PRAKTIKUM SURVEI PENGUKURAN DAN PEMETAAN

ACARA 2
PENGUKURAN MENGGUNAKAN TOTAL STATION


A. TUJUAN PRAKTIKUM
1. Praktikan mampu melakukan pengukuran sudut elektronik
2. Praktikan mampu melakukan pengukuran jarak elektronik (EDM)
3. Praktikan mampu melakukan pengukuran kerangka dasar pemetaan (poligon)
4. Praktikan mampu melakukan pengukuran ikatan detil dari titik kerangka dasar pemetaan (detil-detil situasi)

B. ALAT DAN BAHAN

Peralatan yang digunakan terdiri dari: 
1. Total station GeoMax Zoom 50  1 unit
2. Statif/Tripod  2  unit
3. Prisma Poligon
4. Prisma detil
5. Pole
6. Pita Ukur 1 unit
7. Patok dan paku payung
8. Palu 1 unit
9. Payung 1 unit
10. Alat tulis dan papan jalan
11. Kalkulator

C. DASAR TEORI
Total station (TS) merupakan instrumen yang digunakan untuk menentukan posisi secara horisontal dan vertikal. Penentuan posisi  secara horizontal meliputi pengukuran jarak dan sudut.  Penentuan posisi secara  vertikal meliputi pengukuran beda tinggi. Sudut tidaklah diukur secara langsung tetapi dihitung (deduced) dari pengukuran arah-arah. Sudut diturunkan dari selisih antara dua arah. 
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Gambar 1. 
Sudut dari dua arah
)

Berdasarkan posisinya, sudut dibedakan menjadi dua:
a. Sudut Horisontal 
Pengukuran sudut horizontal antara dua arah merupakan pengukuran yang paling sederhana dari survei kontrol (traverse) sepanjang rute yang digunakan untuk survei pengukuran. Untuk pengukuran yang teliti, umumnya pengamatan dilakukan dalam dua posisi yang dikenal dengan posisi biasa dan luar bisa, yang hasil bacaan keduanya dihitung rata-rata. Terdapat tiga cara dalam mengarahkan pada target pertama (A) atau reference object (R.O) atau backsight, yaitu : 
1. membidik apa adanya (sembarang) 
2. mengeset sebesar nol 
3. mengeset sebesar asimut yang diketahui 


Tabel 1. Kelebihan dan kelemahan seting bacaan horisontal 
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Dari ketiga cara diatas, cara yang biasa digunakan dan direkomendasikan adalah dengan cara set nol karena dapat mengontrol data lapangan dengan kuat dan menjadikan bacaan horizontal sebagai sudut. Pada saat pengukuran sudut horizontal, terlebih dahulu lakukan setting nol pada target referensi objek, kemudian urutan-urutan pengukuran sudut horizontal adalah sebagai berikut:
1. Posisi biasa (kiri)
Putar teropong searah jarum jam kemudian bidik target referensi objek untuk melakukan backsight.
2. Posisi biasa (kanan)
Putar teropong searah jarum jam kemudian bidik target sebelah kanan untuk melakukan foresight.
3. Posisi luar biasa (kanan)
Putar teropong 180° atau berlawanan jarum jam kemudian bidik kembali target sebelah kanan untuk foresight.
4. Posisi luar biasa (kiri) 
Putar teropong yang masih dalam kondisi berlawanan arah jarum jam kemudian arahkan ke target referensi objek kemudian bidik kembali untuk backsight.
Pengamatan ini lengkap satu set atau umumnya sering disebut dengan satu seri rangkap yang diperoleh empat bacaan horizontal dan diperoleh dua sudut.

