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Produktidentifika-
tion

Symbole

Warenzeichen
(Trademarks)

Giiltigkeit dieses
Handbuchs

Herzlichen Gliickwunsch zum Erwerb lhres GPS1200+ Instruments.

Zur sicheren Anwendung des Produkts beachten Sie bitte die detaillierten Sicher-
heitshinweise der Gebrauchsanweisung.

Die Typenbezeichnung und die Serien-Nr. Ihres Produkts ist auf dem Typenschild
angebracht.

Ubertragen Sie diese Angaben in |hr Handbuch und beziehen Sie sich immer auf
diese Angaben, wenn Sie Fragen an unsere Vertretung oder eine von Leica Geosy-
stems autorisierte Servicestelle haben.

Typ

Serien-Nr.:

Das in diesem Handbuch verwendete Symbol hat folgende Bedeutung:

Typ Beschreibung

[ =d Nutzungsinformation, die dem Benutzer hilft, das Produkt
technisch richtig und effizient einzusetzen.

*  Windows und Windows CE sind registrierte Warenzeichen der Microsoft Corpo-
ration

*  CompactFlash und CF sind Warenzeichen der SanDisk Corporation
* Bluetooth ist ein registriertes Warenzeichen der Bluetooth SIG, Inc
Alle anderen Warenzeichen sind Eigentum ihres jeweiligen Inhabers.

» Das vorliegende Handbuch gilt fiir alle GPS1200+ Instrumente. Unterschiede
zwischen den verschiedenen Modellen sind hervorgehoben und beschrieben.

+ Der RX1200 Controller ist als RX1210 oder mit Touchscreen Funktionalitat als
RX1210T, RX1250X, RX1250Xc, RX1250T oder RX1250Tc erhaltlich. Der
Name RX1210 wird im ganzen Handbuch verwendet und reprasentiert auch die
Touchscreen Modelle. Verwenden Sie nur den mitgelieferten Stift auf den
Touchscreen Modellen.

« Dieses Handbuch bezieht sich auf Standard Vermessungsanwendungen in
Echtzeit. Das GPS1200+ Technische Referenzhandbuch gibt Auskunft tiber
weitere verfugbare Funktionalitaten.
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Verfiigbare

Name
Dokumentation

Beschreibung

Gebrauchsanweisung

Die Gebrauchsanweisung enthalt alle
zum Einsatz des Produktes notwen-
digen Grundinformationen. Gibt einen
Uberblick (iber das Produkt, die techni-
schen Daten und Sicherheitshinweise.

Name

Beschreibung

Format

()| &

Feldhandbuch System

Beschreibt die allgemeine Funktionali-
tat des Produktes fur die Standardbe-
nutzung. Vorgesehen fiir einen

schnellen Uberblick im Feldgebrauch.

Feldhandbuch Applika-
tionen

Beschreibt spezifische Onboard Appli-
kationsprogramme fiir die Standardan-
wendung. Vorgesehen fiir einen
schnellen Uberblick im Feldgebrauch.
Das RoadRunner Applikationspro-
gramm wird in einem separaten Hand-
buch beschrieben.

handbuch

Technisches Referenz-| Ausfiihrliches Handbuch fir alle

Produkt- und Programmfunktionen.
Eingeschlossen sind ausfiihrliche
Beschreibungen von speziellen Soft-
ware/Hardware Einstellungen und Soft-
ware/Hardware Funktionen, die fiir
technische Spezialisten bestimmt sind.

Die gesamte GPS1200+ Dokumentation und Software finden Sie:
» auf der SmartWorx DVD

* unter http://www.leica-geosystems.com/downloads

Einfiihrung
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Applikationsprogramme - Erste Schritte

1.1 Starten eines Applikationsprogramms

Zugriff auf ein
Applikationspro-
gramm Schritt-fur-
Schritt

XX Start

Schritt | Beschreibung

1. PROG driicken. Die PROG Taste 6ffnet GPS1200+ Programme, das
Menu der Applikationsprogramme.

2. GPS1200+ Programme

Eine Option in dem Menu wahlen.

3. WEITR (F1) ruft XX Start auf.

(&= |Einige Applikationsprogramme sind geschiitzt. Sie werden durch einen
spezifischen Lizenzcode aktiviert. Dieser kann entweder in Hauptmenii:
Tools\Lizenzcode oder beim ersten Start des Applikationsprogramms
eingegeben werden.

(&= |Eskénnen vier Applikationsprogramme gleichzeitig gestartet werden. XX
Start wird nur fiir das zuerst gedffnete Applikationsprogramm und nicht fiir
die folgenden Applikationsprogramme angezeigt.

Als Beispiel wird MESSEN Messen Start dargestellt. Fir bestimmte Applikations-
programme sind zuséatzliche Felder verfigbar. Der erste Dialog von Wake-Up
Sessions weicht von XX Start ab und wird im Kapitel iiber Wake-Up Sessions erlau-
tert.

11:47 H_ 4§,L1 a >B = ¥ o0 WEITR (F1)

ESSEN - B LPAB Ubernimmt die Anderungen und ruft
Meoh = - Joh2H0l den nachfolgenden Dialog auf.
KONF (F2)
Koord System : WGS 1984 I
Codeliste : <Kein{e)> 4 Um das Applikationsprogramm zu
konfigurieren.

Konfi tz RT_Rov 4| KSYS (F6)

A : a.satz ; A1202 Lot ; O‘I:j;l Um ein anderes Koordinatensystem

nrenne : otstee auszuwdhlen. Nicht verfiigbar fiir
RER <Auto KrdSys verw: Ja>, konfigu-

WEITR| KONF | | | | KsYS | riert in KONFIG Erweiterte Rover

Optionen.

Applikationsprogramme - Erste Schritte GPS1200+ 7



Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung

<Kontroll Job:> | Auswalhlliste | Verfugbar fiir Schnurgerust. In diesem Job sind
die abzusteckenden Punkte und die Bezugsli-
nien/-bégen gespeichert.

<Absteck. Job:> | Auswahlliste | Verfugbar fir Absteckung. Job mit Absteck-
punkten.

<Mess Job:> Auswabhlliste | Der aktive Job.

Fir Absteckung und Schnurgertist: Punkte, die
nach der Absteckung gemessen werden,
werden in diesem Job gespeichert. Die
ursprunglichen Absteckpunkte werden nicht in
diesen Job kopiert.

<Koord System:>

Ausgabe

Das Koordinatensystem, das dem ausgewahl-
ten <Mess Job:> zugeordnet ist.

<Codeliste:>

Auswahlliste

Ausgabe

Im ausgewahlten <Mess Job:> sind noch keine
Codes gespeichert. Alle Codelisten von Haupt-
menii: Manage\Codelisten kénnen ausge-
wahlt werden.

Im ausgewahlten <Mess Job:> sind bereits
Codes gespeichert.

<DGM Job:>

Auswahlliste

Verflgbar fir Absteckung, wenn <DGM aktiv:
nur DGM> oder <DGM aktiv: DGM &
AbsteckJob> in ABSTECKUNG Konfigura-
tion, Seite HOhen gesetzt ist.

Verfugbar fur Schnurgerist, wenn <H6hen:
Verw.DGM Modell> in SCHNURGER Konfigu-
ration, Seite Hohen gesetzt ist.

Um ein abzusteckendes DGM und die zu
verwendende aktive DGM Ebene auszuwahlen.
Die H6hen werden dann relativ zum ausgewahl-
ten DGM abgesteckt.

<Konfig.satz:>

Auswahlliste

Der aktive Konfigurationssatz.

<Antenne:>

Auswahlliste

Die Antenne, die in dem ausgewahlten Konfigu-
rationssatz definiert ist.

GPS1200+
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Beschreibung der Felder fiir das Applikationsprogramm Berechne KrdSys

Feld

Option

Beschreibung

<Name:>

Benutzereingabe

Ein eindeutiger Name fiir das Koordina-
tensystem. Der Name kann bis zu 16
Zeichen lang sein und Leerstellen
enthalten. Die Eingabe ist obligatorisch.

&

Durch die Eingabe des Namens
eines existierenden Koordina-
tensystems kann dieses
System aktualisiert werden.

Applikationsprogramm

<WGS84 Pkt Job:> | Auswahlliste Der Job, aus dem die Punkte mit WGS84
Koordinaten entnommen werden.

<Lok. Pkt Job:> Auswahlliste Der Job, aus dem die Punkte mit lokalen
Koordinaten entnommen werden.

<Methode:> Auswahlliste Die fiur die Berechnung des Koordinaten-
systems verwendete Methode.

Nachster Schritt

WENN ein DANN

aufgerufen werden soll

Kapitel.

WEITR (F1) Gibernimmt die Anderungen und startet das
Applikationsprogramm. Siehe die entsprechenden

konfiguriert werden soll

KONF (F2). Siehe die entsprechenden Kapitel.

Applikationsprogramme - Erste Schritte
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1.2 Konfiguration eines Messprotokolls

Beschreibung Ein Messprotokoll ist eine Zusammenfassung der Berechnungen, die wahrend der
Anwendung des Applikationsprogramms durchgefiihrt wurden. Das Messprotokoll
wird in dem Verzeichnis \DATA auf der CompactFlash Karte oder dem internen
Memory, falls vorhanden, gespeichert. Die Erstellung des Protokolls kann wahrend
der Konfiguration eines Applikationsprogramms aktiviert werden.

Zugr!ff Schritt-fiir- - [gop ity Beschreibung
Schritt
1. Siehe Kapitel "1.1 Starten eines Applikationsprogramms", um XX Start
aufzurufen.
2. KONF (F2) ruft XX Konfiguration auf.
SEITE (F6) drucken, bis die Seite Prtkl aktiv ist.
XX Beschreibung der Felder
Konfiguration,
Seite Prtkl Feld Option Beschreibung

<Protokoll:> Ja oder Nein | Beim Beenden des Applikationsprogramms wird
ein Messprotokoll erstellt.

<Dateiname:> |Auswahlliste |Verfligbar, wenn <Protokoll: Ja>. Der Name
des Messprotokolls, in das die Daten
geschrieben werden sollen.

<Formatdatei:> | Auswahlliste | Verfugbar, wenn <Protokoll: Ja>. Eine Format-
datei bestimmt den Inhalt und das Format des
Messprotokolls. Formatdateien werden mit Hilfe
von LGO erstellt.

Nachster Schritt
SEITE (F6) wechselt zur ersten Seite in diesem Dialog.

10 GPS1200+ Applikationsprogramme - Erste Schritte



2 COGO

2.1 Ubersicht

Beschreibung

&

COGO Berech-

COGO (Coordinate Geometry) ist ein Applikationsprogramm, das folgende Berech-
nungen durchfiihrt:

« Koordinaten von Punkten » Distanzen zwischen Punkten
* Richtungen zwischen Punkten

Die Berechnungen basieren auf
« existierenden Punkten im Job, bekannten Distanzen oder bekannten Azimuten.

« manuell gemessenen Punkten.
« eingegebenen Koordinaten.

Werden die Koordinaten eines Punktes, der zuvor in COGO verwendet wurde,
verandert, wird der abgeleitete COGO Punkt nicht erneut berechnet.

Es gibt folgende COGO Berechnungsmethoden:

nungsmethoden +  Polarberechnungen +  Bogenberechnung
* Polaraufnahme * Methode Shift, Rotat & Mstab (Indiv)
«  Schnittberechnung * Methode Shift, Rotat & Mstab (Zuord Pte)
» Linienberechnung »  Flachenteilung
Distanzen und Distanztyp: Es gibt folgende Mdglichkeiten:
Azimute * Boden
«  Gitter
» Ellipsoid
Azimuttyp: Die Azimute sind Gitterazimute bezogen auf das lokale Gitter.
COGO GPS1200+ 1"



2.2 Zugriff auf COGO

Zugriff Schritt-fiir-
Schritt

Schritt

Beschreibung

1.

Siehe Kapitel "1.1 Starten eines Applikationsprogramms”, um COGO
COGO Menii aufzurufen.

COGO COGO Menii

Das COGO Mentdi listet alle COGO Berechnungsmethoden und die Option
zur Beendigung von COGO auf.

Die zu startende COGO Berechnungsmethode markieren.

WEITR (F1) ruft den Dialog der COGO Berechnungsmethode auf.

Der Dialog fir jede COGO Berechnungsmethode kann direkt durch das
Driicken eines konfigurierten Hot Keys oder der USER Taste aufgerufen
werden. In diesem Fall wird COGO COGO Start nicht aufgerufen, der
aktive Konfigurationssatz und Job werden verwendet.

12
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23 Konfiguration von COGO

Zugriff

COGO
Konfiguration,
Seite Parameter

Schritt | Beschreibung

1. PROG driicken.
2 COGO markieren.
3. WEITR (F1)
4

In COGO COGO Start die Taste KONF (F2) driicken, um COGO Konfi-
guration aufzurufen.

Die unten aufgefiihrten Erklarungen zu den Softkeys gelten fiir alle Seiten, ausser
es ist anders angegeben

17:33 4§||_1 >B S m
COBO H‘ 7oLk 5 0&@
Konf1gurat1nn WEITR (F1
e e s e— A I
Distanz T:”; : Gitter B Ubernimmt die Anderungen und
Verw. Offsets: Ja kehrt zu dem Dialog zurtick, von dem

dieser Dialog ausgewahlt wurde.

Speich 1s: HESS 4
petehern a’s | shiFT INFo (F5)

Lage Qualitédt: 0.3000 n . .
I-k'sﬂe Qualitat: 0.3000 n Zeigt den Programmnamen, die

Versionsnummer, das Versions-
TPS Beohacht. Schnitth h - ’
— S "u"gmaﬂ datum, das Copyright und die Artikel-

WEITR| | | | | SEITE| nummer an.

Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung

<Distanz Typ:> Gitter, Boden Der Typ der Distanzen und Offsets, der
oder als Eingabe akzeptiert oder als Ausgabe
Ellipsoid angezeigt und bei der Berechnung

verwendet wird.

a Ellipsoid

Bekannt

P1 Erster bekannter Punkt
P2 Zweiter bekannter Punkt
Unbekannt

d1 Bodendistanz

d3 d2 Ellipsoid Distanz

d3 Gitterdistanz

TPS12_170

<Verw. Offsets:> |Ja oder Nein Aktiviert die Verwendung von Offsets in
den COGO Berechnungen. Eingabefelder
fur die Offsets sind in COGO XX verfiig-
bar.

<Speichern als:> | MESS oder Speichert den COGO Punkt mit der
KTRL Punktklasse MESS oder mit der
Punktklasse KTRL.

COGO

GPS1200+ 13




COGO Konfigura-
tion, Seite Resi-
duen

Feld

Option

Beschreibung

<Lage Qualitat:>

Benutzereingabe

Der geschatzte Wert fir die Lagequalitat,
der allen berechneten COGO Punkten
zugeordnet und firr die Berechnung des
Mittelwertes verwendet wird.

<Hohe Qualitat:>

Benutzereingabe

Der geschatzte Wert firr die Héhenquali-
tat, der allen berechneten Hohen zuge-
ordnet und fir die Berechnung des Mittel-
wertes verwendet wird.

Es sind die folgenden Konfigurationsein-
stellungen guiltig.

<TPS Beobacht. Ausgabe Text
Schnittberech-

nung>

<Hohenberechn.:> | Mittelung,

Hochster Pkt.
oder Tiefster
Pkt.

Definiert die in TPS Beobacht. Schnittbe-
rechnung verwendete Hoéhe.

Nachster Schritt

SEITE (F6) wechselt zur Seite Residuen.

Diese Seite gilt fur COGO Shift, Rotat. & Mstab (Zuord Pte).
Beschreibung der Felder

Feld

Option

Beschreibung

<Ost:>, <Nord:> oder
<Hohe:>

Benutzereingabe

Der Grenzwert, oberhalb dessen Ost-
/Nord-/Héhen Residuen als mdgliche
Ausreisser markiert werden.

<Resid. Verteilung:>

Kein(e)

1/Distanz*X

Multiquadratisch

Die Methode, mit der die Residuen der
Passpunkte verteilt werden.

Es wird keine Verteilung durchgefiihrt.
Die Residuen in den Passpunkten
bleiben unverandert.

Verteilt die Residuen entsprechend
der Distanz zwischen jedem
Passpunkt und dem zu transformie-
renden Punkt.

Verteilt die Residuen unter Verwen-
dung einer multiquadratischen Interpo-
lationsmethode.

Nachster Schritt

SEITE (F6) wechselt zur Seite Prtkl. Siehe Kapitel "1.2 Konfiguration eines

Messprotokolls".

<Azi:> wird im gesamten Kapitel verwendet. Es sollte berlicksichtigt werden, dass

dies ebenfalls <Richtung:> bedeuten kann.

14
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24 COGO Berechnungsmethode - Polarberechnung

Diagramm Punkt - Punkt
«P1
Bekannt
PO Erster bekannter Punkt
P1 Zweiter bekannter Punkt
Unbekannt
a Richtung von PO nach P1
d1 Schragdistanz zwischen PO und P1
d2 Horizontaldistanz zwischen PO und P1
d3 Hohenunterschied zwischen PO und P1

GPS12_062

Punkt - Linie

Bekannt

PO Startpunkt
P1 Endpunkt
P2 Offset Punkt
Unbekannt

P3 Basispunkt
d1 Offset-XX
GpPs12_119 PO d2 ALinie-XX

Punkt - Bogen

Bekannt

PO Startpunkt
P1 Endpunkt
P2 Offset Punkt
Unbekannt

P3 Basispunkt
d1 Offset-XX
d2 ABogDist-XX

GPS12_121

Punkt - Aktuelle Position

«P1
f‘ Bekannt

N PO Aktuelle Position
P1 Zweiter bekannter Punkt

Unbekannt
d a Richtung von PO nach P1
d1 Schragdistanz zwischen PO und P1
d2 Horizontaldistanz zwischen PO und P1
GPS12_062 PO d3 Hohenunterschied zwischen PO und P1

Zugriff Siehe Kapitel "2.2 Zugriff auf COGO", um COGO Polarberechnung aufzurufen.

COGO GPS1200+ 15



241 Polarberechnung Punkt - Punkt

COGO Polarbe-

rechnung Eingabe,

Seite Polarberech-
nung

Die COGO Berechnungsergebnisse werden auf derselben Seite angezeigt.

----- wird fr nicht verfigbare Informationen angezeigt, zum Beispiel wenn ein reiner
Positionspunkt verwendet wird, kann <A Héhe:> nicht berechnet werden.
727 H_ %, Li- ?V\ P 3 *\, ¥, @Ol SPEIC (F1)

COBO 7oLeT B ZAB Speichert das Ergebnis.
Polarberechnung Ei ngabe X] MESS (F5)

P”'F””h"‘"”h”“”g fia Misst manuell einen Punkt fir die

\{N::h COGO Berechnung. Verfiigbar,
. ) wenn <Von:> oder <Nach:> markiert
Azi : 337°45'44" |2 ist.
Pae L A serow e
Schragdist 21.458 Um das Applikationsprogramm
Neigung : 76_628:1hv _ COGO zu konfigurieren.
ﬂ SHIFT BEEND (F6)
SPEIC| | | | MESS | SEITE| Speichert die berechneten Ergeb-
nisse nicht und verlasst die COGO
Berechnung.
Beschreibung der Felder
Feld Option Beschreibung
<Von:>oder |Auswahlliste | Die Punktnummer der bekannten Punkte.
<Nach:> &>  Um Koordinaten fiir einen bekannten
Punkt manuell einzugeben, die Auswahl-
liste 6ffnen, wenn <Von:> oder <Nach:>
markiert ist. NEU (F2) driicken, um einen
neuen Punkt zu erstellen.
<Azi:> Ausgabe Die Richtung vom ersten zum zweiten bekannten
Punkt.
<HDist-XX:> | Ausgabe Die Horizontaldistanz zwischen den zwei
bekannten Punkten.
<A Hohe:> Ausgabe Der Héhenunterschied zwischen den zwei
bekannten Punkten.
<Schragdist:> | Ausgabe Die Schragdistanz zwischen den zwei bekannten
Punkten.
<Neigung:> Ausgabe Die Neigung zwischen den zwei bekannten
Punkten.
<A Ost:> Ausgabe Die Differenz in Ost-Richtung zwischen den zwei
bekannten Punkten.
<A Nord:> Ausgabe Die Differenz in Nord-Richtung zwischen den zwei
bekannten Punkten.

Nachster Schritt
Schritt | Beschreibung
1. SEITE (F6) wechselt zur Seite Map.
2. SPEIC (F1) speichert das Ergebnis. Fir <Protokoll: Ja> in COGO Konfi-
guration, Seite Prtkl wird das Ergebnis in das Messprotokoll
geschrieben.

16
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242 Polarberechnung Punkt - Linie

COGO 17:28 H_ oy 1= 7 >s S, ED‘ BEREC (F1)
Polarber. COGO 7=y B LoAE Durchfiihrung der Polarberechnung
Pt - Eingabe Linie, Fingabe = zwischen Punkt und Linie.
Seite Eingabe Hethode POLAR (F2)
Um die Werte furr das Azimut, die
g:z;:st:kt : g:ﬂﬂ Distanz und den Offset aus zwei
’ existierenden Punkten zu berechnen.
Verfligbar,wenn <Azi:> oder <HDist-
Berechnung zu: Bekannter Punkty XX:> markiert ist.
Offset Punkt : 92 <A = LETZT (F4)
RECHN| POLAR| |LETZT|| HESS | SEITE| Zeigt friihere Ergebnisse aus COGO

Polarberechnungen. Verfugbar,wenn
<Azi:> oder <HDist-XX:> markiert
ist.

MESS (F5)
Misst manuell einen Punkt fir die
COGO Berechnung. Verfligbar,
wenn
<Startpunkt:>, <Endpunkt:> oder
<Offset Punkt:> markiert ist.

SHIFT KONF (F2)
Um das Applikationsprogramm
COGO zu konfigurieren.

SHIFT MODIF (F4)
Zur Eingabe von Zahlen fur die Multi-
plikation, Division, Addition und
Subtraktion mit dem urspriinglichen
Azimut-, Distanz- oder Offsetwert. Es
gelten die Standardregeln fiir mathe-
matische Operationen. Verfligbar,
wenn <Azi:>, <HDist-XX:> oder
<Offset:> markiert ist.

COGO GPS1200+ 17



COGO Polarber.
Ergebnis Pt - Linie,
Seite Ergebnis

Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung
<Methode:> Die Methode, mit der die Linie definiert
wird.
2 Punkte Die Linie wird durch zwei bekannte
Punkte definiert.
Pt/Richt/Dist Die Linie wird durch einen bekannten
Punkt, einer Distanz und ein Azimut der
Linie definiert.
<Startpunkt:> Auswahlliste Der Startpunkt der Linie.
<Endpunkt:> Auswahlliste Der Endpunkt der Linie. Verflgbar fir

<Methode: 2 Punkte>.

<Azi:> Benutzereingabe |Das Azimut der Linie. Verfigbar fir
<Methode: Pt/Richt/Dist>.
<HDist-Gitt:> Benutzereingabe | Die Horizontaldistanz von Startpunkt zum

Endpunkt der Linie. Verfugbar fir
<Methode: Pt/Richt/Dist>.

<Berechnung zu:>

Bekannter Punkt

Die Methode, mit der die Polarberech-
nung durchgefihrt wird.

Die Linie wird durch zwei bekannte
Punkte definiert.

Aktuelle Pos. Die Linie wird durch einen bekannten
Punkt, einer Distanz und einen Azimut
der Linie definiert.
<Offset Punkt:> Auswabhlliste Der Offset Punkt. Verflgbar fur <Berech-

nung zu: Bekannter Punkt>.

Néachster Schritt
BEREC (F1) berechnet das Ergebnis und 6ffnet COGO Polarber. Ergebnis Pt -
Linie.
4730 [ &uTe >s = 7% @O SPEIC (F1)
COED H' 77 B < AB Speichert das Ergebnis.
MESS (F5)

_FrgﬂhniR|P1nf|

0ffset Punkt : 92 |a]
ALinie-Gitter: 36.825 n
A0ffset-Gitt : 1.833 n
0ffs Pt Richt: 247745'44" | |
Linienlénge : 21.456

Misst manuell einen Punkt fiir die
COGO Berechnung. Verfiigbar,
wenn

<Startpunkt:>, <Endpunkt:> oder
<Offset Punkt:> markiert ist.

" SHIFT KONF (F2)

Linie Richt. : 15745 44" R
AT Um das Applikationsprogramm
SPEIC|KOORD| | | | SEITE| COGO zu konfigurieren.
SHIFT BEEND (F6)
Speichert die berechneten Ergeb-
nisse nicht und verlasst die COGO
Berechnung.
18 GPS1200+ COGO



Beschreibung der Felder

Feld

Option

Beschreibung

<Offset Punkt:>

Ausgabe

Der Offset Punkt.

<ALinie-Gitter:> | Ausgabe | Die Horizontaldistanz vom Startpunkt zum Basis-
punkt.
<AOffset-Gitt:> | Ausgabe |Offset vom Basispunkt zum Offset Punkt. Der Wert

ist rechts von der Linie positiv und links von der
Linie negativ.

<Offs Pt Richt:> | Ausgabe |Richtung vom Offset Punkt zum Basispunkt.
<Linienldnge:> |Ausgabe |Lange der Linie vom ersten zum zweiten Punkt.
<Linie Richt.:> |Ausgabe |Richtung der Linie vom ersten zum zweiten Punkt.
Nachster Schritt

Schritt | Beschreibung

1. SEITE (F6) wechselt zur Seite Map.

2. SPEIC (F1) speichert das Ergebnis. Fir <Protokoll: Ja>in COGO Konfi-
guration, Seite Prtkl wird das Ergebnis in das Messprotokoll
geschrieben.

COGO
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243 Polarberechnung Punkt - Bogen

COGO Polarber. 17:29 ‘ %L1 ?"\ P T gu‘ SPEIC (F1)
Pt - Eingabe COGO + 7 L7 B LoAR Speichert das Ergebnis.
Bogen, Seite Ep— = MESS (F5)
Eingabe Hethode Misst manuell einen Punkt fur die
Startpunkt COGO Berechnung. Verfiigbar,
Zuciter Punkt: wenn <Von:> oder <Nach:> markiert
Endpunkt ist
SHIFT KONF (F2)
Berechnung zu: Bekannter Punktify Um das Applikationsprogramm
Offset Punkt : 851 o
AT COGO zu konfigurieren.
RECHN| POLAR| |LETZT| HESS | SEITE| SHIFT BEEND (F6)
Speichert die berechneten Ergeb-
nisse nicht und verlasst die COGO
Berechnung.
Beschreibung der Felder
Feld Option Beschreibung
<Methode:> Die Methode, mit der der Bogen defi-
niert wird.
3 Punkte Der Bogen wird durch drei bekannte
Punkte definiert.
2 Punkte/Radius Der Bogen wird durch zwei bekannte
Punkte und den Radius definiert.
2 Tangnten/Radius | Der Bogen wird durch zwei Tangenten
und den Radius definiert.
2 Der Bogen wird durch zwei Tangenten
Tangent/BogLang |und die Lange des Bogens definiert.
2 Tangent/SehnLan | Der Bogen wird durch zwei Tangenten
und die Sehne des Bogens definiert.
<Startpunkt:> Auswabhlliste Der Startpunkt des Bogens.
<Zweiter Punkt:> | Auswabhlliste Der zweite Punkt des Bogens.
<Endpunkt:> Auswahlliste Der Endpunkt des Bogens.
<Punkt 1:> Auswabhlliste Ein Punkt auf der ersten Tangente.
Verfugbar fir <Methode:
2 Tangnten/Radius>, <Methode:
2 Tangent/BogLang> und
<Methode: 2 Tangent/SehnLan>.
<TangSchnittPt:> | Auswahlliste Der Schnittpunkt der zwei Tangenten.
Verfugbar fir <Methode:
2 Tangnten/Radius>, <Methode:
2 Tangent/BogLang> und
<Methode: 2 Tangent/SehnLan>.
20 GPS1200+ COGO




Feld

Option

Beschreibung

<Punkt 2:>

Auswabhlliste

Ein Punkt auf der zweiten Tangente.
Verfugbar fur <Methode:

2 Tangnten/Radius>, <Methode:

2 Tangent/BoglLang> und
<Methode: 2 Tangent/SehnLan>.

<Radius:>

Benutzereingabe

Der Radius des Bogens. Verfligbar fur
<Methode: 2 Punkte/Radius>.

<Bogenlange:>

Benutzereingabe

Die Lange des Bogens. Verfligbar fir
<Methode: 2 Tangent/BogLang>.

<Sehnenlange:>

Benutzereingabe

Die Lange der Sehne. Verfugbar fir
<Methode: 2 Tangent/SehnLan>.

<Berechnung zu:> | Auswahlliste <Berechnung zu: Bekannter Punkt>
oder <Berechnung zu: Aktuelle
Pos.>.

<Offset Punkt:> Auswabhlliste Der Offset Punkt. Verfugbar fir

<Berechnung zu: Bekannter
Punkt>.

Nachster Schritt

BEREC (F1) berechnet das Ergebnis und 6ffnet COGO Polarber. Ergebnis Pt -

Bogen.

COGO
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COGO Polarber. 7:30 ‘ %L1 ?"\ P £ =~ v @Ol SPEIC (F1)
Ergebnis Pt - COGO + - L7 2 01&)5( Speichert das Ergebnis.
Bogen, Seite KOORD (F2)
. rgF!hms::|F"In‘r| . .
Ergebnis 0ffset Punkt - 85 |4 Zeigt andere Koordinatentypen.
SHIFT ELL H (F2)
ABogDist-Gitt: 47.531 n : eaidio
A0fTsct-Gitt - 19774 = Wechselt zwischen der e.||IpSOIdI
0ffs Pt Richt: 288728 ' 54" schen und der orthometrischen
Hohe. Verflgbar fir lokale Koordi-
Bogen Radius : -20.468 naten.
Bogenlange : 28.603 :; SHIFT BEEND (F6)
SPEIC|KOORD| | | | SEITE| Speichert die berechneten Ergeb-
nisse nicht und verlasst die COGO
Berechnung.
Beschreibung der Felder
Feld Option Beschreibung
<Offset Punkt:> |Ausgabe Der Offset Punkt.
<ABogDist-Gitt:> | Ausgabe Horizontale Distanz entlang des Bogens vom
Startpunkt zum Endpunkt.
<AOffset-Gitt:> |Ausgabe Offset vom Basispunkt zum Offset Punkt. Der
Wert ist rechts vom Bogen positiv und links vom
Bogen negativ.
<Offs Pt Richt:> |Ausgabe Die Richtung des Offset Punktes vom Basis-
punkt zum Offset Punkt.
<Bogen Radius:>| Ausgabe Berechneter Radius.
<Bogenldange:> |Ausgabe Berechnete Bogenléange.
Nachster Schritt
Schritt | Beschreibung

1. SEITE (F6) wechselt zur Seite Plot.

2. SPEIC (F1) speichert das Ergebnis. Fur <Protokoll: Ja> in COGO Konfi-
guration, Seite Prtkl wird das Ergebnis in das Messprotokoll
geschrieben.
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244 Polarberechnung Punkt - Aktuelle Position

COGO Polarber. Pt
- Aktuelle Position,
Seite Polarberech-
nung

Die COGO Berechnungsergebnisse werden auf derselben Seite angezeigt.

----- wird fiir nicht verfigbare Informationen angezeigt, zum Beispiel wenn ein reiner
Positionspunkt verwendet wird, kann <A Hohe:> nicht berechnet werden.
T H_ «,u ?“ >B ‘\- ¥, gl SPEIC (F1)

COB0 B LPAE Speichert das Ergebnis.
Polarber. Pt - Aktue'ﬂe Position I IIY (F5)

Pnlarherech M ) . .
nlarherachnung [Map| Misst manuell einen Punkt fiir die

Vo : Aktuelle Pos. "
Na:h :ﬂnﬂ COGO Berechnung. Verfligbar, wenn
Azi . 344°17'42" & » 8;)/22? oder <Nach:> markiert ist.
HDist-Gitt - 121.370 o | ¥180° (F3) .
A Héhe - 16.829 Wechselt <Von:> und <Nach:> fiir die
Schrigdist 122.531 n COGO Berechnung.
Neigung : 7.212:1hv _ SHIFT KONF (F2)

AT Um das Applikationsprogramm COGO
SPEIC| | UHKEH| | HESS | SEITE| zu konfigurieren.

SHIFT BEEND (F6)
Speichert die berechneten Ergebnisse
nicht und verlasst die COGO Berech-

nung.
Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung

<Von:>oder |Auswahlliste | Die Punktnummer der bekannten Punkte.

