設定完了、[1]ｷｰで(表示１．)へ戻る

1-1-1	既知点設定

方向角０°

ｾﾞﾛﾎｳｺｳﾒｲ

ｷｶｲﾃﾝﾒｲ

N=???.????

光波を０°にセット

基準点Ａ

基準点Ｂ

基準点Ｂまでの方向角でも入力可能



1-1-2任意点1

MENU 概要
1-1-2 任意点１ 任意点に機械を据えた時の設定をします。

光波側の操作
機械を任意点に整準
基準点Ｂを視準して角度０°セット(MENU1-8-4）

ﾆﾝｲﾃﾝ 1ｿｯｷｮ 表示１．
ｾﾞﾛﾎｳｺｳﾒｲ= 入力１．基準点Ｂを入力
ｷｼﾞｭﾝﾃﾝ= 入力２．基準点Aを入力

ｷｼﾞｭﾝﾃﾝ(???)ｦ ｿｸﾃｲｾﾖ
ｼｼﾞｭﾝｼﾃ ENT.ｽﾀｰﾄ  [PF5].ﾔﾒﾙ
ｿｸﾃｲｶｲｽｳ= 入力３．測定回数（測距の平均）の入力

ｿｸﾃｲｼｭｳﾘｮｳ

[PF1].ｵﾌｾｯﾄ    ENT.ｶｸﾆﾝ     1.ﾔﾘﾅｵｼ 選択１．[PF1]ｵﾌｾｯﾄ(0-2参照)  [ENT]次の画面 
[1]表示１．へ

ﾍﾞﾂﾉ ｷｼﾞｭﾝﾃﾝ ﾃﾞ ｶｸﾆﾝｾﾖ
ｶｸﾆﾝ ｷｼﾞｭﾝﾃﾝ= 入力４．基準点Ｃを入力

ｽｲﾍｲｶｸﾄﾞ:        ｽｲﾍｲｷｮﾘ: 表示２．基準点Ｃまでの角度と距離表示
光波で基準点Ｃ視準して間違い確認

  ENT.ﾀﾉｷｼﾞｭﾝﾃﾝ   1.ｷｶｲﾃﾝｷｵｸ    2.ﾔﾘﾅｵｼ 選択２．[ENT]別の基準点 [1]次の画面  [2]表示１．へ

ｷｶｲﾃﾝｷｵｸ
X:               Y:           
ｷｵｸ ﾒｲ=      ｱｷｱﾄ    ﾃﾝ [PF5].ﾔﾒﾙ 入力５．器械点の名称を入力（0-1基本入力参照)

メニュー１に戻る

1-1-2	任意点１

光波を０°にセット

ｾﾞﾛﾎｳｺｳﾒｲ

測定ｷｼﾞｭﾝﾃﾝ

ｶｸﾆﾝｷｼﾞｭﾝﾃﾝ

角度を確認

基準点Ａ

基準点Ｂ

基準点Ｃ



1-1-3任意点2

MENU 概要
1-1-3 任意点２ 任意点に機械を据えた時の設定をします。

光波側の操作
機械を任意点に整準
目標物を視準して角度０°セット(MENU1-8-4）

ﾄｵｸﾉ ﾊﾞｼｮｦ 0ﾄ ﾞﾆｱﾜｾﾖ 表示１．
ﾎﾟｲﾝﾄﾒｲ= 入力１．基準点Ａを入力
ﾎｳｺｳ ﾒｲ= 入力２．基準点Ｂを入力

ﾎﾟｲﾝﾄ(???)ｦ ｿｸﾃｲｾﾖ
ｼｼﾞｭﾝｼﾃ ENT.ｽﾀｰﾄ  [PF5].ﾔﾒﾙ
ｿｸﾃｲｶｲｽｳ= 入力３．測定回数（測距の平均）の入力

ﾎﾟｲﾝﾄ ｿｸﾃｲｼｭｳﾘｮｳ

[PF1].ｵﾌｾｯﾄ    ENT.OK       1.ﾔﾘﾅｵｼ 選択１．[PF1]ｵﾌｾｯﾄ(0-2参照) [ENT]次の画面 
[1]表示１．へ

 ﾎｳｺｳ(???)ｦ ｿｸﾃｲｾﾖ
ｼｼﾞｭﾝｼﾃ ENT.ｽﾀｰﾄ  [PF5].ﾔﾒﾙ
ｿｸﾃｲｶｲｽｳ= 入力４．測定回数（測距の平均）の入力

ｷｼﾞｭﾝﾃﾝ ﾉ ｾｲﾄﾞ:1/? 表示２．基準点の精度表示
ｼｭｸﾘﾂ:(?.???????) 表示３．基準点の縮率表示
[PF1].ｵﾌｾｯﾄ  ENT.ｷｵｸ  1.ﾎｾｲｷｵｸ  2.ﾔﾘﾅｵｼ 選択２．[PF1]ｵﾌｾｯﾄ参照 [ENT]次の画面

[1]器械点を補正  [2]表示１．へ
ｷｶｲﾃﾝｷｵｸ 器械点は基準点Ａより計算、補正計算はＡとの距離補正
X:               Y:           
ｷｵｸ ﾒｲ=      ｱｷｱﾄ    ﾃﾝ [PF5].ﾔﾒﾙ 入力５．器械点の名称を入力（0-1基本入力参照)

メニュー１に戻る

1-1-3	任意点２

ﾎﾟｲﾝﾄ
ﾎｳｺｳ

測定 測定

観測値

設計値

基準点Ａ
基準点Ｂ

較差

縮率＝設計値／測定値
精度＝設計値／較差

任意の目標物を０°とする



1-1-4器械高設定

MENU 概要
1-1-4 器械高設定 器械高をＢＭより設定します

光波側の操作
機械を整準

ｷｶｲﾀﾞｶ ｾｯﾃｲ 表示１．
ﾍﾞﾝﾁ ﾉ ﾀｶｻﾊ= 入力１．ＢＭの標高を入力

BM ｦ ｿｸﾃｲｾﾖ
ﾐﾗｰﾀﾞｶ= 入力２.ﾐﾗｰ、ｽﾀｯﾌ等の高さを入力
ｼｼﾞｭﾝｼﾃ ENT.ｽﾀｰﾄ  [PF5].ﾔﾒﾙ
ｿｸﾃｲｶｲｽｳ= 入力３．測定回数（測距の平均）の入力

ｷｶｲﾀﾞｶ(IH): 表示２．器械高の表示

[PF1].ｵﾌｾｯﾄ     ENT.OK      1.ﾔﾘﾅｵｼ 選択１．[PF1]ｵﾌｾｯﾄ(0-2参照)  [ENT]次の画面
[1]表示１．へ

ｺｳﾊﾃﾞﾚﾍﾞﾙ           [PF5].ｼｭｳﾘｮｳ 光波でﾚﾍﾞﾙのプログラムに移る
1.ｷｶｲﾀﾞｶ ｾｯﾃｲ
2.ﾀｶｻﾀﾞｼ

[PF5]ﾒﾆｭｰ１．へ

1-1-4	器械高設定

B.M

ﾐﾗｰﾀﾞｶ

測定



1-1-5器械高入力

MENU 概要
1-1-5 器械高入力 器械高を設定します

光波側の操作
機械を整準

ｷｶｲﾀﾞｶ ﾆｭｳﾘｮｸ 表示１．

ｷｶｲﾀﾞｶ(IH)= 入力１．器械の標高を入力
                     ENT.OK  1.ﾔﾘﾅｵｼ 選択１．[ENT]ﾒﾆｭｰ１．へ [1]表示１．へ

