& Trimble.

Guida configurazione Rete Pegaso VRS Now
SOFTWARE TRIMBLE ACCESS & TRIMBLE SITEWORKS

1. Trimble Access

- Configurazione per avere quote sul livello del mare
- Configurazione CMR per ricevitori meno recenti

2. Trimble siteworks
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CONFIGURAZIONE IN TRIMBLE ACCESS

Awviare I'applicazione Trimble Access sul controller Android o Windows

Selezionare il menu E in alto a sinistra
Selezionare Impostazioni
Selezionare Connessioni
Selezionare Sorgente di correzione GNSS, poi Nuovo in basso

€ Impostazioni = Connessioni bk
@ Topografia Generale i ST < alina GPS ausiliare
Ultimo uso ¥ P Strumento Modelli Nome ~ Tipo
SyncManager dati o X impastazioni |IBSS Internet
& -
¥ 23052023 Guida Librerie caratt.
BIM 02022223 oo Informazioni su Lingua
> CA Suoni e vibraziene
2411012023 Esci
. Modelli 3D per demo .
w a:
- 2411012023
Prova SX
19/02/2024
Ufficio
07/03/2024
Test .
Gp i
29/03/2024
corso GPS

Proprieta Apri

Nome della sorgente di correzione GNSS: Pegaso
Usa NTRIP: Si
Nome utente NTRIP: user name dato con l'iscrizione
Password: password data con l'iscrizione
Indirizzo IP: vrsnow.it
Porta IP: 2101
Premere Enter e Memor.

I Nuovo Modifica

= Modifica sorgente di correzio... = Modifica sorgente di correzio...
LONNgurazione Ny

Utilizzare RTX (Internet)

Nome della sorgente di correzione GNSS
Pegaso

CwE
Tipo sorgente di correzione
UsaNTRIP
Rover Internet (WS
i
Configurazione NTRIP Utilizzare NTRIPv.1.0
Utilizzare RTX (Internet) I:] No
g Usa server proxy
Usa NTRIP [ WS
[ I Connetti direttamente a MountPoint
Utilizzare NTRIP v.1.0 III No
E No Nome utente NTRIP
Usa server proxy TESTO2
W o Password NTRIP
Connettidirettamente aMountPoint | | ™™
e Indirizzo IP

Nome utente NTRIP Vrsnow.it

[TEsTo2)
Password NTRIP

Porta IP
210

Invia informazioni di identificazione utente
Indirizzo IP W] no

Vrsnow.it Usa crittografia SLT

PortaIP W] no

m2m1 j
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Selezionare il menu E in alto a sinistra

- Selezionare Impostazioni

Selezionare Stili di rilevamento

Selezionare il nome definito per la Rete GNSS, poi Modifica in basso

Progetti Progetti & Impostazioni = stili rilevamento
Filtrare progetto @ Topografia Generale Nome ~|Modificato
Ultimouse ~ T B Strumento Rl I Rete I 19/03/2024
n v o [RTK 19/03/2024
SyncManager dati . /L Impostazioni Connessioni
-~ G Ty
23/05/2023 Guida Librerie caratt.
BIM 02022223 o Informazioni su Lingua
LS G Suoni e vibrazione
2411012023 Esci
. Modelli 3D per demo .
4 €
- 2411012023
Prova $X .
19/02/2024
Ufficio .
07/03/2024
Test
& :
29/03/2024
corso GPS .
Proprieta Modifica

Selezionare Opzioni rover
Selezionare Modifica

- Tipo dirilevamento: RTK

- Formato radiot.. VRS(RTCM)
- Tipo: modello di ricevitore

- seleziona Accetta

= Rete = Opzioni rover = Rete
‘0 joni rover Tipo dirilevamento Opzioni rover
N RTK - :
Collegamento dati Rover | ‘collegarnenlo dati Rover I
Punto il . Formato di radiotrasmissione 5 7
unto rilevamento unto rilevamento
VRS (RTCM) hd
Punto di controllo osservato Punto di controllo osservato
. Antenna )
Punto rapido . Punte rapido
ipo
Punti continui " i inui
R12i Internal - Punti continui
Picchettamento . Picchettamento
calibrazione sito Parte inferiore del rilascio rapido - calibrazione sito
Tolleranza punto duplicato Altezza antenna Tolleranza punto duplicato
Telemetro laser ? 4 Telemetro laser
Ecoscandaglio WA ST Ecoscandaglio
" 90914-XX
Localizzatore radio Localizzatore radio
Numero di serie
?
Inclinazione
Compensazione pendenza IMU
v

Funzioni eBolla
v

Visualizzatore RA

Hemer Mosies n Memer Modfies




SPEKTRA & Trimble.