<Nach:> (&>  Um Koordinaten fiir einen bekannten Punkt

manuell einzugeben, die Auswahlliste 6ffnen,
wenn <Von:>oder <Nach:> markiert ist. NEU
(F2) driicken, um einen neuen Punkt zu

erstellen.

<Azi:> Ausgabe Die Richtung vom ersten zum zweiten bekannten Punkt.

<HDist-XX:> |Ausgabe Die Horizontaldistanz zwischen den zwei bekannten
Punkten.

<A Hohe:> Ausgabe Der Héhenunterschied zwischen den zwei bekannten
Punkten.

<Schragdist:> | Ausgabe Die Schragdistanz zwischen den zwei bekannten
Punkten.

<Neigung:> Ausgabe Die Neigung zwischen den zwei bekannten Punkten.

<A Ost:> Ausgabe Die Differenz in Ost-Richtung zwischen dem bekannten

Punkt und der aktuellen Position.

<A Nord:> Ausgabe Die Differenz in Nord-Richtung zwischen dem
bekannten Punkt und der aktuellen Position.

Nachster Schritt

Schritt | Beschreibung

1. SEITE (F6) wechselt zur Seite Map.

2. SPEIC (F1) speichert das Ergebnis. Fur <Protokoll: Ja> in COGO Konfi-
guration, Seite Prtkl wird das Ergebnis in das Messprotokoll
geschrieben.

COGO
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25 COGO Berechnungsmethode - Polaraufnahme

Diagramme

Zugriff

COGO Polaraufnahme mit Offset fiir einen einzelnen Punkt

GPS12_106

Bekannt

PO Bekannter Punkt

a Richtung von PO nach P1

d1 Distanz zwischen PO und P1

d2 Positiver Offset nach rechts

d3 Negativer Offset nach links
Unbekannt

P1 COGO Punkt ohne Offset

P2 COGO Punkt mit positivem Offset
P3 COGO Punkt mit negativem Offset

COGO Polaraufnahme ohne Offset fiir mehrere Punkte

N y

GPS12_063 P3

Bekannt

PO Bekannter Punkt

a1l Richtung von PO nach P1

a2 Richtung von P1 nach P2
a3 Richtung von P2 nach P3
a4 Richtung von P2 nach P4

d1 Distanz zwischen PO und P1
d2 Distanz zwischen P1 und P2
d3 Distanz zwischen P2 und P3
d4 Distanz zwischen P2 und P4
Unbekannt

P1 Erster COGO Punkt

P2 Zweiter COGO Punkt

P3 Dritter COGO Punkt - Zwischenpunkt
P4 Vierter COGO Punkt

Siehe Kapitel "2.2 Zugriff auf COGO", um COGO Polaraufnahme Eingabe aufzu-

rufen.
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COGO Polarauf-
nahme Eingabe,
Seite Eingabe

11:45 H_«,u ™ >B

COGO
Berechnet den COGO Punkt.
POLAR (F2)
Um die Werte fiir das Azimut, die
Von . 400 4 Distanz und den Offset aus zwei
Riickblick : aooj{l existierenden Punkten zu berechnen.
:EZ_ugsricht- : sg: 132‘1‘ g Verfligbar, wenn <Azi:>, <HDist-
H;}st-ﬁﬁ:t 20 1450 ﬁ XX:> oder <Offset:> markiert ist.
Uffset : v.oogy o ZWPKT (F3)
[0Ta® Um den Punkt als Zwischenpunkt zu
RECHN| POLAR| ZWPKT| LETZT| HESS | SEITE| berechnen.

LETZT (F4)
Zeigt frihere Ergebnisse aus COGO
Polarberechnungen. Verflgbar,
wenn <Azi:>, <HDist-XX:> oder
<Offset:> markiert ist.

MESS (F5)
Misst manuell einen Punkt fir die
COGO Berechnung. Verfligbar,
wenn <Von:> oder <Ruickblick:>
markiert ist.

SHIFT KONF (F2)
Um das Applikationsprogramm
COGO zu konfigurieren.

SHIFT MODIF (F4)
Zur Eingabe von Zahlen fir die Multi-
plikation, Division, Addition und
Subtraktion mit dem urspriinglichen
Azimut-, Distanz- oder Offsetwert. Es
gelten die Standardregeln fiir mathe-
matische Operationen. Verfugbar,
wenn <Azi:>, <Bezugsrichtung:>,
<HDist-XX:> oder <Offset:>

markiert ist.
Beschreibung der Felder
Feld Option Beschreibung
<Methode:> Azi oder Die Richtung vom bekannten Punkt zum
Bezugsrichtung | COGO Punkt.
<Von:> Auswabhlliste Die Punktnummer des bekannten Punktes.

(&>  Umdie Koordinaten fiir einen
bekannten Punkt manuell einzu-
geben, die Auswahlliste 6ffnen,
wenn <Von:> markiert ist. NEU
(F2) driicken, um einen neuen
Punkt zu erstellen.

<Riickblick:> Auswahlliste Die Punktnummer des Punktes, der als
Rickblick verwendet wird. Verfugbar fiir

<Methode: Bezugsrichtung>.

COGO
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COGO Ergebnis
Polaraufnahme,
Seite Ergebnis

Feld Option Beschreibung

<Bezugsricht.:> | Benutzereingabe | Der Winkel zwischen <Riickblick:> und
dem neuen COGO Punkt, der von dem in
<Von:> gewahlten Punkt aus berechnet
wird. Fur einen Winkel im Uhrzeigersinn ist
der Wert positiv. Fir einen Winkel gegen
den Uhrzeigersinn ist der Wert negativ.
Verflgbar fir <Methode: Bezugsrich-
tung>.

<Azi:> Ausgabe Die Richtung vom bekannten Punkt zum
COGO Punkt. Fur <Methode: Bezugsrich-
tung> wird diese aus der <Bezugsrich-
tung> berechnet.

<HDist-XX:> Benutzereingabe | Die Horizontaldistanz zwischen dem
bekannten Punkt und dem COGO Punkt.
<Offset:> Benutzereingabe | Der Offset des COGO Punktes. Ein positiver

Offset liegt rechts und ein negativer Offset
liegt links von der Linie, die durch das
Azimut definiert wird.

Néachster Schritt
BEREC (F1) berechnet das Ergebnis und ruft COGO Ergebnis Polaraufnahme
auf.

Die berechneten Koordinaten werden angezeigt.

12: 50 ‘ %47 .. % = = gr SPEIC (F1)
OGO er Al B 4B Speichert das Ergebnis und kehrt zu
COGO Polaraufnahme Eingabe,

(Froehnis % Seite Eingabe zuriick.
Punkt-Nr. : KOORD (F2)

Zeigt andere Koordinatentypen.

Ost : 762462.8291 n  ABSTK (F5)
Nord : 243013.9828 n Ruft das Applikationsprogramm
Ortho Héhe - ----- u Absteckung auf und steckt den

berechneten COGO Punkt ab.
@iaw SHIFT ELL H (F2) und SHIFT ORTH (F2)

SPEIC|KOORD| | | ABSTK| SEITE| Wechselt zwischen der ellipsoidi-
schen und der orthometrischen
Hohe. Verflgbar fir lokale Koordi-
naten.

SHIFT INDIV (F5) und SHIFT LFD (F5)
Wechselt zwischen der Eingabe
einer individuellen Punktnummer, die
sich von der definierten Nummern-
maske unterscheidet, und der
laufenden Punktnummer entspre-
chend der Nummernmaske.

SHIFT BEEND (F6)

Speichert den COGO Punkt nichtund
verlasst das Applikationsprogramm
COGO.
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COGO Ergebnis
Polaraufnahme,
Seite Code

Beschreibung der Felder

Feld

Option Beschreibung

<Punkt-Nr.:>

Benutzer- | Die Punktnummer fiir den COGO Punkt. Es wird die
eingabe konfigurierte Punktnummernmaske verwendet. Die
Nummer kann folgendermassen geandert werden:

* Um eine neue Reihe von Punktnummern zu
beginnen, wird die Punktnummer tberschrie-
ben.

*  FuUr eine individuelle Punktnummer, die unab-
héngig von der Nummernmaske ist SHIFT
INDIV (F5) driicken. SHIFT LFD (F5) wechselt
zurlick zu der nachsten freien Nummer von der
aktiven Nummernmaske.

<OrthoHohe:>

Benutzer- | Es wird die Héhe des bekannten Punktes, derin der

oder <Lokal eingabe COGO Berechnung verwendet wird, vorge-

EllH6he:> schlagen. Ein Hohenwert, der mit dem berechneten
Punkt gespeichert wird, kann manuell eingegeben
werden.

Nachster Schritt

SEITE (F6) wechselt zur Seite Code.

Die Einstellung fiir <Themat. Codes:> in KONFIG Codierung & Autolinien
bestimmt die Verfugbarkeit der Felder und Softkeys. Sie sind identisch zu denen der
thematischen Codierung mit/ohne Codeliste. Die Codierung wird in dem GPS1200+
Technischen Referenzhandbuch erlautert.

Nachster Schritt
SEITE (F6) wechselt zur Seite Plot.

COGO
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2.6 COGO Berechnungsmethode - Schnittberechnung

Diagramme

Vorwartsschnitt (Gerade - Azimut)

GPS12_064

Richtung und Distanz (Gerade - Kreis)

GPS12_065

Bogenschnitt (Kreis - Kreis)

GPS12_066
Gerade (Punkte) /

GPS12_107

Bekannt

PO Erster bekannter Punkt
P1 Zweiter bekannter Punkt
a1l Richtung von PO nach P2
a2 Richtung von P1 nach P2
Unbekannt

P2 COGO Punkt

Bekannt

PO Erster bekannter Punkt

P1 Zweiter bekannter Punkt

a Richtung von PO nach P2

r Radius, definiert als Distanz von P1
nach P2

Unbekannt

P2 Erster COGO Punkt

P3 Zweiter COGO Punkt

Bekannt

PO Erster bekannter Punkt

P1 Zweiter bekannter Punkt

r1 Radius, definiert als Distanz von PO
nach P2

r2 Radius, definiert als Distanz von P1
nach P2

Unbekannt

P2 Erster COGO Punkt

P3 Zweiter COGO Punkt

Bekannt

PO Erster bekannter Punkt
P1 Zweiter bekannter Punkt
P2 Dritter bekannter Punkt
P3 Vierter bekannter Punkt
a Linie von PO nach P1

b Linie von P2 nach P3
Unbekannt

P4 COGO Punkt
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Zugriff

COGO Schnittbe-
rechnung Eingabe,
Seite Eingabe

TPS Beobachtung

GPS12_170

Bekannt

PO Erster bekannter Punkt (TPS
Standp.)

P1 Zweiter bekannter Punkt (TPS
Standp.)

a1 Richtung von PO nach P2

a2 Richtung von P1 nach P2

Unbekannt

P2 COGO Punkt

Siehe Kapitel "2.2 Zugriff auf COGQO", um COGO Schnittberechnung Eingabe

aufzurufen.

Die Einstellung fir <Methode:> in diesem Dialog bestimmt die Verfiigbarkeit der
nachfolgenden Felder und Softkeys.
Die Softkeys sind identisch zu denen, die in COGO Berechnungen Polaraufnahme
verfugbar sind. Siehe Kapitel "2.5 COGO Berechnungsmethode - Polaraufnahme”
fur Informationen Uber Softkeys.

Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung

<Methode:> Auswabhlliste Der Typ der COGO Schnittberechnung.

<1. Punkt:>, Auswahlliste Die Punktnummer des bekannten Punktes.

<2. Punkt:>, Fir <Methode: Gerade (Punkte)> sind

<3. Punkt:> oder dies die Start- und Endpunkte der Geraden.

<4. Punkt:> (&>  Um die Koordinaten fir einen
bekannten Punkt manuell einzu-
geben, die Auswabhlliste 6ffnen,
wenn dieses Feld markiert ist.
NEU (F2) driicken, um einen
neuen Punkt zu erstellen.

<1.TPS Auswahlliste Die Punktnummer des bekannten Punktes.

Standp.:> oder Nur verfugbar fir <Methode: TPS Beob-

<2. TPS achtung>.

Standp.:>

<TPS Messung:> | Auswahlliste Die Punktnummer der TPS Messung, die

von der Station <1. TPS Standp.:> oder <2.
TPS Standp.:> durchgefiihrt wurde Nur
verflugbar fir <Methode: TPS Beobach-
tung>.

<Azi:>

Benutzereingabe

Die Richtung vom ersten bekannten Punkt
zum COGO Punkt. Fir <Methode: Gerade
(Azi)> und <Methode: Gerade - Kreis>.
Fir <Methode: TPS Beobachtung> ist die
Option ein Ausgabefeld.

COGO
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COGO Ergebnis
XX, Seite Ergebnis

Feld Option Beschreibung

<Offset:> Benutzereingabe | Eingabe optional.

*  Fir <Methode: Gerade (Azi)> und
<Methode: Gerade - Kreis>:
Der Offset des COGO Punktes. Ein
positiver Offset liegt rechts und ein
negativer Offset liegt links von der Linie,
die durch das Azimut definiert wird.

*  Fir <Methode: Gerade (Punkte)>:

Der Offset der Linie in Richtung vom
Startpunkt zum Endpunkt. Ein positiver
Offset liegt rechts von der Linie. Ein
negativer Offset liegt links.

<HDist-XX:> Benutzereingabe | Die Horizontaldistanz zwischen dem
bekannten Punkt und dem COGO Punkt.
Verfugbar fir <Methode: Gerade - Kreis>

und <Methode: Kreis - Kreis>.

Néchster Schritt

BEREC (F1) berechnet das Ergebnis und ruft COGO Ergebnis XX auf.

Fir <Methode: Gerade - Kreis>werden zwei Ergebnisse berechnet. Sie werden auf
den Seiten Ergeb.1 und Ergeb.2 angezeigt. Der Einfachheit halber wird im
folgenden der Titel Ergebnis verwendet.

Die berechneten Koordinaten werden angezeigt.

Die Mehrheit der Softkeys ist mit denen identisch, die fir die COGO Berechnung
Polaraufnahme verfligbar sind. Siehe Kapitel "2.5 COGO Berechnungsmethode -
Polaraufnahme" fiir Informationen tber die identischen Softkeys.

12:53 ‘ %7 . % = @ g SPEIC (F1)
T Al w ‘-71”« Speichert das Ergebnis und kehrt zu

COGO
i ING ST o 2 [ COGO Schnittberechnung

Froeh 1|Code|Plnt

Eingabe, Seite Eingabe zuriick. Fur

Punkt-Nr.

<Methode: Gerade - Kreis> muss
st : 7643559757 jedes Ergebnis elnzgln auf dgr
Nord : 252923.1214 n entsprechenden Seite gespeichert
Ortho Héhe : = ----- 1 werden.

KOORD (F2)
RERD Zeigt andere Koordinatentypen.

SPEIC|KOORD| ERG2 | | ABSTK| SEITE| ERG1 (F3) oder ERG2 (F3)

Zeigt das erste bzw. das zweite

Ergebnis an. Verflgbar fir

<Methode: Gerade - Kreis>.
ABSTK (F5)

Ruft das Applikationsprogramm

Absteckung auf und steckt den

berechneten COGO Punkt ab.
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COGO Ergebnis
XX, Seite Code

Beschreibung der Felder

SHIFT ELL H (F2) und SHIFT ORTH (F2)
Wechselt zwischen der ellipsoidi-
schen und der orthometrischen
Hohe. Verfugbar fiir lokale Koordi-
naten.

SHIFT INDIV (F5) und SHIFT LFD (F5)
Wechselt zwischen der Eingabe
einer individuellen Punktnummer, die
sich von der definierten Nummern-
maske unterscheidet, und der
laufenden Punktnummer entspre-
chend der Nummernmaske.

Feld

Option

Beschreibung

<Punkt-Nr.:>

Benutzer-
eingabe

Die Punktnummer fiir den COGO Punkt. Es wird
die konfigurierte Punktnummernmaske
verwendet. Die Nummer kann folgendermassen
geandert werden:

* Um eine neue Reihe von Punktnummern zu
beginnen, wird die Punktnummer tber-
schrieben.

*  FuUr eine individuelle Punktnummer, die
unabhangig von der Nummernmaske ist
SHIFT INDIV (F5) driicken. SHIFT LFD (F5)
wechselt zuriick zu der nachsten freien
Nummer von der aktiven Nummernmaske.

<OrthoHohe:>oder
<Lokal EllH6he:>

Benutzer-
eingabe

Es wird die H6he des ersten Punktes, der in der
COGO Berechnung verwendet wird, vorge-
schlagen. Ein Héhenwert, der mit dem berech-
neten Punkt gespeichert wird, kann manuell
eingegeben werden. Fir <Methode: TPS Beob-
achtung> ist die Option ein Ausgabefeld.

<Berechn. Hohe:>

Ausgabe

Der in der COGO Berechnung verwendete
Héhenmodus.

Nachster Schritt

SEITE (F6) wechselt zur Seite Code.

Die Einstellung fiir <Themat. Codes:> in KONFIG Codierung & Autolinien
bestimmt die Verfuigbarkeit der Felder und Softkeys. Sie sind identisch zu denen der
thematischen Codierung mit/ohne Codeliste. Die Codierung wird in dem GPS1200+
Technischen Referenzhandbuch erlautert.

Nachster Schritt

SEITE (F6) wechselt zur Seite Plot.

COGO
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2.7 COGO Berechnungsmethode - Linien-/Bogenberechnungen

&

Diagramme
Linienberechnung

Die Funktionalitat von allen Dialogen und Feldern ist fiir die Linien- und die Bogen-
berechnung ahnlich. Der Einfachheit halber werden in diesem Kapitel beide Berech-
nungsmethoden erklart. Es werden Dialognamen, Feldbezeichnungen und Erkla-
rungen fur Linien verwendet. Wenn nétig werden zuséatzliche Informationen fur die

COGO Bogenberechnung gegeben.

Basispunkt

GPs12_119 PO

Offset Punkt

Gps12_119 PO

Segmentierung

Bekannt

PO <Startpunkt:>
P1 <Endpunkt:>
P2 <Offset Punkt:>
Unbekannt

P3  Basispunkt

d1  <Offset-XX:>
d2 <ALinie-XX:>

Bekannt

PO <Startpunkt:>
P1  <Endpunkt:>
d1  <Offset-XX:>

d2 <ALinie-XX:>
Unbekannt

P2 <Offset Punkt:>
P3  Basispunkt

d d d d Durch <Methode: Anz. Segmente>
PO - - - P1 unterteilte Linie
GPS12_144
N PO <Startpunkt:>
P1 <Endpunkt:>
d Aquidistante Segmente, die durch
die Unterteilung der Linie durch
eine bestimmte Anzahl von
Punkten entstehen.
d1 d1 d1 d2 Durch <Methode: Segmentldnge>
PO P1 unterteilte Linie
GPS12_145
PO <Startpunkt:>
P1  <Endpunkt:>
d1 <Segmentlange:>
d2 Restliches Segment
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Diagramme
Bogenberechnung

Zugriff

Kreisbogen-Mittelpunkt

GPS12_158

Basispunkt

GPS12_121

Offset Punkt

GPS12_121

Bekannt

PO <Startpunkt:>

P1 <Endpunkt:>

d1 <Bogen Radius:>
Unbekannt

P2 Bogenmittelpunkt
d2 <Bogenlange:>

Bekannt

PO <Startpunkt:>
P1 <Endpunkt:>
P2 <Offset Punkt:>
Unbekannt

P3 Basispunkt

d1  <AOffset-XX:>
d2 <ABogDist-XX:>

Bekannt

PO <Startpunkt:>
P1 <Endpunkt:>

d1  <AOffset-XX:>
d2 <ABogDist-XX:>
Unbekannt

P2 <Offset Punkt:>
P3 Basispunkt

Siehe Kapitel "2.2 Zugriff auf COGO", um COGO Linienberechnungen Eingabe

aufzurufen.

COGO
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COGO Linienbe-
rechnung Eingabe,
Seite Eingabe

Die Einstellung fir <Aufgabe:> und <Methode:> in diesem Dialog bestimmt die
Verfluigbarkeit der nachfolgenden Felder.
Die Softkeys sind identisch zu denen, die in COGO Berechnungen Polaraufnahme
verfligbar sind. Siehe Kapitel "2.5 COGO Berechnungsmethode - Polaraufnahme"
fur Informationen lber Softkeys.

Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung
<Aufgabe:> Auswahlliste Der Typ der COGO Linien-/Bogenbe-
rechnung.
<Methode:> Die Methode, mit der die Linie definiert
wird.
3 Punkte Der Bogen wird durch drei bekannte

2 Punkte/Radius

2 Tangnten/Radius

2 Tangent/BoglLéng

2 Tangent/SehnLéan

Punkte definiert.

Der Bogen wird durch zwei bekannte
Punkte und den Radius definiert.

Der Bogen wird durch zwei Tangenten
und den Radius definiert.

Der Bogen wird durch zwei Tangenten
und die Lange des Bogens definiert.

Der Bogen wird durch zwei Tangenten
und die Sehne des Bogens definiert.

<Startpunkt:>

Auswahlliste

Der Startpunkt der Linie/des Bogens.

<Zweiter Punkt:>

Auswahlliste

Der zweite Punkt des Bogens.

<Endpunkt:>

Auswahlliste

Der Endpunkt der Linie/des Bogens.
Verfugbar fur <Methode: 2 Punkte>.

<Punkt 1:>

Auswahlliste

Ein Punkt auf der ersten Tangente.
Verfugbar fur <Methode: 2
Tangnten/Radius>, <Methode: 2
Tangent/BogLing> und <Methode: 2
Tangent/SehnLan>.

<TangSchnittPt:>

Auswahlliste

Der Schnittpunkt der zwei Tangenten.
Verfugbar fur <Methode: 2
Tangnten/Radius>, <Methode: 2
Tangent/BogLang> und <Methode: 2
Tangent/SehnLan>.

<Punkt 2:>

Auswahlliste

Ein Punkt auf der zweiten Tangente.
Verfugbar fur <Methode: 2
Tangnten/Radius>, <Methode: 2
Tangent/BogLang>und <Methode: 2
Tangent/SehnLan>.

<Azi:>

Benutzereingabe

Das Azimut der Linie. Verfugbar fir
<Methode: Pt/Richt/Dist>.
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Feld

Option

Beschreibung

<HDist-XX:> Benutzereingabe Die Horizontaldistanz von Startpunkt
zum Endpunkt der Linie. Verfligbar fur
<Methode: Pt/Richt/Dist>.

<Radius:> Benutzereingabe Der Radius des Bogens. Verfiigbar fir

<Methode: 2 Punkte/Radius>.

<Bogenlange:>

Benutzereingabe

Die Lange des Bogens. Verfligbar flr
<Methode: 2 Tangent/BogLéang>.

<Sehnenlange:>

Benutzereingabe

Die Lange der Sehne. Verfugbar fur
<Methode: 2 Tangent/SehnLan>.

<Offset Punkt:>

Auswahlliste

Der Offset Punkt. Verfligbar fir
<Aufgabe: Berech Basis-Pkt>.

<ALinie-XX:>

Benutzereingabe

Die Horizontaldistanz vom Startpunkt
zum Basispunkt. Verfligbar fir
<Aufgabe: Berech Offset-Pkt>.

<ABogDist-XX:>

Benutzereingabe

Horizontale Distanz entlang des
Bogens vom Startpunkt zum
Endpunkt. Verflgbar fiir <Aufgabe:
Berech Offset-Pkt>.

<Offset-XX:>

Benutzereingabe

Offset vom Basispunkt zum Offset
Punkt. Der Wert ist rechts von der Linie
positiv und links von der Linie negativ.
Verfugbar fir <Aufgabe: Berech
Offset-Pkt>.

<AOffset-XX:>

Benutzereingabe

Offset vom Basispunkt zum Offset
Punkt. Der Wert ist rechts vom Bogen
positiv und links vom Bogen negativ.
Verfugbar fir <Aufgabe: Berech
Offset-Pkt>.

Nachster Schritt

WENN

DANN

<Aufgabe: BogM-Pkt berechn>,
<Aufgabe: Berech Basis-Pkt> oder
<Aufgabe: Berech Offset-Pkt>

BEREC (F1) berechnet das Ergebnis.
Siehe Abschnitt "COGO XX Ergebnisse,
Seite Ergebnis".

<Aufgabe: Segmentierung>

BEREC (F1) ruft COGO Segmentierung
definieren auf. Siehe Abschnitt "COGO
Segmentierung definieren".

COGO
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COGO XX Ergeb-

Die berechneten Koordinaten werden angezeigt.

nisse, Seite Die Softkeys sind identisch zu denen, die in COGO Berechnungen Polaraufnahme
Ergebnis verfugbar sind. Siehe Kapitel "2.5 COGO Berechnungsmethode - Polaraufnahme”
fur Informationen Uber Softkeys.
Beschreibung der Felder
Feld Option Beschreibung
<Punkt-Nr.:> Benutzer- | Die Punktnummer fiir den COGO Punkt. Es wird die
eingabe konfigurierte Punktnummernmaske verwendet. Die
Nummer kann folgendermassen geandert werden:
* Um eine neue Reihe von Punktnummern zu
beginnen, wird die Punktnummer Gberschrieben.
«  Fur eine individuelle Punktnummer, die unab-
hangig von der Nummernmaske ist SHIFT INDIV
(F5) driicken. SHIFT LFD (F5) wechselt zurtick
zu der nachsten freien Nummer von der aktiven
Nummernmaske.
<Ortho Hoéhe:> Benutzer- | Es wird die H6he des Startpunktes der Linie/des
oder <Lokal eingabe Bogens vorgeschlagen. Ein Hohenwert, der mit dem
EllH6he:> berechneten Punkt gespeichert wird, kann manuell
eingegeben werden.
<Offset Punkt:> |Ausgabe |Punktnummer des Offset Punktes. Verfligbar fir
<Aufgabe: Berech Basis-Pkt>.
<A Linie-XX:> Ausgabe | Die Horizontaldistanz vom Startpunkt zum Basis-
punkt. Verfugbar fir <Aufgabe: Berech Basis-Pkt>.
<ABogDist-XX:> |Ausgabe |Horizontale Distanz entlang des Bogens vom Start-
punkt zum Endpunkt. Verfiigbar fur <Aufgabe:
Berech Basis-Pkt>.
<AOffset-XX:> Ausgabe | Offset vom Basispunkt zum Offset Punkt. Der Wert
ist rechts von der Linie positiv und links von der Linie
negativ. Verflgbar fur <Aufgabe: Berech Basis-
Pkt>.
<Linienlénge:> Ausgabe | Die Lange der Linie vom Startpunkt zum Endpunkt.
Verfugbar fir <Aufgabe: Berech Offset-Pkt>.
<Linie Richt:> Ausgabe | Die Richtung der Linie vom Startpunkt zum
Endpunkt. Verfiigbar fir <Aufgabe: Berech Offset-
Pkt>.
<Bogen Radius:> | Ausgabe | Berechneter Radius. Verfugbar fiir <Aufgabe:
BogM-Pkt berechn> und <Aufgabe: Berech
Offset-Pkt>.
<Bogenlidnge:> Ausgabe | Berechnete Bogenlange. Verfligbar fir <Aufgabe:
BogM-Pkt berechn> und <Aufgabe: Berech
Offset-Pkt>.
<Offs Pt Richt:> |Ausgabe |Die Richtung des Offset Punktes vom Basispunkt
zum Offset Punkt. Verflugbar fir <Aufgabe: Berech
Offset-Pkt>.
Néchster Schritt
SEITE (F6) wechselt zur Seite Code.
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COGO Ergebnis
XX, Seite Code

COGO Segmentie-

rung definieren

COGO Ergebnisse
der Segmentierung

Die Einstellung fiir <Themat. Codes:> in KONFIG Codierung & Autolinien
bestimmt die Verfuigbarkeit der Felder und Softkeys. Sie sind identisch zu denen der
thematischen Codierung mit/ohne Codeliste. Die Codierung wird in dem GPS1200+
Technischen Referenzhandbuch erlautert.

Nachster Schritt

SEITE (F6) wechselt zur Seite Plot.

Beschreibung der Felder

Feld

Option

Beschreibung

<Methode:>

Winkeldifferenz

Art der Linienunterteilung. Siehe
Abschnitt "Diagramme Linienberech-
nung".

Unterteilt den Bogen durch einen
konstanten Zentrumswinkel.

<Linienldnge:> Ausgabe Berechnete Lange der Linie zwischen
dem gewahlten <Startpunkt:> und dem
<Endpunkt:>.
<Bogenlange:> Ausgabe Berechnete Bogenlange.
<Anz. Segmente:> | Benutzereingabe |Die Anzahl der Segmente fir die Linie
oder Ausgabe
<Segmentldnge:> |Benutzereingabe |Die berechnete Léange von jedem
oder Ausgabe Segment oder die bendtigte Segment-
lange.
<Letzte SeglLan:> |Ausgabe Verfugbar fir <Methode: Segment-

lange>. Die Lange des Restsegments.

<Winkeldiff.:>

Benutzereingabe

Der Zentrumswinkel, durch den neue
Punkte auf dem Bogen definiert werden.

<Start PtNr:>

Benutzereingabe

Die Punktnummer, die dem ersten neuen
Punktauf der Linie zugeordnet wird.

<PtNr Inkr:> Benutzereingabe |Die <Start PtNr:> wird fiir den zweiten,
dritten usw. Punkt auf der Linie inkremen-
tiert.

Nachster Schritt

BEREC (F1) ruft COGO Ergebnisse der Segmentierung auf.

Die Koordinaten der neuen Punkte werden berechnet. Die H6hen werden entlang
der Linie berechnet, indem eine lineare Neigung zwischen dem <Startpunkt:> und
dem <Endpunkt:> angenommen wird.

Feld Option Beschreibung

<Anzahl Ausgabe | Anzahl der Segmente, einschliesslich des Restseg-
Segmente:> ments.

<Letzte Ausgabe | Verfugbar fur <Methode: Segmentlange>. Die
Segm.Lidnge:> Lange des Restsegments.

Nachster Schritt

SEITE (F6) wechselt zur Seite Plot.

COGO
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2.8 COGO Berechnungsmethode - Shift, Rotat & Mstab (Indiv)

Beschreibung

Die COGO Berechnungsmethode Shift, Rotat & Mstab (Indiv) bringt eine Verschie-
bung und/oder eine Rotation und/oder einen Massstab bei einem oder mehreren
bekannten Punkten an. Die Werte fiir die Verschiebung, die Rotation und/oder den

Massstab werden manuell eingegeben.

Diagramme a
P1e
i
]
]
i P2e
] ]
/) :
7 b b Shift
> Ple-—-s’ )l - a Héhe
J e b Ost
o P1-P2 Bekannter Punkt
GPS12_155 p2e---s P1’-P2’ Verschobener Punkt
a
Rotation.
»p 2 Hoéhe
¢ PO S~ ~GP1 ' s b oSt
y PO <Rotation Pt:>
P1-P2 Bekannter Punkt
GPS12_156 P1’-P2’ Rotierter Punkt
a
Massstab
a Hohe
b Ost
P4
/ggg fffffffffff pa " P1 <Rotation Pt:> kann festge-
P ° ° . b halten werden, alle anderen
/N -P1 Punkte werden dann von hier
‘/; P2 P3, skaliert
P2 P3 P2-P5 Bekannter Punkt
GPS12_157 P2-P5 Skalierter Punkt
Zugriff Siehe Kapitel "2.2 Zugriff auf COGO", um COGO Shift, Rotat. & Mstab aufzurufen.
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COGO Shift, Rotat.

& Mstab, Seite
Punkte

Alle Punkte, an die eine Verschiebung, eine Rotation und/oder ein Massstab ange-

bracht werden soll, werden aufgelistet.

12:19 4, L1 ?"\ >B 3
COGO ‘ ? L7 = 0EE
Shift, Rotat. & I‘Istah X]

Punktr |Shift |Rntat |[Mstah

Punkt Code

01a i
RECHN|HINZU| + 1 | ENTF | HEHR |SEITE|

Nachster Schritt

BEREC (F1)
Flhrt die Berechnung fur die
Verschiebung, die Rotation und den
Massstab durch und fahrt mit dem
folgenden Dialog fort. Berechnete
COGO Punkte werden noch nicht
gespeichert.

HINZU (F2)
Um alle Punkte vom aktiven Job der
Liste hinzuzufiigen. Die ausge-
wahlten Einstellungen flr Sortieren
und Filtern werden verwendet.

+1 (F3)
Um einen Punkt vom aktiven Job der
Liste hinzuzufiigen. Die ausge-
wahlten Einstellungen fir Sortieren
und Filtern werden verwendet.

ENTF (F4)
Entfernt den markierten Punkt von
der Liste. Der Punkt selbst wird nicht
geldscht.