1-1-5	器械高入力

ｷｶｲﾀﾞｶ(IH)



1-1-6角度精度

MENU 概要
1-1-6 角度精度 ﾎﾟｲﾝﾄ設置（MENU1-2)の時の角度の許容範囲を設定

ｶｸﾄﾞｾｲﾄﾞ= 入力１．角度を入力

ｶｸﾄﾞｾｲﾄﾞ=
ｶｸﾄﾞｾｲﾄﾞ ｦ ???°??'??" ﾆ ｼﾏｽ 表示１．入力内容の確認

                     ENT.OK  1.ﾔﾘﾅｵｼ 選択１．[ENT]ﾒﾆｭｰ１．へ [1]やり直し

ﾎﾟｲﾝﾄ設置の時ここで設定した角度を超えるとブザー音で
警告します。
又、ﾎﾟｲﾝﾄ設置のｶｸﾄﾞｾｯﾄの時ここで設定した角度以下で
OKとなります。

1-1-6	角度精度

設計値

観測値 ｶｸﾄﾞｾｲﾄﾞ

測設点



1-2ﾎﾟｲﾝﾄ設置

MENU 概要
1-2 ﾎﾟｲﾝﾄ設置 座標点の測設

使用条件
器械点の位置設定後(MENU1-1)

ﾎﾟｲﾝﾄｾｯﾁ  表示１．
ｷｶｲﾃﾝﾒｲ:         ｾﾞﾛﾎｳｺｳ: 表示２．現在の器械の設定
ﾎﾟｲﾝﾄﾒｲ= 入力１．測設点の入力

ﾎﾟｲﾝﾄﾒｲ:       
ｽｲﾍｲｶｸﾄﾞ:       ｽｲﾍｲｷｮﾘ: 表示３．測設点までの角度と距離
 
      1.ｿｸﾃｲ  2.ｶｸﾄﾞｾｯﾄ  ENT.ﾍﾞﾂﾉ ｿｸﾃﾝ 選択１．[1]測定 [2]角度セット [ENT]別の測設点

ｽｲﾍｲｶｸﾄﾞ:       ｽｲﾍｲｷｮﾘ:
ｼｼﾞｭﾝｼﾃ ENT.ｽﾀｰﾄ  [PF5].ﾔﾒﾙ
ｿｸﾃｲｶｲｽｳ= 入力２．測定回数（測距の平均）の入力

ﾎﾟｲﾝﾄﾒｲ:        （MENU1-1-6）で設定した角度を超えるとブザー音で
ｽｲﾍｲｶｸﾄﾞ:       ｽｲﾍｲｷｮﾘ: 警告します。
**ｳｼﾛﾍ     **      **ﾐｷﾞﾍ   ** 表示４．設計値との較差の表示
[PF1]ｵﾌｾｯﾄ  ENT.ｿｸﾃｲ  1.ｼｭｳﾘｮｳ 2.ｶｸﾄﾞｾｯﾄ 選択２．[PF1]ｵﾌｾｯﾄ(0-2参照)  [ENT]測定繰り返し 

[1]表示１．へ [2]角度セット

光波の角度合わせを音と表示で行います。
角度セット １０度以下で音が鳴り始め（MENU1-1-6）で設定した角度
ｶｸﾄﾞｦ ｾｯﾄｼﾃｸﾀﾞｻｲ 以下になると終了します。(ｷｬﾝｾﾙは[PF5]で）
ｺﾀｴ ﾉ ｶｸﾄﾞ: ???.??'??" 表示６．表示３．のｽｲﾍｲｶｸﾄﾞです。
ｿｸﾃｲﾉ ｶｸﾄﾞ:???.??'??" 表示７．光波の向いている角度です。
   ﾐｷﾞﾍ  ???.??'??" 表示８．どちらへまわすかを表示（ﾋﾀﾞﾘは反転表示）

1-2	ﾎﾟｲﾝﾄ設置

測設点（計算点）

観測点

ｳｼﾛﾍ

ﾋﾀﾞﾘﾍ

観測点

ﾐｷﾞﾍ

ﾏｴﾆ

角度精度
角度精度



1-3逃げ点設置

MENU 概要
1-3 逃げ点設置 座標点の逃げ杭の測設

使用条件
器械点の位置設定後(MENU1-1)

ﾆｹﾞﾃﾝｾｯﾁ  表示１．
ｷｶｲﾃﾝ:         ｾﾞﾛﾎｳｺｳ: 表示２．現在の器械の設定
ﾎﾟｲﾝﾄﾒｲ= 入力１．逃げを取る座標点の入力
ﾎｳｺｳﾒｲ= 入力２．逃げを取る方向点の入力

???～???   L=????? 表示３．座標点と方向点の距離
ﾎﾟｲﾝﾄｶﾗﾉｷｮﾘ= 入力３．座標点からの距離
ﾗｲﾝ ｶﾗ ﾐｷﾞﾍ= 入力４．離れの指定

??????ﾆｹﾞﾃﾝ  ｷｮﾘ:?????  ﾊﾅﾚ:???????   表示４．入力１．２．４．の内容
ｽｲﾍｲｶｸﾄﾞ:       ｽｲﾍｲｷｮﾘ: 表示５．測設点までの角度と距離

      1.ｿｸﾃｲ  2.ｶｸﾄﾞｾｯﾄ  ENT.ﾍﾞﾂﾉ ｿｸﾃﾝ 選択１．[1]測定 [2]角度セット (MENU1-2参照） 
[ENT]別の測設点

ｽｲﾍｲｶｸﾄﾞ:       ｽｲﾍｲｷｮﾘ:
ｼｼﾞｭﾝｼﾃ ENT.ｽﾀｰﾄ  [PF5].ﾔﾒﾙ
ｿｸﾃｲｶｲｽｳ= 入力５．測定回数（測距の平均）の入力

（MENU1-1-6）で設定した角度を超えるとブザー音で
ｽｲﾍｲｶｸﾄﾞ:       ｽｲﾍｲｷｮﾘ: 警告します。
**ｳｼﾛﾍ     **      **ﾐｷﾞﾍ   ** 表示６．設計値との較差の表示
[PF1]ｵﾌｾｯﾄ  ENT.ｿｸﾃｲ  1.ｼｭｳﾘｮｳ 2.ｶｸﾄﾞｾｯﾄ 選択２．[PF1]ｵﾌｾｯﾄ(0-2参照) [ENT]測定繰り返し 

[1]表示１．へ [2]角度セット(MENU1-2参照）

1-3	逃げ点設置

測設点（計算点）

観測点

ｳｼﾛﾍ

ﾋﾀﾞﾘﾍ

観測点

ﾐｷﾞﾍ

ﾏｴﾆ

角度精度
角度精度

ﾎﾟｲﾝﾄｶﾗﾉｷｮﾘ

ﾗｲ
ﾝｶ
ﾗﾐ
ｷﾞ
ﾍ

測設点がﾎﾟｲﾝﾄより後ろにある時はマイナスで入力

この場合はﾎﾟｲﾝﾄからﾎｳｺｳに向かって
左側なのでマイナスで入力

座標点

方向点

ﾎﾟｲﾝﾄ

ﾎｳｺｳ



1-4光波でﾚﾍﾞﾙ

MENU 概要
1-4 光波でﾚﾍﾞﾙ 光波をﾚﾍﾞﾙ代わりに使用する

ｺｳﾊﾃﾞﾚﾍﾞﾙ           [PF5].ｼｭｳﾘｮｳ
1.ｷｶｲﾀﾞｶ ｾｯﾃｲ
2.ﾀｶｻﾀﾞｼ

1-4-1 器械高設定 ＢＭ測定から器械高を求める
ＢＭに目標を設置して観測で器械高を求める

1-4-2 高さ出し 設置する高さを指定して、測定後較差を求める
高さ指定を０にすることで、高さ測定可能



1-4-1器械高設定

MENU 概要
1-4-1 器械高設定 器械高をＢＭより設定します

光波側の操作
機械を整準

ｷｶｲﾀﾞｶ ｾｯﾃｲ 表示１．
ﾍﾞﾝﾁ ﾉ ﾀｶｻﾊ= 入力１．ＢＭの標高を入力

BM ｦ ｿｸﾃｲｾﾖ
ﾐﾗｰﾀﾞｶ= 入力２.ﾐﾗｰ、ｽﾀｯﾌ等の高さを入力
ｼｼﾞｭﾝｼﾃ ENT.ｽﾀｰﾄ  [PF5].ﾔﾒﾙ
ｿｸﾃｲｶｲｽｳ= 入力３．測定回数（測距の平均）の入力