Pengukuran sudut dilakukan dengan menggunakan piringan sudut yang dipasang mendatar pada Total Station. Besar sudut diperoleh berdasarkan selisih pembacaan arah garis pengapit sudut.
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Gambar 
2
. 
Sudut Horisontal
)


Total Station diletakkan di atas titik Q. Bacaan ketika teropong diarahkan dari Q ke P disebut arah QP, bacaan ketika teropong diarahkan dari Q ke R disebut arah QR.
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Gambar 
3
. 
Besar Sudut Horisontal
)

Contoh: 
Total Station didirikan di Q, teropong diarahkan ke R, 
diperoleh arah QR = 60o 10’ 10”.
Lalu teropong diarahkan ke P, diperoleh arah QP = 130o 50’ 40”, maka
Sudut lancip Q = 130o 50’ 40” - 60o 10’ 10” = 70o 40’ 30”
Sudut tumpul Q = 60o 10’ 10” - 130o 50’ 40” = - 70o 40’ 30” karena nilainya negatif maka sudut itu harus ditambah 360o maka sudut tumpul Q = - 70o 40’ 30” + 360o = 289o 19’ 30”
Catatan:
a. Dalam setiap pengukuran sudut mendatar, pengukuran tersebut harus dilakukan minimal dua kali yaitu dengan cara pengukuran sudut ”biasa” dan “luar biasa”
b. Pada Total Station, angka arah suatu garis tertentu dapat diatur menjadi 0.

b. Sudut Vertikal
Pengukuran sudut vertikal dilakukan dengan menggunakan piringan sudut yang dipasang vertikal pada Total Station. Hal yang harus diperhatikan dalam menggunakan Total Station adalah bahwa acuan sudut vertikal 0o tergantung pada karakteristik instrumen. Ada Total Station yang sudut 0o nya mengarah pada garis mendatar, sudut itu disebut sudut heling, ada juga Total Station yang sudut 0o nya mengarah pada garis vertikal, sudut itu disebut sudut zenit. Perbedaan karakteristik sudut vertikal ini akan membedakan pula rumus perhitungannya. Bila salah dalam memilih rumus, maka tentu akan menimbulkan kesalahan perhitungan.
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Gambar 
4
. 
Sudut Vertikal
)
Sudut heling : 
pengukuran sudut vertikal disebut sudut heling jika alat ukur sudut vertikal menggunakan acuan nol pada garis mendatar. Karena acuan nol mengarah pada garis mendatar maka ketika teropong mengarah ke atas, nilai sudutnya menjadi positif. Sudut itu disebut sudut elevasi. Ketika teropong mengarah ke bawah nilai sudutnya menjadi negatif. Sudut itu disebut sudut depresi. Nilai sudut elevasi adalah dari 0o sampai 90o, dan nilai sudut depresi adalah 0o sampai -90o.

Sudut zenit : 
pengukuran sudut vertikal disebut sudut zenit jika alat ukur sudut vertikal menggunakan acuan nol pada garis tegak. Karena acuan nol mengarah pada grasi tegak maka ketika teropong mengarah ke atas nilai sudutnya antara 0o sampai 90o, dan ketika teropong mengarah ke bawah nilai sudutnya antara 90o sampai 180o. Keuntungan penggunaan sudut zenit ini adalah tidak adanya sudut negatif. Hal itu akan menghindari kesalahan akibat kesalahan tidak dilakukannya pencatatan tanda negatif.
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Gambar 
5
. 
 Jenis Sudut Vertikal
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c. Pengukuran Jarak
Metode pengukuran jarak dalam Total Station menggunakan metode pengukuran jarak tidak langsung dengan jarak elektronis (EDM). Prinsip utamanya adalah dengan suatu sinyal gelombang elektromagnetik yang telah diketahui frekuensinya (f) dipancarkan ke suatu alat dan diujung titik yang akan diukur dipasang reflektor. Kemudian sinyal tersebut dipantulkan kembali ke instrumen Total Station sehingga waktu sinyal pulang pergi tersebut diukur oleh instrumen Total Station. Metode ini sangat baik digunakan untuk pengukuran jarak jauh dan medan yang sulit dengan ketelitian yang lebih baik. EDM diklasifikasikan menjadi dua tipe yaitu Microwave Distance Measurement (MDM) dan Electroptic Distance Measurement (EDM) dengan infra red dan laser. 
Alat pemancar mampu menghitung jumlah (n) panjang gelombang dengan ketelitian sampai 1/1000 bagian dari panjang gelombang. Nilai n/f dihitung (t), lalu dikalikan dengan kecepatan standar sinyal di atmosfer (v). Di bawah ini merupakan ilustrasi dari pengukuran jarak tidak langsung dengan pengukuran jarak elektronis (EDM).
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 Pengukuran Jarak Tidak Langsung Dengan Jarak Elektronis (EDM)
)

