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(57)【要約】　　　（修正有）
【課題】ターゲットを見失い、自動追尾不能な状態とな
った場合に、前記ターゲットの再検出を迅速に行う。
【解決手段】ターゲットの追尾機能を有する測量装置１
と、前記ターゲット側に設けられる可動側制御装置１６
とを具備し、前記測量装置１は、測定した前記ターゲッ
トの３次元位置データを前記可動側制御装置１６に送信
し、前記測量装置１のターゲットのサーチを制御し、前
記可動側制御装置１６は、前記ターゲットの移動量検出
手段３８と、該移動量検出手段３８からのターゲット検
出信号に基づき前記ターゲットの移動量を演算し、該タ
ーゲットの移動量、及び前記３次元位置データに基づき
ターゲット位置を演算し、前記測量装置１が前記ターゲ
ットを追尾不能となった場合に前記可動側制御装置１６
から送信される前記ターゲット位置を取得し、該ターゲ
ット位置を起点として前記ターゲットのサーチを開始す
る様構成した。
【選択図】図３
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　ターゲットに向け測距光を照射して測距、測角を行い前記ターゲットの３次元位置デー
タが測定可能であり、前記ターゲットの追尾機能を有する測量装置と、前記ターゲット側
に設けられる可動側制御装置とを具備し、前記測量装置は、該測量装置で測定した前記タ
ーゲットの３次元位置データを前記可動側制御装置に送信可能な通信手段と、前記測量装
置のターゲットのサーチを制御する第１制御演算部とを有し、前記可動側制御装置は、前
記ターゲットの移動量検出手段と、該移動量検出手段からのターゲット検出信号に基づき
前記ターゲットの移動量を演算し、該ターゲットの移動量、及び前記３次元位置データに
基づきターゲット位置を演算する第２制御演算部とを有し、前記測量装置が前記ターゲッ
トを追尾不能となった場合に前記可動側制御装置から送信される前記ターゲット位置を取
得し、前記第１制御演算部は該ターゲット位置を起点として前記ターゲットのサーチを開
始する様構成したことを特徴とする測量システム。
【請求項２】
　ターゲットに向け測距光を照射して測距、測角を行い前記ターゲットの３次元位置デー
タが測定可能であり、前記ターゲットの追尾機能を有する測量装置と、前記ターゲット側
に設けられる可動側制御装置とを具備し、前記測量装置は、該測量装置で測定した前記タ
ーゲットの３次元位置データを前記可動側制御装置に送信可能な通信手段と、前記測量装
置のターゲットのサーチを制御する第１制御演算部とを有し、前記可動側制御装置は、前
記ターゲットの移動量検出手段と、該移動量検出手段からのターゲット検出信号に基づき
前記ターゲットの移動量を演算する第２制御演算部とを有し、前記測量装置が前記ターゲ
ットを追尾不能となった場合に前記可動側制御装置から送信されるターゲット移動量を取
得し、前記第１制御演算部は最後に測定した前記ターゲットの３次元位置データと、前記
ターゲット移動量に基づきターゲット位置を演算し、該ターゲット位置を起点として前記
ターゲットのサーチを開始する様構成したことを特徴とする測量システム。
【請求項３】
　前記移動量検出手段は、加速度センサである請求項１又は請求項２の測量システム。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は測量システム、特に追尾機能を有する測量装置を使用した測量システムに関す
るものである。
【背景技術】
【０００２】
　従来より距離測定、水平角、鉛直角の測定を行う測量装置として、追尾機能を有する測
量装置があり、斯かる測量装置では、該測量装置が具備する視準望遠鏡によりコーナキュ
ーブ等の対象反射体（ターゲット）を視準し、前記視準望遠鏡から追尾光を射出し、ター