ｷｶｲﾀﾞｶ(IH): 表示２．器械高の表示

[PF1].ｵﾌｾｯﾄ     ENT.OK      1.ﾔﾘﾅｵｼ 選択１．[PF1]ｵﾌｾｯﾄ(0-2参照)  [ENT]次の画面
[1]表示１．へ

ｺｳﾊﾃﾞﾚﾍﾞﾙ           [PF5].ｼｭｳﾘｮｳ 光波でﾚﾍﾞﾙのプログラムに移る
1.ｷｶｲﾀﾞｶ ｾｯﾃｲ
2.ﾀｶｻﾀﾞｼ

[PF5]ﾒﾆｭｰ１．へ

1-1-4	器械高設定

B.M

ﾐﾗｰﾀﾞｶ

測定



1-4-2高さ出し

MENU 概要
1-4-2 高さ出し 設置する高さを指定して、測定後較差を求める

使用条件
器械高設定後（MENU1-1-4又は、MENU1-4-1）

ﾓﾄﾒﾙ ﾀｶｻﾊ= 入力１．設置したい高さを入力

ﾎﾟｲﾝﾄ ｦ ｿｸﾃｲｾﾖ
ﾐﾗｰﾀﾞｶ= 入力２.ﾐﾗｰ、ｽﾀｯﾌ等の高さを入力
ｼｼﾞｭﾝｼﾃ ENT.ｽﾀｰﾄ  [PF5].ﾔﾒﾙ
ｿｸﾃｲｶｲｽｳ= 入力３．測定回数（測距の平均）の入力

ﾓﾄﾒﾙ ﾀｶｻﾊ: 表示１．入力１．での値
ｿｸﾃﾝ ﾉﾀｶｻ: 表示２．測定した所の高さ
***     ｻｹﾞﾖ*** 表示３．較差
[PF1].ｵﾌｾｯﾄ     ENT.ｸﾘｶｴｽ     1.ﾔﾘﾅｵｼ 選択１．[PF1]ｵﾌｾｯﾄ(0-2参照) [ENT]入力１．へ

 [1]ｺｳﾊﾃﾞﾚﾍﾞﾙ（MENU1-4)へ

1-4-2	高さ出し

ﾐﾗｰﾀﾞｶ

測定

ﾓﾄﾒﾙ ﾀｶｻ

ｿｸﾃﾝ ﾉﾀｶｻ

??? ｻｹﾞﾖ
較差

ﾐﾗｰﾀﾞｶ



1-5線との離れ

MENU 概要
1-5 線との離れ ２点（線）を指定し測点との関係を表示

使用条件
器械点の位置設定後(MENU1-1)

ｾﾝ ﾄﾉ ﾊﾅﾚ 表示１．
ｷｶｲﾃﾝ:         ｾﾞﾛﾎｳｺｳ: 表示２．現在の器械の設定
ﾎﾟｲﾝﾄﾒｲ= 入力１．距離の基準になる座標点（線の指定）
ﾎｳｺｳﾒｲ= 入力２．離れの基準になる方向点（線の指定）

???～???   L=????? 表示３．座標点と方向点の距離

   1.ｿｸﾃｲ   ENT.ﾍﾞﾂﾉ ｿｸﾃﾝ  [PF5].ｼｭｳﾘｮｳ 選択１．[1]測定 [2]表示１．へ [PF5]ﾒﾆｭｰ１．へ

ｿｸﾃｲｾﾖ

ｼｼﾞｭﾝｼﾃ ENT.ｽﾀｰﾄ  [PF5].ﾔﾒﾙ
ｿｸﾃｲｶｲｽｳ= 入力３．測定回数（測距の平均）の入力

???～???   L=????? 表示４．座標点と方向点の距離

ﾊﾅﾚ:???    ｷｮﾘ:???   表示５．指定した線との関係
[PF1].ｵﾌｾｯﾄ     ENT.ｿｸﾃｲ   1.ｿｸﾃｲｼｭｳﾘｮｳ 選択２．[PF1]ｵﾌｾｯﾄ(0-2参照)  [ENT]測定繰り返し 

[1]表示１．へ 

ﾎﾟｲﾝﾄﾒｲ ﾎｳｺｳﾒｲ

ﾊﾅﾚ

ﾊﾅﾚ

ｷｮﾘ ｷｮﾘ

測定

測定

マイナス表示

マイナス表示

ﾎﾟｲﾝﾄからﾎｳｺｳを見て後ろ

ﾎﾟｲﾝﾄからﾎｳｺｳを見て左側



1-6対辺測定

MENU 概要
1-6 対辺測定 ２点以上を測定し点間の水平距離、斜距離、比高表示

累積距離と累積斜距離を表示

1ﾃﾝﾒ ｦ ｿｸﾃｲ 表示１．
ﾐﾗｰ ﾀﾞｶ = 入力１.ﾐﾗｰ、ｽﾀｯﾌ等の高さを入力
ｼｼﾞｭﾝｼﾃ ENT.ｽﾀｰﾄ  [PF5].ﾔﾒﾙ
ｿｸﾃｲｶｲｽｳ= 入力２．測定回数（測距の平均）の入力

1ﾃﾝﾒ ｦ ｿｸﾃｲｼﾏｼﾀ ﾂｷﾞﾉﾃﾝ ｦ ｿｸﾃｲｾﾖ 表示２．始点の測定完了

[PF1]ｵﾌｾｯﾄ  ENT.ｿｸﾃｲ  1.ｼｭｳﾘｮｳ  2.ﾔﾘﾅｵｼ 選択１．[PF1]ｵﾌｾｯﾄ(0-2参照)  [ENT]測定２点目へ 
[1]ﾒﾆｭｰ１．へ [2]測定やり直し

2ﾃﾝﾒ ｦ ｿｸﾃｲ
ﾐﾗｰ ﾀﾞｶ = 入力３.ﾐﾗｰ、ｽﾀｯﾌ等の高さを入力
ｼｼﾞｭﾝｼﾃ ENT.ｽﾀｰﾄ  [PF5].ﾔﾒﾙ
ｿｸﾃｲｶｲｽｳ= 入力４．測定回数（測距の平均）の入力

ﾀﾝ ｷｮﾘ:         |ｼｬﾀﾝ ｷｮﾘ: 表示内容に付いては下図参照
ﾂｲｶｷｮﾘ:         |ｼｬﾂｲｶｷｮﾘ:
                |ﾋｺｳ     :
[PF1]ｵﾌｾｯﾄ  ENT.ｿｸﾃｲ  1.ｼｭｳﾘｮｳ  2.ﾔﾘﾅｵｼ 選択２．[PF1]ｵﾌｾｯﾄ参照  [ENT]測定３点目へ 