Pengukuran jarak tidak langsung diperoleh dari hasil bidikkan atau pembacaan dari instrumen yang digunakan. Dalam hal ini, instrumen GeoMax Total Station dapat juga mengukur jarak dari hasil membaca bidikkan dari rambu ukur. Pengukuran jarak menggunakan bantuan pembacaan rambu ukur disebut dengan metode stadia yang akan menghasilkan jarak optis. Contoh dari pengukuran jarak tidak langsung akan diilustrasikan menggunakan gambar di bawah ini.
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Gambar 
6
. 
 Pengukuran Jarak miring dan beda tinggi 
)

d. Pengukuran Poligon
Macam-macam poligon, antara lain: 
a.  Atas dasar titik ikat: 
1. poligon terikat sempurna : poligon yang ujung-ujungnya terikat pada dua titik yang diketahui koordinatnya
2. poligon terikat sepihak: poligon yang salah satu titik ujungnya terikat atau diketahui koordinatnya
3. poligon bebas: poligon yang ujung-ujungnya tidak terikat. 
b. Atas dasar bentuk: 
1. poligon terbuka: poligon yang ujungnya tidak saling bertemu satu dengan yang lain
2. poligon tertutup: poligon yang ujungnya saling bertemu (titik awal dan titik akhir menjadi satu) dan membentuk suatu loop atau kring
3. poligon cabang: poligon yang merupakan cabang dari poligon yang lain. 
c. Atas dasar hirarki dalam pemetaan :
1. poligon utama : poligon yang koordinat titik-titiknya diperoleh langsung dari penentuan koordinat titik lokal atau diikatkan langsung melalui pengukuran dari titik kontrol terdekat.
2. poligon cabang: poligon yang koordinat titik-titiknya diikatkan dari poligon utama. 

Contoh poligon tertutup dengan jumlah sudut lima titik, dapat dilihat pada gambar di bawah ini:
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Gambar
 7
. Poligon tertutup arah pengukuran berlawanan jarum
 jam
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Gambar 8. 
Poligon tertutup arah pengukuran searah jarum jam
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Pada setiap pekerjaan poligon tertutup, penting diketahui arah pengukuran poligon. Pada gambar, arah pengukuran poligon berlawanan dengan jarum jam. Konsekuensinya, sudut kanan (β) yang terbentuk adalah sudut dalam. Berbeda dengan poligon pertama, pada gambar, arah pengukuran poligon searah jarum jam sehingga sudut kanan (β) yang terbentuk adalah sudut luar. Perlu diketahui bahwa sudut kanan adalah sudut yang terbentuk dari selisih arah bacaan muka dikurangi arah bacaan belakang (back sight atau reference object). Bacaan ke back sight ini dapat diset nol, sembarang atau sebesar asimut yang diketahui. 

Syarat Penutup Sudut 
Secara geometris jumlah sudut dalam 
Σβ = (n-2).180⁰ …………………………………………….(1) 
n adalah jumlah titik sudut poligon 