ゲットが移動した場合には、ターゲットからの反射光を受光する様にして、ターゲットを
自動的に追尾する様になっている。
【０００３】
　通常、追尾機能を有する測量装置では測量装置側は無人で、作業者はターゲット側で作
業する。ターゲットは作業者によって支持され、或は建設機械に支持されて移動する。
【０００４】
　ターゲットの移動速度が測量装置の追従速度を超え、視準望遠鏡の視野からターゲット
が外れてしまったり、或は測量装置とターゲットとの間に一時的に木、車、人等の障害物
が入り、障害物が視準望遠鏡の光路を遮断した場合には、測量装置はターゲットからの反
射光を受光することができず、自動追尾が中断することがある。
【０００５】
　これは、一般的な視準望遠鏡では、画角（視野角）が約１°と小さい為であり、自動追
尾の為の反射光の検出範囲が小さいことに起因している。
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【０００６】
　自動追尾が中断すると、測量装置はターゲットを探索（サーチ）する動作を開始するが
、探索動作は追尾光を射出した状態で視準望遠鏡を上下方向、左右方向に所定範囲回転さ
せることで走査し、ターゲットを検出する。
【０００７】
　従来のサーチ方法としては、測量装置側で視準望遠鏡により最後に検出した位置を基準
として所定の水平角の範囲で高低角を変えながら走査する（図６（Ａ））、或は、最後に
検出した位置から渦巻状に走査する（図６（Ｂ））等して見失ったターゲット１２を検出
している。
【０００８】
　上記した様に、視準望遠鏡の視野角は小さいので、ターゲットを再検出するには、走査
ピッチを細かくする必要がある。この為、自動追尾が中断した場合には、再度ターゲット
を検出し、自動追尾が開始できる様になるには多大な時間を要していた。更に、障害物に
よる光路の遮断が頻繁に生じる作業環境では、測定の作業効率が著しく低下するという問
題があった。
【０００９】
　尚、追尾機能を有し、追尾が中断した場合にサーチを行う測量装置としては、特許文献
１に示されるものがある。
【００１０】
【特許文献１】特開２００４－１３２９１４号公報
【発明の開示】
【発明が解決しようとする課題】
【００１１】
　本発明は斯かる実情に鑑み、追尾機能を有する測量装置を備えた測量システムに於いて
、ターゲットを見失い、自動追尾不能な状態となった場合に、前記ターゲットの再検出が
迅速に行え、自動追尾に復帰する時間を短縮して測定作業の効率を向上させるものである
。
【課題を解決するための手段】
【００１２】
　本発明は、ターゲットに向け測距光を照射して測距、測角を行い前記ターゲットの３次
元位置データが測定可能であり、前記ターゲットの追尾機能を有する測量装置と、前記タ
ーゲット側に設けられる可動側制御装置とを具備し、前記測量装置は、該測量装置で測定
した前記ターゲットの３次元位置データを前記可動側制御装置に送信可能な通信手段と、
前記測量装置のターゲットのサーチを制御する第１制御演算部とを有し、前記可動側制御
装置は、前記ターゲットの移動量検出手段と、該移動量検出手段からのターゲット検出信
号に基づき前記ターゲットの移動量を演算し、該ターゲットの移動量、及び前記３次元位
置データに基づきターゲット位置を演算する第２制御演算部とを有し、前記測量装置が前
記ターゲットを追尾不能となった場合に前記可動側制御装置から送信される前記ターゲッ
ト位置を取得し、前記第１制御演算部は該ターゲット位置を起点として前記ターゲットの
サーチを開始する様構成した測量システムに係り、又ターゲットに向け測距光を照射して
測距、測角を行い前記ターゲットの３次元位置データが測定可能であり、前記ターゲット
の追尾機能を有する測量装置と、前記ターゲット側に設けられる可動側制御装置とを具備
し、前記測量装置は、該測量装置で測定した前記ターゲットの３次元位置データを前記可
動側制御装置に送信可能な通信手段と、前記測量装置のターゲットのサーチを制御する第