[1]ﾒﾆｭｰ１．へ [2]測定やり直し
以下繰り返す

1-6	対辺測定

ﾀﾝ ｷｮﾘ ﾀﾝ ｷｮﾘ

ﾋｺｳ

ﾋｺｳ

ｼｬﾀﾝ ｷｮﾘ ｼｬﾂｲｶｷｮﾘ

ｼｬﾀﾝ ｷｮﾘ

ﾂｲｶｷｮﾘ
累積水平距離

累積斜距離

1ﾃﾝﾒ

2ﾃﾝﾒ

3ﾃﾝﾒ

測定

測定

測定



1-7野帳

MENU 概要
1-7 野帳 現況を測量してXYHのデーターとして点名を付けて

記憶する

使用条件
器械点の位置設定後(MENU1-1)高さ測定は器械高必要

ｷｶｲﾃﾝ:         ｾﾞﾛﾎｳｺｳ: 表示１．現在の器械の設定
ﾏｴ ｵﾌｾｯﾄ= 入力１．ｵﾌｾｯﾄ設定値の入力（ｵﾌｾｯﾄ0-2参照）
ﾐｷﾞｵﾌｾｯﾄ= 入力２．ｵﾌｾｯﾄ設定値の入力（ｵﾌｾｯﾄ0-2参照）
     ENT.ﾀｶｻ ｿｸﾃｲ ｱﾘ  1.ﾅｼ      2.ﾔﾘﾅｵｼ 選択１．[ENT]高さ測定あり [1]なし [2]表示１．へ  

ｷｶｲﾃﾝ:         ｾﾞﾛﾎｳｺｳ: 表示２．現在の器械の設定
ﾐﾗｰ ﾀﾞｶ = 入力３.ﾐﾗｰ、ｽﾀｯﾌ等の高さを入力（ｵﾌｾｯﾄ設定値）
ｼｼﾞｭﾝｼﾃ ENT.ｽﾀｰﾄ  [PF5].ﾔﾒﾙ
ｿｸﾃｲｶｲｽｳ= 入力４．測定回数（測距の平均）の入力

ﾐﾗｰﾀﾞｶ:     ﾏｴ:     ﾐｷﾞ: 表示３．ｵﾌｾｯﾄ標準値
X:               Y:            H:      表示４．測点のXYHの値
ｷｵｸﾒｲ=     ｱｷｱﾄ???ﾃﾝ [PF5].ﾔﾒﾙ 入力５．記憶点名の入力[ENT]で次の測点へ
[PF1].ｵﾌｾｯﾄ 選択２．[PF1]ｵﾌｾｯﾄ(0-2参照)

1-7	野帳

測定

測定

測定



1-8ﾗｲｶMENU

MENU 概要
1-8 ライカMENU ライカ（大地）の操作を行う

選択１．
  ****** ﾗｲｶ MENU ***** [1]．電源ON (MENU1-8-1)へ
1.ON    4.ｶｸﾄﾞｾｯﾄ   7.ﾉﾝﾌﾟﾘｽﾞﾑ [2]．電源OFF
2.OFF   5.ﾚｰｻﾞｰON   8.ﾌﾟﾘｽﾞﾑ [3]．設定画面へ（MENU1-8-3)へ
3.ｾｯﾃｲ  6.ﾚｰｻﾞｰOFF  ENT.ｿｸﾃｲ   0.ｼｭｳﾘｮｳ [4]．角度セット（MENU1-8-4)へ

[5]．レーザーON
[6]．レーザーOFF
[7]．ﾉﾝﾌﾟﾘｽﾞﾑ（RL)に切り替え
[8]．プリズム（IR)に切り替え（MENU1-8-8)へ
[0]．終了ﾒﾆｭｰ１へ

1-8-1 ON
器械の整準、求心がまだであれば、

   *** ｷｶｲ ﾉ ｾｲｼﾞｭﾝﾊ OK ﾃﾞｽｶ *** 大地の整準ﾎﾞﾀﾝで行う

                      ﾅﾆｶｷｰｦｵｼﾃｸﾀﾞｻｲ 何かキーを押せばライカMENUへ

1-8-3 ｾｯﾃｲ 選択２．
  ****** ﾗｲｶ ｾｯﾃｲ ***** [1]．画面ﾗｲﾄ（大地ﾃﾞｨｽﾌﾟﾚｲ）ON
1.ｶﾞﾒﾝ ﾗｲﾄ ON  4.ﾌﾞｻﾞｰ ﾀﾞｲ  7.ﾁﾙﾄ ON [2]．画面ﾗｲﾄ（大地ﾃﾞｨｽﾌﾟﾚｲ）OFF
2.ｶﾞﾒﾝ ﾗｲﾄ OFF 5.ﾌﾞｻﾞｰ ﾌﾂｳ  8.ﾁﾙﾄ OFF [3]．ｺﾝﾄﾗｽﾄ（MENYU1-8-3-3)へ
3.ｺﾝﾄﾗｽﾄ       6.ﾌﾞｻﾞｰ OFF  0.ｼｭｳﾘｮｳ   [4]．ブザー音量 大

[5]．ブザー音量 普通
[6]．ブザー音量 OFF
[7]．ﾁﾙﾁﾝｸﾞ補正 ON
[8]．ﾁﾙﾁﾝｸﾞ補正 OFF
[0]．終了ﾒﾆｭｰ１へ

1-8-4 ｶｸﾄﾞｾｯﾄ
  *** ｶｸﾄﾞ ｾｯﾄ ***
ｶｸﾄﾞ=0.0000 入力１．器械が現在向いている方向の角度を入力

通常はそのまま  [ENT]．で、０セット
ライカMENUへ

1-8-3-3 ｺﾝﾄﾗｽﾄ
  ****** ｺﾝﾄﾗｽﾄ ****** 選択３．
1. 10%   4. 40%   7. 70% [1～9] 指定のｺﾝﾄﾗｽﾄにする(大地ﾃﾞｨｽﾌﾟﾚｲ)
2. 20%   5. 50%   8. 80% [0]ライカMENUへ
3. 30%   6. 60%   9. 90%   0.ｼｭｳﾘｮｳ 

1-8-8 ﾌﾟﾘｽﾞﾑ 選択４．                                     
 *** ﾌﾟﾘｽﾞﾑ ｼﾞｮｳｽｳ ｾｯﾃｲ *** [1].ｼｰﾄプリズムの選択                   （定数３４ｍｍ）
1.ﾕｻﾞｰ 0mm ｼ-ﾄ    4.ﾗｲｶ360° [2].ミニプリズムGMP101/102の選択   （定数１８ｍｍ）
2.ﾗｲｶﾐﾆ           5.ﾕｻﾞｰ -30mm [3].標準プリズムGPR１                    （定数０ｍｍ）
3.ﾗｲｶGPR1 [4].３６０°プリズムGRZ4                  （定数２３ｍｍ）

[5].ユザー-30mm                          （定数４．４mm)
ライカMENUへ



2-1現場選択

MENU 概要
2-1 現場選択 使用する現場を指定する

  ******** ｹﾞﾝﾊﾞ ｾﾝﾀｸ ******[PF5].ﾄﾘｹｼ 現在選択されている現場が、反転表示されています。
1.TEST.1         2.TEST.2 空いている現場は"*** ｱｷ ***"と表示しています。
3.  *** ｱｷ ***   4.  *** ｱｷ *** 選択１．[1～5]．を押して現場を選択します。
5.  *** ｱｷ ***          [ｾﾝﾀｸ1~5 ENT.OK] OKであれば、[ENT]で確定します。