Sorgente di correzione GNSS: Pegaso
Sorgente GNSS Internet: Controller internet,
Selezionare Accetta
Selezionare Memor

v d
= [ 2 = [ 2‘ 2 =
— r é T T — & 1 T = Rete
22 ? 22 , 2
Nessun rilevamento PDOP:1.3 Nessun rilevamento PDOP:1.3 L
Opzioni rover
Collegamento dati Rover Collegamento dati Rover |Gollegamemo dati Rover
Tipo Tipo Punto rilevamento
Connessione Internet Connessione Internet Punto di controllo osservato
Sorgente di correzione GNSS Sorgente di correzione GNSS Pufito rapidD
Pegaso » Pegaso » . o
Punti continui
Richiesta sorgente di correzione GNSS Richiesta sorgente di correzione GNSS )
0O 0O Picchettamento
Sorgente GNSS intemet Sorgente GNSS internet calibrazione sito
Controller Internet » Controller Internet » Tolleranza punto duplicato
Richiesta sorgente Internet Richiesta sorgente Internet Telemetro laser

Ecoscandaglio

Localizzatore radio

m Memor Hodifce

Apriun progetto e un Lavoro per rilievo GPS,
Selezionare Misurare

Selezionare Stile rilevamento: Rete
Disattivare il filtro

Selezionare origine dati TVN_RTCM_MSM
Selezionare Accetta

=g @& ¥ = Selezi . —|ue @ B q ¥
= ¢ — Selezionare Stile rilevame... = &
05 Gym  75% | 30 ?‘ ? fD 295 gow  sow 30 %‘ 0.000
Nessun rilevamento PDOP:1.4 [RTK I | Nessun rilevamento PDOP:1.1
X + Seleziona origine dati
N Rete
E:l Distanza v
@ TUN_RTCM_MSM 5
A
Q RTCM 3.4
A
Q TVN_RTCM _Italgeo2005_Height >
A
@) RTCM 3.4
m TVN_DGNSS N
A
8 RTCM 2.3 -
.
H

S500km

@ pEn=E Ao |

TVN_RTCM_MSM formato per ricevitori recenti multi-costellazione
TVN_RTCM_ltalgeo2005_Height trasmette quote sul livello mare
TVN_CMR_X formato Trimble CMR per ricevitori meno recenti

Vedere capitoli seguenti per le relative configurazioni
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Attendere il completamento della connessione alla Rete Pegaso
In alto da destra verifica lo stato della connessione: %, ON % OFF - Deve essere ON

Verificare se la precisione Orizzontale e Verticale della posizione nella riga sottostante &
centimetrica

63% 74% 2 62% T74% 22
Nessun rilevamento PDOP:1.1 RTK 0:1.500m V:1.180m 3

=zsisnTte =wzoisy e

Misura punti ¢

o 4

N
Awvio del rilevamento: Rete

Gira pannello LED.
Completamento 64%
I
Annulla
500km
eBolla Opzioni Misurare

CONFIGURAZIONE PER AVERE QUOTE SUL LIVELLO DEL MARE

Aprire un lavoro o modificare le Proprieta del lavoro gia aperto
In Sist. Coord. selezionare Trasmissione RTCM

Sistema: Italy/RDN2008

Zona: UTM zona 32N

Usa modello geoide: No

Reticolo datum: Automatica

Coordinate: Reticolo
Premere QUI per acquisire la quota Ellissoidica del luogo
Premere Memor

& Nuovo lavoro: Rtk\Test quote 57 = Seleziona sistema di coordin... = Seleziona sistema di coordin...
@ Creare damedello Seleziona sistema di coordinate T
Creare lavoro da file JobXML o DC @ solo fattore di scala Italy/RDN2008 v
Seleziona da libreria Zona
Nome lavoro Inserisci parametri UTMzone 32N w
Test quote E Nessuna proiezione / nessun datum Usa medelio geoide
= [Cromesore o] AL
Metric Scale Only A Reticolo datum
Proprieta Automatica -
Sist. coord, Coordinate
Seala: 1.0000000000 Reticolo -
TR0 EE] "Altezza progetto
Metri 100.000m 3
Gestore strati
Nessuno
Libreria di carat
Nessuno
Impostazioni Cogo
Suolo
Impast. addizionali
Disattiva

File media

Punto precedente

Riferimento
m
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Premere Accetta
Selezionare Misurare
Selezionare Rete

Selezionare origine dati TVN_RTCM_Italgeo2005_Height per avere le quote sul livello del mare,

Premere Accetta

€ Nuovo lavoro: Rtk\Test quote

@ Creare da modello
Creare lavoro da file JobXML o DC

Nome lavoro

Test quote =]
Modello

Metric Scale Only -

Proprieta

Sist. coord.