１制御演算部とを有し、前記可動側制御装置は、前記ターゲットの移動量検出手段と、該
移動量検出手段からのターゲット検出信号に基づき前記ターゲットの移動量を演算する第
２制御演算部とを有し、前記測量装置が前記ターゲットを追尾不能となった場合に前記可
動側制御装置から送信されるターゲット移動量を取得し、前記第１制御演算部は最後に測
定した前記ターゲットの３次元位置データと、前記ターゲット移動量に基づきターゲット
位置を演算し、該ターゲット位置を起点として前記ターゲットのサーチを開始する様構成
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した測量システムに係り、更に又前記移動量検出手段は、加速度センサである測量システ
ムに係るものである。
【発明の効果】
【００１３】
　本発明によれば、ターゲットに向け測距光を照射して測距、測角を行い前記ターゲット
の３次元位置データが測定可能であり、前記ターゲットの追尾機能を有する測量装置と、
前記ターゲット側に設けられる可動側制御装置とを具備し、前記測量装置は、該測量装置
で測定した前記ターゲットの３次元位置データを前記可動側制御装置に送信可能な通信手
段と、前記測量装置のターゲットのサーチを制御する第１制御演算部とを有し、前記可動
側制御装置は、前記ターゲットの移動量検出手段と、該移動量検出手段からのターゲット
検出信号に基づき前記ターゲットの移動量を演算し、該ターゲットの移動量、及び前記３
次元位置データに基づきターゲット位置を演算する第２制御演算部とを有し、前記測量装
置が前記ターゲットを追尾不能となった場合に前記可動側制御装置から送信される前記タ
ーゲット位置を取得し、前記第１制御演算部は該ターゲット位置を起点として前記ターゲ
ットのサーチを開始する様構成したので、得られたターゲット位置は現在位置、或は現在
位置に略近いものであり、サーチ範囲は最小でターゲットの検出が可能となり、追尾開始
が直ちにできるという優れた効果を発揮する。
【００１４】
　又本発明によれば、ターゲットに向け測距光を照射して測距、測角を行い前記ターゲッ
トの３次元位置データが測定可能であり、前記ターゲットの追尾機能を有する測量装置と
、前記ターゲット側に設けられる可動側制御装置とを具備し、前記測量装置は、該測量装
置で測定した前記ターゲットの３次元位置データを前記可動側制御装置に送信可能な通信
手段と、前記測量装置のターゲットのサーチを制御する第１制御演算部とを有し、前記可
動側制御装置は、前記ターゲットの移動量検出手段と、該移動量検出手段からのターゲッ
ト検出信号に基づき前記ターゲットの移動量を演算する第２制御演算部とを有し、前記測
量装置が前記ターゲットを追尾不能となった場合に前記可動側制御装置から送信されるタ
ーゲット移動量を取得し、前記第１制御演算部は最後に測定した前記ターゲットの３次元
位置データと、前記ターゲット移動量に基づきターゲット位置を演算し、該ターゲット位
置を起点として前記ターゲットのサーチを開始する様構成したので、得られたターゲット
位置は現在位置、或は現在位置に略近いものであり、サーチ範囲は最小でターゲットの検
出が可能となり、追尾開始が直ちにできるという優れた効果を発揮する。
【００１５】
　更に、本発明によれば、前記移動量検出手段は、加速度センサであるので、安価な検出
器で移動量検出手段を構成することができるという優れた効果を発揮する。
【発明を実施するための最良の形態】
【００１６】
　以下、図面を参照しつつ本発明を実施する為の最良の形態を説明する。
【００１７】
　先ず、図１～図３に於いて、本発明が実施される測量システムの概略を説明する。
【００１８】
　図１は本発明に係る測量システムの一例を示しており、本発明が建設機械１０、例えば
ブルドーザによる土木作業に使用される場合を示している。
【００１９】