空き現場を選択したとき
   *** ｹﾞﾝﾊﾞ ﾒｲ ﾉ ﾆｭｳﾘｮｸ ***[PF5].ﾄﾘｹｼ
ｹﾞﾝﾊﾞ ﾒｲ= 入力１．現場名を1７文字以内、英字と数字で入力

[ENT]で、確定し、メニュー２．へ



2-2座標管理

MENU 概要
2-2 座標管理 座標データーの登録、削除、変更メニュー

   ***** ｻﾞﾋｮｳ ｶﾝﾘ *****
1.ｻﾞﾋｮｳ ﾆｭｳﾘｮｸ   4.ﾃﾝﾒｲ ﾍﾝｺｳ   
2.ｻﾞﾋｮｳ ﾋｮｳｼﾞ    5.ｵｰﾙ ｸﾘｱ  
3.ｻﾞﾋｮｳ ｻｸｼﾞｮ          ENT.ﾒﾆｭｰ2ﾍ

2-2-1 座標入力 選択されている現場に新規の座標を入力します。

2-2-2 座標表示 選択されている現場の記憶座標を表示します。

2-2-3 座標削除 選択されている現場の記憶座標を個別に削除します。

2-2-4 点名変更 選択されている現場の記憶座標の点名を変更します。

2-2-5 ｵｰﾙｸﾘｱ マスター１の中の現場及び記憶座標を全て削除します。



2-2-1座標入力

MENU 概要
2-2-1 座標入力 選択されている現場に新規の座標を入力します。

ﾃﾝﾒｲ=          ｱｷｱﾄ     ﾃﾝ [PF5].ﾔﾒﾙ 入力１．点名を入力します。（0-1基本入力参照)
X= 入力２．X座標の入力
Y= 入力３．Y座標の入力
H=             ENT.OK 1.ﾃﾝﾒｲﾊｯｾｲ 2.ﾔﾘﾅｵｽ 選択１．

[ENT]．入力した内容で記憶します。
[1]．入力した点名の後ろの部分が数値ならば
数値部分を＋１して表示します。
但し重複した名称であれば、空いている名称となります。
例（T1と入力した後、次はT2になり T2があると 
                                                 T3となります。）

[2]．入力１．に戻ります。

※注）選択されている現場が無い時は現場選択
                                    (MENU2-1）に飛びます。



2-2-2座標表示

MENU 概要
2-2-2 座標表示 選択されている現場の記憶座標を表示します。

  *** ｻﾞﾋｮｳ ﾋｮｳｼﾞ ***
ﾃﾝﾒｲ= 入力１．点名を入力します。（0-1基本入力参照)

ﾃﾝﾒｲ:       (      ) 表示１．点名と（）内に電算番号が表示します。
X:             Y: 表示２．XY座標が表示します。
               H: 表示３．標高が表示します。
                 ENT.ﾂｷﾞﾍ  [PF5].ｼｭｳﾘｮｳ 選択１．[ENT]．次の記憶座標を表示します。

[PF5]でメニュー１へ



2-2-3座標削除

MENU 概要
2-2-3 座標削除 選択されている現場の記憶座標を個別に削除します。

  *** ｻﾞﾋｮｳ ｻｸｼﾞｮ ***
ﾃﾝﾒｲ= 入力１．点名を入力します。（0-1基本入力参照)

ﾃﾝﾒｲ:       (      ) 表示１．点名と（）内に電算番号が表示します。
X:             Y: 表示２．XY座標が表示します。
               H: 表示３．標高が表示します。
           ENT.ﾄﾘｹｼ  1.ｻｸｼﾞｮ  [PF5].ﾔﾒﾙ 選択１．[ENT]．次の記憶座標を表示します。

[1].で表示している記憶座標を削除します。
[PF5]でメニュー１へ



2-2-4点名変更

MENU 概要
2-2-4 点名変更 選択されている現場の記憶座標の点名を変更します。

  *** ﾃﾝﾒｲ ﾍﾝｺｳ ***
ﾃﾝﾒｲ= 入力１．点名を入力します。（0-1基本入力参照)

ﾃﾝﾒｲ:       (      ) 表示１．点名と（）内に電算番号が表示します。
X:             Y: 表示２．XY座標が表示します。
               H: 表示３．標高が表示します。
ﾍﾝｺｳﾒｲ=     入力２．点名を入力します。（0-1基本入力参照)

ﾃﾝﾒｲ:       (      )
X:             Y:
               H:
ﾍﾝｺｳﾒｲ=     ENT.ﾄﾘｹｼ  1.ﾍﾝｺｳ  [PF5].ﾔﾒﾙ 選択１．[ENT]．次の記憶座標を表示します。

[1].で表示している点名を変更します。
[PF5]でメニュー１へ



2-2-5ｵｰﾙｸﾘｱ

MENU 概要
2-2-5 ｵｰﾙｸﾘｱ マスター１の中の現場及び記憶座標を全て削除します。

*** ｵｰﾙ ｸﾘｱ *** 
ｽﾍﾞﾃﾉ ﾃﾞｰﾀｰ ｦ ｻｸｼﾞｮｼﾏｽ

           ENT.ﾄﾘｹｼ  1.ｻｸｼﾞｮ  [PF5].ﾔﾒﾙ 選択１．[ENT].ｷｬﾝｾﾙしてメニュー２へ
[1].全ての記憶データーを削除します。
[PF5].ｷｬﾝｾﾙしてメニュー１へ



2-3通信

MENU 概要
2-3 通信 パソコンとマスター１で座標データーをやり取りします。

   *** ﾂｳｼﾝ  PC <<-->> ﾎﾟｹｺﾝ *** 後の操作はすべてパソコン側で行って下さい。
 ｿｳｻﾊ PC ﾃﾞ ｵｺﾅｯﾃ ｸﾀﾞｻｲ パソコン側の操作は、

マスター１転送用ｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝ Master1のヘルプを
                             参照して下さい。

   *** ﾂｳｼﾝ  PC <<-->> ﾎﾟｹｺﾝ ***
   ﾂｳｼﾝ ﾁｭｳ ｼﾊﾞﾗｸ ｵﾏﾁｸﾀﾞｻｲ          
           ﾁｭｳｼ ﾊ [ON]ｷ- ｦ ｵｼﾃｸﾀﾞｻｲ
      ??? 座標転送中は???の所の数字が変わります。

パソコン側を終了するとメニュー１に戻ります。

※注）パソコンとの通信中はポケコンの
        ON以外のキーが使用できなくなります。
       異常が発生した時は、[ON]．を押して
       強制終了させて[OFF]で電源を切って下さい。



2-4現場削除

MENU 概要
2-4 現場削除 指定した現場と現場内の座標を削除します。

表示１．
  ******** ｹﾞﾝﾊﾞ ｻｸｼﾞｮ ******[PF5].ﾄﾘｹｼ 現在選択されている現場が、反転表示されています。
1.TEST.1         2.TEST.2 空いている現場は"*** ｱｷ ***"と表示しています。
3.  *** ｱｷ ***   4.  *** ｱｷ *** 選択１．空き以外の現場を[1～5]．を押して選択します。
5.  *** ｱｷ ***          [ｾﾝﾀｸ1~5 ENT.OK] OKであれば、[ENT]で確定します。