MEHR (F5)
Zeigt Informationen Uber die Codes,
falls sie mit dem Punkt gespeichert
sind, die Zeit und das Datum, wann
der Punkt gespeichert wurde, und
die 3D Koordinatenqualitat und die
Klasse.

SHIFT REM A (F4)
Entfernt alle Punkte von der Liste.
Die Punkte selbst werden nicht
geldscht.

SHIFT AUSW (F5)
Um einen Bereich von Punkten vom
aktiven Job auszuwahlen.

SEITE (F1) ruft COGO Shift, Rotat. & Mstab, Seite Shift auf.

COGO
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COGO Shift, Rotat. Die Einstellung fiir <Methode:> in diesem Dialog bestimmt die Verfligbarkeit der
& Mstab, Seite Shift nachfolgenden Felder.
Die Softkeys sind identisch zu denen, die in COGO Berechnungen Polaraufnahme
verfligbar sind. Siehe Kapitel "2.5 COGO Berechnungsmethode - Polaraufnahme"
fur Informationen Uber Softkeys.

Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung

<Methode:> | Auswahlliste Die Methode mit der die Verschiebung in A Ost,
A Nord und A Héhe berechnet wird.

<Von:> Auswahlliste Verfligbar fir <Methode: 2 Punkte verwend>.

Die Punktnummer des ersten bekannten Punktes
zur Berechnung der Verschiebung.

<Nach:> Auswahlliste Verfligbar fir <Methode: 2 Punkte verwend>.
Die Punktnummer des zweiten bekannten Punktes
zur Berechnung der Verschiebung.

<Azi:> Benutzereingabe | Verfigbar fir <Methode: Eing. Ri,Dst,H6h>. Das
Azimut definiert die Richtung der Verschiebung.

<HDist-XX:> | Benutzereingabe | Verfligbar fur <Methode: Eing. Ri,Dst,Hoh>. Der

Betrag der Verschiebung.

<A Ost:> Benutzereingabe | Der Betrag der Verschiebung in Ost Richtung.
oder Ausgabe

<A Nord:> Benutzereingabe | Der Betrag der Verschiebung in Nord Richtung.
oder Ausgabe

<A Hohe:> Benutzereingabe | Der Betrag der Héhenverschiebung.
oder Ausgabe

Néachster Schritt

SEITE (F6) ruft COGO Shift, Rotat. & Mstab, Seite Rotat. auf.

COGO Shift, Rotat. Die Softkeys sind identisch zu denen, die in COGO Berechnungen Polaraufnahme
& Mstab, Seite verfugbar sind. Siehe Kapitel "2.5 COGO Berechnungsmethode - Polaraufnahme"
Rotat. fur Informationen Uber Softkeys.

Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung

<Methode:> Auswahlliste Die Methode mit der der Rotationswinkel
bestimmt wird.

<Rotation Pt:> | Auswabhlliste Der Rotationspunkt.

<Vorhand.Azi:> |Benutzereingabe | Verfugbar fir <Methode: Berechnet>. Eine
bekannte Richtung vor der Rotation.

<Neues Azimut:> | Benutzereingabe | Verfugbar fiir <Methode: Berechnet>. Eine
bekannte Richtung nach der Rotation.

<Rotation:> Benutzereingabe | Der Betrag, um den die Punkte gedreht
oder Ausgabe werden.

Nachster Schritt
SEITE (F6) ruft COGO Shift, Rotat. & Mstab, Seite Mstab auf.
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COGO Shift, Rotat.
& Mstab, Seite
Mstab

Die Softkeys sind identisch zu denen, die in COGO Berechnungen Polaraufnahme
verfligbar sind. Siehe Kapitel "2.5 COGO Berechnungsmethode - Polaraufnahme"
fur Informationen Uber Softkeys.

Beschreibung der Felder

Feld

Option

Beschreibung

<Methode:>

Auswahlliste

Die Methode mit der der Massstabsfaktor
berechnet wird.

<Vorhand. Dist:>

Benutzereingabe

Verfugbar fir <Methode: Berechnet>.
Eine bekannte Distanz vor der Skalierung.
Dieser Wert wird fur die Berechnung des
Massstabsfaktors verwendet.

<Neue Dist:>

Benutzereingabe

Verflgbar fir <Methode: Berechnet>.
Eine bekannte Distanz nach der Skalie-
rung. Dieser Wert wird fur die Berechnung
des Massstabsfaktors verwendet.

<Mstab:> Benutzereingabe | Der Massstabsfaktor, der in der Berech-
oder Ausgabe nung verwendet wird.
<Mstab von Pt:> |Nein Die Skalierung wird durchgefihrt, indem
die urspringlichen Koordinaten der Punkte
mit dem <Mstab:> multipliziert werden.
Ja Der<Mstab:> wird auf die Koordinatendif-

ferenz von allen Punkten relativ zum
<Rotation Pt:>, der auf der Seite Rotat.
ausgewahlt wurde, angebracht. Die Koor-
dinaten vom <Rotation Pt:> andern sich
nicht.

Nachster Schritt

BEREC (F1) fiihrt die Berechnung der Verschiebung, der Rotation und des
Massstabs aus und ruft COGO Speicherung Shift, Rotat. & Mstab auf.

COGO
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COGO Speiche-
rung Shift, Rotat. &
Mstab, Seite
Allgem.

COGO Ergebnisse
Shift, Rotat. &
Mstab Seite
Ergebnis

Beschreibung der Felder

Feld

Option

Beschreibung

<Pkte gewahlt:>

Ausgabe

Die Anzahl der gewahlten Punkte, die
verschoben, gedreht und/oder skaliert
wurden.

<Job speichern:

> | Auswahlliste

Die berechneten COGO Punkte werden in
diesem Job gespeichert. Die urspringli-
chen Punkte werden nicht in diesen Job
kopiert.

<Bezeichnung:>

Ja oder Nein

Aktiviert die Verwendung einer zusatzli-
chen Bezeichnung fiir die Punktnummern
der berechneten COGO Punkte.

<Bezeichnung:>

Benutzereingabe

Die Bezeichnung mit bis zu vier Zeichen
wird am Anfang oder am Ende der Punkt-
nummer der berechneten COGO Punkte
hinzugeflgt.

<Prafix/Suffix:>

Prafix

Suffix

Flgt die <Bezeichnung:> vor der
urspriinglichen Punktnummer hinzu

Flgt die <Bezeichnung:> nach der
urspriinglichen Punktnummer hinzu

Nachster Schritt

SPEIC (F1) ruft COGO Ergebnisse Shift, Rotat. & Mstab, Seite Ergebnis auf.

Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung

<Anzahl Neue |Ausgabe |Anzahl der berechneten Punkte.

Punkte:>

<Anz. iiber- Ausgabe | Anzahl der Punkte, die entweder ignoriert wurden,

gangene Pte> weil die Koordinaten nicht umgerechnet werden
konnten, oder Punkte mit gleicher Punktnummer
bereits im Job <Job speichern:>existieren.

Nachster Schritt

WEITR (F1) kehrt zu COGO Shift, Rotat. & Mstab zur(ck.
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29 COGO Berechnungsmethode - Shift, Rotat. & Mstab (Zuord Pte)

Beschreibung

Zugriff

COGO Punktzuord-
nung (n)

Die COGO Berechnungsmethode Shift, Rotat & Mstab (1Zuord Pte) bringt eine
Verschiebung und/oder eine Rotation und/oder einen Massstab bei einem oder
mehreren bekannten Punkten an. Die Verschiebung und/oder die Rotation und/oder
der Massstab werden mit einer 2D Helmert Transformation aus den gewahlten
Passpunkten berechnet.

Die Anzahl der Passpunkte bestimmt die zu berechnenden Transformationspara-
meter (Verschiebung, Rotation und Massstab).

Siehe Kapitel "2.2 Zugriff auf COGQO", um COGO Punktzuordnung (n) aufzurufen.

In diesem Dialog werden die ausgewahlten Passpunkte angezeigt. Die Punkte
werden fiir die Berechnung der 2D Helmert Transformation verwendet. Alle Softkeys
sind verfugbar, wenn die Liste mindestens ein zugeordnetes Passpunktpaar enthalt.

12:29 H_ %, Li- ?V\ P % *\, 7 @l BEREC (F1)
COGO 9 L7 % AR Bestatigt die Auswahl, berechnet die
X] Transformation und fahrt mit dem

Punktzuordnung (3)

Firl Pt

P &H nachfolgenden Dialog fort.
200 200 P & H NEU (F2)
P&H Um ein neues Punktpaar zuzuordnen.
Dieses Paar wird der Liste hinzuge-
fugt. Ein neuer Punkt kann manuell
gemessen werden. Siehe Abschnitt
[GTAT "Punkte zuordnen Schritt-fur-Schritt".
RECHN|| NEU | EDIT |L&ScH|ZUoRD| RESID| EDIT (F3)
Um das markierte Punktpaar zu
editieren.
LOSCH (F4)
Léscht das markierte Punktpaar aus
der Liste.
ZUORD (F5)
Wechselt die Art der Zuordnung fur
ein markiertes Punktpaar.
RESID(F6)
Zeigt eine Liste mit den in der Berech-
nung verwendeten Passpunkten und
ihren zugehorigen Residuen.
SHIFT PARAM (F5)
Um die Parameter zu definieren, die
in der 2D Transformation verwendet
werden. Siehe Abschnitt "Fix Para-
meter".

COGO
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Punkte zuordnen
Schritt-fiir-Schritt

Fix Parameter

Beschreibung der Spalten

Spalte |Beschreibung

Start Pt | Die Punktnummer der Punkte im Ausgangssystem fur die Berechnung der
Transformationsparameter.

Ziel Pt | Die Punktnummer der Punkte im Zielsystem fiir die Berechnung der Trans-
formationsparameter.

Zuord. |Die Artder Zuordnung zwischen den Punkten. Diese Information wird bei der
Berechnung der Transformation verwendet. Position & Hohe, nur Position,
nur Hohe oder Kein(e).

Kein(e) schliesst zugeordnete Passpunkte von der Berechnung der Trans-
formation aus, |6scht sie aber nicht von der Liste. Dies kann verwendet
werden, um die Residuen zu verbessern.

Nachster Schritt

BEREC (F1). Die berechneten Transformationsparameter werden in COGO Shift,
Rotat. & Mstab angezeigt. Sie kénnen nicht editiert werden. Die tbrige Funktiona-
litat der Berechnung ahnelt sehr der COGO Berechnung Shift, Rotat & Mstab (Indiv).
Siehe Kapitel "2.8 COGO Berechnungsmethode - Shift, Rotat & Mstab (Indiv)".

Das Zuordnen von neuen Punkten und das Editieren von zugeordneten Punkten ist
sehr &hnlich.

Schritt

Beschreibung

1.

Siehe Kapitel "2.2 Zugriff auf COGO", um COGO Punktzuordnung aufzu-
rufen.

NEU (F2) oder EDIT (F3)

COGO Punkte zuordnen oder COGO Passpunkte editieren

<Start Pt:> Ein Punkt im Ausgangssystem fiir die Berechnung der Transfor-
mationsparameter.

<Ziel Pt:> Ein Punkt im Zielsystem flr die Berechnung der Transformations-
parameter.

<Zuord. Typ:> Die Art der Zuordnung zwischen den in <Start Pt:> und <Ziel
Pt:> gewahlten Punkten. Position & Hohe, nur Position, nur Hohe oder
Kein(e).

Die Punkte, die zugeordnet werden sollen, auswahlen.

MESS (F5). Misst einen Punkt und speichert ihn im aktiven Job.

WEITR (F1) kehrt zu COGO Zuordnungspunkte (n) zurtick und fugt ein
neues Passpunktpaar zur Punktliste hinzu.

Es kénnen Werte fir die Transformationsparameter eingegeben werden.

Néchster Schritt

WENN UND DANN

ein Feld ----- der Parameter festge- | das Feld markieren. Den Wert des Para-
anzeigt halten werden soll meters eingeben. FIX (F4).

ein Feld einen der Parameter das Feld markieren. AUSGL (F4).

Wert anzeigt berechnet werden soll

alle Parameter |- WEITR (F1) dricken, um zu COGO
konfiguriert sind Punktzuordnung (n) zurlickzukehren.
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210

Diagramme

COGO Berechnung - Flachenteilung

Flachenteilungsmethode |<Teil.-Methode:> |<Verwende:> | <Verschiebung:>
1. Feste Linie Parallele mit Distanz
2. Prozent Parallele -
3. Flache Parallele -
PO <Punkt A:> der
Linie
PO <Punkt B:> der
Linie
P2 Ersterneuer COGO
Punkt
P3  Zweiter neuer
COGO Punkt
GPS12_160 d <HDist-XX:>

Flachenteilungsmethode | <Teil.-Methode:> | <Verwende:> | <Verschiebung:>
1. Feste Linie Lotrechte mit Distanz

2. Prozent Lotrechte -

3. Flache Lotrechte -

GPS12_161

PO

PO

P2

P3

<Punkt A:> der
Linie

<Punkt B:> der
Linie

Erster neuer COGO
Punkt

Zweiter neuer
COGO Punkt
<HDist-XX:>

Flachenteilungsmethode

<Teil.-Methode:>

<Verwende:>

<Verschiebung:>

1.

Feste Linie

Parallele

Teilungspunkt

COGO
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P2

m

P3

GPS12_164

PO

PO

PO

P2

<Punkt A:> der
Linie

<Punkt B:> der
Linie
<Teilungspunkt:>;
in diesem Beispiel
ist es ein bekannter
Punkt der beste-
henden Flache
Neuer COGO Punkt
<HDist-XX:>

Flachenteilungsmethode

<Teil.-Methode:>

<Verwende:>

<Verschiebung:>

1.

Feste Linie

Lotrechte

Teilungspunkt

GPS12_165

PO

PO

PO

P2

P3

<Punkt A:> der
Linie

<Punkt B:> der
Linie
<Teilungspunkt:>;
in diesem Beispiel
ist es ein bekannter
Punkt der beste-
henden Flache
Neuer COGO Punkt
<HDist-XX:>

Flachenteilungsmethode

<Teil.-Methode:>

<Verwende:>

<Verschiebung:>

1. Prozent Drehlinie -
2. Flache Drehlinie -
N
PO  Erster neuer COGO
P1 P2 Punl.(t
o P1  Zweiter neuer
PO COGO Punkt
P2 <Rotations-Pkt:>
GPS12_163 a <Azi:>
Zugriff Siehe Kapitel "2.2 Zugriff auf COGQO", um COGO Zu teilende Flache wahlen aufzu-
rufen.
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COGO Zu teilende

Flache wahlen

Beschreibung der Felder

Neu messen

Feld Option Beschreibung
<Flache:> Vorhand. Um eine Flache aus dem in COGO COGO
wahlen Start gewahlten <Mess Job:> zu wahlen. Die

Flache kann editiert oder eine neue Flache
erstellt werden.

Die neu gemessenen Punkte werden der
Flache hinzugefiigt.

<Flache-Nr.:> | Auswahlliste Die zu teilende Flache wéhlen oder einen
oder Benutzer- | Namen fiir eine neue Flache eingeben.
eingabe

<Anz. Punkte:> | Ausgabe Anzahl der Punkte, die die Flache bilden.

<Flache:> Ausgabe Die Grosse der Flache.

<Umfang:> Ausgabe Der Umfang der Flache.

Nachster Schritt

WENN DANN

<Flache: Vorhand.
wahlen> gewahlt ist

WEITR (F1) ruft COGO Flachen Teilung auf. Siehe
Abschnitt "COGO Flachen Teilung, Seite Eingabe".

<Flache: Neu

messen> gewahlt ist

WEITR (F1) ruft COGO Messen: Job Name auf. Die
Punkte, die zur neuen Flache hinzugefugt werden sollen,
kénnen gemessen werden.

COGO Messen: Job Name

* Um die Messung der Flache zu beenden und die
Flache zu speichern:
ENDE (F4) und dann SPEIC (F1) driicken.

* Um zu COGO Zu teilende Flache wahlen zuriickzu-
kehren:
ESC dricken.

COGO
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COGO

Flachen Teilung,

Seite Eingabe

11:45 @u ™ o = gl BEREC (F1)
H‘ wslt = 2 Fiihrt die Flachenteilung durch und
fahrt mit dem nachfolgenden Dialog

Fingahe |Ma

Teil.-Hethode: fort. Berechnete COGO Punkte
Verwende Parallele (| werden noch nicht gespeichert.
Teilfl-Gitter: 50.00 %

Punkt A : 100 4 POLAR (F2) . . . .
Punkt B - 2007 Berechnet die Distanz zwischen zwei
Verschiebung : mit Distanz 3 bekannten Punkten. Verfigbar,

HDist-Gitt - 20,000 _wenn <HDist-XX:> markiert ist.
@iaw FLACH (F3) und PROZ (F3)
RECHN|POLAR| FLACH| LETZT| MESS | SEITE| Zeigt die Grésse oder den prozen-
tualen Anteil der Teilflache an.
LETZT (F4)
Wahlt die Distanz von friheren
COGO Polarberechnungen.
Verfligbar, wenn <HDist-XX:>
markiert ist.
MESS (F5)
Misst manuell einen Punkt fiir die
COGO Berechnung. Verfligbar,
wenn <Punkt A:>, <Punkt B:>,
<Rotations-Pkt:> oder <Durch
Punkt:> markiert ist.
SHIFT KONF (F2)
Um das Applikationsprogramm
COGO zu konfigurieren.

Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung

<Teil.-Methode:> | Auswahlliste Dieses Feld definiert, wie die Grosse der Teilfla-
che bestimmt wird.

<Verwende:> Parallele Die Grenze ist parallel zu einer Linie, die durch
<Punkt A:> und <Punkt B:> definiert wird.
Lotrechte Die Grenze ist senkrecht zu einer Linie, die
durch <Punkt A:> und <Punkt B:> definiert
wird.
Drehlinie Die Grenze ist eine Linie, die sich um den
<Rotations-Pkt:> mit <Azi:> dreht.
<Teilfl-XX:> Benutzerein- Fir <Teil.-Methode: Prozent> und <Teil.-
gabe Methode: Flache>. Die Grosse der Teilflache
muss entweder in % oder in m2 eingegeben
werden.

Wenn die Flache mit einer parallelen oder einer
lotrechten Linie geteilt wird, wird eine Bezugs-
linie durch <Punkt A:> und <Punkt B:> defi-
niert. Die parallele Grenzlinie hat die gleiche
Richtung wie die Bezugslinie. Die Teilflache ist
immer links von der neuen Grenzlinie.
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COGO Ergebnisse

Feld Option

Beschreibung

Wenn die Flache mit einer Drehlinie geteilt wird,
wird die Richtung der neuen Grenzlinie durch
den <Rotations-Pkt:> und das <Azi:> definiert.
Die Teilflache ist immer links von der neuen
Grenzlinie.

Teilungspunkt

Ausgabe Fur <Teil.-Methode: Feste Linie>. Die Grosse
der Teilflache wird berechnet und angezeigt.
<Punkt A:> Auswahlliste Der erste Punkt der Linie, die als Bezugslinie fur
die Flachenteilung verwendet wird.
<Punkt B:> Auswabhlliste Der zweite Punkt der Linie, die als Bezugslinie
fur die Flachenteilung verwendet wird.
<Verschiebung:> Verfugbar fir <Teil.-Methode: Feste Linie>.
mit Distanz Die neue Grenze verlauft in einer bestimmten

Distanz von der Bezugslinie, die durch

<Punkt A:> und <Punkt B:> definiert wird.

Die neue Grenze verlauft durch einen Punkt, der
in <Durch Punkt:> definiert wird.

<Durch Punkt:> |Auswahlliste

Verfligbar flr <Verschiebung: Teilungs-
punkt>. Der Punkt, durch den die neue Grenze
verlauft.

<Rotations-Pkt:> | Auswahlliste

Verfugbar fir <Verwende: Drehlinie>. Der
Punkt, um den die neue Grenze mit <Azi:>
dreht.

<Azi:> Ausgabe Verfugbar fiir <Verwende: Drehlinie>. Das
Azimut der neuen Grenzlinie.
<HDist-XX:> Benutzerein- Die Distanz der parallelen Grenzlinie zur
gabe oder Bezugslinie bzw. die Distanz auf der Bezugslinie
Ausgabe bis zum Schnittpunkt mit der lotrechten Grenz-
linie.
Nachster Schritt

BEREC (F1) fiihrt die Flachenteilung durch und ruft COGO Ergebnisse der

Flachen Teilung auf.

Beschreibung der Felder

der Flachen
Teilung, Seite Feld Option Beschreibung
Ergebnis <Verhiltnis:> |Ausgabe |Das Grossenverhaltnis der zwei Teilflachen in Prozent.
<Fliche 1-XX:> | Ausgabe |Die Grosse der ersten Teilflache in m2.
<Fliche 2-XX:> | Ausgabe |Die Grésse der zweiten Teilflache in m2.
Néachster Schritt
WEITR (F1) ruft COGO Flachen Teilung Ergebnisse auf.
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COGO Flachentei-
lung Ergebnisse,
Seite Ergeb. X

Die Koordinaten der Schnittpunkte der neuen Grenze mit der urspriinglichen Flache
werden angezeigt.

A1:51 H_ Aoy 1= 7™ >B = % gl SPEIC (F1)

COGO 7oLET % AR Speichert die zwei Ergebnisse und

Lt e Eme"“‘“e kehrt zu COGO Zu teilende Fliiche

Punkt-Nr. wahlen zurlick, sobald beide Punkte

gespeichert sind.
. KOORD (F2)

:::d ;g:::g:;:? . Zeigt andere Koordinatentypen.

Ortho Héhe : = «-ea- n  ERG1 (F3) oder ERG2 (F3)

Zeigt das erste bzw. das zweite
[GTAT Ergebnis an.

SPEIC|KOORD| ERG2 | | aBSTK| SEITE| ABSTK (F5)

Um den berechneten COGO Punkt
abzustecken.

SHIFT ELL H (F2) und SHIFT ORTH
(F2)

Wechselt zwischen der ellipsoidi-
schen und der orthometrischen
Hohe.

SHIFT INDIV (F5) und SHIFT LFD (F5)
Wechselt zwischen der Eingabe
einerindividuellen Punktnummer, die
sich von der definierten Nummern-
maske unterscheidet, und der
laufenden Punktnummer entspre-
chend der Nummernmaske.

Néchster Schritt

SPEIC (F1) speichert die Ergebnisse und ruft COGO Zu teilende Flache wéahlen
auf. Fur <Protokoll: Ja> in COGO Konfiguration, Seite Prtkl wird das Ergebnis in
das Messprotokoll geschrieben.
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Berechnung eines Koordinatensystems - Aligemein

3.1 Ubersicht

Beschreibung

Anforderungen fiir
die Berechnung
einer
Transformation

Anforderungen fiir
Passpunkte

Die mit GPS gemessenen Punkte werden immer basierend auf das globale, geoda-
tische WGS 1984 Datum gespeichert. Um die WGS 1984 Koordinaten in lokale
Koordinaten umzurechnen, muss ein Koordinatensystem erstellt werden. Ein Teil
des Koordinatensystems ist die Transformation, die fir die Umrechnung der Koordi-
naten vom WGS 1984 Datum in das lokale Datum verwendet wird.

Das Applikationsprogramm Berechne Koordinatensystem erlaubt:
» die Berechnung der Parameter einer neuen Transformation.
« die erneute Berechnung der Parameter einer existierenden Transformation.

Fir die Berechnung einer Transformation ist es notwendig, Passpunkte zu haben,
deren Koordinaten sowohl im WGS 1984 als auch im lokalen System bekannt sind.
Je mehr Passpunkte vorliegen, desto zuverlassiger konnen die Transformationspa-
rameter berechnet werden. Abhangig von der Art der verwendeten Transformation
werden Informationen Uiber die Kartenprojektion, das lokale Ellipsoid und ein lokales
Geoidmodell bendtigt.

« Die fur die Transformation verwendeten Passpunkte sollten das gesamte
Gebiet, auf das sich die Transformation bezieht, abdecken. Punkte ausserhalb
dieses Gebiets sollten nicht gemessen oder umgeformt werden, da Extrapolati-
onsfehler auftreten kénnen.

* Wenn eine Geoid Felddatei und/oder eine LSKS Felddatei zur Berechnung
eines Koordinatensystems verwendet wird, mussen die Passpunkte innerhalb
des Gebiets der Felddateien liegen.

Es ist mdglich, mit einem Passpunkt eine klassische 3D Transformation zu
berechnen, solange die Rotationen und der Massstabsfaktor festgehalten werden.
Solch eine Transformation passt perfekt in der Nahe des Passpunktes, verschlech-
tert sich aber mit der Entfernung von diesem Punkt.

Berechnung eines Koordinatensystems -  GPS1200+ 51
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Methoden zur Zwei unterschiedliche Methoden zur Berechnung eines Koordinatensystems sind
Berechnung eines  verfugbar:

Koordinatensy-
stems

Berechnungsmethode | Charakteristik Beschreibung

Normal Anzahl der bendétigten | Einen oder mehr Passpunkte fir
Passpunkte das WGS 1984 und das lokale
Datum.

Transformation 1-Schritt, 2-Schritt oder Klas-
sisch 3D, abhangig von der
Anzahl der Passpunkte und der
verfiigbaren Information.

1-Punkt Transformation | Anzahl der benétigten | Einen Passpunkt fir das WGS
Passpunkte 1984 und das lokale Datum.

Transformation *  1-Schritt oder 2-Schritt,
wenn Informationen Uiber die
notwendigen Rotationen und
den Massstabsfaktor
vorliegen.

« Klassisch 3D, wenn die
Rotationen auf Null und der
Massstabsfaktor auf eins
gesetzt werden sollen.
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3.2
3.21

Zugriff Schritt-fiir-
Schritt

BER K SYS
Konfiguration,
Seite Methode

Konfiguration der Berechnung eines Koordinatensystems

Konfiguration der Berechnung eines Koordinatensystems - Normal

Schritt

Beschreibung

1. PROG drilicken.

Berechne KrdSys markieren.

WEITR (F1)

KONF (F2) ruft BER K SYS Konfiguration auf.

ol wnN

In BER K SYS Konfiguration, Seite Methode die <Stdrd Methode:
Normal wahlen>.

Die unten aufgefiihrten Erklarungen zu den Softkeys gelten fiir alle Seiten, ausser
es ist anders angegeben.

11:54
BER K SYS ‘+ 3

Stdrd Hethode :

Standard
Transformation:

Standard
Héhen Hodus

Stdrd Zuord.

WEITR| |

4, L1 ?"\

A 3

WEITR (F1)

Ubernimmt die Anderungen und
kehrt zu dem Dialog zurick, von dem
dieser Dialog ausgewahlt wurde.

FIX (F4) oder AUSGL (F4)

Klassisch 3D

Ellipsoidisch 4

Pos & Hohe

[HEX
| | SEITE|

Beschreibung der Felder

Verflgbar fir die Seite Klassisch 3D
ausser <Transf Modell:> ist
markiert. Um zu definieren, welche
Parameter in der klassischen 3D
Transformation berechnet oder fest-
gehalten werden.

Feld

Option

Beschreibung

<Stdrd Methode:>

Normal oder 1-Pkt
Transfor.

Die fur die Berechnung des Koordina-
tensystems verwendete Methode.

<Standard Trans-
formation:>

1-Schritt, 2-Schritt
oder Klassisch 3D

Die Standardtransformation, die bei
der Berechnung eines Koordinaten-
systems verwendet wird.

<Standard Hohen
Modus:>

Orthometrisch oder
Ellipsoidisch

Der Standard Hohentyp, der bei der
Berechnung eines Koordinatensy-
stems verwendet wird.

<Stdrd Zuord.:>

Pos & Hohe, Nur
Pos, Nur Hohe oder
Kein(e)

Die verfligbaren Optionen hangen
von der Wahl fiir <Standard Trans-
formation:> ab. Die Punktinforma-
tion, die bei der Berechnung der
Transformationsparameter
verwendet wird.

Nachster Schritt

SEITE (F6) wechselt zur Seite Residuen.

Berechnung eines Koordinatensystems -

Allgemein
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BER K SYS
Konfiguration,
Seite Residuen

BER K SYS
Konfiguration,
Seite Klassisch 3D

Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung

<Ost:> Benutzereingabe |Der Grenzwert, oberhalb dessen Ost-Residuen
als mogliche Ausreisser markiert werden.

<Nord:> Benutzereingabe |Der Grenzwert, oberhalb dessen Nord-Resi-
duen als mégliche Ausreisser markiert werden.

<Hohe:> Benutzereingabe |Der Grenzwert, oberhalb dessen Hohen-Resi-

duen als mégliche Ausreisser markiert werden.

<Standard Kein(e),
Resid. 1/Distanz*X oder
Verteilung:> | Multiquadratisch

Die Methode, mit der die Residuen der
Passpunkte verteilt werden.

Nachster Schritt

SEITE (F6) wechselt zur Seite Klassisch 3D.

Die Einstellungen auf dieser Seite definieren die Parameter, die in einer klassischen
3D Transformation verwendet werden.

WENN der Wert eines Feldes

DANN wird der Wert fiir diesen Parameter

berechnet.

eine Zahl ist

auf diesen Wert fixiert.

Nachster Schritt

WEITR (F1) kehrt zu BER K SYS Berechne Koord System Start zuriick.
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3.2.2

1-Punkt Transformation

Zugriff Schritt-fiir-

Schritt

BER K SYS
Konfiguration,
Seite Methode

BER K SYS
Konfiguration,
Seite 1-Schritt

Konfiguration der Berechnung eines Koordinatensystems -

Schritt | Beschreibung

1. PROG driicken.

Berechne KrdSys markieren.

WEITR (F1)

KONF (F2) ruft BER K SYS Konfiguration auf.

SR

In BER K SYS Konfiguration, Seite Methode die <Stdrd Methode: 1-Pkt
Transfor> wahlen.

Die Softkeys sind identisch zu denen, die fiir <Stdrd Methode: Normal> verfugbar sind.
Siehe Kapitel "3.2.1 Konfiguration der Berechnung eines Koordinatensystems - Normal"
fur Informationen uber Softkeys.

Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung

<Stdrd Methode:> Normal oder 1- | Die fiir die Berechnung des Koordi-
Pkt Transfor. |natensystems verwendete

Methode.

<Standard Transformation:> | 1-Schritt, 2- Die Standardtransformation, die bei
Schritt oder der Berechnung eines Koordinaten-
Klassisch 3D | systems verwendet wird.

<Standard Hohen Modus:> | Orthome- Der Standard Héhentyp, der bei der
trisch oder Berechnung eines Koordinatensy-
Ellipsoidisch | stems verwendet wird.

Nachster Schritt
SEITE (F6) wechselt zur Seite 1-Schritt.

Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung
<Standard Verw WGS84 Nord | Rotation nach Nord wie bei WGS 1984 definiert.
Rotation:>

Benutzereingabe | Die Rotation kann manuell eingegeben werden.

Konvergenzwinkel | Winkel zwischen Gitternord und geodéatisch Nord
in einem bestimmten Punkt.

Zwei WGS84 Pkte |Die Rotation wird durch zwei Punkte im WGS
1984 System definiert.

<Standard Benutzereingabe | Der Hohenmassstabsfaktor wird manuell einge-
Hoéhen MS:> geben.

Bek. WGS84 Pkt Der Héhenmassstabsfaktor wird iber einen
bekannten Punkt im WGS 1984 System
berechnet.

Bek. WGS84 Hohe | Der Hohenmassstabsfaktor wird tber die
bekannte Hohe eines Punktes im WGS 1984
System berechnet.

Berechnung eines Koordinatensystems -
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BER K SYS
Konfiguration,
Seite 2-Schritt

BER K SYS
Konfiguration,
Seite Klassisch 3D

Nachster Schritt
SEITE (F6) wechselt zur Seite 2-Schritt.

Einige Felder sind identisch zu denen auf der Seite 1-Schritt. Zusatzliche Felder

werden hier erlautert.
Beschreibung der Felder

Berech. Kombi MS

Feld Option Beschreibung
<Standard Benutzereingabe |Der Massstabsfaktor kann manuell
Massstab:> eingegeben werden.

Berechnet den kombinierten Gitter- und
Héhenmassstabsfaktor.

<Stdrd Gitt MS:> | Benutzereingabe
oder Bek. Lokaler

Pkt

Verfugbar fir <Standard Masstab:
Berech Kombi MS>. Standardmethode
fur die Berechnung des Gittermassstab-
faktors des bekannten Punktes.

Nachster Schritt

SEITE (F6) wechselt zur Seite Klassisch 3D.

Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung

<Standard Verw WGS84 Die Quelle der Hoheninformation, die in

Lokale Hohe:> PtHOh oder Verw |der Transformation verwendet wird.
Lokal PktHo

Nachster Schritt

WEITR (F1) kehrt zu BER K SYS Berechne Koord System Start zuriick
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Berechnung eines Koordinatensystems - Normal

4.1 Berechnung eines neuen Koordinatensystems/Aktualisieren ei-
nes Koordinatensystems

Zugriff Schritt-fiir-  [gop it Beschreibung
Schritt
1. PROG driicken.
2 Berechne KrdSys markieren.
3. WEITR (F1).
4 In BER K SYS Berechne Koord System Start, die <Methode: Normal>
wahlen.
5. WEITR (F1) ruft BER K SYS Schritt 1: Wahle Transf. Typ auf.
(= Wenn in BER K SYS Berechne Koord System Start ein Koordinatensystem zur
Bearbeitung gewahlt wurde, ruft das Driicken von WEITR (F1) den Dialog BER K
SYS Schritt 3: Punktzuordnung (n) auf.
BER K SYS Beschreibung der Felder
Schritt 1: Wahle
Transf. Typ Feld Option Beschreibung
<Transf. Name:> |Benutzereingabe |Ein eindeutiger Name fiir das Koordinaten-
system. Wenn ein Koordinatensystem
aktualisiert wird, wird der Name dieses
Koordinatensystems angezeigt.
<Transf. Typ:> 1-Schritt, 2- Verflgbar, wenn ein neues Koordinatensy-
Schritt oder stem berechnet wird.
Klassisch 3D
Ausgabe Verfugbar, wenn ein existierendes Koordi-
natensystem aktualisiert wird. Der ange-
zeigte Transformationstyp ist der gleiche
wie bei der urspriinglichen Berechnung
und kann nicht geandert werden.
<Ho6hen Modus:> | Orthometrisch | Verfligbar, wenn ein neues Koordinatensy-
oder Ellipsoi- stem berechnet wird.
disch
Ausgabe Verfligbar, wenn ein existierendes Koordi-
natensystem aktualisiert wird. Der ange-
zeigte Hohentyp ist der gleiche wie bei der
ursprunglichen Berechnung und kann nicht
geandert werden.
Nachster Schritt
WEITR (F1) fahrt mit BER K SYS Schritt 2: Wahle Parameter fort.
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BER K SYS Dieser Dialog enthalt verschiedene Felder, abhangig davon, welcher Transformati-
Schritt 2: Wahle onstyp in BER K SYS Schritt 1: Wahle Transf. Typ gewahlt wurde.
Parameter
Beschreibung der Felder
Feld Option Beschreibung
<Geoidmodell:> | Auswahlliste | Das Geoidmodell, das in der Transformation
verwendet wird. Alle Geoidmodelle von
MANAGE Geoidmodelle kdnnen ausgewahlt
werden.
<Vor Transform:> | Auswabhlliste |Die Vor-Transformation, die fir die vorlaufige
3D Transformation verwendet wird.
<Ellipsoid:> Auswahlliste | Das Ellipsoid, das in der Projektion verwendet
wird.

Ausgabe Das Ellipsoid, das in einer fest voreinge-
stellten Projektion verwendet wird, wenn in
<Projektion:> ausgewahlt.

<Projektion:> Auswabhlliste |Die Projektion, die in der Transformation
verwendet wird.
<LSKS Modell:> |Auswahlliste |Das LSKS Modell, das in der Transformation
verwendet wird.
Nachster Schritt
WEITR (F1) fahrt mit BER K SYS Schritt 3: Punktzuordnung (n) fort.
BER K SYS In diesem Dialog werden die Passpunkte, die aus dem <WGS84 Pkt Job:> und dem

Schritt 3: Punktzu-
ordnung (n)

<Lok. Pkt Job:> ausgewahlt wurden, angezeigt. Die Anzahl der Passpunkte, die
aus beiden Jobs zugeordnet sind, wird im Titel angezeigt, zum Beispiel BER K SYS

Schritt 3: Punktzuordnung (4). Alle Softkeys sind verfuigbar, wenn die Liste minde-
stens ein zugeordnetes Passpunktpaar enthalt.

11:57
BER K SYS +

iR5R4 Pkte

Ay, 1= 8™ . F
s G
Schritt 3: Punktzuordnung (4)
I nkale Punkte

“"ED‘

B oLPAB

p
p
P
P

Ta it
RECHN| NEU | EDIT |LOSCH|ZUORD| Auro|

BEREC (F1)
Bestatigt die Auswahl, berechnet die
Transformation und fahrt mit dem
nachfolgenden Dialog fort.

NEU (F2)
Um ein neues Punktpaar zuzu-
ordnen. Dieses Paar wird der Liste
hinzugefiigt. Ein neuer Punkt kann
manuell gemessen werden.

o po fo I
=== == = T

EDIT (F3)
Um das markierte Punktpaar zu
editieren.

LOSCH (F4)
Léscht das markierte Punktpaar aus
der Liste.

58

GPS1200+

Berechnung eines Koordinatensystems -
Normal



ZUORD (F5)
Wechselt die Art der Zuordnung flr
ein markiertes Punktpaar.

AUTO (F6)
Prift beide Jobs nach Punkten mit
der gleichen Punktnummer. Punkte
mit Ubereinstimmenden Punktnum-
mern werden der Punktliste hinzuge-
fugt.

SHIFT PARAM (F5)
Um die Paramater der klassischen
3D Transformation fir <Transf Typ:
Klassisch 3D> oder die Parameter
der 2D & Hoéhentransformation fir
<Transf Typ: 1-Schritt> und
<Transf Typ: 2-Schritt> in BER K
SYS Schritt 1: Wahle Transf. Typ
zu konfigurieren.

Beschreibung der Spalten

Spalte

Beschreibung

WGS84 Pkte

Die Punktnummer der Punkte, die aus dem <WGS84 Pkt Job:>
gewahlt wurden.

Lokale Punkte

Die Punktnummer der Punkte, die aus dem <Lok. Pkt Job:>
gewahlt wurden.

Zuord.

Die Art der Zuordnung zwischen den Punkten. Diese Information
wird bei der Berechnung der Transformation verwendet. Position
& Hohe, nur Position, nur Hohe oder Kein(e).

*  Fur <Transf. Typ: 1-Schritt> oder <Transf. Typ: 2-Schritt>
sind die mdglichen Optionen P & H, nur P, nur H oder
Kein(e).

* Fur <Transf. Typ: Klassisch 3D> sind die méglichen
Optionen P & H oder Kein(e).

Kein(e) schliesst zugeordnete Passpunkte von der Berechnung
der Transformation aus, I6scht sie aber nicht von der Liste. Dies
kann verwendet werden, um die Residuen zu verbessern.

Nachster Schritt

BEREC (F1) berechnet die Transformation und fahrt mit BER K SYS Schritt 4:
Priife Residuen fort.
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BER K SYS
Schritt 4: Priife
Residuen

Zeigt eine Liste mit den in der Berechnung verwendeten Passpunkten und ihren
zugehérigen Residuen.

11:58 4§,L13"\. + \"‘ED‘
BER K SYS + s s B 4B
Schritt 4: Priife Res1duen X
[WRSAA Pkte 0=t [m] Nord[m]
0.000¢ MYl WEITR (F1)
200 0.000 0.003 Ubernimmt die Residuen und fahrt
300 -0.002 -0.004 ; ;
mit dem nachfolgenden Dialog fort.
- - L ]
400 0.008 0.004¢ ERGEB (F3)
Zeigt die Transformationsergebnisse
an.
@iaw MEHR (F5)
WEITR| | ERGEB| | HEHR | | Zeigt die Hohenresiduen an.
Beschreibung der Spalten
Spalte Beschreibung
WGS84 Pkte | Die Punktnummer der Punkte, die aus dem <WGS84 Pkt Job:>
gewahlt wurden.
Ost, Nord und | Die Ost-, Nord- und H6hen-Residuen. Wenn die Positionen oder
Hohe Hohen bei der Berechnung der Transformation nicht verwendet wurde,
wird ----- angezeigt.
’ Zeigt Residuen an, die den in BER K SYS Konfiguration, Seite Resi-
duen definierten Limit Gberschreiten.
! Zeigt die grossten Residuen in Ost, Nord und Héhe an.
Nachster Schritt
WENN die Residuen |DANN
nicht akzeptabel sind | ESC kehrt zu BER K SYS Schritt 3: Punktzuordnung (n)
zuriick. Zugeordnete Punkte konnen editiert, geléscht oder
temporar von der Liste entfernt und die Transformation kann
erneut berechnet werden.
akzeptabel sind WEITR (F1) fahrt mit BER K SYS Schritt 5: Speich Koord
System fort.
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BER K SYS
Schritt 5: Speich
Koord System,
Seite Inhalt

BER K SYS
Schritt 5: Speich
Koord System,
Seite Koord
System

Beschreibung der Felder

Feld

Option

Beschreibung

<Name:>

Benutzerein-
gabe

Der Name des Koordinatensystems.

<Transf. Typ:> Ausgabe Der Typ der verwendeten Transformation, wie er
in BER K SYS Schritt 1: Wahle Transf. Typ defi-
niert wurde.

<Verw Punkte:> Ausgabe Die Anzahl der Punkte, die in BER K SYS Schritt
3: Punktzuordnung (n) zugeordnet wurden.

<Ost:>, <Nord:> |Ausgabe Grosste Ost-, Nord- und Héhen-Residue aus der

und <Hohe:> Transformationsberechnung.

Nachster Schritt

SEITE (F6) wechselt zur Seite Koord System.

Beschreibung der Felder, die allen Transformationen gemeinsam sind

Feld

Option

Beschreibung

<Residuen:>

Kein(e),
1/DistanzX oder
Multiquadratisch

Die Methode, mit der die Residuen der
Passpunkte verteilt werden.

Siehe Abschnitt "BER K SYS Schritt 2: Wahle Parameter” furr die Beschreibungen

aller anderen Felder.

Nachster Schritt

SPEIC (F1) speichert das Koordinatensystem in der DB-X und ordnet es dem
<WGS84 Pts Job:> zu, der in BER K SYS Berechne Koord System Start ausge-
wahlt wurde. Der <WGS84 Pts Job:> wird der aktive Job.
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4.2 Auswahl/Editieren eines Paars von zugeordneten Punkten

Zugriff Schritt-fiir-  [Schritt [ Beschreibung
Schritt 1. Kapitel "4.1 Berechnung eines neuen Koordinatensystems/Aktualisieren
eines Koordinatensystems". Folgen Sie den Anleitungen, um BER K SYS
Schritt 3: Punktzuordnung (n) aufzurufen.
2. NEU (F2)/EDIT (F3) ruft BER K SYS Punkte zuordnen/BER K SYS Edit
Zuordnungspunkte auf.
(= Das Editieren eines Paars von zugeordneten Punkten ist &hnlich dem Erstellen
eines neuen Paars von zugeordneten Punkten. Der Einfachheit halber wird der
Dialog BER K SYS XX Zuordnungspunkte genannt, auf etwaige Unterschiede wird
hingewiesen.
BER K SYS 12:34 UNEE 3'\h 2
XX Zuordnungs- BER K SYS ‘@ g ﬂ{ = QEE‘
punkte Punkte zuordnen X
voses purkt - T
Lokaler Punkt: 1014 WEITR (F1)
. , Ubernimmt die zugeordneten Punkte
Zuord. Typ - Pos & Hhe | und fahrt mit dem nachfolgenden
Dialog fort.
MESS (F5).
[OTa® Misst einen Punkt und speichert ihn
WEITR| | | | HESS | | im Mess Job.
Beschreibung der Felder
Feld Option Beschreibung
<WGS84 Punkt:> | Auswahlliste |Ein WGS 1984 Passpunkt. Alle WGS 1984
Punkte von MANAGE Daten: Job Name
kénnen ausgewahlt werden.
<Lokaler Punkt:> | Auswahlliste |Ein lokaler Passpunkt. Alle lokalen Punkte von
MANAGE Daten: Job Name kdnnen ausge-
waéhlt werden.
<Zuord. Typ:> Pos & Hohe, |Die Art der Zuordnung, die zwischen den in
Nur Pos, Nur | <WGS84 Punkt:> und <Lokaler Punkt:>
Hohe oder ausgewahlten Punkten durchgefiihrt wird. Die
Kein(e) verfligbaren Optionen hangen von <Transf.
Typ:>in BER K SYS Schritt 1: Wahle Transf.
Typ ab.
Nachster Schritt
Schritt | Beschreibung
1. Einen Passpunkt von beiden Jobs wahlen, der dieselbe Position in den
verschiedenen Bezugssystemen beschreibt.
2. WEITR (F1) kehrt zu BER K SYS Schritt 3: Punktzuordnung (n) zuriick
und flgt eine neue Zeile in der Punktliste hinzu.
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4.3

Zugriff Schritt-fiir-
Schritt

BER K SYS
Ergebnis Transfor-
mation,

Seite Position;
BER K SYS
Ergebnis Transfor-
mation,

Seite Parameter

Transformationsergebnisse

Schritt | Beschreibung

1. Kapitel "4.1 Berechnung eines neuen Koordinatensystems/Aktualisieren
eines Koordinatensystems". Folgen Sie den Anleitungen, um BER K SYS
Schritt 4: Priife Residuen aufzurufen.

2. ERGEB (F3) ruft BER K SYS Ergebnis Transformation auf.

12:02

BER K SYS H‘ 8 * 'if’a EE‘
Ergebnis Transfomatwn X WEITR (F1)
Paranater [Rotn |lrspring| .
Shift dX F _665.0537 n Kehrt zu BER K SYS Schritt 4:
Shift dy -2.1071 n Priife Residuen zurlick.
Shift dz -365.9000 »  MSTAB (F4) oder PPM (F4)
Rotation X -0.96799 * Verfligbar auf der Seite Position.
gg}:ﬂg: ; :g:;?ggﬂ } Wechselt die Darstellung in

<Massstab:> zwischen der Anzeige

tiassstab 57349 pp: T des Massstabsfaktors und der
WEITR| | |HSTAB|| RHS | SEITE| Anzeige in ppm.

RMS (F5) oder PARAM (F5)

Wechselt zwischen den mittleren
quadratischen Fehlern und den aktu-
ellen Werten der Parameter. Der
Name des Dialogs andert sich in
BER K SYS Ergebnis Transforma-
tion (RMS), wenn RMS Werte ange-
zeigt werden.

Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung

<Shift dX:> Ausgabe | Verschiebung in X Richtung.

<Shift dY:> Ausgabe | Verschiebung in Y Richtung.

<Shift dZ:> Ausgabe |Verschiebung in Z Richtung.

<Rotation:> Ausgabe | Rotation der Transformation.

<Rotation X:>, Ausgabe |Rotation um die X-, Y- oder Z Achse.

<Rotation Y:>

oder <RotationZ:>

<Massstab:> Ausgabe | Der in der Transformation verwendete Massstab.
Entweder der Massstabsfaktor oder ein ppm
Wert.

<Rotn Urspr. X:> | Ausgabe |Position des Rotationsursprungs in X-Richtung.

<Rotn Urspr. Y:> |Ausgabe |Position des Rotationsursprungs in Y-Richtung.
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BER K SYS
Ergebnis Transfor-
mation,

Seite Hohe

BER K SYS
Ergebnis Transfor-

Nachster Schritt

WENN

DANN

<Transf. Typ: 1-Schritt>oder
<Transf. Typ: 2-Schritt>

SEITE (F6) wechselt zur Seite Hohe.

<Transf. Typ: Klassisch 3D>

SEITE (F6) wechselt zur Seite Rotn Ursprung.

Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung

<Neigung in X:> |Ausgabe |Die Neigung der Héhenbezugsflache in X-Rich-
tung.

<Neigung in Y:> |Ausgabe |Die Neigung der Héhenbezugsflache in Y-Rich-
tung.

<Hohen Shift:> |Ausgabe |Die Hohenverschiebung zwischen dem WGS
1984 Datum und dem lokalen Datum.

Nachster Schritt

WEITR (F1) kehrt zu BER K SYS Schritt 4: Priife Residuen zuriick.

Beschreibung der Felder

mation, Feld Option |Beschreibung
Seite Rotn <Transf Modell:> Ausgabe | Das verwendete Transformationsmodell, wie es
Ursprung in BER K SYS Konfiguration, Seite Klassisch
3D definiert wurde.
<Rotn Urspr. X:>, Ausgabe | Verfiigbar fir <Transf Modell: Molodensky-
<Rotn Urspr. Y:>und Bad>. Position des Rotationsursprungs in X-, Y-
<Rotn Urspr. Z:> und Z-Richtung.
Nachster Schritt
WEITR (F1) kehrt zu BER K SYS Schritt 4: Priife Residuen zuriick.
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Berechnung eines Koordinatensystems - 1-Punkt

Transformation

5.1 Zugriff auf die Berechnung eines Koordinatensystems -
1-Punkt Transformation

(= <Azi:> wird im gesamten Kapitel verwendet. Es sollte berlicksichtigt werden, dass
dies ebenfalls <Richtung:> bedeuten kann.

Zugriff Schritt-fur-

Schritt Schritt | Beschreibung

1. PROG drlicken.

2. Berechne KrdSys markieren.
3. WEITR (F1).
4

In BER K SYS Berechne Koord System Start die <Methode: 1-Pkt
Transfor> wahlen.

5. WEITR (F1) ruft BER K SYS Schritt 1: Wahle Transf. Typ auf.

BER K SYS Beschreibung der Felder

Schritt 1: Wahle - -
Transf. Typ Feld Option Beschreibung

<Transf. Name:> |Benutzereingabe |Ein eindeutiger Name fiir das Koordinaten-
system. Der Name kann bis zu 16 Zeichen
lang sein und Leerstellen enthalten.

<Transf. Typ:> 1-Schritt, 2- Der Transformationstyp, der bei der
Schritt oder Berechnung eines Koordinatensystems
Klassisch 3D verwendet wird.

<Hohen Modus:> | Orthometrisch | Der H6henmodus, der bei der Berechnung
oder Ellipsoi- eines Koordinatensystems verwendet
disch wird.

Nachster Schritt

WENN DANN

<Transf. Typ: 1-Schritt> oder | WEITR (F1) ruft BER K SYS Schritt 2: Wahle
<Transf. Typ: 2-Schritt> Parameter auf. Siehe Kapitel "5.2 Berechnung
eines Koordinatensystems - 1-Schritt/2-Schritt
Transformation”.

<Transf. Typ: Klassisch 3D> | WEITR (F1) ruft BER K SYS Schritt 2: Wahle
Parameter auf. Siehe Kapitel "5.3 Berechnung
eines Koordinatensystems - Klassische 3D Trans-
formation".
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5.2 Berechnung eines Koordinatensystems -
1-Schritt/2-Schritt Transformation

5.2.1 Berechnung eines neuen Koordinatensystems

Zugriff

Siehe Kapitel "5.1 Zugriff auf die Berechnung eines Koordinatensystems - 1-Punkt
Transformation", um BER K SYS Schritt 2: Wahle Parameter aufzurufen.

BER K SYS Beschreibung der Felder
Schritt 2: Wahle
Parameter Feld Option Beschreibung
<Vor Transform:> | Auswahlliste |Verflgbar fur <Transf. Typ: 2-Schritt>. Die
Vor-Transformation, die fiir die vorlaufige 3D
Transformation verwendet wird.
<Ellipsoid:> Auswabhlliste | Verfugbar fir <Transf. Typ: 2-Schritt>. Das
Ellipsoid, das in der Transformation verwendet
wird.
Ausgabe Das Ellipsoid, das in einer fest voreingestellten
Projektion verwendet wird, wenn in <Projek-
tion:> ausgewahlt.
<Projektion:> Auswahlliste | Verfugbar fur <Transf. Typ: 2-Schritt>. Die
Projektion, die in der Transformation
verwendet wird.
<Geoidmodell:> |Auswahlliste |Das Geoidmodell, das in der Transformation
verwendet wird.
Néchster Schritt
WEITR (F1) fahrt mit BER K SYS Schritt 3: Wahle Passpunkt fort.
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BER K SYS 12:08
Schritt 3: Wahle

L NEE a"\ $ 3
BER K SYS H" 8 Le8 n QEE

Passpunkt Zuord . Tw

WG584 Punkt 100 4

Lokaler Punkt: 100 4|

Héhe zuordnen: Ja |

WGS84 Punkt 200 4

Lokaler Punkt: 200 4|
[GTat

WEITR| | | | HESS | |

WEITR (F1)

Bestatigt die Auswahl und fahrt mit
dem nachfolgenden Dialog fort.

MESS (F5)

Verfugbar, wenn <WGS84 Punkt:>
markiert ist. Um manuell einen Punkt
zu messen und ihn im <WGS84 Pkt
Job:> zu speichern.

Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung
<Zuord. Typ:> Pos & Hohe |Position und Héhe werden vom gleichen
zugeordneten Punktpaar Gbernommen.

Nur Pos Die Position wird von einem Paar von zuge-
ordneten Punkten Gbernommen. Die Hohe
kann von einem anderen Paar von zugeord-
neten Punkten Ubernommen werden.

<WGS84 Punkt:> |Auswahlliste |Die Punktnummer des vom <WGS84 Pkt
Job:> gewabhlten horizontalen und/oder verti-
kalen Passpunktes.

<Lokaler Punkt:> |Auswahlliste |Die Punktnummer des vom <Lok. Pkt Job:>

gewahlten horizontalen und/oder vertikalen
Passpunktes.

<Hohe zuordnen:> | Ja oder Nein | Verfugbar fir <Zuord. Typ: Nur Pos>. Akti-
viert die Berechnung der vertikalen Verschie-
bung von einem anderen Paar von zugeord-
neten Punkten.

Nachster Schritt
WEITR (F1) fahrt mit BER K SYS Schritt 4: Berechne Rotation fort.
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BER K SYS
Schritt 4: Berechne
Rotation

Dieser Dialog enthélt abhangig von der gewahlten <Methode:> zur Berechnung der
Rotation verschiedene Felder. Die Erlduterungen fiir die Softkeys sind wie angezeigt

gultig.

12:07 H_ Ao, L1 3 >B = Q[ WEITR (F1)

R ‘l' ; & h R t v E <7ﬁ Bestatigt die Auswahl und fahrt mit
ri crechne rhotation :

Hethode Verw WGS84 Nordfll Pof:g(r;e;c):hfolgenden Dialog fort.

Verflgbar fir <Methode: Zwei

WGS84 Pkte> und <Methode:

Benutzereingabe>. Um das Azimut

zwischen zwei lokalen Punkten zu
Rotation : 0.0000 g berechnen.

s MESS (F5)
WEITR| | | | | | Misst manuell einen Punkt und spei-
chert ihn im <WGS84 Pkt Job:>.
Verfugbar, wenn bestimmte Felder

markiert sind.
Beschreibung der gemeinsamen Felder
Feld Option Beschreibung
<Methode:> |Verw WGS84 Nord, Methode, mit der der Rotati-

Benutzereingabe, Konvergen- |onswinkel fir die Transforma-
zwinkel oder Zwei WGS84 Pkte |tion bestimmt wird.

Fiir <Methode: Verw WGS84 Nord>
Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung

<Rotation:> | Ausgabe Die Transformation wird nach Norden orientiert,
wie im WGS 1984 Datum definiert. Nord ist
0.00000°.

Fiir <Methode: Benutzereingabe>
Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung

<Rotation:> |Benutzereingabe | Die Orientierung der Transformation kann
manuell eingegeben werden oderin BER KSYS
Berechne erforderlichen Azi berechnet
werden.
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Fiir <Methode: Konvergenzwinkel>

Beschreibung der Felder

Feld

Option

Beschreibung

<Koord System:>

Auswahlliste

Das Koordinatensystem, das die Richtung von
Gitter Nord in dem Gebiet liefert, in dem der fiir
die Berechnung verwendete Passpunkt liegt.

<WGS84 Punkt:>

Auswahlliste

Der WGS 1984 Punkt, von dem der Konvergen-
zwinkel berechnet wird.

<Rotation:>

Ausgabe

Die Rotation der Transformation, die aus
0.00000° minus dem berechneten Konvergen-
zwinkel ermittelt wird. Das Feld wird aktualisiert,
wenn die Eintrédge in <Koord System:> oder in
<WGS84 Punkt:> geandert werden.

Fiir <Methode: Zwei WGS84 Pkte>
Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung

<Punkt 1:> Auswahlliste Der erste Punkt, der fur die Berechnung des
<Azi:> verwendet wird.

<Punkt 2:> Auswahlliste Der zweite Punkt, der firr die Berechnung des
<Azi:> verwendet wird.

<Azi:> Ausgabe Berechnetes Azimut zwischen <Punkt 1:> und
<Punkt 2:>.

<Erford. Azi:> | Benutzereingabe | Das erforderliche Gitter Azimut, der zwischen
zwei lokalen Punkten berechnet wird.

<Rotation:> |Ausgabe Die Rotation der Transformation, die aus
<Erford. Azi:> minus <Azi:> berechnet wird.
Das Feld wird aktualisiert, wenn die Eintrage in
<Punkt 1:>, in <Punkt 2:> oder in <Erford.
Azi:> geandert werden.

Nachster Schritt

WEITR (F1) fahrt mit BER K SYS Schritt 5: Berechne Massstab fort.
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BER K SYS
Schritt 5: Berechne
Massstab

Dieser Dialog enthalt abhangig von der gewahlten <Methode:> zur Berechnung des
Massstabs verschiedene Felder. Die Erlauterungen fiir die Softkeys sind wie ange-
zeigt gliltig. Der Massstab wird berechnet mit Hilfe der Distanz vom Ellipsoidzentrum
zum WGS 1984 Punkt, der in BER K SYS Schritt 3: Wahle Passpunkt gewahlt
wird, und der Héhe dieses Punktes Giber dem WGS 1984 Ellipsoid fur <Transf. Typ:
1-Schritt> oder Uber dem lokalen Ellipsoid fir <Transf. Typ: 2-Schritt>.

= g WEITR (F1)

12:07 H_ Ao, L1 a >B
BER K SYS 8 B 4711« Bestatigt die Auswahl und fahrt mit

Schritt &: Berechne I'Iassstah :
Hothode - Bek. WGS34 PLtL dem nachfolgenden Dialog fort.
GITTR (F2)
WGS84 Punkt : 101 4 Berechnet den Gitter Massstabs-
. faktor. Verflgbar fur <Transf. Typ:
s Bl ipsoid reduz.) oo 2-Schritt>, bei <Methode: Berech.
Kombi MS>.
HOHE (F3)
7 Berechnet den H6hen Massstabs-

01a
WEITR| ppm | | faktor. Verfligbar fur <Transf. Typ:
2-Schritt>, bei <Methode: Berech.

Kombi MS>.

MSTAB (F4) oder PPM (F4)
Wechselt die Darstellung in <Mass-
stab:> zwischen der Anzeige des
Massstabsfaktors und der Anzeige in
ppm.

MESS (F5)
Misst manuell einen Punkt und spei-
chert ihn im <WGS84 Pkt Job:>.
Verfugbar fur <Transf. Typ: 1-
Schritt> bei <Methode: Bek.
WGS84 Pkt> wenn <WGS84
Punkt> markiert ist.

Fiir <Transf. Typ: 1-Schritt>
Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung

<Methode:> |Benutzereingabe, Bek. |Methode zur Berechnung des
WGS84 Pkt oder Bek. Massstabsfaktors der Transformation.
WGS84 Hohe

Fiir <Transf. Typ: 1-Schritt> und <Methode: Benutzereingabe>
Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung

<Massstab:> | Benutzereingabe | Der Massstabsfaktor kann manuell eingegeben
werden.
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Fiir <Transf. Typ: 1-Schritt> und <Methode: Bek. WGS84 Pkt>
Beschreibung der Felder

Feld

Option Beschreibung

<WGS84 Punkt:> | Auswahlliste | Der

Mas:
Mas

WGS 1984 Punkt, von dem aus der
sstabsfaktor berechnet wird. Der
sstabsfaktor wird mit Hilfe der Hohe des

bekannten WGS 1984 Punktes berechnet.

<Massstab:>

Ausgabe Der

berechnete Massstabsfaktor.

Fur <Transf. Typ: 1-Schritt> und <Methode: Bek. WGS84 Hohe>
Beschreibung der Felder

Feld

Option

Beschreibung

<Bekannte Hohe:> | Benutzereingabe

Die WGS 1984 Hoéhe eines Punktes kann
eingegeben werden. Der Massstabs-
faktor wird mit Hilfe dieser Hohe
berechnet.

<Massstab:>

Ausgabe

Der berechnete Massstabsfaktor.

Fiir <Transf. Typ: 2-Schritt>

Beschreibung der Felder

Feld

Option

Beschreibung

<Methode:>

Benutzereingabe
oder Berech.
Kombi MS

Die Standardmethode fir die Berechnung
des Kombinierten Massstabsfaktors, der in
der Transformation verwendet wird.

<Gitter MS:>

Ausgabe Verfugbar fir <Methode: Berech. Kombi

MS>. Der Gitter Massstabsfaktor wie in BER
K SYS Berechne Gitter Massstab
berechnet

<H6hen MS:>

Ausgabe Verfugbar fur <Methode: Berech. Kombi

MS>. Der Hohen Massstabsfaktor wie in
BER K SYS Berechne Hohen Massstab
berechnet

<Kombi MS:>

Benutzereingabe

Ausgabe

Verfugbar fir <Methode: Benutzerein-
gabe>. Der Massstabsfaktor kann manuell
eingegeben werden.

Verfugbar fur <Methode: Berech. Kombi
MS>. Das Produkt des Gitter Massstabsfak-
tors und des Hohen Massstabsfaktors.

Néachster Schritt
WEITR (F1) fahrt mit BER K SYS Schritt 6: Speich Koord System fort.
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BER K SYS
Schritt 6: Speich
Koord System

Die Verschiebungen in X und Y Richtung, die Rotation, der Massstabsfaktor der
Transformation und die Position des Rotationsursprungs wird angezeigt.

12:08 H_ %L1 3\ . % e gl SPEIC (F1)

EER K 5YS § =8 B LPaB Speichert das Koordinatensystem in
h”tt i K°°rd System kS der DB-X, ordnet es dem in BER K
me : Neues Koord Sys
Shift dx . 253215 9352 SYS__Berechne Koord System Start
Shift dY 764436 0446 n gewahlten <WGS84 Pkt Job:> zu
Rotation . 0.00000 " und kehrt ins GPS1200+ Haupt-
Hassstab : -74.3342 ppn menii zuriick.
Rotn Urspr. X: 0.0000 n  MSTAB (F4) oder PPM (F4)
Rotn Urspr. Y: 0.0000 n Wechselt die Darstellung in <Mass-
[OTa® stab:> zwischen der Anzeige des
SPEIC| | |HSTAB| | | Massstabsfaktors und der Anzeige in
ppm.
Nachster Schritt

SPEIC (F1) speichert das Koordinatensystem und kehrt ins GPS1200+ Hauptmenti
zurtick.
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5.2.2

2-Schritt Transformationen

Berechnung des Gitter Massstabsfaktors fir

Zugr!ff Schritt-fir-  [gcp it Beschreibung
Schritt
1. Siehe Kapitel "5.1 Zugriff auf die Berechnung eines Koordinatensystems
- 1-Punkt Transformation”, um BER K SYS Schritt 1: Wahle Transf. Typ
aufzurufen.
2. <Transf. Typ: 2-Schritt> wahlen
3. Mit BER K SYS Schritt 5: Berechne Massstab fortfahren
4. <Methode: Berech. Kombi MS> wahlen
5. GITTR (F2) ruft BER K SYS Berechne Gitter Massstab auf
BER K SYS Beschreibung der Felder
Berechne Gitter
Massstab Feld Option Beschreibung
<Methode:> Benutzereingabe | Der Gitter Massstabsfaktor kann manuell

Bek. Lokaler Pkt

eingegeben werden.

Der Gitter Massstabsfaktor wird mit Hilfe
der Position eines bekannten lokalen
Punktes berechnet.

<Lokaler Punkt:>

Auswahlliste

Verfugbar fir <Methode: Bek. Lokaler
Pkt>. Die Punktnummer des Punktes, der
aus dem <Lok. Pkt Job:> gewahlt wurde.
Der Gitter Massstabsfaktor wird mit Hilfe
dieses Punktes und der in BER K SYS
Schritt 2: Wahle Parameter ausgewahl-
ten Projektion berechnet.

<Gitter MS:>

Benutzereingabe

Ausgabe

Verflgbar flir <Methode: Benutzerein-
gabe>. Den Gitter Massstabsfaktor
eingeben.

Verfugbar fir <Methode: Bek. Lokaler
Pkt>. Der berechnete Gitter Massstabs-
faktor.