　測量装置１は三脚１１を介して既知点に設置され、ターゲット１２及び可動側制御装置
１６は排土板１３に立設されたポール１４に設けられている。
【００２０】
　図２は本発明が実施される測量装置１を示している。尚、用いられる測量装置１は、例
えばトータルステーションであり、測定点に向ってパルスレーザ光線を照射し、前記測定
点からのパルス反射光を受光して、各パルス毎に測距を行い、測距結果を平均化して高精
度の距離測定を行うものである。
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【００２１】
　前記測量装置１は主に、前記三脚１１（図１参照）に取付けられる整準部２、該整準部
２に設けられた基盤部３、該基盤部３に鉛直軸心を中心に回転可能に設けられた托架部４
、該托架部４に水平軸心を中心に回転可能に設けられた望遠鏡部５から構成されている。
【００２２】
　前記托架部４は第１表示部６、第１操作入力部７を具備し、前記望遠鏡部５は、測定対
象物を視準する望遠鏡８を具備すると共に該望遠鏡８と光学系を共有する測距部２１（後
述）を具備している。
【００２３】
　前記測量装置１は通信手段として第１無線部１５を具備し、前記測量装置１で測定した
、前記ターゲット１２迄の距離、該ターゲット１２について水平角、鉛直角を測定し、こ
れら測定して得られた測距、測角の測定データ（３次元位置データ）を前記ターゲット１
２側に無線送信する様になっている。
【００２４】
　該ターゲット１２側には可動側制御装置１６が設置される。該可動側制御装置１６は、
前記ポール１４に取付けられ、或は前記建設機械１０に装備される（図１中では、前記ポ
ール１４に設けられている）。
【００２５】
　前記可動側制御装置１６は、前記測量装置１との間でデータ通信を行う為の通信部を具
備し、又前記測量装置１から受信した３次元位置データを基に前記ターゲット１２の移動
方向、移動距離を求める位置測定手段を具備している。
【００２６】
　図３により、本発明に係る測量システムの概略の構成について説明する。
【００２７】
　測量システムは主に、前記測量装置１と前記ターゲット１２、前記可動側制御装置１６
から構成されている。
【００２８】
　先ず、前記測量装置１について説明する。
【００２９】
　前記望遠鏡部５は、測距光学系を有する測距部２１を内蔵し、該測距部２１は測距光２
２を射出すると共に前記ターゲット１２からの反射光２２′を受光して該ターゲット１２
迄の光波距離測定を行う。又、前記測距光学系を共通の光学系とした撮像部２３を具備し
ている。
【００３０】
　前記托架部４には、該托架部４を水平方向に回転させる為の水平駆動部２４が設けられ
ると共に前記托架部４の前記基盤部３に対する水平回転角を検出し、視準方向の水平角を
検出する水平測角部２５が設けられる。又前記托架部４には、水平軸心を中心に前記望遠
鏡部５を回転する鉛直駆動部２６が設けられると共に前記望遠鏡部５の鉛直角を検出し、
視準方向の鉛直角を測角する鉛直測角部２７が設けられる。尚、前記測距部２１、前記水
平測角部２５、前記鉛直測角部２７は測定部を構成する。
【００３１】
　前記托架部４には制御装置２８が内蔵され、前記水平駆動部２４、前記鉛直駆動部２６
の駆動を制御して前記托架部４、前記望遠鏡部５を回転して前記望遠鏡部５を所定の方向
に向け（視準し）、又所定の範囲を走査し、前記望遠鏡８の光学倍率の切換えを行い、或
は前記撮像部２３による視準方向の画像の取得、更に取得画像の電気的処理倍率の切換え
を制御して、所要の倍率の画像を取得する。更に、前記測距部２１を制御して前記ターゲ
ット１２迄の測距を行う。
【００３２】
　又、第１制御演算部２９は、前記測距部２１が前記ターゲット１２からの前記反射光２
２′を受光し、測距している状態かどうか、即ち追尾中であるかどうかの判断を行う。
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【００３３】