Secara geometris, jumlah sudut luar
Σβ = (n+2).180⁰…………………………………………….(2) 
n adalah jumlah titik sudut polygon 
Contoh 
Poligon pada gambar 57, jumlah sudut dalam : 
Σβ = (5-2).180⁰ = 540⁰
Poligon pada gambar 58, jumlah sudut luar : 
Σβ = (5+2).180⁰ = 1260⁰
Dengan menggunakan syarat geometris sudut tersebut, hasil keseluruhan ukuran sudut (Σβu) dapat dihitung penyimpangannya. Penyimpangan atau kesalahan adalah selisih syarat penutup sudut dengan jumlah sudut ukuran (persamaan 3). Karena berbagai penyebab, hasil ukuran sudut tidaklah tepat menghasilkan angka seperti syarat sudut di atas tetapi biasanya hanyalah mendekati angka itu. Besarnya penyimpangan bergantung pada ketelitian alat yang digunakan.
Pada sudut dalam 
fβ = (n-2).180⁰ - Σβu ……………………………….…….(3) 
Pada sudut luar 
fβ = (n+2).180⁰ - Σβu …………………………………….(4) 
Dimana:
fβ		: kesalahan ukuran sudut poligon 
Σβu	: Jumlah sudut kanan ukuran
Toleransi sudut. Penyimpangan hasil ukuran dinyatakan diterima ataukah tidak dengan cara membandingkannya terhadap toleransi. Jika penyimpangannya lebih kecil atau sama dengan batas atas toleransi, ukuran sudut itu diterima namun jika penyimpangannya lebih besar dari batas atas toleransi, ukuran sudut itu ditolak. yang terjadi adalah ketelitian alat dikalikan dengan akar jumlah kejadiannya. Hitungan toleransi ukuran sudut mengikuti hukum kompensasi yaitu total kesalahan (acak) yang terjadi adalah ketelitian alat dikalikan dengan akar jumlah kejadiannya. 
Toleransi : | fβ| ≤ C√n ………………………….(5) 
Dimana:

C		: ketelitian alat, besarnya adalah separuh bacaan terkecil (least count) alat. 
N 		: jumlah titik poligon 
| …| 	: tanda harga mutlak 

Toleransi kesalahan penutup jarak linier (fL), yaitu batas besarnya kesalahan yang masih dapat diterima dari perbandingan : 
FL = (fx2 + fy2 )1/2 

Dalam hal ini, 
fx 	= ΣDSinα; fx adalah kesalahan dari jumlah DSinα 
	       fy	 = ΣDCosα; fy adalah kesalahan dari jumlah DCosα
Pengukuran kerangka horizontal dilakukan dengan metode poligon. Bila daerah yang dipetakan berupa luasan tertutup digunakan poligon tertutup. Bila daerahnya memanjang digunakan poligon terbuka. Umumnya untuk daerah tertutup yang sangat luas diperlukan jaringan poligon tambahan yang saling terkait. Poligon di bagian luar disebut poligon utama, sedangkan poligon tambahan di bagian dalam yang diikatkan pada poligon utama disebut poligon cabang. Poligon utama berupa poligon tertutup sedangkan poligon cabang berupa poligon terbuka terikat sempurna.
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Gambar 9. 
Poligon 
Utama dan Cabang
)
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Gambar 10. Poligon Cabang Terikat Sempurna
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e. Pengukuran Detail Situasi
Pengukuran situasi diselenggarakan untuk penentuan posisi dari objek-objek yang berada di sekitar kerangka dasar pemetaan (jaring poligon). Objek atau detil tersebut representasi permukaan bumi yang disajikan dalam bentuk koordinat dilengkapi dengan titik-titik tinggi (spot height). 
Pemetaan ditinjau dari dimensi peta yang dihasilkan dapat dibagi dua, yaitu : 
1. 	Pemetaan situasi (3 dimensi) 
Disamping unsur – unsur horizontal (X, Y) juga disajikan ketinggian (Z). Ketinggian ini dapat disajikan dengan garis kontur atau titik-titik tinggi. 
2. Pemetaan planimetris ( 2 dimensi ) 
Hanya untuk horizontal (X , Y) yang disajikan, contoh : Peta Pendaftaran Tanah. 
 (
Gambar 11. Pengukuran Detail Situasi
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Pada pengukuran ini instrumen Total Station didirikan dari titik-titik jaring poligon yang telah diukur dan dihitung, sehingga bisa dijadikan referensi untuk pengukuran detail situasi. Metode yang digunakan untuk pengukuran detail situasi umumnya menggunakan metode polar dengan pengukuran jarak dan beda tinggi secara trigonometri. Prinsip dasar untuk pengukuran detail situasi yakni mengukur setiap titik-titik detail seperti pojok-pojok bangunan, lahan, jalan, dan objekobjek lainnya yang tampak terlihat dengan jelas dari titik instrument berdiri di salah satu jaring poligon.