Trasmissione RTCM

Unita (dist.)
Metri
Gestore strati
Nessuno
Libreria di carat.
Nessuno
Impostazioni Cogo
Suclo
Impost. addizicnali
Disattiva
File media
Punto precedente
Riferimento

Selezionare =— in alto
Selezionare Strumento
Selezionare Posizione
Selezionare Opzioni

=m0 @ # ? ¥
T P % 6w 30 2,000
Nessun rilevamento PDOP:1.0

a sinistra

-z

Selezionare Stile rilevame...

[RTK

| Rete |

Aeelornare i

—_— 1153
= a5

0 @ o“’ % ¥
20% 63% 32 4 2.000

Nessun rilevamento PDOP:1.1

Seleziona origine dati

Distanza hd
TVN_RTCM_MSM N
RTCM 3.4
TVN_RTCM_ltalgeo2005_Height S
RTCM 3.4
TVN_DGNSS N
RTCM 2.3

In Vista Coordinate seleziona Reticolo, la quota indicata & sul livello del mare

= [z A ®

28/05

29t e

2.000

61% 23

RTK 0:0.014m V:0.022m +

Misura punti

Nome punto

108 »
Codice
@ »

Metodo

Punto rapido -
Alt. antenna (no corr.)

2.000m »
Misurato in

Parte inferiore del rilascio rapido v

eBolla Opzioni Misurare

quote

Preferiti

Strumento
X Impostazioni
Guida
Informazio

Esci

«

Strumento

Funzioni GNSS
Satelliti
Stato di rete RTK

Files ricevitore

Stato ricevitore
Impostazioni ricevitore
Naviga su punto
Fotocamera

Opzioni sensore inclinazione

Stato batteria

= 2 [ @ “n" ¥
i s s9% | 24 ? 4 2000 &
RTK 0:0.012m V:0.017m +

Posizione

Nord
5051874.156m
Est
528602.182m

Alt. antenna (no corr.)

[2.000m) »
Misurata in

Parte inferiore del rilascio rapido -
Distanza pendenza

0.134m

Soluzione

Rete RTK

PDOP

11

GDOP

18 ~ x
HDOP O
0.6
VDOP

Nav a Pt Memor.

Opzioni
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CONFIGURAZIONE CMR PER RICEVITORI MENO RECENTI

Selezionare Impostazioni
Selezionare Stili rilevamento
Selezionare Rete
Selezionare Modifica

getti & |mpostazioni = stili rilevamento e
& Topografia Generale HH Nome ~Moditeato
L WModell Rete 19/03/2024
\ o [RTK 19/03/2024
JU Impostazioni Connessioni

e Librerie caratt.
Guida

_ Lingua
Informazioni su
Suoni e vibrazione
Esci

Nuovo Copiare Cancella Modifica

Selezionare Opzioni rover
Selezionare Modifica
Tipo di rilevamento: RTK
Formato radiot.: VRS(CMR)
Tipo: modello di ricevitore
Selezionare Accetta

= Rete = Opzioni rover

| ‘Upziuni rover Tipo di rilevamento

RTK -
Collegamento dati Rover

Formato di radiotrasmissione
Punto rilevamento

VRS (CMR) -
Punto di controllo osservato

Antenna
Punto rapido Tipo
Punti continui R12i Internal -
Picchettamento Misurato in
calibrazione sito Parte inferiore del rilascio rapido -
Tolleranza punto duplicato A_:lem AEINA b
Telemetro laser .

Numero di serie
Ecoscandaglio 90914-XX

Localizzatore radio Numero di serie

?

Inclinazione
Compensazione pendenza IMU
v
Funzioni eBolla
v

Visualizatore RA
v

e MOd - j
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Selezionare Collegamento dati Rover
Selezionare Modifica

- Sorgente di correzione GNSS: Pegaso

- Sorgente GNSS Internet: Controller internet
Selezionare Accetta

Selezionare Memor

= Rete

4
B t & | = Rete
22 ?

a N, il to PDOP:1.3
IUpzu)nl rover I eSS lievamento Opzioni rover

I Collegamento dati Rover I Collegamento dati Rover {Cullegamenlo dati Rover

Punto rilevamento Tipo Punto rilevamento
Punto di controllo osservato Connessione Internet Punto di controllo osservato
Punto rapido Sorgente di correzione GNSS Punto rapido
Punti continui Pegaso ' Punti continui