　前記撮像部２３は受光素子（図示せず）を具備し、該受光素子は、例えば画素の集合体
であるＣＣＤ、ＣＭＯＳ等であり、受光する画素の位置が特定でき、画像処理部３１は画
素からの信号に基づき、該画素の画角を求め、更に前記ターゲット１２の位置を演算する
様になっている。
【００３４】
　前記制御装置２８は、主に前記第１制御演算部２９、測距制御部３０、前記画像処理部
３１、第１記憶部３２、前記第１表示部６、前記第１操作入力部７、前記第１無線部１５
等から構成されている。
【００３５】
　又、前記第１制御演算部２９には前記測距部２１、前記水平測角部２５、前記鉛直測角
部２７からの測定結果が入力され、距離測定、水平角、鉛直角の測定が行われ、得られた
測定データ（３次元位置データ）は前記第１制御演算部２９を介して前記第１記憶部３２
に格納されると共に前記第１表示部６に表示される様になっている。又、前記第１制御演
算部２９は、前記画像処理部３１からの信号に基づき前記ターゲット１２が視準の中心に
なる様に前記水平駆動部２４、前記鉛直駆動部２６を駆動して追尾を行い。前記測距制御
部３０を制御して測距を行う。
【００３６】
　追尾中であるかどうかの判断結果、及び前記測定データは前記第１無線部１５より前記
可動側制御装置１６に送信される。
【００３７】
　前記第１記憶部３２には、各種プログラムを格納するプログラム格納領域と、測定結果
等のデータを格納するデータ格納領域とを有し、前記プログラム格納領域には測定に必要
な計算プログラム、或は後述する画像処理によりターゲット１２の位置を検出する画像処
理プログラム、測定点（ターゲット）を追尾するシーケンスプログラム、測定を開始する
際に、又前記ターゲット１２を見失った場合に該ターゲット１２を探索する為のサーチプ
ログラム、画像を前記第１表示部６に表示する為の画像表示プログラム、前記可動側制御
装置１６との間で通信を行う為の通信プログラム等のプログラムが格納されている。
【００３８】
　次に、前記可動側制御装置１６について説明する。
【００３９】
　該可動側制御装置１６は、主に第２制御演算部３５、第２記憶部３６、第２無線部３７
、移動量検出手段３８等から構成されている。
【００４０】
　前記第２記憶部３６には、前記測量装置１と無線通信を行う為の通信プログラム、前記
移動量検出手段３８からの信号に基づき移動方向、移動距離を演算する位置算出プログラ
ム等のプログラムが格納されている。又、前記第２記憶部３６は一部にデータ格納部を有
し、該データ格納部には前記測量装置１から送信された測定データ、前記位置算出プログ
ラムによって算出された前記ターゲット１２の位置データが記憶される様になっている。
【００４１】
　前記移動量検出手段３８は、例えば加速度センサであり、前記ターゲット１２に作用す
る加速度を検出する。前記第２制御演算部３５は前記移動量検出手段３８からの加速度信
号に基づき加速度を積分し、速度、更に距離を演算し、所定時点からの移動方向、移動距
離を演算し、演算結果は前記第２記憶部３６に記憶される。
【００４２】
　前記第２無線部３７は、前記測量装置１から送信される前記ターゲット１２の３次元位
置データを受信し、受信されたデータは前記第２記憶部３６に格納される。
【００４３】
　以下、図４、図５を参照して本発明の作動について説明する。尚、図４は前記測量装置
１のシーケンス、図５は前記ターゲット１２、前記可動側制御装置１６のシーケンスを示



(7) JP 2009-156772 A 2009.7.16

10

20

30

40

50

している。
【００４４】
　測定点に前記ターゲット１２を設置し、前記測量装置１の電源を投入する。
【００４５】
　先ず、前記測量装置１の作動について説明する。
【００４６】
　ＳＴＥＰ：０１　前記望遠鏡８により前記ターゲット１２を追尾可能な範囲に捉える。