D. LANGKAH KERJA
Langkah kerja pembuatan kerangka dasar horisontal dengan poligon tertutup terdiri  dari:
1. Persiapkan peralatan dan periksa kelengkapannya. Kemudian catat nomor seri alat ukur! 
2. Tentukan Benchmark (BM) yang dijadikan sebagai referensi untuk kerangka dasar poligon. Karena pengukuran poligon memerlukan minimal koordinat titik awal agar pengukuran yang dilakukan memiliki referensi yang bisa diandalkan. Pertimbangan utama untuk menentukan benchmark yang akan digunakan sebagai referensi adalah:
a. Lokasi benchmark (BM) berada di sekitar atau yang melewati area wilayah pengukuran
b. Penentuan benchmark (BM) bersamaan dengan alur geometri kerangka poligon terbentuk
c. Setiap titik-titik pada kerangka poligon harus memiliki sudut pandang yang ideal baik bagi titik titik poligon ataupun titik detail situasi
Dalam hal titik-titik BM belum diketahui koordinatnya, maka acuan diambil dari azimut. Menggunakan sistem koordinat lokal X,Y = (1000,1000 atau 0,0)
3. Dirikan statif/tripod di titik BM-001 secara aman dan sesuai dengan keadaan yang disyaratkan hingga dudukan untuk instrumen memiliki bidang datar
4. Pasang alat ukur total station diatas statif/tripod kemudian kunci dengan sekrup pengunci tripod
5. Hidupkan instrumen kemudian centering menggunakan tiga buah kaki tripod untuk menempatkan laser plummet di perpotongan sumbu titik referensi (benchmark).
6. Posisikan alat agar tegak lurus dan datar kemudian lakukan centering nivo kotak agar berada di tengah.
7. Setelah centering dan levelling selesai selanjutnya total station siap digunakan untuk pengukuran.
8. Lakukan pengukuran pengukuran azimut awal dengan cara: 
a. Arahkan teropong menghadap utara kompas (azimut magnetis).
b. Lakukan setting sudut horisontal H.A. (0⁰ 00′ 00″) dengan langkah sebagai berikut:
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9. Lakukan pengukuran poligon dengan cara:
a. Alat berdiri di titik BM-001, kemudian arahkan teropong ke arah prisma standar (titik BM-002)
b. Tekan F2 (MEAS) untuk mengukur, kemudian catat bacaan Biasa Sudut dan Jarak Horisontal (H.A dan hDIST) pada tebel formulir Kerangka Kontrol Horisontal (KKH)

[image: ]
c. Kemudian putar teropong secara horisontalke arah prisma standar (titik BM-006)
d. Tekan F2 (MEAS) untuk mengukur, kemudian catat bacaan Biasa Sudut dan Jarak Horisontal (H.A dan hDIST) pada tebel formulir Kerangka Kontrol Horisontal (KKH)
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e. Dari hasil pengukuran, maka akan terbentuk sudut dalam pada BM-001 (α1) yaitu hasil pengurangan sudut pada BM-006 (195⁰ 00′ 00″) dengan BM-002 (35⁰ 00′ 00″) = 160⁰ 00′ 00″ (α1)
f. Untuk bacaan luar biasa, putar alat (secara horisontal) dan teropong (secara vertikal masing-masing sebesar 180⁰
g. Selanjutnya dirikan alat pada BM-002, kemudian arahkan teropong ke arah prisma standar (titik BM-003)
h. Tekan F2 (MEAS) untuk mengukur, kemudian catat bacaan Biasa Sudut dan Jarak Horisontal (H.A dan hDIST) pada tebel formulir Kerangka Kontrol Horisontal (KKH)
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i. Kemudian putar teropong secara horisontal ke arah prisma standar (titik BM-001)
j. Tekan F2 (MEAS) untuk mengukur, kemudian catat bacaan Biasa Sudut dan Jarak Horisontal (H.A dan hDIST) pada tebel formulir Kerangka Kontrol Horisontal (KKH)
k. Dari hasil pengukuran, maka akan terbentuk sudut dalam pada BM-002 (α2) yaitu hasil pengurangan sudut pada BM-006 (330⁰ 13′ 48″) dengan BM-001 (165⁰ 00′ 00″) = 165⁰ 13′ 48″ (α2)
l. Lakukan hal yang sama untuk titik BM-003, BM-004, BM-005 dan BM-006. 
m. Setelah data sudut dan jarak dicatat dan dihitung dalam formulir KKH. Selajutnya data sudut dan jarak di catat di MS.Exsel untuk dilakukan perhitungan poligon dengan metode Bowditch sehingga menghasilkan koordinat X,Y dari titik-titik BM.
n. Selanjutnya hasil perhitungan memenuhi toleransi ketelitian linear poligon atau tidak dengan standar ketelitian linear poligon minimal 1/15000.
o. Untuk koordinat tinggi (Z) di masing-masng titik BM diperoleh dengan pengukuran beda tinggi menggunakan waterpass.  