Nachster Schritt

WEITR (F1) kehrt zu BER K SYS Schritt 5: Berechne Massstab zurtick.
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5.2.3 Berechnung des Hohenmassstabsfaktors fiir
2-Schritt Transformationen

Zugriff Schritt-fiir-

Schritt Schritt | Beschreibung
1. Siehe Kapitel "5.1 Zugriff auf die Berechnung eines Koordinatensystems
- 1-Punkt Transformation”, um BER K SYS Schritt 1: Wahle Transf. Typ
aufzurufen.
2. <Transf. Typ: 2-Schritt> wahlen
3. Mit BER K SYS Schritt 5: Berechne Massstab fortfahren
4. <Methode: Berech. Kombi MS> wahlen
5. HOHE (F3) ruft BER K SYS Berechne Hohen Massstab auf
BER K SYS Beschreibung der Felder
Berechne Hohen
Massstab Feld Option Beschreibung
<Methode:> Benutzereingabe |Der Hohenmassstabsfaktor wird
manuell eingegeben.
Bek. Lokaler Pkt | Der Hohen Massstabsfaktor wird mit
Hilfe der H6he eines bekannten
lokalen Punktes berechnet.
Bek. Lokale Hohe |Der Hohen Massstabsfaktor wird mit
Hilfe einer eingegebenen Hohe.
<Lokaler Punkt:> | Auswahlliste Verflugbar fir <Methode: Bek.
Lokaler Pkt>. Die Punktnummer des
im <Lok. Pkt Job:> gewahlten
Punktes, von dem der Héhen
Massstabsfaktor berechnet wird.
<Bekannte Hoéhe:> |Benutzereingabe Verflugbar fir <Methode: Bek. Lokale
Hohe>. Eine bekannte lokale Hohe.
<Hoéhen MS:> Benutzereingabe Verfugbar fir <Methode: Benutzer-
eingabe>. Den Héhen Massstabs-
faktor eingeben.
Ausgabe Verfugbar fir <Methode: Bek.
Lokaler Pkt> und <Methode: Bek.
Lokale Hohe>. Der berechnete Hohen
Massstabsfaktor.
Nachster Schritt
WEITR (F1) kehrt zu BER K SYS Schritt 5: Berechne Massstab zurlick.
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5.3 Berechnung eines Koordinatensystems -
Klassische 3D Transformation

Zugriff

BER K SYS
Schritt 2: Wahle
Parameter

BER K SYS
Schritt 3: Wahle
Passpunkt

BER K SYS
Schritt 4: Speich
KoordSys

Siehe Kapitel "5.1 Zugriff auf die Berechnung eines Koordinatensystems - 1-Punkt
Transformation", um BER K SYS Schritt 2: Wahle Parameter aufzurufen.

Beschreibung der Felder

Siehe Kapitel "5.2 Berechnung eines Koordinatensystems - 1-Schritt/2-Schritt
Transformation" Abschnitt "BER K SYS Schritt 2: Wahle Parameter" fir Informa-
tionen uber die verfugbaren Felder.

Nachster Schritt
WEITR (F1) fahrt mit BER K SYS Schritt 3: Wahle Passpunkt fort.

12:17 Ay l=7N B ‘
BER K SYS 77 §R 0 0w <7EE

Schritt 3: Wahle Passpunkt X

WG584 Punkt :_mflil

Lekaler Punkt: 101 4

. . , WEITR (F1)

Lokale Hohe : Verw WGSB4 Phtid 4] Bestatigt die Auswahl und fahrt mit
dem nachfolgenden Dialog fort.

MESS (F5)

[OTa® Misst manuell einen Punkt und spei-

WEITR| | | | HESS | | chert ihn im <WGS84 Pkt Job:>.

Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung

<WGS84 | Auswahlliste Die Punktnummer des Passpunktes, der aus
Punkt:> dem <WGS84 Pkt Job:> gewahlt wurde.

<Lokaler |Auswahlliste Die Punktnummer des Passpunktes, der aus
Punkt:> dem <Lok. Pkt Job:> gewahlit wurde.

<Lokale |Verw WGS84 PktHoO Die Quelle der Hoheninformation, die in der
Hohe:> oder Verw Lokal PktHO | Transformation verwendet wird.

Nachster Schritt
WEITR (F1) fahrt mit BER K SYS Schritt 4: Speich KoordSys fort.

Die Verschiebungen in X, Y und Z Richtung werden angezeigt.

Nachster Schritt

SPEIC (F1) speichert das Koordinatensystem in der DB-X, ordnet es dem in BER K
SYS Berechne Koord System Start gewahlten <WGS84 Pkt Job:> zu und kehrt
ins GPS1200+ Hauptmenii zuriick.
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5.4 Berechnung des erforderlichen Azimuts

&

Beschreibung

Zugriff Schritt-fiir-
Schritt

BER K SYS
Berechne erforder-
liches Azi

Verfugbar fir <Methode: Zwei WGS84 Pkte> und <Methode: Benutzereingabe>
in BER K SYS Schritt 4: Berechne Rotation.

Ermdglicht die Auswahl von zwei lokalen Punkten aus dem <Lok. Pkt Job:>
welches in BER K SYS Berechne Koord System Start ausgewahlt wurde,
zwischen denen das erforderliche Azimut berechnet wird. Die Rotation der Transfor-
mation berechnet sich dann aus der Differenz dieses Azimuts mit dem Azimut
zwischen den zwei vom <WGS84 Pkt Job:> gewahlten WGS 1984 Punkten.

Das berechnete erforderliche Azimut erscheint in dem <Erford. Azi:> Feld flr
<Methode: Zwei WGS84 Pkte> bzw. in dem <Rotation:> Feld fiir <Methode:
Benutzereingabe> in BER K SYS Schritt 4: Berechne Rotation.

Schritt | Beschreibung

1. Siehe Kapitel "5.1 Zugriff auf die Berechnung eines Koordinatensystems
- 1-Punkt Transformation”, um BER K SYS Schritt 1: Wahle Transf. Typ
aufzurufen.

2. <Transf. Typ: 1-Schritt> oder <Transf. Typ: 2-Schritt> wahlen.
Mit BER K SYS Schritt 4: Berechne Rotation fortfahren.

4. <Methode: Zwei WGS84 Pkte> oder <Methode: Benutzereingabe>
wahlen.

5. POLAR (F2) ruft BER K SYS Berechne erforderliches Azi auf.

Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung

<Von:> |Auswahlliste Die Punktnummer des ersten bekannten Punktes flr
die Azimut Berechnung.

<Zu:> Auswahlliste Die Punktnummer des zweiten bekannten Punktes flr
die Azimut Berechnung.

Nachster Schritt
WEITR (F1) berechnet das erforderliche Azimut und kehrt zu BER K SYS Schritt 4:
Berechne Rotation zurick.
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6 Schnurgeriist

6.1 Ubersicht

Aufgaben des
Schnurgeriistes

&

Punkttypen

Begriffe

Definieren einer
Bezugslinie/eines
Bezugsbogens

Definieren einer
Stationierung

&

Das Applikationsprogramm Schnurgerist kann fiir folgende Aufgaben verwendet werden:

» Messung in Bezug auf eine Linie/einen Bogen, wobei die Koordinaten des Ziel-
punktes von seiner Position relativ zur definierten Bezugslinie/zum definierten
Bezugsbogen berechnet werden kann.

»  Absteckung in Bezug auf eine Linie/einen Bogen, wobei die Koordinaten des Ziel-
punktes bekannt sind und die Anweisungen zum Auffinden des Punktes relativ zur
Bezugslinie/zum Bezugsbogen gegeben werden.

«  Gitterabsteckung in Bezug auf eine Linie/einen Bogen, wobei ein Gitter relativ zur
Bezugslinie/zum Bezugsbogen abgesteckt werden kann.

»  Abstecken in Bezug auf eine Polylinie.

Die Messung und Absteckung von Punkten ist fir <RT Modus: Rover> und <RT
Modus: Kein(e)> maglich.

Hohen und Positionen werden immer verwendet. Die Punkte missen vollstandige Koor-
dinatentripels haben (3D Punkte).

Der Begriff "Bezugspunkt" bezieht sich in diesem Kapitel auf den
Punkt, von dem der senkrechte Abstand von der Bezugslinie/dem
Bezugsbogen zum Zielpunkt gemessen wird. Siehe Abschnitt "
Definieren einer Bezugslinie/eines Bezugsbogens" und die
Diagramme fiir weitere Erklarungen.

Bezugspunkt

Zielpunkt: Der Modellpunkt.

Fur die Messung relativ zur Bezugslinie ist dies der Punkt mit den
Koordinaten der aktuellen Position und die entworfene oder
berechnete Hohe.

Fur die Absteckung oder Gitterabsteckung relativ zur Bezugslinie

ist dies der Absteckpunkt.

Gemessener Punkt: Die aktuelle Position.

Eine Bezugslinie kann auf folgende Arten definiert werden:

«  Zwei bekannte Punkte

« Ein bekannter Punkt, ein Azimut, eine Distanz und ein Gradient

«  Ein bekannter Punkt, ein Azimut, eine Distanz und ein H6henunterschied

*  Polylinien kénnen aus einem DXF Job importiert und von einer Liste oder auf der
Seite Map ausgewahlt werden. Siehe Kapitel "6.7.1 Ubersicht".

Ein Bezugsbogen kann auf folgende Arten definiert werden:
»  Zwei bekannte Punkte und ein Radius
*  Drei bekannte Punkte

Die Stationierung des Startpunktes der Bezugslinie/des Bezugsbogens kann definiert
werden.

<Azi:> wird im gesamten Kapitel verwendet. Es sollte berlicksichtigt werden, dass dies
ebenfalls <Richtung:> bedeuten kann.
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6.2 Konfiguration des Applikationsprogramms Schnurgeriist

Zugriff Schritt-fiir-
Schritt

Schritt | Beschreibung
1. PROG dricken.

2 Schnurgeriist markieren.
3. WEITR (F1)
4

In SCHNURGER Schnurgeriist Start die Taste KONF (F2) driicken, um
SCHNURGER Konfiguration aufzurufen.

5. SEITE (F6) driicken, bis die Seite Allgem. aktiv ist.

SCHNURGER Dieser Dialog besteht aus vier Seiten. Die auf den Seiten Allgem. und Checks
Konfiguration, verfligbaren Felder sind sehr ahnlich zu denen in ABSTECKUNG Konfiguration.
Seite Allgem. Siehe Kapitel "1.2 Konfiguration eines Messprotokolls" fiir Informationen tber die

Felder auf diesen Seiten. Die Erlauterungen fir die Softkeys sind wie angezeigt

gultig.

02:068 H' %, Li- 3\ P s e gh WEITR (F1)

SCHNURGER. 5 B oopE Ubernimmt die Anderungen und
K°"fw"mt1°" kehrt zu dem Dialog zuriick, von dem
Shrtzu dem Liaiog 2uruek, v

or-ient-|eren dieser Dialog ausgewahlt wurde.
DMASK (F3)
Um die angezeigte Displaymaske zu

Absteckmodus : Pol

reckmodus ar 4] editieren. Verfugbar, wenn
Displaymaske : <Kein(e )>ﬂﬁ <Displaymaske:> auf der Seite
Hi1t Stationen: Nein ¥ Allgem. markiert ist.
@iaw SHIFT INFO (F5)

WEITR| | | | | SEITE| Zeigt zusatzliche Informationen Gber
den Namen des Applikationspro-
grammes, die Versionsnummer, das
Versionsdatum, das Copyright und
die Artikelnummer an.

Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung

<Mit Stationen:> | Ja oder Nein | Aktiviert die Verwendung von Stationierungen

innerhalb des Applikationsprogramms Schnur-
gertst.

<Stat. Format:> | Auswabhlliste |Verfligbar fiir <Mit Stationen: Ja>. Um das

Displayformat fir die Stationierungen auszu-
wéhlen.

Nachster Schritt

SEITE (F6) wechselt zur Seite Hohen.
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SCHNURGER
Konfiguration,
Seite Hohen

Beschreibung der Felder

Feld

Option

Beschreibung

<Hohen:>

Verw.Bezugslinie

Verw.Startpunkt

Verw.DGM Modell

Dieser Parameter steuert abhangig von
der gewahlten Aufgabe folgendes:

* Bei Messungen relativ zu einer
Linie/einem Bogen bestimmt er den
Delta Héhenwert, der wahrend der
Messung von Punkten angezeigt
wird.

» Bei Absteckungen oder Gitterabstek-
kungen relativ zu einer Linie/einem
Bogen bestimmt er den abzustek-
kenden Héhenwert.

Hohen werden entlang der Bezugs-
linie/des Bezugsbogens berechnet.

Hoéhen werden relativ zur Hoéhe des Start-
punktes berechnet.

Die Absteckhdhe wird aus dem verwen-
deten DGM berechnet.

<Hohe dndern:>

Nein

Ja

Die Hohe der aktuellen Position wird
wahrend der Absteckung angezeigt. Der
Wert kann nicht geandert werden.

Die Hohe des Absteckpunktes wird
wahrend der Absteckung angezeigt. Der
Wert kann geandert werden.

Nachster Schritt

SEITE (F6) wechselt zur Seite Polylinie.
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SCHNURGER
Konfiguration,
Seite Polylinie

Beschreibung der Felder

Feld

Option

Beschreibung

<Abzust.Pkte:>

Auswahlliste

AB, EB, WP

AB, EB, WP, HP

AB, EB, WP, RP,
MK

ALLE

Definiert den Typ der abzusteckenden Hori-
zontalpunkte. Eine Grafik und eine Erkla-
rung der Abklirzung ist in Kapitel "6.7.4
Absteckoperation” verfuigbar.

Nur diese horizontalen Knotenpunkte
werden fir die Absteckung berechnet. Der
Radiuspunkt, die Kurvenmittelpunkte und
der Winkelhalbierende-Punkt werden Uber-
sprungen.

Nur diese horizontalen Knotenpunktepunkte
werden fir die Absteckung berechnet. Der
Radiuspunkt und die Kurvenmiitelpunkte
werden Ubersprungen.

Nur diese horizontalen Knotenpunkte
werden fur die Absteckung berechnet. Der
Winkelhalbierende-Punkt wird tibersprun-
gen.

Alle horizontalen Knotenpunkte sind fiir die
Absteckung verfligbar. Siehe Kapitel "6.7.4
Absteckoperation” fur eine Liste aller
Knotenpunkte.

<Auto Inkrment:>

<Kein(e)>

Voriger

Nachster

Definiert das Verhalten der Stationierung
nach der Speicherung eines Punktes.

Die Stationierung wird nach der Speiche-
rung eines Punktes nicht geandert.

Es wird nach jedem gespeicherten Absteck-
punkt mit dem nachsten Knotenpunkt
entgegen der Stationierung fortgefahren.

Es wird nach jedem gespeicherten Absteck-
punkt mit dem nachsten Knotenpunkt der
Stationierung fortgefahren.

<Ref. Tangente:>

Riick oder
Vorwirts

Definiert die zu verwendende Tangente.

<Bog. verdicht:>

Ja oder Nein

Option, um entlang einer Kurve ein anderes
Stationierungsinkrement zu verwenden.

<Radius:>

Benutzereingabe

Verfugbar fir <Bog. verdicht: Ja>. Definiert
den Grenzwert des Kurvenradius. Fur
Kurvenradien, die kleiner als dieser Wert
sind, wird das im folgenden Feld definierte
Stationierungsinkrement verwendet.

<Bogen Ink.:>

Benutzereingabe

Verflugbar fiir <Bog. verdicht: Ja>. Statio-
nierunginkrement, das fiir kleine Kurvenra-
dien verwendet wird.

Nachster Schritt

SEITE (F6) wechselt zur Seite Prtkl. Siehe Kapitel "1.2 Konfiguration eines

Messprotokolls".
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6.3 Management der Bezugslinien/Bezugsbogen
6.3.1 Ubersicht

Beschreibung

Eine Bezugslinie/ein Bezugsbogen kann auf zwei Arten definiert werden.

Manuelle Eingabe

» Eine Bezugslinie/ein Bezugsbogen kann durch die manuelle Eingabe bekannter
Parameter definiert werden.

* Die Linie besteht nur temporar und wird nach Verlassen des Applikationspro-
gramms Schnurgerust nicht gespeichert.

Auswahl aus einem Job

« Bezugslinien/Bezugsbégen kdnnen im <Kontroll Job:> erstellt, editiert, gespei-
chert und geléscht werden.

* Bezugslinien/Bezugsbdgen kdnnen fiir eine spatere Verwendung erneut
benutzt werden.
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6.3.2 Manuelle Eingabe einer Bezugslinie/eines Bezugsbogens

&

Zugriff Schritt-fiir-
Schritt

SCHNURGER
Bezugslinie
wabhlen,

Seite BezugLinie

Dieses Kapitel gilt nicht fiir die Absteckung auf Polylinien. Siehe Kapitel "6.7
Abstecken auf eine Polylinie".

Schritt | Beschreibung

1. Siehe Kapitel "1.1 Starten eines Applikationsprogramms", um
SCHNURGER Schnurgerist Start aufzurufen.

2. WEITR (F1) um SCHNURGER Aufgaben Menii aufzurufen.

SCHNURGER Aufgaben Menii
Dieses Menii definiert die durchzufiihrende Aufgabe.

Messen auf Bezugslinie oder Messen auf Bezugsbogen: Berechnet
die Koordinaten eines Punktes ausgehend von dessen Position relativ zur
Bezugslinie/zum Bezugsbogen.

Abstecken auf Bezugslinie oder Abstecken auf Bezugsbogen: Punkte
kdénnen relativ zur Bezugslinie/zum Bezugsbogen abgesteckt werden.
Rasterabst. auf Bezugslinie oder Rasterabst. auf Bezugsbogen: Ein
Raster kann relativ zur Bezugslinie/zum Bezugsbogen abgesteckt
werden.

4. WEITR (F1) ruft SCHNURGER Bezugslinie wahlen auf.
SCHNURGER Bezugslinie wahlen, Seite BezugLinie

<Eingabe: Manuell> wahlen.

Die Erlauterungen fiir die Softkeys sind wie angezeigt giiltig. Die Felder hangen von
den Optionen ab, die in SCHNURGER Aufgaben Meniiund fir <Methode:> in
diesem Dialog gewahlten wurden.

02:01 H_ 4, - a"\ 8 %~ = g WEITR (F1) i
SCHNURGER g B LPAB Ubernimmt die Anderungen und fahrt
mit dem anschliessenden Dialog fort.
Eingabe : BOSCH (F3)
Hethode : Pt/Rich/Dst/Grdt | Um eine Boschung relativ zu einer
::'?f"““kt 34000?32 Pl Bezugslinie/einem Bezugsbogen zu
Horiz Dist : 100.000 n definieren.
Gradiente : 1:0tw  OFSET (F4)
Um Offsets von Bezugslinie/-bogen,
@ia® Verschiebungen, Rotationen,
WEITR| | BOSCH| OFSET| HESS | SEITE| Hoéhenoffsets und DGM Offsets zu
definieren.
MESS (F5)

Manuelle Messung eines Punktes.
Verfligbar, wenn ein Punktfeld
markiert ist.

SHIFT KONF (F2)
Um die Bezugslinie/den Bezugs-
bogen zu konfigurieren.
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Beschreibung der Felder

Feld

Option

Beschreibung

<Station:>

Benutzereingabe

Verfugbar fur <Mit Stationen: Ja> in
SCHNURGER Konfiguration, Seite
Allgem.. Definiert die Stationierung des Start-
punktes der Bezugslinie/ des Bezugsbogens.

<Methode:>

Auswahlliste

Die Methode, durch die die Bezugslinie/der
Bezugsbogen definiert wird. Abhangig von
der in SCHNURGER Aufgaben Menii
gewahlten Aufgabe sind verschiedene
Optionen verflgbar.

<Startpunkt:>

Auswahlliste

Der Startpunkt der Bezugslinie/des Bezugs-
bogens.

<Zweiter Punkt:>

Auswahlliste

Verfugbar fir <Methode: 3 Punkte>. Der
zweite Punkt des Bezugsbogens.

<Endpunkt:>

Auswahlliste

Verfugbar fir <Methode: 2 Punkte>,
<Methode: 3 Punkte> und <Methode: 2
Punkte/Radius>. Der Endpunkt der Bezugs-
linie/des Bezugsbogens.

<Linienlange:>

Ausgabe

Verfugbar fur <Eingabe: Manuell> mit
<Methode: 2 Punkte>.

Die horizontale Gitterdistanz zwischen
<Startpunkt:> und <Endpunkt:> der Linie.
----- wird angezeigt, wenn die Distanz nicht
berechnet werden kann.

<Azi:>

Benutzereingabe

Verfugbar fur <Methode: Pt/Rich/Dst/Grdt>
und <Methode: Pt/Rich/Dst/AH6>. Das
Azimut der Bezugslinie.

<Horiz Dist:>

Benutzereingabe

Verflgbar fiir <Methode: Pt/Rich/Dst/Grdt>
und <Methode: Pt/Rich/Dst/AH6>. Die hori-
zontale Gitterdistanz zwischen dem Start-
und dem Endpunkt der Bezugslinie.

<Gradiente:>

Benutzereingabe

Verfligbar fiir <Methode: Pt/Rich/Dst/Grdt>.
Der Gradient der Linie vom Start- zum
Endpunkt der Bezugslinie.

<AHé6he:> Benutzereingabe | Verfugbar fiir <Methode: Pt/Rich/Dst/AHG>.
Der H6henunterschied zwischen dem Start-
und dem Endpunkt der Bezugslinie.

<Radius:> Benutzereingabe | Verfligbar fur <Methode: 2 Punkte/Radius>.

Der Radius des Bezugsbogens.

<Bogenldnge:>

Ausgabe

Die horizontale Gitterdistanz auf dem Bogen
zwischen <Startpunkt:> und <Endpunkt:>
des Bogens. ----- wird angezeigt, wenn die
Distanz nicht berechnet werden kann.

Nachster Schritt

SEITE (F6) wechselt auf SCHNURGER Bezugslinie wéhlen, Seite Map.
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SCHNURGER
Bezugslinie

wahlen, Seite Map

Auf der Seite Map werden die Daten grafisch dargestellt.

Nachster Schritt

WENN die DANN

gewadhlte Aufgabe

Messen auf WEITR (F1) Gibernimmt die Anderungen und ruft
Bezugslinie/- SCHNURGER Punkte messen auf. Siehe Kapitel "6.4
bogen ist Messung relativ zu einer Bezugslinie/einem Bezugs-

bogen".

Abstecken auf
Bezugslinie/-
bogen ist

WEITR (F1) (ibernimmt die Anderungen und ruft
SCHNURGER Eingabe Offsets auf. Siehe Kapitel "6.5
Absteckung relativ zu einer Bezugslinie/einem Bezugs-
bogen".

Rasterabst. auf
Bezugslinie/-
bogen ist

WEITR (F1) (ibernimmt die Anderungen und ruft
SCHNURGER Gitter definieren auf. Siehe Kapitel "6.6
Gitterabsteckung relativ zu einer Bezugslinie/einem
Bezugsbogen".

Abstecken auf
Polylinie

WEITR (F1) Gibernimmt die Anderungen und ruft
SCHNURGER Polylinie wahlen aus. Siehe Kapitel "6.7
Abstecken auf eine Polylinie".
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6.3.3 Auswabhl einer Bezugslinie/eines Bezugsbogens aus einem Job

=

Zugriff Schritt-fiir-
Schritt

SCHNURGER
Bezugslinie
wahlen,

Seite BezugLinie

Dieses Kapitel gilt nicht fiir die Absteckung auf Polylinien. Siehe Kapitel "6.7
Abstecken auf eine Polylinie".

Schritt | Beschreibung
1. Siehe Kapitel "1.1 Starten eines Applikationsprogramms", um
SCHNURGER Schnurgeriist Start aufzurufen.
WEITR (F1) um SCHNURGER Aufgaben Menii aufzurufen.
3. SCHNURGER Aufgaben Menii

Dieses Menu definiert die durchzufiihrende Aufgabe. Fir eine Beschrei-
bung der Aufgaben siehe Kapitel "6.3.2 Manuelle Eingabe einer Bezugs-
linie/eines Bezugsbogens".

Eine Aufgabe ausser Abstecken auf Polylinie wahlen.

WEITR (F1) ruft SCHNURGER Bezugslinie wihlen auf.

SCHNURGER Bezugslinie wahlen, Seite BezugLinie

<Eingabe: Auswahl aus Job> wahlen.

Die Erklarungen fir die Softkeys und die Felder entsprechen denen fir <Eingabe:
Manuell>. Das Feld <Methode:> ist nicht verfligbar und alle Felder fiir Liniendefini-
tionen sind Ausgabefelder, alle anderen Unterschiede werden unten beschrieben.
Siehe Kapitel "6.3.2 Manuelle Eingabe einer Bezugslinie/eines Bezugsbogens" fir
weitere Informationen. Die gezeigten Felder hdngen ab von:

» derin SCHNURGER Aufgaben Menii gewahlten Aufgabe

und

« der fir <Methode:> in SCHNURGER Bezugslinie wahlen gewahlten Option.

Beschreibung der Felder

Feld

Option Beschreibung

<BezugLinie:> |Auswabhlliste |Verfugbar fir die Aufgaben XX Bezugslinie in

SCHNURGER Aufgaben Menii. Die Bezugs-
linie, die verwendet wird.

<BezugBogen:> | Auswabhlliste |Verfligbar fir die Aufgaben XX Bezugsbogen

in SCHNURGER Aufgaben Menii. Der
Bezugsbogen, der verwendet wird.

<Bogenlange:> |Ausgabe Verfugbar fur die Aufgaben XX Bezugsbogen

in SCHNURGER Aufgaben Menii.

Nachster Schritt
SEITE (F6) wechselt auf SCHNURGER Bezugslinie wéhlen, Seite Map.
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SCHNURGER
Bezugslinie
wahlen,

Seite Map

SCHNURGER
Manage Bezugs XX

Auf der Seite Map werden die Daten grafisch dargestellt. Die Bezugslinie/der
Bezugsbogen kann auf dieser Seite betrachtet aber nicht definiert werden.

Néachster Schritt

WENN DANN

die gewiinschte Bezugs- | <BezugL.inie:> oder <BezugBogen:> markieren und
linie/der gewuinschte ENTER driicken, um SCHNURGER Manage
Bezugsbogen erstellt, BezugsXX aufzurufen. Siehe Abschnitt "SCHNURGER
editiert oder geldscht Manage Bezugs XX".

werden muss

die gewiinschte Bezugs- Fir die Aufgabe Messen auf XX:

linie/der gewiinschte WEITR (F1) ruft SCHNURGER Punkte messen,
Bezugsbogen ausge- Seite Bez XX auf. Siehe Kapitel "6.4 Messung
wahlt wurde

relativ zu einer Bezugslinie/einem Bezugsbogen".

* Fur die Aufgabe Abstecken auf XX:
WEITR (F1) ruft SCHNURGER Eingabe Offsets
auf. Siehe Kapitel "6.5 Absteckung relativ zu einer
Bezugslinie/einem Bezugsbogen".

» Fur die Aufgabe Rasterabst. auf XX:
WEITR (F1) ruft SCHNURGER Gitter definieren
auf. Siehe Kapitel "6.6 Gitterabsteckung relativ zu
einer Bezugslinie/einem Bezugsbogen".

12:26 %, Li- 5\ o F WEITR (F1)
SCHHURGER ‘+ B ﬁ{
Hanage Bezugshnle

Wahlt die markierte Bezugslinie/den

markierten Bezugsbogen und kehrt

zu dem Dialog zurlick, von dem

dieser Dialog ausgewahit wurde.
NEU (F2)

Um eine Bezugslinie/einen Bezugs-

bogen zu erstellen.

EDIT (F3)
AT Um eine Be;qgslinie/einen Bezugs-
WEITR| NEU | EDIT |LOSCH| | | bogen zu editieren.
LOSCH (F4)
Léscht eine Bezugslinie/einen
Bezugsbogen.
Beschreibung der Spalten
Spalte Beschreibung
Name Die Namen aller im <Kontroll Job:> verfligbaren Bezugslinien/-
bbgen.
Datum Das Erstelldatum der Bezugslinie/des Bezugsbogens.
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SCHNURGER
Neue/Neuer
Bezugs XX,
Seite Eingabe

SCHNURGER
Neue/Neuer
Bezugs XX,
Seite Map

Nachster Schritt

WENN eine DANN

Bezugslinie/ein

Bezugsbogen

ausgewahlt die gewiinschte Bezugslinie/den gewlinschten Bezugsbogen
werden soll markieren.

WEITR (F1) schliesst den Dialog und kehrt zu SCHNURGER
Bezugslinie wahlen zuriick.

erstellt/editiert NEU (F2)/EDIT (F3) ruft SCHNURGER Neue/Neuer Bezugs
werden soll XX/SCHNURGER Edit Bezugs XX. Siehe Abschnitt
"SCHNURGER Neue/Neuer Bezugs XX, Seite Eingabe".

(= Das Editieren einer Bezugslinie/eines Bezugsbogen ist
ahnlich dem Erstellen einer neuen Bezugslinie/eines
neuen Bezugsbogen. Der Einfachheit halber wird unten
nur SCHNURGER Neue/Neuer Bezugs XX
beschrieben, auf etwaige Unterschiede wird hinge-

wiesen.

12:39 ‘@ 4, - a P ¥ = ED‘ SPEIC (F1) )

SCHHURGER g B LPAB Speichert die Anderungen und kehrt
gs‘"‘“’ X] zu SCHNURGER Manage Bezugs
Bezugs-Nr. : 100 XX zur(ck.

He thode : 2 Punktedy] MESS (F5)

Startpunkt 101 4> Manuelle Messung eines Punktes.

p
Endpunkt - godgl Verfugbar beim Erstellen einer
Linienlénge : 9.9924 w neuen Bezugslinie/eines neuen
Bezugsbogen, wenn <Startpunkt:>,

[@Tad <Zweiter Punkt>oder <Endpunkt:>

SPEIC| | | | HESS | SEITE| markiert ist.

Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung

<Bezugs-Nr.:> | Benutzereingabe | Die Nummer der neuen Bezugslinie/des
neuen Bezugsbogens.

Die anderen Felder hangen von den Optionen ab, die in SCHNURGER Aufgaben
Meniiund fir <Methode:> in diesem Dialog gewahlten wurden. Wird eine Bezugslinie/ein
Bezugsbogen editiert, sind alle Liniendefinitionen Ausgabefelder. Siehe Kapitel "6.3.2
Manuelle Eingabe einer Bezugslinie/eines Bezugsbogens" fiir weitere Erlduterungen.

Nachster Schritt
SEITE (F6) wechselt auf SCHNURGER Neue Bezugs XX/SCHNURGER Bezugs
XX editieren, Seite Map.

Auf der Seite Map werden die Daten grafisch dargestellt. Wird eine Bezugslinie/ein
Bezugsbogen editiert, ist diese Seite eine Plot Seite und die Bezugslinie/der
Bezugsbogen kann zwar angesehen, aber nicht mit Hilfe dieser Seite definiert
werden.

Nachster Schritt
SPEIC (F1) speichert die Anderungen und kehrt zu SCHNURGER Manage Bezugs
XX zurtick.

Schnurgeriist

GPS1200+ 87




6.3.4 Definition von Bezugslinie/-bogen Offsets

&

Beschreibung

Zugriff Schritt-fiir-
Schritt

SCHNURGER
Offsets definieren

Dieses Kapitel gilt nicht fiir die Absteckung auf Polylinien.

Eine Bezugslinie kann versetzt, verschoben und rotiert werden, ein Bezugsbogen
kann versetzt werden.

Schritt | Beschreibung

1. Siehe Kapitel "6.3 Management der Bezugslinien/Bezugsbogen”, um
SCHNURGER Bezugslinie wahlen auszuwahlen.

2. OFSET (F4), um SCHNURGER Definiere Linien Offset auszuwahlen.

Dieser Dialog enthalt verschiedene Felder, die von den Optionen abhéngen, die fiir
<Hohen:> in SCHNURGER Konfiguration, Seite Hohen und fir die gewahlte
Aufgabe definiert wurden.

02:0¢7 A, L1 a"\ >B s
SCHNURGER H" 8 L8 ) 47EE
Definiere Linien Offset x|
Quer 0Offset : n
Lings O0ffset : 5.000 n
Héhen 0ffsot : 0.000 o WEITR (F1)
Ubernimmt die Anderungen und
Dreh : 0.000
renung g kehrt zu dem Dialog zurtick, von dem
dieser Dialog ausgewahit wurde.
SHIFT KONF (F2)
@Tad Um die Bezugslinie/den Bezugs-
WEITR| | | | | | bogen zu konfigurieren.

Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung

<Quer Offset:> oder |Benutzereingabe |Distanz der horizontalen Versetzung

<Bogen Offset:> der Bezugslinie/des Bezugsbogens

nach links oder rechts.