又、前記撮像部２３により前記ターゲット１２の像が受光される。
【００４７】
　ＳＴＥＰ：０２　前記ターゲット１２の像を基に前記画像処理部３１によってターゲッ
ト位置が求められ、前記望遠鏡８が前記ターゲット１２に視準される。
【００４８】
　ＳＴＥＰ：０３　前記望遠鏡８が前記ターゲット１２に視準されることで、距離測定、
水平角、鉛直角が測定され、前記ターゲット１２についての３次元位置データが得られる
。又、追尾が行われ、測定が続行される。又、前記ターゲット１２の３次元位置データも
所定時間間隔、例えば０．１秒、或は０．０５秒間隔で、前記第１無線部１５を介して前
記可動側制御装置１６に送信される。
【００４９】
　ＳＴＥＰ：０４　前記ターゲット１２からの反射光２２′が途絶えた場合、或は前記タ
ーゲット１２以外からの反射光が入射した場合等は、追尾が継続可能か、或は不可能かが
判断され、継続可能であれば、引続き追尾が行われると共に３次元位置データが前記可動
側制御装置１６に送信される（ＳＴＥＰ：０８）。
【００５０】
　ＳＴＥＰ：０５　追尾が不可能である場合、即ち、３次元位置データが送信できない場
合は、前記測量装置１は待機状態となり、前記可動側制御装置１６からターゲット位置デ
ータが送信されることを待つ。
【００５１】
　ＳＴＥＰ：０６、ＳＴＥＰ：０７　前記可動側制御装置１６からターゲット位置データ
を受信すると、該位置データを起点として、前記ターゲット１２のサーチを開始する。サ
ーチする態様としては、図６（Ａ）、図６（Ｂ）のいずれか、或は任意の態様が採用可能
である。
【００５２】
　受信するターゲットの位置は、追尾不能となった最後のターゲットの位置を前記可動側
制御装置１６で修正したものであり、見失ったターゲットは受信したターゲットの位置の
近傍にあると考えられ、サーチ距離、或はサーチ範囲は最小限で済み、短時間でターゲッ
ト１２の検出が可能となる。
【００５３】
　又、前記ＳＴＥＰ：０２に於いて前記ターゲット１２が検出されると、前記ＳＴＥＰ：
０３以降の工程が繰返し実行される。
【００５４】
　次に、前記ターゲット１２、前記可動側制御装置１６の作動について説明する。
【００５５】
　ＳＴＥＰ：１１　測定が開始され、前記測量装置１から前記ターゲット１２の測定結果
、即ち該ターゲット１２の３次元位置データが所定時間間隔で送信され、前記第２無線部
３７が３次元位置データを受信する。
【００５６】
　ＳＴＥＰ：１２　受信された前記３次元位置データは、前記第２記憶部３６に記憶され
る。更に、前記移動量検出手段３８からは継続的に加速度信号が入力されており、該加速
度信号に基づき前記第２制御演算部３５は前記３次元位置データを受信した時点からの方
向、距離（移動距離）を演算し、前記３次元位置データに該移動距離を加算して、前記タ
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ーゲット１２の３次元位置データをリアルタイムで算出する。移動距離の演算は次の３次
元位置データを受信する迄継続して行われ、次の３次元位置データを受信した時点で移動
距離の演算が再スタートし、前回で演算された移動距離及び受信した３次元位置データが
書換えられる。
【００５７】
　ＳＴＥＰ：１３　前記第２無線部３７は、所定時間内に前記測量装置１から３次元位置
データを受信した場合、受信有りの信号を前記第２制御演算部３５に出力し、該第２制御
演算部３５は所定時間内に前記３次元位置データを受信したかどうかを判断する。
【００５８】
　所定時間内に該３次元位置データを受信したと判断した場合は、追尾が継続されている
と判断されると共に受信した前記３次元位置データ及び前記移動量検出手段３８からの信
号に基づき前記ターゲット１２の現在位置（ターゲット位置データ）が算出される（ＳＴ
ＥＰ：１２）。
【００５９】
　ＳＴＥＰ：１４　所定時間内に３次元位置データを受信しなかったと判断した場合は、