Langkah kerja pengukuran detil situasi terdiri  dari:
A. Pengukuran detil situasi dilakukan dengan pengikatan Backsight yaitu titik yang dijadikan referensi/orientasi sebagai pengikatan ke titik BM terhadap detail situasi. Tahapan pengukuran dengan cara:
1. Dirikan alat TS pada BM-002. Kemudian dirikan prisma standar pada salah satu titik BM yang telah diketahui koordinatnya BM-001. Pilih menu Apps (1) / tekan Enter
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2. Pilih menu SURVEY (1) / tekan Enter
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3. Kemudian pilih F1 Select Job : untuk membuta direktori pekerjaan
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4. Tekan F1 NEW
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5. Masukan/ketik nama jop dan user, lalu tekan F4 jika selesai di isi OK 
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6. Selanjutnya pilih F2 Select Station : untuk menentukan nilai koordinat tempat berdiri alat Station / Occ Point
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7. Kemudian 
SEARCH : untuk mencari koordinat yang sudah ada
DISLP : untuk menampilkan koordinat yang sudah ada
COORD : untuk memasukkan koordinat baru
		Pilih F3 COORD untuk memasukkan koordinat berdiri alat
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8. Masukkan nilai koordinat tempat berdiri alat BM-002
E / X = 1000
N / Y = 1000
Z / H = 50
Selanjutnya tekan F4 OK
[image: ]
9. Masukkan tinggi alat, Inst. H = 1.400 m, lalu tekan F4 OK
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10. Selanjutnya tekan F3 Select Orientn untuk menentukan nilai koordinat orientasi/acuan pegukuran/Backsight Point
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11. Selanjutnya:
F1 Manual Angle Setting (orientasi / acuan menggunakan azimuth)
F2 Coordinates (orientasi / acuan menggunakan koordinat yang diketahui)
Pilih F2 Coordinates
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12. Kemudian 
SEARCH : untuk mencari koordinat yang sudah ada
DISLP : untuk menampilkan koordinat yang sudah ada
COORD : untuk memasukkan koordinat baru
		Pilih F3 COORD 
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13. Masukkan nilai koordinat terget BM-001
E / X = 1050
N / Y = 1022
Z / H = 45
Selanjutnya tekan F4 OK
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14. Masukkan tinggi target (TgtHGT) = 1500 m, lalu tekan F2 MEAS untuk mengukur
[image: ]