. Richiesta sorgente di correzione GNSS
Picchettamento 0 Picchettamento
calibrazione sito lii sito

Sorgente GNSS internet

Tolleranza punto duplicato Controller Internet » Tolleranza punto duplicato
Telemetro laser Richiesta sorgente Intemet Telemetro laser
Ecoscandaglio Ecoscandaglio
Localizzatore radio Localizzatore radio

Memor. Modifica | Memor. Modifica
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CONFIGURAZIONE IN TRIMBLE SITEWORKS

Awiare Trimble SiteWorks sul Controller Android o Windows

Trimble Siteworks

Selezionare per aprire un progetto

Nella riga Cantiere inserire il nome del cantiere

Lasciare le impostazioni di default presenti in questa pagina
Selezionare AVANTI

Cantiere aperto ® Nuavo Progetto 0®
Disuanze e
Angoh Grat
Oviine dele coordinace PNEZD
Pr— Mo e
Azimut N
Fny 0000

oK AVANTL

Lasciare le impostazioni di default presenti in questa pagina
Selezionare FINE
Selezionare + per inserire il nome dell’ Ordine di lavoro

@®  Opzioni creazione cantiere P ® Cantiere aperto 0 ®
seleicnses mappa canciers Canters prow. ®

] Selezionare File punto di controlio

FINE oK

Inserire il nome dell'ordine di lavoro
Selezionare FINE per continuare
Selezionare ACCETTA per continuare

Nuovo ordine di lavoro " ® Cantiere aperto B®
Ordine dilavoro. Rilevo Cantiere prova. ®

Ordine dilavoro Rilev ®
Iswuzioni (oprienaie) Progetio (Nessun progstic) ®

FINE ACCETTA
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Modo: Rover

Premere Seleziona
Tipo di connessione: Bluetooth

Impostazione ricevitore 0® Impostazione ricevitore 0 ®
| ok o | oo o
| Tipo di connessione Bluetooth
SELEZIONA SELEZIONA

Dispositivo Bluetooth: scegli modello di ricevitore utilizzato
Metodo di correzione: Internet

Selezionare Impostazioni correzione VRS

Impostazione ricevitore 0 ® Impostazione ricevitore il ®
Modo Rover Modo Rover
Tipo di connessione Bluetooth Tipo di cannessione Blustonth
Dispositivo Blueiooth RIZI 6405710422 Trimble b ] | Dispositivo Bluetooth R12i 6239F01503 Trimble b2}
Mewdodicamezione  inteme
Impostazioni connessione VRS, Impostazioni connessione VRS
SELEZIONA oK

Indirizzo server vrsnow.it

Numero della porta 2101

Nome utente user name

Password server password forniti con l'iscrizione
Seleziona ACCETTA

Flusso dati TVN_RTCM_MSM
Lascia le altre impostazioni di default presenti in questa pagina.
Seleziona ACCETTA

" 7 oross
Impostazione ricevitore '™ ® IR Impostazione ricevitore Wil ®al®
170 server wrsnow.it Flusso dati TVN_RTCM_MSM

Mormaro detle porta 20 -

ves si
N matiadt

Tariffa st
Pasvword sarver Descrizior e TVN_RTCM_MSM
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Dispositivo Bluetooth verifica se il modello & corretto
Utilizzare Quick release Si o No*
Attiva Tilt Compensation Si o No*
*Dipende dal tipo di ricevitore
Altezza antenna inserire altezza della palina
Seleziona ACCETTA
Si desidera calibrare il cantiere ora? NO

Impastazione ricevitare il®
Mods Rover
Tipo di connessione Bluetooth.
Dispositivo Bluetosth R12 6351703812 Trimble b3l
Metodo dicorretione Internet

Domanda
Impotazion! connessions VRS vrsnow.t2101

La configurazions del rover & completa. Si desidera calibrare il cantiere ora?
Selezions flusso di dati Flusso dati: TVN_RTCM_MSM s
———— a o)
At Tik Compersation s
Altezza dell antenna 2000m

ACCETTA

Nello schermo grafico di SiteWorks
Verificare se i valori di precisione di posizione Or e Vt in alto a destra sono centimetrici

= § Trimble Siteworks Modalita Misura - Prova_ Wrsyat
Sterro/Riporto A: - QuotaProg. A:— = E:528603223  N:5051674499  Quota: 239,360 ‘ 1 1 Or: 0,008 (‘.’)

Y8 yt:0,015 == W O

SterroiRiporta =

Quota Prog. A N

E 528603.223

N 5051674459 l E
Quota 239,360

© L

o e °

L Z:1.00%