(&=  Wenn ein Offset an einen
Bogen angebracht wird,
verandert sich der Radius
des Bogens.

<Langs Offset:> Benutzereingabe |Distanz Betrag der horizontalen
Verschiebung der Bezugslinie,
vorwarts oder rickwarts. Verfligbar
fur Aufgabe: XX Bezugslinie, ausser
fur <Hohen: Verw.Bezugslinie> in
SCHNURGER Konfiguration, Seite
Hohen.

<Hohen Offset:> Benutzereingabe |Der vertikale Offset der Bezugs-
linie/des Bezugsbogens. Verflgbar
fur <H6hen: Verw.Startpunkt> und

<Hohen: Verw.Bezugslinie>.
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Feld

Option

Beschreibung

<DGM Offset:>

Benutzereingabe

Der vertikale Offset des DGM
Modells. Verfligbar fiir <H6hen:
Verw.DGM Modell>.

<Drehung:>

Benutzereingabe

Winkel, um den die Bezugslinie
gedreht werden soll. Verfugbar fir
Aufgabe: XX Bezugslinie, ausser fir
<Hohen: Verw.Bezugslinie> in
SCHNURGER Konfiguration, Seite
Hoéhen.

Nachster Schritt

WEITR (F1) schliesst den Dialog und kehrt zu SCHNURGER Bezugslinie wahlen

zurlck.
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6.3.5 Definieren einer Boschung relativ zu einer Bezugslinie/einem Bezugs-
bogen

(= Dieses Kapitel gilt nicht fuir die Absteckung auf Polylinien.

Beschreibung Punkte auf Béschungen kdnnen relativ zu einer Bezugslinie/eines Bezugsbogens
gemessen und abgesteckt werden. Wenn eine Béschung definiert wurde, werden
bei der Messung entlang der Bezugslinie/des Bezugsbogens die Werte flr den
Auftrag und Abtrag zur Béschung angezeigt. Die Béschung erstreckt sich Uber die
gesamte Lange der Bezugslinie/des Bezugsbogens.

Boschungen kénnen bei Punktaufnahmen und bei Punkt- oder Gitterabsteckungen
relativ zu einer Bezugslinie/eines Bezugsbogens verwendet werden.

Zugriff

Schritt | Beschreib!
Schritt-flir-Schritt chrt eschre’biing

1. Siehe Kapitel "6.3 Management der Bezugslinien/Bezugsbogen”, um
SCHNURGER Bezugslinie wahlen auszuwahlen.

2. BOSCH (F3) ruft SCHNURGER Definiere Béschung auf.

SCHNURGER A H_ UNEE a

Definiere SCHNURGER El

Boéschung
Typ : Abtrag Links#| WEITR (F1)
Basch.Neigung: Tty Ubernimmt die Anderungen und
SchnP Hz Ofst: 2.000 n kehrt zu dem Dialog zurlick, von dem
SchnP V 0fst : 5.000 u dieser Dialog ausgewahit wurde.

SHIFT KONF (F2)
AT Um die Bezugslinie/den Bezugs-
WEITR| | DHASK| | | | bogen zu konfigurieren.

Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung

<Boschung:> Ja oder Nein <Boschung:Ja> wahlen, um eine
Bdschung zu definieren.

<Typ:> Auswabhlliste Die Methode, wie die Béschung erstellt
wird.

Abtrag Links Erstellt eine abfallende Béschung links
von der Bezugslinie/vom Bezugsbogen.

Abtrag Rechts | Erstellt eine abfallende Béschung rechts
von der Bezugslinie/vom Bezugsbogen.

Auftrag Links Erstellt eine ansteigende Bdschung links
von der Bezugslinie/vom Bezugsbogen.

Auftrag Rechts | Erstellt eine ansteigende Béschung
rechts von der Bezugslinie/vom Bezugs-
bogen.
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Feld

Option

Beschreibung

<Bosch.Neigung:>

Benutzereingabe

Neigung der Béschung.

<SchnP Hz Ofst:>

Benutzereingabe

Horizontaler Offset von der Bezugs-
linie/vom Bezugsbogen bis zum Anfang
der Bdschung.

<SchnP V Ofst:>

Benutzereingabe

Vertikaler Offset von der Bezugslinie/vom
Bezugsbogen bis zum Anfang der
Béschung.

Nachster Schritt

WEITR (F1) schliesst den Dialog und kehrt zu SCHNURGER Bezugslinie wahlen

zurlick.
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6.4

&

Zugriff Schritt-fiir-
Schritt

Messung relativ zu einer Bezugslinie/einem Bezugsbogen

Dieses Kapitel gilt nicht fiir die Absteckung auf Polylinien.

Schritt | Beschreibung

1. Siehe Kapitel "1.1 Starten eines Applikationsprogramms", um
SCHNURGER Schnurgeriist Start aufzurufen.

2. WEITR (F1) um SCHNURGER Aufgaben Menii aufzurufen.

SCHNURGER Aufgaben Menii
Dieses Menl definiert die durchzufiihrende Aufgabe.

Eine Aufgabe Messen auf XX wahlen.

4. WEITR (F1) ruft SCHNURGER Bezugslinie wahlen auf.

WEITR (F1) ruft SCHNURGER Punkte messen auf.

SCHNURGER Die verfligbaren Felder sind abhangig von den gewahlten Optionen fir <H6hen:>
Punkte messen, und <H6he dndern:> in SCHNURGER Konfiguration, Seite Hohen und der in
Seite Bez XX SCHNURGER Aufgaben Meniigewéahlten Aufgabe.
714 - a“ ¥ = MESSE (F1)
SCHNURGER + ﬁ L %EE Startet die Punktmessung. Das Icon
fur den Positionsmodus wechselt
'punkf_ur% zum statischen Icon. (F1) wechselt
Antonnenhéhe : 2.000 m zu STOP. Der Unterschied zwischen
AQuer -106.426 n der aktuellen Position und dem
Al&ngs 146.458 n Absteckpunkt wird fortlaufend ange-
AHGhe-S011 -15.770 n_| zeigt.
Sol11hdhe 1655.320 u STOP (F1)
aLangs-Ende 5831 A% Beendet die Punktmessung. Das
HESSE| | | LINIE|ABSTK| SEITE| Icon fiir den Positionsmodus wech-
selt zum bewegten Icon. (F1) wech-
selt zu SPEIC.
SPEIC (F1)
Speichert den gemessenen Punkt.
(F1) wechselt zu MESSE.
LINIE (F4)
Um eine Bezugslinie/einen Bezugs-
bogen zu definieren/wahlen.
ABSTK (F5)
Um abzusteckende Offsets der
Bezugslinie in Relation zur Bezugs-
linie zu definieren.
SHIFT KONF (F2)
Um die Bezugslinie/den Bezugs-
bogen zu konfigurieren. Verfugbar,
wenn MESSE (F1) angezeigt wird.
92 GPS1200+ Schnurgeriist



Beschreibung der Felder

SHIFT VERB (F3) und SHIFT TRENN
(F3)

Wahlt die Nummer der Referenzsta-
tion, die im aktiven Konfigurations-
satz gespeichert ist, und beendet die
Verbindung, sobald die Messung
abgeschlossen ist. Verfugbar, wenn
MESSE (F1) oder SPEIC (F1) ange-
zeigt wird.

SHIFT INIT (F4)

Um eine neue Initialisierung zu
erzwingen. Verfugbar, wenn MESSE
(F1) oder SPEIC (F1) angezeigt wird
und fiir den Konfigurationssatz
phasenfixierte Lésungen erlaubt
sind.

SHIFT INDIV (F5) und SHIFT LFD (F5)
Wechselt zwischen der Eingabe
einer individuellen Punktnummer,
die sich von der definierten
Nummernmaske unterscheidet, und
der laufenden Punktnummer
entsprechend der Nummernmaske.

SHIFT BEEND (F6)

Verlasst das Applikationsprogramm
Schnurgerist

Feld Option Beschreibung
<Punkt-Nr.:> Benutzer- | Die Punktnummer des zu messenden Punktes.
eingabe
<Antennenhohe:> |Benutzer- |Die Hohe der verwendeten Antenne. Das
eingabe Andern der Antennenhéhe an dieser Stelle

bewirkt nicht, dass die im aktiven Konfigurati-
onssatz definierte Standardantennenhdhe
aktualisiert wird.

<AQuer:> Ausgabe |Senkrechter Abstand von der Bezugslinie/dem
Bezugsbogen, gemessen vom Bezugspunkt
zum gemessenen Punkt.

<Station:> Ausgabe | Stationierung der aktuellen Position entlang der
Linie/des Bogens. Dies ist die Stationierung des
Startpunktes der Bezugslinie/des Bezugsbo-
gens plus <ALangs:>/<ABogen:>.

<SOLL-Neigung:> |Ausgabe |Die vom Benutzer definierte Neigung.

<Check Dist 1:> Ausgabe |Die Horizontaldistanz vom Startpunkt zum
gemessenen Punkt.

<Check Dist 2:> Ausgabe | Die Horizontaldistanz vom Endpunkt zum
gemessenen Punkt.
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Feld Option Beschreibung

<ALangs:> Ausgabe | Die Horizontaldistanz entlang der Bezugslinie
vom Startpunkt zum Bezugspunkt.

<ALangs-Ende:> |Ausgabe |Die Horizontaldistanz entlang der Bezugslinie
vom Endpunkt zum Bezugspunkt.

<SD zu SchnP:> Ausgabe | Schragdistanz vom Schnittpunkt zum gemes-
senen Punkt.

<SD zu Linie:> Ausgabe | Schragdistanz von der Bezugslinie/vom
Bezugsbogen zum gemessenen Punkt.

<ABogen:> Ausgabe |Die Horizontaldistanz entlang des Bezugsbo-
gens vom Startpunkt zum Bezugspunkt.

<ABogen-Ende:> |Ausgabe |Die Horizontaldistanz entlang des Bezugsbo-
gens vom Endpunkt zum Bezugspunkt.

<AHo6he-Start:> Ausgabe |Hohenunterschied zwischen dem Startpunkt
und dem gemessenen Punkt.

<Hohe:> Ausgabe |Ho6he des gemessenen Punktes.

<AHohe-Langs:> |Ausgabe |Hohenunterschied zwischen dem Bezugspunkt
auf der Linie und dem gemessenen Punkt.

<AAbstand:> Ausgabe | Schragdistanz zwischen dem Bezugspunkt und
dem gemessenen Punkt, senkrecht zur Bezugs-
linie.

<ASchragdist:> Ausgabe | Schragdistanz zwischen dem Startpunkt und
dem Bezugspunkt.

<AH6h-Bogen:> Ausgabe |Hohenunterschied zwischen dem Bezugspunkt
auf dem Bogen und dem gemessenen Punkt.

<AH6he-DGM:> Ausgabe |Héhenunterschied zwischen dem gemessenen
Punkt und dem DGM.

<Sollhéhe:> Benutzer- | Die Sollhéhe des Zielpunktes kann eingegeben

eingabe werden.

<AHo6he-Soll:> Ausgabe | Der Héhenunterschied zwischen der <Soll-
hohe:> und der aktuellen Hohe.

<AH6he-SchnP:> |Ausgabe |Der Hohenunterschied von der aktuellen Posi-

tion zum Schnittpunkt.

Nachster Schritt

SEITE (F6) wechselt zur Seite Bosch.

GPS1200+
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SCHNURGER 718 ‘ L1 9"" o B
Punkte messen, SCHNURGER + 9 ﬂﬂ 23

Seite Bosch A |l
Rezl inie|RAscho |Ma

Punkt-Nr.

¥, ED‘ MESSE (F1)

<AB Startet die Punktmessung. Das Icon
fir den Positionsmodus wechselt zum
statischen Icon. (F1) wechselt zu

IST-Neigung : 5.9220:1hv STOP. Der Unterschied zwischen der
AQuer : -106.426 n aktuellen Position und dem Absteck-
Alangs : 146.458 n punkt wird fortlaufend angezeigt.
Abtrag : 87.655 n STOP (F1)
;bghza : 1533'3‘0‘: " Beendet die Punktmessung. Das Icon
: " [TAT fir den Positionsmodus wechselt zum
HESSE| | | LINIE|ABSTK| SEITE| bewegten Icon. (F1) wechselt zu
SPEIC.
SPEIC (F1)

Speichert den gemessenen Punkt.
(F1) wechselt zu MESSE.

LINIE (F4)
Um eine Bezugslinie/einen Bezugs-
bogen zu definieren/wahlen.

ABSTK (F5)
Um abzusteckende Offsets der
Bezugslinie in Relation zur Bezugs-
linie zu definieren.

SHIFT KONF (F2)
Um die Bezugslinie/den Bezugs-
bogen zu konfigurieren. Verflgbar,
wenn MESSE (F1) angezeigt wird.

SHIFT VERB (F3) und SHIFT TRENN
(F3)
Wahlt die Nummer der Referenzsta-
tion, die im aktiven Konfigurationssatz
gespeichert ist, und beendet die
Verbindung, sobald die Messung
abgeschlossen ist. Verfligbar, wenn
MESSE (F1) oder SPEIC (F1) ange-
zeigt wird.

SHIFT INIT (F4)
Um eine neue Initialisierung zu
erzwingen. Verfligbar, wenn MESSE
(F1) oder SPEIC (F1) angezeigt wird
und fiir den Konfigurationssatz
phasenfixierte Lésungen erlaubt sind.

SHIFT INDIV (F5) und SHIFT LFD (F5)
Wechselt zwischen der Eingabe einer
individuellen Punktnummer, die sich
von der definierten Nummernmaske
unterscheidet, und der laufenden
Punktnummer entsprechend der
Nummernmaske.

SHIFT BEEND (F6)
Verlasst das Applikationsprogramm
Schnurgerust

Schnurgeriist GPS1200+ 95



Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung
<Punkt-Nr.:> Benutzer- |Die Punktnummer des zu messenden Punktes.
eingabe
<IST-Neigung:> |Ausgabe Die Neigung von der aktuellen Position zum
Schnittpunkt.
<AQuer:> Ausgabe | Senkrechter Abstand von der Bezugslinie/dem

Bezugsbogen, gemessen vom Bezugspunktzum
gemessenen Punkt.

<AOffset SchnP:>

Ausgabe

Der senkrechte Abstand vom Schnittpunkt zum
gemessenen Punkt.

<ALangs:> Ausgabe | Die Horizontaldistanz entlang der Bezugslinie
vom Startpunkt zum Bezugspunkt.

<Abtrag:> / Ausgabe | Die Differenz zwischen der aktuellen Héhe und

<Auftrag:> der Béschungshdhe. Ein Abtrag ist oberhalb der
Bodschung, ein Auftrag ist unterhalb der
Boschung.

<Hohe:> Ausgabe |HoOhe des gemessenen Punktes.

<3D KQ:> Ausgabe | Die aktuelle 3D Qualitat der berechneten Posi-
tion.

Nachster Schritt

SEITE (F6) wechselt zur Seite Map.
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6.5 Absteckung relativ zu einer Bezugslinie/einem Bezugsbogen

&

Zugriff Schritt-fiir-
Schritt

SCHNURGER
Eingabe Offsets

Dieses Kapitel gilt nicht fiir die Absteckung auf Polylinien.

Schritt | Beschreibung

1. Siehe Kapitel "1.1 Starten eines Applikationsprogramms", um
SCHNURGER Schnurgeriist Start aufzurufen.

WEITR (F1) um SCHNURGER Aufgaben Menii aufzurufen.

SCHNURGER Aufgaben Menii
Dieses Men definiert die durchzufihrende Aufgabe.

Eine Aufgabe Abstecken auf XX wahlen.
WEITR (F1) ruft SCHNURGER Bezugslinie wahlen auf.

WEITR (F1), um SCHNURGER Eingabe Offsets aufzurufen.

Der Dialog enthalt verschiedene Felder, die von den Optionen abhangen, die fur
<Hohen:>und <H6he &ndern:>in SCHNURGER Konfiguration, Seite Hohen und
fur die in SCHNURGER Aufgaben Meniigewahlten Aufgaben definiert wurde Die
unten gegebenen Erlauterungen fiir die Softkeys sind in allen Fallen glltig.

1238 FTREE ¥ - @ gl WEITR (F1)

EHNE 8 L= S 4711« Bestétigt die Auswahl und fahrt mit
1nga SCLS :
Punkt-Nr . : 101 dem nachfolgenden Dialog fort.
LINIE (F4)
Quer : 102.2310 n Um eine Bezugslinie/einen Bezugs-
Lénga (Linic): 102.9231 n

bogen zu definieren/wahlen.

Hohen Offset : 2.0000 »  MESS (F5)

Misst einen Punkt relativ zur Bezugs-
linie/zum Bezugsbogen.
@iaw SHIFT KONF (F2)

WEITR| | | LINIE| HESS | | Um die Bezugslinie/den Bezugs-
bogen zu konfigurieren.

SHIFT INDIV (F5) und SHIFT LFD (F5)
Wechselt zwischen der Eingabe
einer individuellen Punktnummer,
die sich von der definierten
Nummernmaske unterscheidet, und
der laufenden Punktnummer
entsprechend der Nummernmaske.

Schnurgeriist
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Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung

<Punkt-Nr.:> Benutzereingabe | Die Punktnummer des abzusteckenden Ziel-
punktes.

<Quer:> Benutzereingabe | Der Abstand vom Bezugspunkt zum Ziel-

punkt.

<Léngs (Linie):>

Benutzereingabe

Verfugbar fir die Aufgabe Abstecken auf
Bezugslinie. Die Horizontaldistanz entlang
der Bezugslinie vom Startpunkt zum Bezugs-
punkt.

<Léngs (Bogen):>

Benutzereingabe

Verflgbar fir die Aufgabe Abstecken auf
Bezugsbogen. Die Horizontaldistanz
entlang des Bezugsbogens vom Startpunkt
zum Bezugspunkt.

<Station:>

Benutzereingabe

Stationierung entlang der Linie/des Bogens.
Dies ist die Stationierung des Startpunktes
der Bezugslinie/des -bogens plus <Ldngs
(Linie):>/<Léngs (Bogen):>.

<Hohen Offset:>

Benutzereingabe

Verfugbar fir <H6he andern: Nein>, ausser
<Ho6hen: Verw.DGM Modell> in
SCHNURGER Konfiguration ist gewahlt.
Der Hohen Offset des Zielpunktes wird
berechnet aus der Hohe des Start-/Bezugs-
punktes plus <H6hen Offset:>.

<Sollhéhe:> Benutzereingabe | Verfugbar fir <H6hen: Ja> in SCHNURGER
Konfiguration, Seite Hohen. Es wird die
Hohe des Start- oder Bezugspunktes als Soll-
hohe vorgeschlagen.

Nachster Schritt

WEITR (F1) Gbernimmt die Anderungen und fahrt mit SCHNURGER XX Abstek-
kung, Seite Bez XX fort.

SCHNURGER Dieser Dialog umfasst verschiedene Felder, die abhangig von den gewahlten
XX Absteckung, Optionen fiir <Absteckmodus:> in SCHNURGER Konfiguration, Seite Allgem.
Seite Bez XX sind. Die Mehrheit der Softkeys sind identisch mit denen, die fiir die Messung einer
Bezugslinie/eines Bezugsbogen verfigbar sind. Siehe Kapitel "6.4 Messung relativ
zu einer Bezugslinie/einem Bezugsbogen" fir Informationen Uber Softkeys.
12:33 H_ %L1 3\ & ¥~ = g £180° (F3)
SCHHURGER. 8 B LPAB Kehrt die Grafik um.
MESS (F5)
r7l inis|Map] i i .
) 101 Misst einen Punkt relativ zur Bezugs-
hant: [IEEIIL - T linie/zum Bezugsbogen.
Vo - 43.8127 @ - | SHIFT INDIV (F5) und SHIFT LFD (F5)
RE : 143.5025 n ® 2 Wechselt zwischen der Eingabe
:g: : 120: ::?: " JL einer individuellen Punktnummer,
SDK‘Z; 0 0185 'r: die sich von der deflnlerten_
[@Tad Nummernmaske unterscheidet, und
HESSE| |£180°| | HESS | SEITE| der laufenden Punktnummer
entsprechend der Nummernmaske.
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Beschreibung der Felder

Feld Option

Beschreibung

Erstes Feld im Dialog | Auswabhlliste

Punktnummer des Absteckpunktes.

<hAnt:> Benutzereingabe

Die Standardantennenhdhe aus dem
aktiven Konfigurationssatz wird vorge-
schlagen. Das Andern der Antennen-
héhe an dieser Stelle bewirkt nicht,
dass die im aktiven Konfigurationssatz
definierte Standardantennenhéhe
aktualisiert wird.

<Hohe:> Ausgabe

Verfugbar, wenn <H6he dndern:
Nein> in SCHNURGER Konfigura-
tion, Seite Hohen gewahlt ist.

Die Héhe der aktuellen Position wird
als orthometrische Hohe angezeigt.
Falls die orthometrische Héhe nicht
angezeigt werden kann, wird die lokale
ellipsoidische Hohe angezeigt. Falls
die lokale ellipsoidische Hohe nicht
angezeigt werden kann, wird die Hohe
in WGS 1984 angezeigt.

<SHo6:> Benutzereingabe

Verfugbar fir <H6he andern: Ja> in
SCHNURGER Konfiguration, Seite
Hohen.

Die orthometrische Hohe des Absteck-
punktes (Sollhdhe) wird angezeigt.
Falls die orthometrische H6he nicht
angezeigt werden kann, wird die lokale
ellipsoidische Hohe angezeigt. Falls
die lokale ellipsoidische Hohe nicht
angezeigt werden kann, wird die Hohe
in WGS 1984 angezeigt.

Verandert man den Wert fiir <SHG:>,
dann andert sich auch der Wert, der fiir
<AB:> und <AUF:> angezeigt wird.

Néachster Schritt
SEITE (F6) wechselt zur Seite Map.

Schnurgeriist
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6.6

Bezugsbogen

&

Zugriff Schritt-fiir-
Schritt

SCHNURGER
Gitter definieren

Gitterabsteckung relativ zu einer Bezugslinie/einem

Dieses Kapitel gilt nicht fiir die Absteckung auf Polylinien.

Schritt

Beschreibung

1. Siehe Kapitel "1.1 Starten eines Applikationsprogramms", um

SCHNURGER Schnurgerust Start aufzurufen.

WEITR (F1) um SCHNURGER Aufgaben Menii aufzurufen.

3. SCHNURGER Aufgaben Menii

Dieses Menii definiert die durchzufiihrende Aufgabe.
Eine Aufgabe Rasterabst. auf XX wahlen.

WEITR (F1) ruft SCHNURGER Bezugslinie wihlen auf.

5. WEITR (F1) ruft SCHNURGER Gitter definieren auf.

Die Softkeys sind identisch mit denen, die fiir eine Absteckung relativ zu einer
Bezugslinien/einem Bezugsbogen verfligbar sind. Siehe Kapitel "6.5 Absteckung
relativ zu einer Bezugslinie/einem Bezugsbogen" fiir Informationen Uber Softkeys.

Beschreibung der Felder

Feld

Option

Beschreibung

<Gitteranfang:>

Benutzereingabe

Die Distanz entlang der Bezugslinie/des
Bezugsbogens vom Startpunkt zum abzu-
steckenden Zielpunkt.

<Station:>

Benutzereingabe

Die Stationierung des ersten Zielpunktes, der
entlang der Linie/des Bogens abgesteckt
werden soll. Dies ist die Stationierung des
Startpunktes der Bezugslinie/des -bogens
plus <Gitteranfang:>.

<Inkrement mit:>

Benutzereingabe

Abstand zwischen den Punkten auf der
Gitterlinie.

<Quer Offset:>

Benutzereingabe

Abstand zwischen den Gitterlinien.

<Folgelinie:>

Linie fiir Linie

Zickzack

Jede neue Linie startet an der gleichen Seite,
an der die vorige Gitterlinie gestartet ist.

Jede neue Linie startet an der gleichen Seite,
an der die vorige Gitterlinie geendet hat.

<Punkt-Nr.:>

Gitter Nr.

Nr-Maske

Die Punktnummer fiir Gitterpunkte wird als
die Position des Absteckgitters angezeigt.

Die im aktiven Konfigurationssatz definierte
Nummernmaske wird fur die Gitterpunkt-
nummer verwendet.

Nachster Schritt

WEITR (F1) Gibernimmt die Anderungen und fahrt mit SCHNURGER ABSTK
+yyy.yy +xxx.xx fort.
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SCHNURGER
Absteckung

+YYyy.yy +XXX.XX,
Seite Bez XX

Der Titel in diesem Dialog gibt die Position des Absteckgitters an, wobei +yyy.yy die
Stationierung entlang der Gitterlinie und +xxx.xx der Gitterlinienabstand ist.

Die Funktionalitat dieses Dialogs ist der von SCHNURGER XX Absteckung, Seite
Bez XX sehr dhnlich. Unterschiede zwischen den zwei Dialogen werden unten
angegeben. Siehe Kapitel "6.5 Absteckung relativ zu einer Bezugslinie/einem
Bezugsbogen" fiir Informationen tber alle anderen Softkeys und Felder.

1241
SCHNURGER, ‘+ 8

L13

L2- 8 iﬂﬂ

Ahsteckung +0 00 +10.00

Rezl inie|Map]|

SPRNG (F4)
Uberspringt die aktuell angezeigte
Stationierung und erhéht auf die

%
= o

+0.00 +10.00
hAnt:

RO : 1.4528
RE : 12.9201
AUF : 2.0551
Héhe: 1200.3749%
3DKQ: 0.0138
HESSE|

|£180° |5PRNG| LIN+ | SEITE|

nachste Stationierung. Verfligbar,
wenn MESSE (F1) angezeigt wird.
E LINIE (F5)
2 Um mit der Absteckung der nachsten
Gitterlinie zu beginnen. Die Position
JL des ersten Punktes der neuen Linie
wird durch die fir <Folgelinie:>
gewahlte Option bestimmt. Verfiig-

[@Tat

Beschreibung der Felder

bar, wenn MESSE (F1) angezeigt
wird.

Feld

Option

Beschreibung

Erstes Feld im
Dialog

Benutzer-
eingabe

Die Punktnummer beruht auf die Wahl fir <Punkt-Nr.:>in
SCHNURGER Gitter definieren. Wird eine andere
Punktnummer eingegeben, wird die nachste Punkt-
nummer trotzdem als die nachste automatisch berechnete
Punktnummer angezeigt.

<Ho6he:>

Ausgabe

Verfligbar, wenn <H6he dndern: Nein>in SCHNURGER
Konfiguration, Seite Hohen gewahlt ist.

Die Héhe der aktuellen Position wird als orthometrische
Hbhe angezeigt. Falls die orthometrische Hohe nicht
angezeigt werden kann, wird die lokale ellipsoidische
Hohe angezeigt. Falls die lokale ellipsoidische Hohe nicht
angezeigt werden kann, wird die Héhe in WGS 1984
angezeigt.

<SHo6:>

Benutzer-
eingabe

Verfiigbar fir <H6he dndern: Ja>in SCHNURGER
Konfiguration, Seite Hohen.

Die orthometrische Hohe des Absteckpunktes (Sollhéhe)
wird angezeigt. Falls die orthometrische Hohe nicht ange-
zeigt werden kann, wird die lokale ellipsoidische Hohe
angezeigt. Falls die lokale ellipsoidische Hohe nicht ange-
zeigt werden kann, wird die H6he in WGS 1984 ange-
zeigt.

Wenn eine Sollhthe eingegeben wurde und SPRNG (F4)
oder LINIE (F5) verwendet wird, wird fir den nachsten
Punkt die wahre Gitterhohe als die vorgeschlagene Hohe
angezeigt.

Nachster Schritt

SEITE (F6) wechselt zur Seite Map.

Schnurgeriist
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6.7 Abstecken auf eine Polylinie

6.7.1 Ubersicht

Beschreibung

Vorbereiten der
Daten

Optionen, um die
DXF Datei in einen
Job zu konver-
tieren

Die Schnurgerustaufgabe Abstecken auf Polylinie ermdglicht Punkte relativ zu
einer Polylinie abzustecken. Diese Option macht die Verwendung von Linien- und
Bogenelementen von CAD-Systemen so einfach wie mdglich.

Linien kdnnen mit einer der folgenden Methoden erstellt werden:

Daten von einem CAD Sytem, gespeichert in einer DXF Datei
Manuelle Erstellung von Linien mit existierenden Punkten
Messen von Linien im Feld

Verwendung von RoadRunner Alignment

Verwendung vom Trassen Editor

Erstellen von Linien in LGO

Um den elektronischen Transfer der Linien aus den Planen auf das Vermessungs-
instrument zu erméglichen, stehen verschiedene Tools zur Verfligung.

DXF Import: Die DXF Datei in das \data Verzeichnis auf der CompactFlash

Karte des GPS1200+ Instrumentes kopieren. Sobald die Karte
wieder im Instrument ist, kann das DXF Importprogramm zum
Importieren der Linien in den Job verwendet werden.

Entwurf fiir Feld: Mit diesem im LEICA Geo Office enthaltenen Modul kann die

DXF Datei in einen System1200 Job umgewandelt werden. Mit
dieser Methode kann der Transfer von verschiedenen Linien in
einen einzigen Job schnell und effizient durchgefiihrt werden.
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6.7.2 Zugriff auf Absteckung auf Polylinien & Polylinie wahlen

Zugriff Schritt-fiir-
Schritt

SCHNURGER
Polylinie wéahlen,
Seite Lin/Flach

SCHNURGER
Polylinie wéahlen,
Seite Map

Die Aufgabe Abstecken auf Polylinie in SCHNURGER Aufgaben Menii wahlen
und WEITR (F1) driicken, um SCHNURGER Polylinie wahlen aufzurufen.

Die Seite Lin/Flach ermdglicht die Auswahl einer Polylinie. Linien kénnen abhangig
von den Eingabedaten 2D oder 3D sein.

02:02 ‘+ Ao, L1 3"\ . 3 “\- = ED WEITR (F1)

SCHNUER . Wahlt die markierte Polylinie und

fahrt mit dem nachfolgenden Dialog
Typ fort.

Linio 2D EDIT (F2)

LINE10 Linic 2D .
LINE11 Linie 2D Um den Start- oder den Endstations-

LINE12 Linie 2D wert der ausgewabhlten Linie zu
LINE13 Linie 2D andern. Wenn <Start Station:>
LINE1_2 Linie 3D - .
LINE1 3 Linie 3D~ geandert wurde, wird <Ende
- !trl_aﬁl Station:> automatisch neu
WEITR| EDIT | | | IHPRT| SEITE| berechnet.
IMPRT (F5)
Um Linien oder Strassenobjekte von
einem anderen Job zu importieren,
wenn die Koordinatensysteme
kompatibel sind.
SEITE (F6)
Wechselt zu einer weiteren Seite
dieses Dialogs.
Nachster Schritt

SEITE (F6) wechselt zur Seite Map.

Die Seite Map ermdglicht in der grafischen Ansicht eine Auswahl der abzustek-
kenden Linie mit den <-- (F2) oder --> (F3) Tasten oder mit dem Stift. Nur sichtbare
Linien kdnnen gewahlt werden.

Die gewahlte Linie wird markiert und der Name wird in der oberen linken Ecke der
Grafik angezeigt.

Schnurgeriist
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6.7.3

Zugriff

SCHNURGER
Abstck,
Seite Parameter

Absteckparameter

WEITR (F1) in SCHNURGER Polylinie wahlen.

Auf dieser Seite werden Bedienparameter definiert.
Dieser Dialog besteht aus den Seiten Parameter, Koord und Map. Die Erlauterun-
gen fir die Softkeys sind fir alle drei Seiten guiltig.

02:08

Ay L1-8Y
SCHNURGER |4~ & -6 W]

£

B LPAB

Abstck: PrANF, HSP X]
Paranater |Konrd |Map

Linie Name
Start Station:
Lénge :
Ende Station :
Station
Offset :
Vert. Versatz:
Station Inkr.:

WEITR| |

LINE1_2
0.000 n  WEITR (F1)
g':g: : Ubernimmt die Parameter und fahrt
- o mit dem nachfolgenden Dialog fort.
0.000 w ZRUCK (F2)
2- ggg m Um den Stationswert um das defi-
C[oiatw nierte Stationsinterval <Station

| VORIG|NCHST| SEITE|

Inkr.:> zu reduzieren.

Beschreibung der Felder

WEITR (F3)
Um den Stationswert um das defi-
nierte Stationsinterval <Station
Inkr.:> zu erhdhen.

SEITE (F6)
Wechselt zu einer weiteren Seite
dieses Dialogs.

SHIFT PrANF (F4)
Der Stationswert wird auf den
Anfangswert des Projektes gesetzt.