15. Tekan F3 REC untuk menyimpan
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16. Do you want to take additional Observations? Tekan F1 NO
[image: ]
17. Orientasi / occ. Point selesai di setting
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B. Pengukuran detail situasi
Tahapannya dengan cara:
1. Selanjutnya melakukan pengukuran situasi, yaitu mengambil data topografi yang ada dilapangan sesuai keperluan pekerjaan/proyek
2. Dirikan alat Total Station pada salah satu titik BM-002), kemudian dirikan prisma standar pada salah satu titik BM yang telah diketahui koordinatnya BM-001. Pilih menu Apps (1) / tekan Enter
[image: ]
3. Pilih menu SURVEY (1) / tekan Enter
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4. F1 Select Job : untuk membuat direktori pekerjaan
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5. F1 NEW
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6. Ketikkan nama job dan user, Tekan F4 OK jika selesai diisi
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7. F2 Select Station : untuk menentukan nilai koordinat tempat berdiri alat Station / Occ Point
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8. Kemudian 
SEARCH : untuk mencari koordinat yang sudah ada
DISLP : untuk menampilkan koordinat yang sudah ada
COORD : untuk memasukkan koordinat baru
		Pilih F3 COORD 
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9. Masukkan nilai koordinat tempat berdiri alat BM-002
E / X = 1000
N / Y = 1000
Z / H = 50
Selanjutnya tekan F4 OK
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10. Masukkan tinggi alat 
Inst. H = 1.400 m, lalu tekan F4 OK 
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11. F3 Select Orientn: untuk Menentukan nilai koordinat orientasi / acuan pengukuran / BackSight point
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12. F1 Manual Angle Setting (orientasi / acuan menggunakan azimuth)
F2 Coordinates (orientasi / acuan menggunakan koordinat yang diketahui)
Pilih F2 Coordinates
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13. Kemudian 
SEARCH : untuk mencari koordinat yang sudah ada
DISLP : untuk menampilkan koordinat yang sudah ada
COORD : untuk memasukkan koordinat baru
		Pilih F3 COORD 
[image: ]
14. Masukkan nilai koordinat target  BM-001
E / X = 1050
N / Y = 1022
Z / H = 45
Selanjutnya tekan F4 OK
[image: ]
15. Masukkan tinggi target (TgtHGT) Cth: 1500 m, Tekan F2 MEAS untuk mengukur
[image: ]
16. Tekan F3 REC untuk menyimpan
[image: ]
17. Do you want to take additional Observations?, Tekan F1 NO
[image: ]
18. Orientasi / occ. Point selesai di setting
[image: ]
19. Tekan F4 GO! : untuk memulai pengukuran
[image: ]
20. Target berikutnya titik detail
Pt. : 1
TgtHGT : 1.500 m
Comment/Code : BGN/BANGUNAN
Tekan F2 MEAS untuk mengukur
Tekan F3 REC untuk merekam
[image: ]
21. Selanjutnya
[image: ][image: ] 
22. Halaman berikutnya
[image: ][image: ]
[image: ][image: ]

TUGAS

Buat laporan kegiatan praktikum, ini berisi : acara praktikum, waktu dan tempat pelaksanaan, tujuan praktikum, alat dan bahan, dasar teori, langkah kerja dan hasil praktikum.
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Rumus yang digunakan:
D=100. (Ba~Bb). Sin? v

d imana:
D = Jarak alat ke rambu ukur

100 = Konstanta alat

Ba = Pembacaan benang atas rambu ukur
Bb  =Pembacaan benang bawah rambu ukur

v = Pembacaan sudut vertikal
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Poligon Utama :
Poligon tertutup ABCDEFA

Poligon Gabang :
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poligon utama yang telah dihitung
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Pilih R-Survey (Enter)

Menu ini memposisikan total station sebagai
theodolite biasa atau bisa juga sebagai theodolite
kompas.
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Pada alat ini tidak dilakukan setting station
maupun setting orientation. Pada Menu R-
SURVEY Page 1, lalu Tekan F4 >>>.
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Pilih F2 Set HA untuk melakukan setting sudut
horizontal O derajat.
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Pilih F1 H. A. = 0 agar sudut horizontal menjadi 0
derajat, kemudian putar Teropong ke arah Prisma
Standar BM-002.
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Kemudian catat bacaan Sudut Horizontal (H. A.)
pada titik BM-002, maka diperoleh azimuth awal
untuk B12 sebesar = 35°00” 00”
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Tekan tombol PAGE untuk melihat lembar
berikutnya
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Cara Keuntungan Kerugian

Sembarang | * Kerja lapang cepat: * Kontrol data lapangan
tidak perlu lemah : sudut yang
diketahuf koordinat terbentuk harus
referensi dan tidak dihitung

perlu seting bacaan

Set nol = Kontrol data + Kerja lapang agak
lapangan kuat: lambat: tambahan
bacaan horisontal proses seting nol ke
sekaligus sebagai RO
sudut

Set asimut | = Hitungan paling + Kerja lapang paling
cepat : bacaan lambat : perlu
horisontal sekaligus diketahui asimut R.O

sebagai asimut
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Page 3
Halaman ke -3

Tekan F3 REC untuk merekam data hasil
pembacaan / pengukuran, lanjutkan sampai titik
detail berikutnya.
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