ｹﾞﾝﾊﾞ NO ?   [PF5].ﾄﾘｹｼ   表示２．選択した現場ナンバー
????? ｦ ｻｸｼﾞｮｼﾏｽ    ENT.OK 表示３．選択した現場名

[ENT]で、確定し、メニュー２．へ



2-5新点計算

MENU 概要
2-5 新点計算 登録されているデーターを元に新しいデーターを

計算して登録します。

 *** ｼﾝﾃﾝ ﾒﾆｭｰ ***
1.ｺｳﾃﾝ ｶｸﾄﾞ  4.ｶｸﾄﾞｷｮﾘ  7.3ﾃﾝ ﾉ ｼﾝ
2.ｺｳﾃﾝ ﾊﾅﾚ   5.ｴﾝ ﾄ ｾﾝ  
3.ｺｳﾃﾝ ｽｲｾﾝ  6.ｴﾝ ﾄ ｴﾝ    ENT.ﾒﾆｭｰ1ﾍ   

2-5-1 交点角度 ２点指定内角と２点指定内角の交点

2-5-2 交点離れ ４点指定と離れの交点

2-5-3 交点垂線 ３点指定と離れの垂線の足の交点

2-5-4 角度距離 ２点内角と距離（放射トラーバース計算）

2-5-5 円と線 円の中心と半径と２点の線の離れの交点

2-5-6 円と円 ２円の中心と半径の交点

2-5-7 ３点の芯 ３点を通る円の中心と半径

A

B

ｶｸﾄﾞ1

ｶｸﾄ 2゙

C

D答え

A

B

C

D

ﾊﾅﾚ1 ﾊﾅﾚ2
答え

A

B

ﾊﾅﾚ

C

答え

A

B

ｶｸﾄﾞ
ｷｮﾘ

答え

A
B

ﾊﾅﾚ

ｼﾝ ﾊﾝｹｲ
1の答え 2の答え

ｼﾝ1 ｼﾝ2
ﾊﾝｹｲ1

ﾊﾝｹｲ2

1の答え

2の答え

A
B

C

答え
R

2-5-1 交点角度 2-5-2 交点離れ 2-5-3 交点垂線

2-5-4 角度距離 2-5-5 円と線 2-5-6 円と円

2-5-7 ３点の芯



2-5-1交点角度

MENU 概要
2-5-1 交点角度 ２点指定内角と２点指定内角の交点を

計算して登録します。

ｺｳﾃﾝ ｶｸﾄﾞ 表示１．[PF5]で終了(MENU2-5)へ
A= 入力１．Ａの点名を入力（0-1基本入力参照)
B= 入力２．Ｂの点名を入力
ｶｸﾄﾞ1= 入力３．Ａの内角を右回りで入力
C= 入力４．Ｃの点名を入力
D= 入力５．Ｄの点名を入力
ｶｸﾄﾞ2= 入力６．Ｃの内角を右回りで入力

X:               Y: 表示２．計算された座標が表示
ｷｵｸﾒｲ=     ｱｷｱﾄ???ﾃﾝ [PF5].ﾔﾒﾙ 入力７．点名を入力します。（0-1基本入力参照)

[PF5]．登録せずに新点計算（MENU2-5）へ

[ENT]．登録して表示１．へ

A

B

ｶｸﾄﾞ1

ｶｸﾄﾞ2
C

D

ｶｸﾄﾞの指定は右回り

2-5-1 交点角度

答え



2-5-2交点離れ

MENU 概要
2-5-2 交点離れ ４点指定と離れの交点を

計算して登録します。

ｺｳﾃﾝ ﾊﾅﾚ 表示１．[PF5]で終了(MENU2-5)へ
A= 入力１．Ａの点名を入力（0-1基本入力参照)
B= 入力２．Ｂの点名を入力
ﾊﾅﾚ1= 入力３．離れをｍ単位で入力
C= 入力４．Ｃの点名を入力
D= 入力５．Ｄの点名を入力
ﾊﾅﾚ2= 入力６．離れをｍ単位で入力

X:               Y: 表示２．計算された座標が表示
ｷｵｸﾒｲ=     ｱｷｱﾄ???ﾃﾝ [PF5].ﾔﾒﾙ 入力７．点名を入力します。（0-1基本入力参照)

[PF5]．登録せずに新点計算（MENU2-5）へ

[ENT]．登録して表示１．へ

A

B

C

D

ﾊﾅﾚ1 ﾊﾅﾚ2

ﾊﾅﾚの指定は左はマイナス

2-5-2 交点離れ

答え



2-5-3交点垂線

MENU 概要
2-5-3 交点垂線 ３点指定と離れの垂線の足の交点を

計算して登録します。

ｺｳﾃﾝ ｽｲｾﾝ 表示１．[PF5]で終了(MENU2-5)へ
A= 入力１．Ａの点名を入力（0-1基本入力参照)
B= 入力２．Ｂの点名を入力
ﾊﾅﾚ= 入力３．離れをｍ単位で入力
C= 入力４．Ｃの点名を入力

X:               Y: 表示２．計算された座標が表示
ｷｵｸﾒｲ=     ｱｷｱﾄ???ﾃﾝ [PF5].ﾔﾒﾙ 入力５．点名を入力します。（0-1基本入力参照)

[PF5]．登録せずに新点計算（MENU2-5）へ

[ENT]．登録して表示１．へ

A

B

ﾊﾅﾚ

C

ﾊﾅﾚの指定は左はマイナス

2-5-3 交点垂線

答え



2-5-4角度距離

MENU 概要
2-5-4 角度距離 ２点内角と距離（放射トラーバース計算）で

計算して登録します。

ｶｸﾄﾞｷｮﾘ 表示１．[PF5]で終了(MENU2-5)へ
A= 入力１．Ａの点名を入力（0-1基本入力参照)
B= 入力２．Ｂの点名を入力
ｶｸﾄﾞ= 入力３．Ａの内角を右回りで入力
ｷｮﾘ= 入力４．距離をｍ単位で入力

X:               Y: 表示２．計算された座標が表示
ｷｵｸﾒｲ=     ｱｷｱﾄ???ﾃﾝ [PF5].ﾔﾒﾙ 入力５．点名を入力します。（0-1基本入力参照)

[PF5]．登録せずに新点計算（MENU2-5）へ

[ENT]．登録して表示１．へ

A

B

ｶｸﾄﾞ
ｷｮﾘ

2-5-4 角度距離

答え

ｶｸﾄﾞの指定は右回り



2-5-5円と線

MENU 概要
2-5-5 円と線 円の中心と半径と２点の線の離れの交点を

計算して登録します。

ｴﾝ ﾄ ｾﾝ 表示１．[PF5]で終了(MENU2-5)へ
A= 入力１．Ａの点名を入力（0-1基本入力参照)
B= 入力２．Ｂの点名を入力
ﾊﾅﾚ= 入力３．離れをｍ単位で入力
ｼﾝ= 入力４．中心の点名を入力
ﾊﾝｹｲ= 入力５．半径をｍ単位で入力

1.X1:               Y1: 表示２．計算された座標が表示
2.X2:               Y2:

1.Aﾆﾁｶｲﾃﾝ    2.ﾄｵｲﾃﾝ 選択１．計算された座標のどちらを登録するか指定

1.X1:               Y1:
2.X2:               Y2:

入力６．点名を入力します。（0-1基本入力参照)
ｷｵｸﾒｲ=     ｱｷｱﾄ???ﾃﾝ [PF5].ﾔﾒﾙ

[PF5]．登録せずに新点計算（MENU2-5）へ

[ENT]．登録して表示１．へ

A
B

ﾊﾅﾚ

ｼﾝ ﾊﾝｹｲ
1の答え 2の答え 答えはAに近い側から

2-5-5 円と線



2-5-6円と円

MENU 概要
2-5-6 円と円 ２円の中心と半径の交点を

計算して登録します。

ｴﾝ ﾄ ｴﾝ 表示１．[PF5]で終了(MENU2-5)へ
ｼﾝ 1= 入力１．中心１の点名を入力（0-1基本入力参照)
ﾊﾝｹｲ 1= 入力２．半径１をｍ単位で入力
ｼﾝ 2= 入力３．中心２の点名を入力
ﾊﾝｹｲ 2= 入力４．半径２をｍ単位で入力