SHIFT PrEND (F5)
Der Stationswert wird auf den
Endwert des Projektes gesetzt.

Feld Option Beschreibung
<Linie Name:> |Ausgabe Der Name der gewahlten Polylinie.
<Start Station:> | Ausgabe Die Startstation der Linie.
(&>  Die Startstation kann in
SCHNURGER Polylinie wahlen
mit EDIT (F2) geandert werden.
<Lidnge:> Ausgabe Die Lange der Linie.
<Ende Station:> | Ausgabe Die Endstation der Linie.

<Station:> Benutzereingabe | Die Station, bei der die Absteckung
begonnen wird. Jede Station kann einge-
geben werden.

<Offset:> Benutzereingabe | Der senkrechte Abstand zur Linie. Jeder

Wert zwischen -2000 m und 2000 m kann

eingegeben werden.
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SCHNURGER
Abstck,
Seite Koord

SCHNURGER
Abstck,
Seite Map

Feld

Option

Beschreibung

<Vert. Versatz:>

Benutzereingabe

Um die Linie vertikal zu verschieben.

<Station Inkr.:>

Benutzereingabe

Die Distanz zwischen den einzelnen Statio-
nenas Interval, mit der Stationen abgesteckt

werden. Die Inkrementierung beginnt mit
dem in <Station:> angegebenen Wert.

Nachster Schritt

SEITE (F6) wechselt zur Seite Koord.

Auf dieser Seite konnen die Koordinatenwerte des abzusteckenden Punktes liber-

prift werden.

Nachster Schritt

SEITE (F6) wechselt zur Seite Map.

Auf dieser Seite kann die Position der Punkte visualisiert werden. Die Ubersicht zeigt
die horizontale Geometrie und die horizontalen und vertikalen Knotenpunkte.

Nachster Schritt

WEITR (F1) wechselt zu SCHNURGER Absteckung.

Schnurgeriist
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6.7.4 Absteckoperation

Zugriff WEITR (F1) in SCHNURGER Absteckung.

Grundregeln fiir die P P1
Absteckung einer

Polylinie

P3
P4
P5

P7
P1
P2’
P3’
P4’
P5’

TPS12_234

P6’
P7

P8’

AP - Anfang des Projekts

P2 AB- Anfang des Bogens

RP - Radiuspunkt
EB - Ende des Bogens
SP - Schnittpunkt

P6 WP - Winkelpunkt

EP - Ende des Projekts

AP - Anfang des Projekts

AB - Anfang des Bogens

SP - Schnittpunkt

EB - Ende des Bogens

WP-R - Winkelpunkt, riickwartige
Tangente

HP - Halbierendenpunkt

WP-V - Winkelpunkt, vorwartsge-
richtete Tangente

EP - Ende des Projekts

Allgemeine Elemente:

"Kurve - Kurvensegment
Verlangerung - Verlangerung der Linie
MK - Mitte Kurve-

Gerade - Geradensegment

SCHNURGER
Absteckung,
Seite Abstck

02:10
SCHNURGER

L1a"\. F

¥

[aTa i
HESSE|3D K0|180°| VORIG|NCHST|SEITE|

Die Erlauterungen fir die Softkeys sind fiur alle Seiten gultig.

"
5 S
X]

MESSE (F1)

Startet die Punktmessung. Das Icon
fir den Positionsmodus wechselt zum
statischen Icon. (F1) wechselt zu
STOP. Der Unterschied zwischen der
aktuellen Position und dem Absteck-
punkt wird fortlaufend angezeigt.

STOP (F1)

Beendet die Punktmessung. Das Icon
fur den Positionsmodus wechselt zum
bewegten Icon. (F1) wechselt zu
SPEIC.

SPEIC (F1)

Speichert den gemessenen Punkt.
(F1) wechselt zu MESSE. Offnet
SCHNURGER Ergebnisse.

ZRUCK (F4)

Um den Stationswert um das definierte
Stationsinterval <Station Inkr.:> zu
reduzieren.

WEITR (F5)

Um den Stationswert um das definierte
Stationsinterval <Station Inkr.:> zu
erhéhen.
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Beschreibung der Felder

SEITE (F6)

Wechselt zu einer weiteren Seite
dieses Dialogs.

SHIFT KONF (F2)

Um Schnurgeriist zu konfigurieren.

SHIFT POS2D (F3)

Positioniert das Fernrohr (X,Y) auf den
abzusteckenden Punkt.

SHIFT POS3D (F4)

Positioniert das Fernrohr (X,Y,Z) auf
den abzusteckenden Punkt.

SHIFT INDIV (F5) und SHIFT LFD (F5)
Wechselt zwischen der Eingabe einer
individuellen Punktnummer, die sich
von der definierten Nummernmaske
unterscheidet, und der laufenden
Punktnummer entsprechend der
Nummernmaske.

Feld

Option

Beschreibung

Erste Zeile im Dialog

Benutzereingabe

Punktnummer des Absteckpunktes.

<hA:>

Benutzereingabe

Die Standardantennenhéhe aus dem
aktiven Konfigurationssatz wird vorge-
schlagen. Das Andern der Antennen-
hohe an dieser Stelle bewirkt nicht,
dass die im aktiven Konfigurationssatz
definierte Standardantennenhéhe
aktualisiert wird.

Dritte Zeile im Dialog

Benutzereingabe

Die aktuell abzusteckende Station.
Editierbar.

<AHo6he:>

Ausgabe

Zeigt die Differenz zwischen der Héhe
der aktuellen Position und der abzu-
steckenden Hohe an.

<Ht:>

Ausgabe

Die Héhe der aktuellen Position wird als
orthometrische Hohe angezeigt. Falls
die orthometrische H6he nicht ange-
zeigt werden kann, wird die lokale ellip-
soidische Hohe angezeigt. Falls die
lokale ellipsoidische Hohe nicht ange-
zeigt werden kann, wird die Héhe in
WGS 1984 angezeigt.

Nachster Schritt

SEITE (F6) wechselt zur Seite Details.

Schnurgeriist
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SCHNURGER

Absteckung,
Seite Details

Diese Seite zeigt Zusatzinformationen zum abzusteckenden Punkt an.

Beschreibung der Felder

Feld

Option

Beschreibung

<Entwurf Stat:>

Benutzereingabe

Abzusteckende Station. Editierbar.

<Entwurf Ofset:>

Benutzereingabe

Abzusteckender Offset. Editierbar.

<Entwurf Hohe:>

Benutzereingabe

Die orthometrische Hohe des Absteck-
punktes (Entwurfhéhe) wird angezeigt.
Falls die orthometrische Hohe nicht ange-
zeigt werden kann, wird die lokale ellipso-
idische Hohe angezeigt. Falls die lokale
ellipsoidische Hohe nicht angezeigt
werden kann, wird die Héhe in WGS 1984
angezeigt.

Néachste Seite

Schritt | Beschreibung

1. SEITE (F6) wechselt zur Seite Map, die eine interaktive Ansicht der Daten

unterstitzt.

2. MESSE (F1), STOP (F1) und SPEIC (F1) wechselt zu SCHNURGER

Resultate.
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6.7.5 Resultate der Absteckung

Zugriff

SCHNURGER
Resultate,
Seite Allgem

MESSE (F1), STOP (F1) und dann SPEIC (F1) in SCHNURGER Absteckung.

01:14 H_ L1a"\.>l?
8

SCHNURGER

[Knnrd [Map]
Punkt Nr. :
Punkt Code
Gemess. Stat.
Gemess. Ofset:
Entwurf Héhe :
Gemess. Hohe :

SPEIC| | +HOHE|

Resultate: FrANF HSP

N
B

WEITR (F1)
um zu SCHNURGER Absteckung
zurlickzukehren.

0
<Nene>4{| +HOHE (F3)

1020.400 = Um einen vertikalen Offset zur
5008.400 n N . .. .
0.000 n Entwurfhéhe hinzuzufigen und die
-1.250 neue Hohe anzuzeigen.
SEITE (F6)
@ia® Wechselt zu einer weiteren Seite
| | SEITE| dieses Dialogs.

Beschreibung der Felder

Feld

Option

Beschreibung

<Punkt-Nr.:>

Ausgabe

Die Punktnummer des abgesteckten Punktes.

<Punkt Code:>

Benutzer-
eingabe

Mit Codeliste

Einen Code von der Auswahlliste wahlen. Fir
die Auswahl stehen nur Punktcodes zur Verfu-
gung.

<Kein(e)> wahlen, um einen Punkt ohne
Code zu speichern oder um Autolinien ohne
Code zu erzeugen.

Ohne Codeliste
Einen Code manuell eingeben.

----- um einen Punkt ohne Code zu speichern
oder um Autolinien ohne Code zu erzeugen.

<Gemess. Stat:>

Ausgabe

Die fiir den abgesteckten Punkt berechnete
Station.

<Gemess Offset:>

Ausgabe

Der berechnete Offset des abgesteckten
Punktes von der Polylinie.

<Entwurf Hohe:>

Ausgabe

Die Entwurf Hohe des Zielpunktes kann
eingegeben werden. Der vorgeschlagene
Wert fiir die <Entwurf Hohe:> ist so, wie er in
dem <Ho6hen:> Feld in SCHNURGER Konfi-
guration, Seite Hohen konfiguriert wurde.

<Gemess Hohe:>

Ausgabe

Die am abgesteckten Punkt gemessene
Hohe.

Nachster Schritt

SEITE (F6) wechselt zur Seite Koord.

Schnurgeriist
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SCHNURGER Auf der Seite Koord werden die Entwurfskoordinaten und die Differenzen zu den
Resultate, gemessenen Koordinaten angezeigt.
Seite Koord

Nachster Schritt
SEITE (F6) wechselt zur Seite Map.

SCHNURGER Auf der Seite Map werden die Daten grafisch dargestellt.
Resultate,
Seite Map Nachster Schritt

SEITE (F6) wechselt zur ersten Seite in diesem Dialog.

110 GPS1200+ Schnurgeriist



7 Bezugsebene

7.1 Ubersicht

Aufgabenstel-
lungen

&

Definition einer
Bezugsebene

&

Geneigte Ebene

Das Applikationsprogramm Bezugsebene kann fiir folgende Aufgabenstellungen

verwendet werden:

*  Messung von Punkten, um die senkrechte Distanz zur Ebene zu berechnen und
zu speichern.

* Ansicht und Speicherung der Instrumenten- und/oder der lokalen Koordinaten
(Koordinaten in der Ebene) der gemessenen Punkte.

* Ansicht und Speicherung der Héhendifferenzen von den gemessenen Punkten
zur Ebene.

Ebenen kénnen nur mit Gitterkoordinaten berechnet werden.

Bezugsebenen werden in einem Rechtssystem erstellt. Fir zwei eine Ebene definie-
rende Punkte wird eine vertikale Ebene verwendet. Eine Bezugsebene wird durch
die X-Achse und die Z-Achse der Ebene definiert. Die Y-Achse der Ebene definiert
die positive Richtung der Ebene.

« Fur GPS1200+ ist das Applikationsprogramm Bezugsebene nur firr geneigte
Ebenen anwendbar.

* Flr TPS1200+ ist das Applikationsprogramm Bezugsebene auch fir vertikale
Ebenen anwendbar.

Eine beliebige Anzahl von Punkten definieren die Ebene. Die Achsen der geneigten
Bezugsebene sind:

a
1 z

.|

o
GPS12_147 >b 48127148 > b
a Hoéhe a Hohe
b Ost b Ost
N Nord N Nord
P1  Ursprung der Ebene P1  Ursprung der Ebene
X X-Achse der Ebene X X-Achse der Ebene
Y Y-Achse der Ebene Y Y-Achse der Ebene
z Z-Achse der Ebene z Z-Achse der Ebene
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Offset der Ebene

cmmmm-BN

TPS12_164 TPS12_164a
P1 Ursprung der Ebene P1 Ursprung der Ebene
P2 Punkt, der den Offset der Ebene defi-
X X-Achse der Ebene niert
Y Y-Achse der Ebene P2’ P2 projiziert auf die Originalebene
Z Z-Achse der Ebene d1 Offset definiert durch P2
d1 Positiver Offset X X-Achse der Ebene
d2 Negativer Offset Y Y-Achse der Ebene

Z Z-Achse der Ebene
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7.2 Konfiguration einer Bezugsebene

Zugriff Schritt-fir- - [gepritt [Beschreibung
Schritt —
1. PROG driicken.
2. Bezugsebene markieren.
3. WEITR (F1)
4 In BEZUGEBENE Start Bezugsebene die Taste KONF (F2) driicken, um
BEZUGEBENE Konfiguration aufzurufen.
BEZUGEBENE

11:38 &, L1 3
BEZ-EBENE ‘+ 8

Konfiguration,
Kenfiguration

Seite Parameter

>s = = gO| WEITR (F1)
B oepg

Ubernimmt die Anderungen und
kehrt zu dem Dialog zurtck, von dem

Paranster|Prikl
Displaymaske :

dieser Dialog ausgewahlt wurde.

<Keinie)>[0
DMASK (F3)

Hax *ad fiir Um die angezeigte Displaymaske zu
Ebene def. 0.3000 n editieren. Verfiigbar, wenn
Display Alle Punkte {| <Displaymaske:.> agf der Seite
Parameter markiert ist.
SHIFT INFO (F5)
Ulat Zeigt zusatzliche Informationen tber
WEITR| | | | | SEITE|

den Namen des Applikationspro-
gramms, die Versionsnummer, das
Versionsdatum, das Copyright und
die Artikelnummer an.

Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung
<Display- Auswalhlliste | Die benutzerdefinierte Displaymaske wird in BEZU-
maske:> GEBENE Punkte auf der Ebene messen angezeigt.
<Max *Ad fiir | Benutzerein- | Die maximale senkrechte Abweichung der gemes-
Ebene def.:> |gabe senen Punkte von der berechneten Ebene.
<Display:> Dieser Parameter definiert die Punkte, die auf den
Seiten Plot und Map des Applikationsprogramms
Bezugsebene im Grundriss dargestellt werden.
Alle Punkte |Stellt alle Punkte dar.
Pkte im Stellt die Punkte innerhalb der definierten
Abschnit <Abschn.Breite:> dar.
<Abschn. Benutzerein- | Verflgbar fiir <Display: Pkte im Abschnit>. Diese
Breite:> gabe Diatanz ist fiir beide Seiten der Ebene glltig. Wenn
Linien und Flachen in einer besonderen Map Seite
dargestellt werden sollen, dann werden auch Teile
der Linien und Flachen, die innerhalb des definierten
Abschnitts liegen, dargestellt.
Nachster Schritt

SEITE (F6) wechselt zur Seite Prtkl. Siehe Kapitel "1.2 Konfiguration eines
Messprotokolls".

Bezugsebene
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7.3

Beschreibung

Bezugsebene Management

Messen relativ zur Ebene

Eine Bezugsebene wird verwendet, um Punkte relativ zur Ebene zu messen.

* Bezugsebenen kdnnen im aktiven Job erstellt, editiert, gespeichert und geléscht

werden.
» Die Bezugsebenen kénnen flr einen spateren Gebrauch wieder aufgerufen
werden.
» Die Ebene kann durch einen Punkt oder einen definierten Offset verschoben
werden.
Zugriff Schritt | Beschreibung
1. Siehe Kapitel "1.1 Starten eines Applikationsprogramms", um BEZUGE-
BENE Start Bezugsebene aufzurufen.
2. WEITR (F1) ruft BEZUGEBENE Auswahl Aufgabe & Bezugsebene auf.
BEZUGEBENE Beschreibung der Felder
Auswahl Aufgabe Feld Obti Beschreib
& Bezugsebene e ption eschreibung
<Aufgabe:> Auf Ebene messen | Die Koordinaten der gemessenen

Punkte werden relativ zur Bezugsebene
berechnet.

<Zu verw.Ebene:> |Neue Ebene
Aus Job wahlen

Definiert eine neue Bezugsebene.

Die Bezugsebene wird in
<Bezugsebene:> definiert.

<Bezugsebene:> |Auswahlliste

Verfugbar fir <Zu verw.Ebene: Aus
Job wahlen>. Die Bezugsebene, die
verwendet wird.

<Anzahl Punkte:> |Ausgabe

Verfugbar fir <Zu verw.Ebene: Aus
Job wéahlen>. Die Anzahl der Punkte,
die fiir die Definition der in
<Bezugsebene:> angezeigten Ebene
verwendet wird.

<Std Abw.:> Ausgabe

Standardabweichung der flr die Defini-
tion der Ebene verwendeten Punkte. ---
-- wird angezeigt, wenn weniger als vier
Punkte vorliegen.

<Max Ad:> Ausgabe

Maximale Distanz zwischen den gemes-
senen Punkten und der berechneten
Ebene. ----- wird angezeigt, wenn
weniger als vier Punkte vorliegen.

<Offset:> Ausgabe

Die verwendete Offsetmethode, wie in
BEZUGEBENE XX Bezugsebene,
Seite Offset definiert.

<Ursprung:> Ausgabe

Die verwendete Ursprungsmethode, wie
in BEZUGEBENE XX Bezugsebene,
Seite Ursprung definiert.
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BEZUGEBENE
Neue Bezugs-
ebene, Seite
Allgem.

Nachster Schritt

WENN

DANN

eine neue Ebene
erstellt werden soll

WEITR (F1) ruft BEZUGEBENE Neue Bezugsebene, Seite
Allgem. auf. Siehe Abschnitt " BEZUGEBENE Neue
Bezugsebene, Seite Allgem.".

eine Ebene editiert
werden soll

<Zu verw.Ebene: Aus Job wihlen> wahlen. <Bezugs-
ebene:> markieren. ENTER ruft BEZUGEBENE Manage
Bezugsebene auf. EDIT (F3) ruft BEZUGEBENE
Bezugsebene editieren, Seite Allgem.. Siehe Kapitel
"BEZUGEBENE Neue Bezugsebene, Seite Allgem.".

&

Das Editieren einer Bezugsebene ist dhnlich dem
Erstellen einer neuen Bezugsebene. Der Einfach-
heit halber wird nur BEZUGEBENE Neue Bezugs-
ebene erljutert.

Punkte relativ zu
einer Ebene
gemessen werden
sollen

WEITR (F1) ruft BEZUGEBENE Punkte auf der Ebene
messen, Seite Bezug auf. Siehe Kapitel "7.4 Messen von
Punkten auf der Bezugsebene".

Beschreibung der Felder

Feld

Option Beschreibung

<Bezugsebene:>

Benutzereingabe | Die Nummer der neuen Bezugsebene.

<Anzahl Punkte:>

Anzahl der flr die Definition der Ebene
verwendeten Punkte.

Ausgabe

<Std Abw.:>

Ausgabe Standardabweichung der fir die Definition
der Ebene verwendeten Punkte. ----- wird
angezeigt, wenn weniger als vier Punkte

vorliegen.

<Max Ad:>

Ausgabe Maximale Distanz zwischen den gemes-
senen Punkten und der definierten Ebene.
----- wird angezeigt, wenn weniger als vier

Punkte vorliegen.

Nachster Schritt

SEITE (F6) wechselt zur Seite BEZUGEBENE Neue Bezugsebene, Punkte.
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BEZUGEBENE
Neue Bezugs-
ebene, Seite
Punkte

BEZUGEBENE
Neue Bezugs-
ebene, Seite

1644 4, L1 6"" oy BN
BEZ -EBEME ‘+ 7 -ﬁ{ B oo
Neue Bezugsebene

SPEIC (F1) berechnet und speichert die
Bezugsebene.

HINZU (F2)

e e Um Punkte von BEZUGEBENE

0.0061 Ja Daten: Job Name zur Definition der
Ebene hinzuzufiigen.

VERW (F3)
Wechselt zwischen Ja und Nein fir
den markierten Punkt.

Oia® LOSCH (F4)

SPEIC|2US P| VERW | LOSCH| MESS | SEITE| Entfernt den markierten Punkt von
der Liste.

MESS (F5)
Misst einen Punkt, der fur die Ebene
verwendet werden soll.

SHIFT URSPR (F4)
Verwendet den markierten Punkt als
Ursprung der Ebene.

Beschreibung der Spalten

Spalte Beschreibung

Ad(m) Zeigt den senkrechten Abstand des Punktes von der Ebene an.

* Wird rechts vom Punkt angezeigt, wenn der Punkt als Ursprung der

Ebene verwendet wird.

v Wird links vom Punkt angezeigt, wenn der Punkt ausserhalb der maxi-
malen Distanz zwischen einem Punkt und der berechneten Ebene,
wie in BEZUGEBENE Konfiguration, Seite Parameter definiert,
liegt.

Nachster Schritt
SEITE (F6) wechselt zur Seite BEZUGEBENE Neue Bezugsebene, Ursprung.

16:46 Ao, L1 6 >B
BEZ-EBENE ‘+ 7

Neue Bezugsebene

Allgem  |Punkte |l lrsprung |[0f feet |Pint

lj
=

Ursprung Verw als Ursp: TR e le|] SPEIC (F1) berechnet und speichert die
Lokale Koordinaten eingeben von Bezugsebene.
Urpsrung (Punkt mit *) RICHT (F5)
X-Koord 1000.0000 n Verfiigbar, wenn <Punkt:> markiert
Z-Koord ' 1000.0000 = ist. Ruft BEZUGEBENE Messen:
Et:k‘ff' + vert Ebene R‘Cht;:gasﬂ:l XX auf. Misst einen Punkt, um die

: [lad positive Richtung der Ebene zu defi-

SPEIC| | | | RICHT | SEITE| nieren.
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BEZUGEBENE
Neue Bezugs-
ebene, Seite Offset

Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung

<Verw als Ursp:> | Ebene Koord. Punktergebnisse werden zusatzlich mit X,
Y, Z Koordinaten, die auf ein lokales Koor-
dinatensystem der Ebene basieren,

gespeichert.

Die Punkte der Ebene werden in das natio-
nale Koordinatensystem transformiert.

Instr Koord.

<X-Koord:> oder |Benutzereingabe |Verflgbar fir <Verw als Ursp: Ebene

<Z-Koord:> Koord.>. Lokale X- oder Z-Koordinate des
Ursprungs eingeben. Der Ursprung wird als
Projektion des gemessenen Punktes auf
die berechnete Ebene definiert.

<Punkt:> Auswahlliste Definiert die Richtung der Y-Achse.

Nachster Schritt

SEITE (F6) wechselt zur Seite BEZUGEBENE Neue Bezugsebene, Offset.

16:47
BEZ-EBENE

4, L1 6 * s
& 5 24
Neue Bezugsehene
Allgen |Punkte]llrsprung [0 faet [P1nt ]
Eingab O0ffset: Uber Punkt Nr. 4
0ffset PtNr. :

-1.1447 n

Offsct SPEIC (F1) berechnet und speichert die
Bezugsebene.
OFSET (F5)
Verflgbar, wenn <Offset PtNr.:>
EEX markiert ist. Misst einen Punkt, um
SPEIC| | | | OFSET| SEITE| den Offset Punkt zu definieren.

Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung

<Eingab Offset:> | Auswabhlliste |Ein Offset kann durch einen Punkt oder eine
Distanz definiert werden. Die definierte Ebene
wird entlang der Y-Achse um den Offset
verschoben.

<Offset PtNr.:> | Auswahlliste |Verfiigbar fiir <Eingab Offset: Uber Punkt

Nr.>. Punktnummer des Offset Punktes.

<Offset:> Benutzerein- | Distanz, um welche die Ebene entlang der Y-
gabe oder Achse versetzt wird.
Ausgabe

Nachster Schritt

SEITE (F6) wechselt zur Seite BEZUGEBENE Neue Bezugsebene, Plot.
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BEZUGEBENE Die dargestellten Punkte sind von den Einstellungen in BEZUGEBENE Konfigura-
Neue tion, Seite Parameter abhangig. Punkte, die die Ebene definieren, werden in
Bezugsebene, schwarz dargestellt, die anderen Punkte werden in grau dargestellt.
Seite Plot

Softkey Beschreibung

SHIFT LAGE (F1) Zugriff auf die Aufrissdarstellung der Ebene.

SHIFT PLAN (F1) Zugriff auf die Grundrissdarstellung der Ebene.

Nachster Schritt

SPEIC (F1) berechnet und speichert die Bezugsebene.
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7.4 Messen von Punkten auf der Bezugsebene

Zugriff

Schritt | Beschreibung

1. Siehe Kapitel "1.1 Starten eines Applikationsprogramms", um BEZUGE-
BENE Start Bezugsebene aufzurufen.

WEITR (F1) ruft BEZUGEBENE Auswahl Aufgabe & Bezugsebene auf.

3. BEZUGEBENE Auswahl Aufgabe & Bezugsebene

Eine Bezugsebene auswahlen.

4. WEITR (F1) ruft BEZUGEBENE Punkte auf der Ebene messen, Seite
Bezug auf.

BEZUGEBENE
Punkte auf der Ebene messen, Seite Bezug

1138 ‘ ST w C Al MESSE (F1)
BEZ-EBENE + 8 B LAB Startet die Aufzeichnung von stati-
Punkte auf der Ebe"e messe“ X schen Messungen. Das Icon fiir den
-;‘”L’g :‘ 1]Map| ” Positionsmodus wechselt zum stati-
Antonnonhéhe - 20000 = schen Icon. (F1) wechselt zu STOP.
Offsct Ad -33.3075 n | STOP(F1)
Offset AH : 33.3082 n Beendet die Aufzeichnung von stati-
schen Messungen, wenn ausreichend
Ost : 764338.9105 u Daten gesammelt sind. (F1) wechselt
Nord : 252968.2946 n— 2u STOP.
Héhe : 584.4346 n x|
[@ias SPEIC (F1)
HESSE]| | | VERGL| EBENE| SEITE| Speichert den gemessenen Punkt.
(F1) wechselt zu MESSE.
VERGL (F4)

Berechnet die Offsets von friiher
gemessenen Punkten.
EBENE (F5)
Editiert die ausgewahlte Bezugsebene.
SHIFT INDIV (F5) und SHIFT LFD (F5)
Wechselt zwischen der Eingabe einer
individuellen Punktnummer, die sich
von der definierten Nummernmaske
unterscheidet, und der laufenden
Punktnummer entsprechend der

Nummernmaske.
Beschreibung der Felder
Feld Option Beschreibung
<Offset ALot-d:> | Ausgabe Der senkrechte Abstand zwischen den gemes-

senen Punkten und der ausgeglichenen Ebene.

<Offset AH:> Ausgabe Der vertikale Abstand zwischen den gemes-

senen Punkten und der ausgeglichenen Ebene.

Nachster Schritt
SEITE (F6) wechselt zur Seite BEZUGEBENE Punkte auf der Ebene messen, Map.
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BEZUGEBENE
Punkte auf der
Ebene messen,
Seite Map

Softkey

Beschreibung

SHIFT LAGE (F1)

Zugriff auf die Aufrissdarstellung der Ebene.

SHIFT PLAN (F1)

Zugriff auf die Grundrissdarstellung der Ebene.

Nachster Schritt

SEITE (F6) wechselt zu einer weiteren Seite dieses Dialogs.
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8 Absteckung

8.1 Ubersicht

Beschreibung

Absteckmethoden

&

Koordinatensy-
stem

Ursprung der Héhe

Das Applikationsprogramm Absteckung ermdglicht es, Punkte mit bekannten Koor-

dinaten im Gelande abzustecken. Diese koordinatenmaRig bekannten Punkte sind

die Absteckpunkte. Die Absteckpunkte kénnen

* mit LGO in einen Job auf den Empfanger ibertragen worden sein.

* bereits in einem Job auf dem Empfanger sein.

» von einer ASCII Datei in einen Job auf den Empfanger mit Hauptmenii:
Im/Export\Import in Job Gbertragen worden sein.

Ein Absteckpunkt kann als Kontrolle manuell gemessen werden.

Punkte kénnen mit unterschiedlichen Methoden abgesteckt werden:
* Polare Absteckung. *  Orthogonale Absteckung.

Die Absteckung ist mdglich fir <RT Modus: Rover> und <RT Modus: Kein(e)>.

Punkte kdénnen nicht abgesteckt werden, wenn sich das aktive Koordinatensystem
und das Koordinatensystem, in dem die Absteckpunkte gespeichert sind, unter-
scheiden. Beispiel: Die Absteckpunkte sind mit lokalen Koordinaten gespeichert und
das aktive Koordinatensystem ist das WGS 1984.

Die Héhen der Absteckpunkte kdnnen folgenden Ursprung haben

« die vertikale Komponente eines + aus einem Digitalen Gelande Modell.
Koordinatentripel.
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8.2

Zugriff

ABSTECKUNG
Konfiguration,
Seite Allgemein

Konfiguration der Absteckung

Schritt | Beschreibung

1. PROG driicken.

Absteckung markieren.

2
3. |WEITR (F1)
4

In ABSTECKUNG Absteckung Start die Taste KONF (F2) driicken, um
ABSTECKUNG Konfiguration auszuwahlen.

Die unten aufgefiihrten Erklarungen zu den Softkeys gelten fiir alle Seiten, ausser

es ist anders angegeben.

TR TN

Allgemein |Rhecks [Hihen | Prik]
Orientieren nach Norden[JI8
g

12:54
ABSTECKEN

4, L1 6"\

Absteckmodus : Orthogonal 4|
Displaymaske : <Kein(e)>
Nachbarpunkt : Nein |
PNr speichern: Wie Abstck PtJ_l_[
@iag
WEITR| | | | | SEITE|

Beschreibung der Felder

WEITR (F1)
Ubernimmt die Anderungen und
kehrt zu dem Dialog zuruick, von dem
dieser Dialog ausgewahlt wurde.

DMASK (F3)
Verfugbar, wenn die <Display-
maske:> auf der Seite Allgemein
markiert ist. Um die gegenwartig
ausgewahlte Displaymaske zu
editieren.

SHIFT INFO (F5)
Zeigt den Programmnamen, die
Versionsnummer, das Versions-
datum, das Copyright und die Artikel-
nummer an.

Feld Option

Beschreibung

<Orientieren:>

nach Norden

zur Sonne

zum letzten Pkt
Punkt(AbstckJob)

Die fir die Absteckung verwendete
Bezugsrichtung.

Die in der Grafik gezeigte Nordrichtung,
bezogen auf das aktive Koordinatensy-
stem.

Die Position der Sonne, berechnet mit
Hilfe der aktuellen Position, der Zeit und
des Datums.

Jeweils der zuletzt gespeicherte Punkt.

Ein Punkt aus <Absteck. Job:>, der in
ABSTECKUNG Absteckung Start
ausgewahlt wird.

Punkt(MessJob) Ein Punkt aus <Mess Job:>, der in
ABSTECKUNG Absteckung Start
ausgewahlt wird.
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Feld

Option
Linie(AbstckJob)

Linie(MessJob)

in Pfeilrichtung

Beschreibung

Die Orientierungsrichtung ist parallel zu
einer Bezugslinie aus <Absteck.
Job:>, die in ABSTECKUNG Abstek-
kung Start ausgewanhlt wird. Das
Listenfeld 6ffnen, um eine Bezugslinie
zu erstellen, zu editieren oder zu
I6schen.

Die Orientierungsrichtung ist parallel zu
einer Bezugslinie aus <Mess Job:>, die
in ABSTECKUNG Absteckung Start
ausgewahlt wird. Das Listenfeld 6ffnen,
um eine Bezugslinie zu erstellen, zu
editieren oder zu l6schen.

Die Orientierungsrichtung weist von der
aktuellen Position zum Absteckpunkt.
Die Grafik zeigt einen Pfeil, der in Rich-
tung Absteckpunkt weist.

<Zu:>

Auswahlliste

Verfligbar fir <Orientieren:
Punkt(AbstckJob)>, <Orientieren:
Punkt(MessJob)>, <Orientieren:
Linie(AbstckJob)> und <Orientieren:
Linie(MessJob)>. Wahl des Punktes
oder der Linie, der/die fiir die Orientie-
rung verwendet wird.

<Absteckmodus:>

Polar

Orthogonal

Absteckungsmethode.

Die Richtung von der Orientierungsrefe-
renz, die Horizontaldistanz und der Auf-
/Abtragswert werden angezeigt.

Die Distanz vorwarts/rlickwarts zum
Punkt, die Distanz rechts/links zum
Punkt und der Auf-/Abtragswert werden
angezeigt.

<Displaymaske:>

Auswahlliste

Benutzerdefinierte Displaymaske, die in
ABSTECKUNG XX Absteckung ange-
zeigt wird.

<Nachbarpunkt:>

Ja

Nein

Reihenfolge der vorgeschlagenen
Absteckpunkte.

Nach dem Abstecken und Speichern
eines Punktes, wird der koordinatenmé-
Rig nachstgelegene Punkt als folgender
Absteckpunkt vorgeschlagen.