最後に算出した前記ターゲット１２の３次元位置データが前記第２記憶部３６から呼込ま
れ、前記第２無線部３７を介して前記ターゲット１２のターゲット位置データが前記測量
装置１に送信される。
【００６０】
　上記した様に、該測量装置１は前記ターゲット１２のターゲット位置データを受信する
と、該ターゲット１２のターゲット位置データを基準としてサーチを開始する（ＳＴＥＰ
：０６、ＳＴＥＰ：０７）。
【００６１】
　尚、上記実施の形態では、建設機械にターゲット１２、可動側制御装置１６を設けたが
、測量作業者が支持するポールにターゲット１２、可動側制御装置１６を取付け、作業者
がポールを移動させる形態にも実施可能であることは言う迄もない。
【００６２】
　又、前記移動量検出手段３８として加速度センサを挙げたが、その他ジャイロ、モーシ
ョンセンサ、ＧＰＳ位置検出装置等が使用可能である。
【００６３】
　又、前記測量装置１が前記ターゲット１２を見失ったことの判断は、前記可動側制御装
置１６側で行ってもよく、前記測量装置１からの３次元位置データを所定時間受信しなか
った場合、追尾不能状態と判断してもよい。更に、前記可動側制御装置１６から前記測量
装置１へのターゲット位置データは、前記可動側制御装置１６で追尾不能状態と判断した
ことをトリガーとして前記測量装置１に送信してもよく、或は前記測量装置１が追尾不能
状態と判断したときに、前記可動側制御装置１６にターゲット位置データを要求すること
で、送信する様にしてもよい。
【００６４】
　又、前記測量装置１が前記ターゲット１２を見失ったことの判断は、前記測量装置１が
前記ターゲット１２からの反射光２２′を受光できなくなったこと、或は前記ターゲット
１２についての測距が行えなくなったことで判断してもよい。更に、前記撮像部２３で受
光したターゲット１２の像が追尾可能な範囲から外れたことで見失ったと判断してもよい
。
【００６５】
　更に又、前記可動側制御装置１６は前記移動量検出手段３８からの信号に基づきターゲ
ット１２の移動方向、移動量のみを演算し、前記測量装置１が追尾不能となった場合、前
記移動方向、移動量を前記測量装置１に送信し、該測量装置１は受信した前記ターゲット
１２の移動方向、移動量と、最後に測定した該ターゲット１２の３次元位置データより現
在の該ターゲット１２の位置を演算し、演算で得た該ターゲット１２の位置を起点として
ターゲットのサーチを開始してもよい。
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【００６６】
　更に又、通信手段としては、無線通信、光通信のいずれの方法であってもよい。
【図面の簡単な説明】
【００６７】
【図１】本発明の実施の形態に係る測量システムの１例を示す概略図である。
【図２】該測量システムに使用される測量装置の１例を示す斜視図である。
【図３】本発明の実施の形態の概略を示す構成図である。
【図４】本発明の実施の形態の作動を示すフローチャートである。
【図５】本発明の実施の形態の作動を示すフローチャートである。
【図６】（Ａ）、（Ｂ）は測量装置がターゲットを見失った場合のサーチの態様を示す図
である。
【符号の説明】
【００６８】
　　　　１　　　　　　　測量装置
　　　　２　　　　　　　整準部
　　　　５　　　　　　　望遠鏡部
　　　　８　　　　　　　望遠鏡
　　　　１０　　　　　　建設機械
　　　　１１　　　　　　三脚
　　　　１２　　　　　　ターゲット
　　　　１５　　　　　　第１無線部
　　　　１６　　　　　　可動側制御装置
　　　　２１　　　　　　測距部
　　　　２２　　　　　　測距光
　　　　２９　　　　　　第１制御演算部
　　　　３５　　　　　　第２制御演算部
　　　　３７　　　　　　第２無線部
　　　　３８　　　　　　移動量検出手段
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