1.X1:               Y1: 表示２．計算された座標が表示
2.X2:               Y2:

1.ﾐｷﾞﾉｺﾀｴ    2.ﾋﾀﾞﾘﾉｺﾀｴ 選択１．計算された座標のどちらを登録するか指定

1.X1:               Y1:
2.X2:               Y2:

入力６．点名を入力します。（0-1基本入力参照)
ｷｵｸﾒｲ=     ｱｷｱﾄ???ﾃﾝ [PF5].ﾔﾒﾙ

[PF5]．登録せずに新点計算（MENU2-5）へ

[ENT]．登録して表示１．へ

ｼﾝ1 ｼﾝ2
ﾊﾝｹｲ1

ﾊﾝｹｲ2

答えは１から２を見て右から

1の答え

2の答え

2-5-6 円と円



2-5-7 ３点の芯

MENU 概要
2-5-7 ３点の芯 ３点を通る円の半径を求め中心を

計算して登録します。

*CR3
3ﾃﾝ ﾉ ｼﾝ 表示１．[PF5]で終了(MENU2-5)へ
A= 入力１．Ａの点名を入力（0-1基本入力参照)
B= 入力２．Ｂの点名を入力
C= 入力３．Cの点名を入力

R: 表示２．３点を通る曲線の半径表示
X:               Y: 表示３．計算された座標が表示
ｷｵｸﾒｲ=     ｱｷｱﾄ???ﾃﾝ [PF5].ﾔﾒﾙ 入力４．点名を入力します。（0-1基本入力参照)

[PF5]．登録せずに新点計算（MENU2-5）へ

[ENT]．登録して表示１．へ

A
B

C

2-5-7 ３点の芯

答え
R



2-6計測処理

MENU 概要
2-6 計測処理 登録されているデーターの位置関係を計算します。

 *** ｹｲｿｸ ﾒﾆｭｰ ***
1.2ﾃﾝﾉｷｮﾘ       
2.3ﾃﾝﾉｶｸﾄﾞ                  
3.ｽｲｾﾝｷｮﾘ      ENT.ﾒﾆｭｰ1ﾍ   

2-6-1 ２点の距離 ２点間の距離

2-6-2 ３点の角度 ３点の内角と距離

2-6-3 垂線距離 ２点指定の線への１点からの垂線の足

A

B

C

A

B

A ﾉ ｷｮｳｶｸ
A~C ﾉ ｷｮﾘ

2-6-1	２点の距離 2-6-2	３点の角度

2-6-3	垂線距離

ｶｸﾄﾞの表示は右回り

A

B
A~B ﾎｳｺｳｶｸ

A~B ﾉ ｷｮﾘ

C

A~B ﾉ ｷｮﾘ

Ｘ軸

Ｙ軸

ｽｲｾﾝ ﾉ ｷｮﾘ

Aｶﾗ ｺｳﾃﾝﾏﾃﾞ

C

Aｶﾗ ｺｳﾃﾝﾏﾃ゙ (-)

(-)

ｽｲｾﾝ ﾉ ｷｮﾘ (+)
(+)



2-6-1 ２点の距離

MENU 概要
2-6-1 ２点の距離 ２点間の距離

AｶﾗBﾉ ｷｮﾘ ﾄ ﾎｳｺｳｶｸ 表示１．[PF5]．で（MENU2-6）へ 
A= 入力１．Ａの点名を入力（0-1基本入力参照)
B= 入力２．Ｂの点名を入力

A~B ﾉ ｷｮﾘ : 表示２．２点間の距離表示
A~B ﾎｳｺｳｶｸ: 表示３．方向角表示

              ENT.ｸﾘｶｴｽ   [PF5].ｼｭｳﾘｮｳ 選択１．[ENT]．表示１．へ  [PF5]．（MENU2-6）へ 

2-6-1	２点の距離

A

B
A~B ﾎｳｺｳｶｸ

A~B ﾉ ｷｮﾘ

Ｘ軸

Ｙ軸



2-6-2 ３点の角度

MENU 概要
2-6-2 ３点の角度 ３点の内角と距離

A~B ﾉ ｷｮﾘ ﾄ Cﾏﾃﾞﾉ ｷｮｳｶｸ ﾄ ｷｮﾘ 表示１．[PF5]．で（MENU2-6）へ 
A= 入力１．Ａの点名を入力（0-1基本入力参照)
B= 入力２．Ｂの点名を入力
C= 入力３．Cの点名を入力

A ﾉ ｷｮｳｶｸ: 表示２．Aの場所の内角を右回りで表示
A~B ﾉ ｷｮﾘ: 表示３．AB間の距離表示
A~C ﾉ ｷｮﾘ: 表示４．AC間の距離表示
              ENT.ｸﾘｶｴｽ   [PF5].ｼｭｳﾘｮｳ 選択１．[ENT]．表示１．へ  [PF5]．（MENU2-6）へ 

A

B

A ﾉ ｷｮｳｶｸ
A~C ﾉ ｷｮﾘ

2-6-2	３点の角度

ｶｸﾄﾞの表示は右回り

C

A~B ﾉ ｷｮﾘ



2-6-3垂線距離

MENU 概要
2-6-3 垂線距離 ２点指定の線への１点からの垂線の足

2ﾃﾝﾍﾉ 1ﾃﾝｶﾗﾉｽｲｾﾝ ﾄ ｷｮﾘ 表示１．[PF5]で終了(MENU2-6)へ
A= 入力１．Ａの点名を入力（0-1基本入力参照)
B= 入力２．Ｂの点名を入力
C= 入力３．Cの点名を入力

ｽｲｾﾝ ﾉ ｷｮﾘ : 表示２．垂線の距離表示（左側はマイナス表示）
Aｶﾗ ｺｳﾃﾝﾏﾃﾞ: 表示３．交点までの距離表示(手前はマイナス表示）

              ENT.ｸﾘｶｴｽ   [PF5].ｼｭｳﾘｮｳ 選択１．[ENT]．表示１．へ  [PF5]．（MENU2-6）へ 

A

B

C

2-6-3	垂線距離

ｽｲｾﾝ ﾉ ｷｮﾘ

Aｶﾗ ｺｳﾃﾝﾏﾃﾞ

C

Aｶﾗ ｺｳﾃﾝﾏﾃﾞ(-)

(-)

ｽｲｾﾝ ﾉ ｷｮﾘ(+)
(+)



付録作業別用途

杭設置 逃げ杭設置幅杭測設 墨だし（通り） 墨だし（高さ） 高さ測定
1-1-1 既知点設定 ○ ○ ○ ○
1-1-2 任意点１ △ △ △ △
1-1-3 任意点２ ○ ○ ○ ○
1-1-4 器械高設定 ○ ○
1-1-5 器械高入力 ○ ○
1-1-6 角度精度 ○ ○ ○ ○
1-2 ﾎﾟｲﾝﾄ設置 ◎
1-3 逃げ点設置 ◎ ◎
1-4-1 器械高設定
1-4-2 高さ出し ○ ○
1-5 線との離れ ○ ○
1-6 対辺測定
1-7 野帳 ○
1-8 ライカMENU ◎ ◎ ◎ ◎ ◎ ◎
2-1 現場選択
2-2-1 座標入力 ○ ○ ○ ○
2-2-2 座標表示
2-2-3 座標削除
2-2-4 点名変更
2-2-5 ｵｰﾙｸﾘｱ
2-3 通信 ○ ○ ○ ○

丁張り設置外壁測定 延長測定 法長測定 現況測量 横断測量
1-1-1 既知点設定 ○ ○ ○
1-1-2 任意点１ △ △ △
1-1-3 任意点２ ○ ○ ○
1-1-4 器械高設定 ○ ○ ○
1-1-5 器械高入力 ○ ○ ○
1-1-6 角度精度
1-2 ﾎﾟｲﾝﾄ設置
1-3 逃げ点設置
1-4-1 器械高設定 ○
1-4-2 高さ出し ◎ ○
1-5 線との離れ ○ ○
1-6 対辺測定 ◎ ◎ ◎
1-7 野帳 ◎ ○
1-8 ライカMENU ◎ ◎ ◎ ◎ ◎ ◎
2-1 現場選択
2-2-1 座標入力 ○ ○ ○
2-2-2 座標表示
2-2-3 座標削除
2-2-4 点名変更
2-2-5 ｵｰﾙｸﾘｱ
2-3 通信 ○ ○ ○

作業のヒント
1-1-3 任意点２ 自由な場所に器械をセットできます。
1-5 線との離れ 通り上に器械をセットしなくても通りが出ます。
1-5 線との離れ 丁張りの水貫きの上に通りが出せます。
1-5 線との離れ 縦断、横断の方向が出ます。
1-5 線との離れ 墨だしの通りがどの位置でも出せます。
1-6 対辺測定 巻尺の代わりに使えます
1-4-2 高さ出し

◎必ず使用 ○選択して使用 △使用可作業別使用プログラム

ﾚﾍﾞﾙの代わりに使用出来ます



付録仕様

仕様

ハード
シャープ株式会社製PC-E650改造
ﾒﾓﾘ容量（増設） 256k
ｸﾛｯｸ周波数（倍速） 4.8MHz
ｲﾝﾀｰﾌｪｲｽ（内臓） RS-232C準拠

ソフト 管理現場数 5現場
記憶点数 2500点 500点×５

現場管理 登録
修正 ラインエディタ搭載による編集機能
出力
パソコンでのリモートアクセス可能

座標管理 登録 点名自動発生機能
修正 ラインエディタ搭載による編集機能
出力 点名曖昧検索機能
削除

データ転送 パソコンでのリモートアクセスでポケコン側の操作不要
機械点の設定 任意点 １方向 １点実測

２方向 ２点実測 （機械点補正機能）
既知点
機械高 BMより設定

直接入力
方向角自動設定

計算機能 内角と距離 ２既知点、挟角、距離 （逆トラバース計算）
交点計算 （前方交会方）

２既知点、挟角と２既知点、挟角
２既知点、幅と２既知点、幅 （平行線の交点）
２既知点、幅と１既知点 （２点への垂線の足の交点）
２既知点、幅と１中心点、１半径 （円と線の交点）
２中心点、２半径 （２円の交点）
３既知点 （３点を通る円）

逆計算機能 ２点の距離
３点の角度と距離
垂線の足

現場測設機能
逆計算 TSオンラインの音による角度合わせ機能

ステークアウト自動表示切り替え（メーター単位ミリ単位）
逃げ点測設

現場計測機能 線との離れ
対辺測定 比高測定 単距離 斜距離

追加距離 追加斜距離
野帳機能 点名自動発生機能

オフセット測量機能
間接水準機能 機械高設定

設定高測定



付録製作著作

マスター１使用許諾契約書
このたびは、マスター１をご購入いただき、ありがとうございます。弊社（有）リガードでは、本ソフトウェア製品のお客様によるご使用について、
下記の許諾条件を定めさせていただきます。

ソフトウェア製品は、著作権法及び国際著作権条約をはじめ、その他の無体財産権に関する法律ならびに条約によって保護されています。
ソフトウェア製品は許諾されるもので、販売されるものではありません。

　１．定義
（１）［本プログラム］とは、本使用許諾契約とともに提供されるコンピュータプログラムをいいます。弊社が後に提供する
アップデート品、交換品についても本条件を適用します。
（２）［関連資料］とは、本プログラム使用のために、弊社が本プログラムとともに提供する資料をいいます。。
弊社が後に提供する改良品、交換品についても本条件を適用します
（３）［本ソフトウェア］とは、本プログラムおよび関連資料をいいます。
（４）［お客様］とは本製品の所有者一人を指します。法人、団体等で所有される場合には、管理担当者を決めていただき、その方一人を指します。
ただし、本使用許諾契約に関する責任は、その法人、団体等も負うものとします。
　２．財産権・著作権
（１）本ソフトウェアおよびそれを複製したものの著作権、その他の財産権は弊社に帰属します。
　３．使用権とその期間
（１）お客様が本使用許諾契約のいずれかの条項に違反した場合には、弊社は通知を行うことにより、使用権を終了させることができます。
（２）使用権の終了後、お客様は直ちに本ソフトウェアとその複製物を破棄するものとします。また、使用権の終了後は、
弊社は本ソフトウェアに関する一切の責任を負わないものとします。
　４．使用権の範囲
（１）使用者の範囲は、お客様と、お客様がユーザ登録された法人、団体等に所属する方に限定します。
　５．本ソフトウェアの複製、改変等
（１）お客様は、本ソフトウェアにおいて、改変、結合、リバースエンジニアリング等を行うことは一切できません。
　６．責任制限
（１）お客様が期待する成果を得るための製品の選択導入、使用および使用結果については、お客様の責任とさせていただきます。
（２）本ソフトウェアの機能、その他につき、弊社の関知することがなくなされた第三者の説明、約束、宣伝等については、
弊社は一切の責任を負いません。
（３）本ソフトウェアの使用または使用不能により、お客様または第三者の被った直接的、間接的、
いかなる場合においても、お客様が実際にお支払いになった本ソフトウェアの代金相当額をその上限とします。
（４） 本ソフトウェアに誤りが存在した場合、弊社はその誤りの修正の努力を行うものとし、修正の義務は負いません。
また、補修、代替品の提供時期は弊社が決定します。
 
 アフターサポートについて
（１）PC本体（PC-E650)は弊社改造品につき修理の責任は弊社が行いシャープ株式会社への問い合わせはご遠慮ください。
また、修理方法は同等品をもって交換させていただく場合もございます。
（２） 「使用許諾契約」に定める使用権を持つ方にのみ弊社がサポートを行います。
（３） サポートの期間は使用権の有効である期間とします。
（４） サポートは本ソフトウェアが直接動作している範囲のみとし、以下の場合にはお問合わせに回答できないことがあります。
Ａ．「使用許諾契約」に定める許諾条件以外でご使用になっている場合
B．本プログラムの内部的な仕様に関すること
（４） 迅速な回答を提供させていただくために、ご質問時には以下の項目をご確認下さい。
Ａ．本ソフトウェアのバージョン
B．エラーが発生した場合には、画面上に表示されたメッセージの正確な内容
C．問題となる現象を再現させるための操作手順
（５） お問合わせは、ＦＡＸにてお願いします。

（有）リガード
本社 〒229-1104

神奈川県相模原市東橋本3-18-12 ｳﾞｨﾗけやき苑２F６号
TEL 042-773-5350／FAX 042-773-5306

テクニカル 〒359-1163
センター 埼玉県所沢市西狭山ヶ丘2-3135-22

TEL 042-938-1533／FAX 042-938-1534

1999年7月11日
Manual.Ver1.0