Nach dem Abstecken und Speichern
eines Punktes, wird der nachfolgende
Punkt aus dem <Absteck. Job:> vorge-
schlagen.

Absteckung
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Feld

Option

Beschreibung

<PNr speichern:>

Wie Abstck Pt

Prafix

Suffix

Die abgesteckten Punkte werden mit
derselben Punktnummer wie die
Absteckpunkte gespeichert.

Flgt die Einstellung fir
<Préfix/Suffix:> vor den urspriingli-
chen Punktnummern hinzu

Flgt die Einstellung fir
<Préfix/Suffix:> nach den urspriingli-
chen Punktnummern hinzu

<Prafix/Suffix:>

Benutzereingabe

Verflugbar fir <PNr speichern: Prafix>
und <PNr speichern: Suffix>. Die
Bezeichnung mit bis zu vier Zeichen
wird am Anfang oder am Ende der
Nummer des abgesteckten Punktes
eingefigt.

Nachster Schritt

SEITE (F6) wechselt zur Seite Checks.

ABSTECKUNG Beschreibung der Felder
Konfiguration,
Seite Checks Feld Option Beschreibung
<Pos Check:> Ja oder Nein Die horizontale Koordinatendifferenz
zwischen dem abgesteckten Punkt und dem
Absteckpunkt kann tberpriift werden.
<Pos Limit:> Benutzereingabe | Verfligbar fir <Pos Check: Ja>. Eingabe
der maximalen horizontalen Koordinatendif-
ferenz.
<Ho6hen Check:>|Ja oder Nein Die vertikale Koordinatendifferenz zwischen
dem abgesteckten Punkt und dem Absteck-
punkt kann Uberpriift werden.
<Hohen Limit:> |Benutzereingabe | Verfligbar,wenn <H6hen Check: Ja>
gewahlt ist. Eingabe der maximal erlaubten
vertikalen Differenz.
<Beep bei Pkt:> |Ja oder Nein Der Empfanger gibt ein akustisches Signal,
wenn der horizontale Abstand zum Absteck-
punkt weniger als die eingestellte <Dist
vom Pkt:> ist.
<Dist vom Pkt:> |Benutzereingabe | Verfligbar fiir <Beep bei Pkt: Ja>. Der hori-
zontale Abstand zum Absteckpunkt, ab dem
ein akustisches Signal erténen soll.
Néchster Schritt
SEITE (F6) wechselt zur Seite Hohen.
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ABSTECKUNG Beschreibung der

Felder

Konfiguration,

Seite Hohen Feld

Option

Beschreibung

<Ho6hen Exz.:>

Benutzereingabe

Ermoglicht die Addition eines konstanten
Hohenoffsets zu den abzusteckenden
Punkthéhen oder zum DGM.

<Ho6he dndern:>

Nein

Die H6he des Absteckpunktes wird
wahrend der Absteckung angezeigt. Der
Wert kann gedndert werden.

Die Hohe der aktuellen Position wird
wahrend der Absteckung angezeigt. Der
Wert kann nicht geéndert werden.

<DGM aktiv:>

Nein

nur DGM

DGM &
AbsteckJob

Verflgbar, wenn DGM Absteckung tber
einen Lizenzcode freigeschaltet wurde.

DGM Datei wird nicht verwendet. Die
Lage und Hohe der Punkte des
<Absteck. Job:> werden abgesteckt.

Aktiviert die Hohenabsteckung ohne
Lage. Die Hohen werden relativ zum
ausgewahlten <DGM Job:> abgesteckt.
Es werden keine konkreten Punkte abge-
steckt.

Die Lage der Punkte des <Absteck.
Job:> werden abgesteckt. Die abzustek-
kenden Hohen werden dem <DGM Job:>
enthommen.

Nachster Schritt

WENN

DANN

ein Protokoll konfi-
guriert werden soll

SEITE (F6) wechselt zur Seite Prtkl. Siehe Kapitel "1.2 Konfi-
guration eines Messprotokolls".

die Konfiguration
beendet ist

WEITR (F1) kehrt zu ABSTECKUNG Absteckung Start
zuriick, ein weiteres WEITR (F1) ruft ABSTECKUNG XX
Absteckung auf.

Absteckung
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8.3 Absteckung

Diagramme Die Diagramme zeigen Beispiele fir die Absteckung mit <Orientieren: nach
Norden>.
Orthogonal
PO  Aktuelle Position
P1  Absteckpunkt
d1 <VO> oder <RU>
d2 <RE> oder <LI>
d3 <AUF> oder <AB>
PO  Aktuelle Position
P1  Absteckpunkt
d1 <DIST:>
d2 <AB:> oder <AUF:>
a <RICH:>
Zugriff Siehe Kapitel "8.2 Konfiguration der Absteckung"”, um ABSTECKUNG XX Abstek-
kung aufzurufen.
ABSTECKUNG Die abgebildeten Seiten zeigen die typischen Konfigurationseinstellungen. Eine
XX Absteckung, zusatzliche Seite wird angezeigt, wenn eine benutzerdefinierte Displaymaske
Seite Abstck verwendet wird.
11:39 H_ UNEE 3"\ & 5~ zgu‘ MESSE (F1)
ABSTECKEN & B <A Startet die Messung des Absteck-
°ale Ahs'teck““g X] punktes. (F1) wechselt zu STOP. Der
1 Unterschied zwischen der aktuellen
hAnt: 2.0000 n Position und dem Absteckpunkt wird
RO : 0.0049 o ; fortlaufend angezeigt.
LI : 0.0061 n ©| STOP (F1)
:zh : 120: ' ::2: ' JL Beendet die Messung des Absteck-
SDK‘Z; 0 0115 'r: punktes. (F1) wechselt zu SPEIC.
[OTa® Nach Beendigung der Messungen
HESSE|beiNr|180°| | HESS |SEITE| werden die Unterschiede zwischen
dem gemessenen Punkt und dem
Absteckpunkt angezeigt.
SPEIC (F1)
Speichert den gemessenen Punkt.
(F1) wechselt zu MESSE.
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beiNr (F2)
Durchsucht <Absteck. Job:> nach
dem Punkt, der sich am nachsten zur
aktuellen Position befindet. Der
Punkt wird als Absteckpunkt ausge-
wahlt und im ersten Feld des Dialogs
angezeigt. Verfigbar, wenn MESSE
(F1) angezeigt wird.

+180° (F3)
Kehrt die Grafik um.

MESS (F5)
Misst zusatzliche Punkte, die
wahrend der Absteckung gebraucht
werden kénnen. Durch Driicken von
SHIFT BEEND (F6) oder ESC
kehren Sie zur Absteckung zuriick.
Verfluigbar, wenn MESSE (F1) ange-
zeigt wird.

SHIFT KONF (F2)
Um das Applikationsprogramm
Absteckung zu konfigurieren.
Verfluigbar, wenn MESSE (F1) ange-
zeigt wird.

SHIFT VERB (F3) und SHIFT TRENN
(F3)
Wahlt die Nummer der Referenzsta-
tion, die im aktiven Konfigurations-
satz gespeichert ist, und beendet die
Verbindung, sobald die Messung
abgeschlossen ist. Verfugbar, wenn
MESSE (F1) oder SPEIC (F1) ange-
zeigt werden und das Echtzeit Gerat
ein Mobiltelefon oder ein Modem ist.

SHIFT INIT (F4)
Um eine neue Initialisierung zu
erzwingen. Verflgbar, wenn MESSE
(F1) oder SPEIC (F1) angezeigt wird
und flr den Konfigurationssatz
phasenfixierte Lésungen erlaubt
sind.
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Beschreibung der Felder

Feld

Option

Beschreibung

Erstes Feld
im Dialog

Auswahlliste

Punktnummer des Absteckpunktes.

<hAnt:>

Benutzereingabe

Die Standardantennenhdhe aus dem aktiven
Konfigurationssatz wird vorgeschlagen. Das
Andern der Antennenhdhe an dieser Stelle
bewirkt nicht, dass die im aktiven Konfigurati-
onssatz definierte Standardantennenhéhe
aktualisiert wird.

<Héhe:>

Ausgabe

Verfugbar fur <H6he @ndern: Nein> in
ABSTECKUNG Konfiguration, Seite Hohen.

Die Hohe der aktuellen Position wird als ortho-
metrische Hohe angezeigt. Falls die orthometri-
sche Hohe nicht angezeigt werden kann, wird
die lokale ellipsoidische Héhe angezeigt. Falls
die lokale ellipsoidische Héhe nicht angezeigt
werden kann, wird die Hohe in WGS 1984 ange-
zeigt.

<SHo6:>

Benutzereingabe

Verflugbar fir <H6he dndern: Ja> in ABSTEK-
KUNG Konfiguration, Seite Hohen.

Die orthometrische Héhe des Absteckpunktes
(Sollhéhe) wird angezeigt. Falls die orthometri-
sche Hohe nicht angezeigt werden kann, wird
die lokale ellipsoidische Héhe angezeigt. Falls
die lokale ellipsoidische Hohe nicht angezeigt
werden kann, wird die Héhe in WGS 1984 ange-
zeigt. Das <H6hen Exz.:>, das in ABSTEK-
KUNG Konfiguration, Seite Hohen festgelegt
wurde, wird nicht bertcksichtigt.

Nachster Schritt
SEITE (F6) wechselt zur Seite Map.
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8.4 Absteckung, Differenz Limit liberschritten

Beschreibung

Zugriff

ABSTECKUNG
Differenz Limit
uberschritten

Falls eingestellt, wird der horizontale und/oder vertikale Abstand zwischen dem
abgesteckten Punkt und dem Absteckpunkt Gberprift.

Der unten dargestellte Dialog wird automatisch aufgerufen, wenn der Punkt gespei-
chert wird und eine der Grenzen Uberschreitet.

Die Verfligbarkeit der Felder hangt von den Einstellungen in <Absteckmodus:>
und <DGM aktiv:> ab. Zum Beispiel sind fir <DGM aktiv: nur DGM>, die Felder fir
die Lage nicht verfligbar.

Die Uberschrittenen Limits werden fettgeschrieben dargestellt und durch ? gekenn-
zeichnet.

141 H_ % ?"\ & T oo ED‘ ZRUCK (F1)
ABSTECKEN 8 B ooeag Kehrt zu ABSTECKUNG XX
Differenz Limit uherschntten X] Absteckung zuriick. ohne den Punkt
Punkt-Nr. : 555 ckung :
Nr. speichern: G zu speichern. Derselbe Punkt kann
R erneut abgesteckt werden.
RUCHWARTS - 0.0018 n  gpE|C (F3)
LINKS - 0.0024 L . .
AB e 2 0530 : Bestatigt die Koordinatendifferenzen,
speichert die Punktinformationen und
20-Dift 1 0.0028 n kehrt zu ABSTECKUNG XX Abstek-
3D-Diff 2.0530 n kung zuriick
ZROCK| | SPEIC|SPRNG| | | SPRNG (F4)
Kehrt zu ABSTECKUNG XX

Absteckung zurlick, ohne den Punkt
zu speichern. Entsprechend den
Sortier- und Filtereinstellungen wird
der nachfolgende Punkt in
<Absteck. Job:> flr die Absteckung
vorgeschlagen.

Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung

<Punkt-Nr.:> Ausgabe |Punktnummer des Absteckpunktes.

<Nr. speichern:> | Benutzer- | Eindeutige Nummer um den abgesteckten Punkt zu
eingabe |speichern. Falls nétig kann eine unterschiedliche
Punktnummer eingegeben werden.

<A RICHTUNG:> |Ausgabe |Die Richtung vom abgesteckten Punkt zum
Absteckpunkt.

<A DISTANZ:> Ausgabe |Die horizontale Distanz vom abgesteckten Punkt
zum Absteckpunkt.

<2D-Diff:> Ausgabe |Anzeige des horizontalen Abstands vom abge-
steckten Punkt zum Absteckpunkt.
<3D-Diff:> Ausgabe | Anzeige der raumlichen Distanz vom abgesteckten
Punkt zum Absteckpunkt.
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9 Messen - Allgemein

9.1 Vorbereitungen vor der Messung

Vorbereitungenvor
der Messung
Schritt-fiir-Schritt

Schritt

Beschreibung

1.

Die GNSS Vermessungsmethode bestimmen.

Fir statische Messungen einen Beobachtungsplan vorbereiten.

Die Kommunikation zwischen den Messparteien organisieren.

2.
3.
4

Die Aufstellung der Ausriistung bestimmen,
* abgestimmt auf die lokalen Verhaltnisse.

+ abhangig von der verfugbaren Ausristung.

Die bendétigte Ausrustung zusammenstellen.

Fir Echtzeit Referenz- und Roveranwendungen:

*  Werden Funkgeréate als Echtzeit Gerate verwendet, missen diese fir
denselben Frequenzbereich konfiguriert sein. Das Funkgerat auf der
Referenz muss fiir das Senden von Daten konfiguriert sein. Das Funk-
gerat auf dem Rover muss fir das Empfangen von Daten konfiguriert
sein.

* Werden Mobiltelefone als Echtzeit Gerate verwendet, missen diese
entweder registriert oder mit einer SIM Karte ausgeristet sein. Daten-
Ubertragung muss unterstitzt werden.

Alle Batterien vollstandig aufladen.

Uberpriifen Sie, ob auf der CompactFlash Karte oder dem internen
Memory, falls vorhanden, genligend freier Speicherplatz zur Verfligung
steht.

Auf dem Empféanger einen Job wahlen.
ODER

Einen neuen Job erstellen.

Auf dem Empfanger einen typischen Konfigurationssatz fiir die GNSS
Vermessungsmethode wahlen.

ODER

Einen neuen Konfigurationssatz fir die GNSS Vermessungsmethode
erstellen.

Fur statische Anwendungen kann es erforderlich sein, die genauen Koor-
dinaten der Punkte, die als Referenzstation verwendet werden, fir das
Post-Processing zur Verfigung zu stellen.

Messen - Aligemein
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Schritt

Beschreibung

(&~ |Fir statische, kinematische Post-Processing und Echtzeit Rover Anwen-
dungen kdnnten Daten von der nachstgelegenen Referenzstation fiir das
Post-Processing benétigt werden.
Einen Empfanger gleichzeitig zur statischen Anwendung und/oder als
Echtzeit Referenz laufen lassen.

ODER
Daten von der nachstgelegenen Referenzstation fiir dasselbe Zeitin-
tervall beschaffen.

11. Fir Echtzeit Referenz Anwendungen: Sind die Koordinaten des Punktes,

der als Referenzstation verwendet wird, bekannt?

* Wenn Ja, einen neuen Punkt mit diesen Koordinaten auf dem
Empfanger erstellen.

«  Wenn Nein, die Koordinaten kénnen im Feld berechnet werden.
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9.2 Statische Anwendungen

Anforderungen <RT Modus: Kein(e)> in KONFIG Echtzeit Modus.
Zugr!ff Schritt-fir- g cprite Beschreibung
Schritt
1. Siehe Kapitel "1.1 Starten eines Applikationsprogramms", um MESSEN
Messen Start aufzurufen.
2. MESSEN Messen Start
Die Einstellungen Uberprifen. Einen typischen Konfigurationssatz fir
statische Anwendungen wahlen.
3. WEITR (F1) ruft MESSEN Messen: Job Name auf.
MESSEN Die gezeigten Felder sind die von einem typischen Konfigurationssatz fir statische
Messen: Job Name, Anwendungen. Der beschriebene Dialog besteht aus den Seiten Messen und Map.
Seite Messen Die unten aufgefiihrten Erklarungen fir die Softkeys sind fiir die Seite Messen
gultig.
09:34 ‘ %l-7 o = @gg‘ MESSE (F1)
MESSEN o7 8 n SRE Startet die Aufzeichnung von stati-

T schen Messungen. Das Icon flr den
resen |Code |Anmeark (Ma) - 8
Punkt- IWI_H Positionsmodus wechselt zum stati-

schen Icon. (F1) wechselt zu STOP.
STOP (F1)

Ant héhe : 1.382 . . .
nrennennohe ' Beendet die Aufzeichnung von stati-
schen Messungen, wenn ausrei-
chend Daten gesammelt sind. (F1)
3D Ko : 4.984 n

wechselt zu SPEIC.

HESSE|beiNr| | |INDIR|SEITE| SPEIC (F1)
Speichert den gemessenen Punkt.
(F1) wechselt zu MESSE.

INDIR (F5)
Um eine indirekte Messung eines
Punktes durchzufiihren.

SHIFT KONF (F2)
Um Auto Punkte und indirekte
Messungen zu konfigurieren.

SHIFT INDIV (F5) und SHIFT LFD (F5)
Wechselt zwischen der Eingabe
einer individuellen Punktnummer, die
sich von der definierten Nummern-
maske unterscheidet, und der
laufenden Punktnummer entspre-
chend der Nummernmaske.
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Beobachtungs-
zeiten

Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung

Die Punktnummer fiir manuell gemessene Punkte.
Es wird die konfigurierte Punktnummernmaske
verwendet. Die Nummer kann folgendermassen
geandert werden:

<Punkt-Nr.:> |Benutzer-
eingabe

* Um eine neue Reihe von Punktnummern zu
beginnen, wird die Punktnummer Uberschrie-
ben.

*  Fir eine individuelle Punktnummer, die unab-
hangig von der Nummernmaske ist SHIFT
INDIV (F5) driicken. SHIFT LFD (F5) wechselt
zurlick zu der nachsten freien Nummer von der
aktiven Nummernmaske.

Die Standardantennenhéhe aus dem aktiven Konfi-
gurationssatz wird vorgeschlagen.

Benutzer-
eingabe

<Antennen-
hohe:>

Das Andern der Antennenhdhe an dieser Stelle
bewirkt nicht, dass die im aktiven Konfigurationssatz
definierte Standardantennenhdhe aktualisiert wird.

<3D KQ:> Die aktuelle 3D Koordinatenqualitat der berech-

neten Position.

Ausgabe

Nachster Schritt
SEITE (F6) wechselt zu einer weiteren Seite dieses Dialogs.

Beobachtungszeiten hangen ab von der

Satellitengeometrie, GDOP
lonosphare. Siehe Kapitel "lonospha-
rische Stérungen".

* Lange der Basislinien .
* Anzahl der Satelliten .

Beobachtungszeiten fiir Zweifrequenz Empfanger

In der folgenden Tabelle werden Richtwerte fiir die Beobachtungszeiten angegeben,
da es nicht moglich ist, Beobachtungszeiten zu nennen, die voll und ganz garantiert
werden kénnen. Die angefiihrten Beobachtungszeiten basieren auf Tests mit einem
Zweifrequenz Empfanger, die unter normalen ionospharischen Stérungen in einer
mittleren Breite durchgeflhrt wurden.

Ungefihre Beobach-
tungszeit [min]

Vermessungs- | Minimale Anzahl der |Basislinie
methode Satelliten, GDOP <8 |Lange [km]

Statisch 4 15- 30 10-15
4 > 30 30 - 60

Beobachtungszeiten fiir Einfrequenz Empfanger
Fir Einfrequenz Empfanger ist es schwieriger, Empfehlungen fiir benétigte Beob-
achtungszeiten zu geben als fiir Zweifrequenz Empfénger. In der folgenden Tabelle
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werden Richtwerte fiir die Beobachtungszeiten angegeben, da es nicht méglich ist,
Beobachtungszeiten zu nennen, die voll und ganz garantiert werden kénnen. Ein
Minimum von flinf Satelliten Gber 15° und ein GDOP < 8 miissen verflgbar sein.
Als Faustregel sollte die Beobachtungszeit 5 min pro km Basislinien Lange mit einer
Mindestzeit von 15 min sein.

Basislinie Lange |1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 |>10
[km]
Ungefihre Beob- |15 |15 |15 |20 |25 |30 |35 |40 (45 |50 |>60

achtungszeit
[min]

lonosphérische Stérungen
lonosphérische Stérungen schwanken mit
» dem Tag/der Nacht. In der Nacht sind sie viel geringer als wahrend des Tages.

* dem Monat/Jahr.

» der Position auf der Erdoberflache. Der Einfluss ist normalerweise in einer mitt-
leren Breite geringer als in Polar- und Aquatorregionen.

Signale von Satelliten mit einer niedrigen Elevation sind mehr von atmosparischen

Stérungen betroffen als solche von hohen Satelliten.
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9.3 Kinematische Anwendungen mit Post-Processing

Anforderungen

Zugriff Schritt-fiir-
Schritt

MESSEN
Messen: Job Name,
Seite Messen

* <RT Modus: Kein(e)> in KONFIG Echtzeit Modus.
* <Rohdaten aufz: Static & Kinem.> in KONFIG Rohdaten aufzeichnen.

Schritt | Beschreibung

1. Siehe Kapitel "1.1 Starten eines Applikationsprogramms”, um MESSEN
Messen Start aufzurufen.

2. MESSEN Messen Start

Die Einstellungen Uberprifen. Einen typischen Konfigurationssatz fir
kinematische Post-Processing Anwendungen wahlen.

3. WEITR (F1) ruft MESSEN Messen: Job Name auf.

Siehe Kapitel "9.2 Statische Anwendungen" fur Informationen uber die Softkeys.

Néchster Schritt
SEITE (F6) wechselt zu einer weiteren Seite dieses Dialogs.
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9.4 Echtzeit Referenz Anwendungen

Anforderungen

Zugriff Schritt-fiir-
Schritt

MESSEN
Setup Referenz
Station

* <RT Modus: Referenz> in KONFIG Echtzeit Modus
« Eine Echtzeit Schnittstelle ist korrekt konfiguriert.
« Das Echtzeitgerat ist am Empfanger angebracht und arbeitet korrekt.

Schritt | Beschreibung

1. Siehe Kapitel "1.1 Starten eines Applikationsprogramms”, um MESSEN
Messen Start aufzurufen.

2. MESSEN Messen Start

Die Einstellungen uberprifen. Einen typischen Konfigurationssatz fir
Echtzeit Referenz Anwendungen wahlen.

3. WEITR (F1) ruft MESSEN Setup Referenz Station auf.

Die Einstellungen in diesem Dialog legen die Referenzstation und ihre Koordinaten
fest.

11:46 ‘@ BT &l WEITR (F1)

SSE - Stat B LPAB Ubernimmt die Anderungen und ruft
Up heterenz 10I‘I
Punkt-Nr. 1000 den nachfolgenden Dialog auf.
KOORD (F2)

Antennenhéhe : 1.3820 = Zeigt andere Koordinatentypen.
Lokale Koordinaten sind verfiigbar,
wenn ein lokales Koordinatensystem

WGS84 Breite : 47°24°32.30278" N aktiv ist.

WGS84 Lénge 9°37"03.07537" E LETZT (F3)

WG584 E11HShe: 488.1214 n v det dieselben Koordinat

[OTa® erwendet dieselben Koordinaten

WEITR| KOORD| | STPKT | | | wie bei der letzten Verwendung des

Empfangers als Referenzstation.
Verflugbar, wenn der Empfanger
bereits friiher als Referenzstation
verwendet wurde und wenn kein
Punkt in dem aktiven Job dieselbe
Punktnummer hat wie der Punkt, der
zuletzt als Referenzstation
verwendet wurde.

STPKT (F4)

Verwendet die Koordinaten der aktu-
ellen Position (Klasse NAV) als Refe-
renzstationskoordinaten.

SHIFT ELL H (F2) und SHIFT ORTH (F2)
Verfugbar fir lokale Koordinaten.
Wechselt zwischen der ellipsoidi-
schen und der orthometrischen
Hohe.
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MESSEN
Messen: Job Name

Nachster Schritt

Schritt | Beschreibung

1. Die Koordinaten der Referenzstation manuell eingeben.

2. WEITR (F1) ruft MESSEN Messen: Job Name auf.

(&~ |Die Punktmessung startet.

Das Erscheinungsbild und die Funktionalitat des Dialogs ist fir alle Echtzeit Refe-
renz-Konfigurationssatze identisch.

11:48 4, L1 ?'\h . W

MESSEN ‘@ 7 = 0&@‘

Hessen: Joh2 X]

Punkt-Nr. : 100
Anteonnenhdhe : 1.3820 n

Zeit auf Pkt : 00:00:30

STOP (F1)
6DOP . 23 Beendet die Punktmessung, spei-
. im chert den Punkt und kehrt ins

STOP | | | | | | GPS1200+ Hauptmenii zuriick.

Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung

<Punkt-Nr.:> Ausgabe |Die Punktnummer des Referenzstationspunktes.

<Antennenhohe:> | Ausgabe |Die in MESSEN Setup Referenz Station einge-
gebene Antennenhdhe wird angezeigt.

<Zeit auf Pkt:> Ausgabe |Die Zeit, die seit dem Start der Punktmessung
vergangen ist.

<GDOP:> Ausgabe |Der aktuelle GDOP der berechneten Position.

Nachster Schritt
STOP (F1) Beendet die Punktmessung, speichert den Punkt und kehrt ins
GPS1200+ Hauptmenii zurtick.
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9.5 Echtzeit Rover Anwendungen

Anforderungen

Zugriff Schritt-fiir-
Schritt

MESSEN
Messen: Job Name,
Seite Messen

* <RT Modus: Rover> in KONFIG Echtzeit Modus.
« Eine Echtzeit Schnittstelle ist korrekt konfiguriert.
« Das entsprechende Echtzeitgerat ist angebracht und arbeitet korrekt.

Schritt | Beschreibung

1. Siehe Kapitel "1.1 Starten eines Applikationsprogramms", um MESSEN
Messen Start aufzurufen.
2. MESSEN Messen Start
Die Einstellungen Uberprifen. Einen typischen Konfigurationssatz fur Echt-
zeit Rover Anwendungen wahlen.
3. WEITR (F1) ruft MESSEN Messen: Job Name auf.
(&= |Der Pfeil beim Icon fiir den Echtzeitstatus blinkt, wenn Echtzeit Messages
empfangen werden.

(&~ |Das Fixieren der Mehrdeutigkeiten beginnt. Der aktuelle Positionsstatus wird
durch das Statusicon angezeigt. Wird mit Codekorrekturen gearbeitet
(DGPS), werden die Mehrdeutigkeiten nicht geldst.

(&~ |Das Icon fiir den Positionsmodus ist das bewegte Icon. Dies zeigt an, dass
die Antenne bewegt werden kann und keine statischen Messungen aufge-
zeichnet werden.

Die gezeigten Felder sind die von einem typischen Konfigurationssatz fiir Echtzeit Rover
Anwendungen. Der beschriebene Dialog besteht aus den Seiten Messen und Map. Die
unten aufgefiihrten Erklarungen fiir die Softkeys sind firr die Seite Messen giiltig. Die
Mehrheit der Softkeys ist mit denen identisch, die fir statische Anwendungen verfigbar
sind. Siehe Kapitel "9.2 Statische Anwendungen" fur Informationen tber identische Soft-
keys.

11:49 ‘ L1 ?"\ P ED‘ SHIFT VERB (F3) und SHIFT TRENN
MESSEN + 7 FE % FAB (F3)
L oot X] Wahlt die Nummer der Referenzsta-

Mass [Ma) . o . ) 4
Punkt-Nr. : tion, die im aktiven Konfigurations-

satz gespeichert ist, und beendet die
Verbindung, sobald die Messung
abgeschlossen ist. Verfligbar fir
Echtzeitgerate von Typ Mobiltelefon
30 Ka . 0.0104 = und Modem. Verfligbar fiir <Auto
. " [oTawm Verbind.: Nein> in KONFIG GSM
HESSE| | | | INDIR| SEITE| Verbindung.
SHIFT MITTL (F2)
Zeigt die Residuen fir die gemittelte
Position. Verflgbar fur <Mittel-
modus: Mittel> und wenn mehr als
ein gemessenes Koordinatentripel
fur denselben Punkt aufgezeichnet
wurde.

Antennenhdhe : 2.0000 n
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Beschreibung der Felder

SHIFT ABS (F2)
Zeigt die absolute Differenz zwischen
den Messungen. Verfligbar fiir
<Mittelmodus: Absolute Diff.> und
wenn mehr als ein gemessenes
Koordinatentripel fiir denselben
Punkt aufgezeichnet wurde.

SHIFT INIT (F4)
Verflugbar fur Konfigurationssatze,
die phasenfixierte Lésungen
erlauben. Um eine neue Initialisie-
rung zu erzwingen.

Feld

Option

Beschreibung

<Punkt-Nr.:>

Benutzer-
eingabe

Die Punktnummer fiir manuell gemessene
Punkte. Es wird die konfigurierte Punktnum-
mernmaske verwendet. Die Nummer kann
folgendermassen geandert werden:

¢ Um eine neue Reihe von Punktnummern
zu beginnen, wird die Punktnummer Gber-
schrieben.

*  Fur eine individuelle Punktnummer, die
unabhangig von der Nummernmaske ist
SHIFT INDIV (F5) driicken. SHIFT LFD
(F5) wechselt zurlick zu der nachsten
freien Nummer von der aktiven Nummern-
maske.

<Antennenhodhe:>

Benutzer-
eingabe

Die Standardantennenhdhe aus dem aktiven
Konfigurationssatz wird vorgeschlagen.

Das Andern der Antennenhdhe an dieser Stelle
bewirkt nicht, dass die im aktiven Konfigurati-
onssatz definierte Standardantennenhéhe
aktualisiert wird.

<3D KQ:>

Ausgabe

Die aktuelle 3D Koordinatenqualitat der
berechneten Position.

Nachster Schritt

SEITE (F6) wechselt zu einer weiteren Seite dieses Dialogs.
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10 Messen - Auto Punkte

10.1 Ubersicht

Beschreibung Diese Funktion wird verwendet, um Punkte automatisch mit einer bestimmten Rate
aufzuzeichnen. Zusatzlich kénnen einzelne Auto Punkte ausserhalb der definierten
Rate gespeichert werden. Auto Punkte kénnen in Echtzeit oder kinematischen
Anwendungen mit Post-Processing verwendet werden, um den entlanggegangenen
oder -gefahrenen Weg zu dokumentieren. Auto Punkte, die zwischen dem Aufzeich-
nungsbeginn (Start) und dem Aufzeichnungsende (Stop) aufgezeichnet werden,
bilden eine Kette. Jedesmal, wenn die Aufzeichnung von Auto Punkten gestartet
wird, beginnt eine neue Kette.

Auto Punkte kénnen in dem Applikationsprogramm Messen aufgezeichnet werden.
Die Seite Auto ist sichtbar, wenn das Aufzeichnen von Auto Punkten aktiv ist.

Bis zu zwei Exzentren bezogen auf einen Auto Punkt kdnnen aufgezeichnet werden.
Die Exzentren kénnen auf der rechten oder linken Seite der Kette liegen und sie
kdnnen unabhangig voneinander und von den Auto Punkten codiert werden.

(= Das Aufzeichnen von Auto Punkten ist méglich fir <RT Modus: Rover> und <RT
Modus: Kein(e)>.
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10.2

Zugriff

MESSEN

Konfiguration,
Seite Auto Punkte

Konfiguration von Auto Punkten

Schritt | Beschreibung
1. Hauptmenii: Messen wahlen.
2. In MESSEN Messen Start die Taste KONF (F2) driicken, um MESSEN
Konfiguration zu 6ffnen.
1733 L1 >B *a
MESSEN H‘ ?LZ—T = %EE

Kenfiguration

X WEITR (F1)

[SEade[Antn Punkte] . "
Au:: Ali.tnop;::; - Ubernimmt die Anderungen und
Aufz. mit kehrt zu dem Dialog zurick, von dem
Aufz. alle dieser Dialog ausgewahlt wurde.
Speichern mit: DEX(Pkte&Codes) DMASK (F3)
Start Aufz. Kontrolliert 4| Verfligbar fir <Aufz. AutoPkt: Ja>.
fionitor KQ Ja s Um das zu konfigurieren, was auf der
3D KO Limit 0.500 0> . ) -

12T Seite Auto im Applikationsprogramm
WEITR| | DHASK| | | SEITE| Messen dargestellt wird.

Beschreibung der Felder

Feld Option

Beschreibung

<Aufz. AutoPkt:> | Ja oder Nein

Aktiviert oder deaktiviert die Aufzeichnung der
Auto Punkte und alle Felder in diesem Dialog.

<Aufz. mit:> Zeit

Distanz

Héhen Diff

Dist oder Hohe

Stop & Go

Auto Punkte werden entsprechend einem
Zeitintervall aufgezeichnet. Das Zeitintervall ist
unabhangig von der eingestellten Aktualisie-
rungsrate der Position auf dem Display.

Die Distanz zum zuletzt gespeicherten Auto
Punkt, die erreicht werden muss, bevor der
nachste Auto Punkt aufgezeichnet wird. Der
Auto Punkt wird mit der nachsten berechneten
Position aufgezeichnet.

Die Hohendifferenz zum zuletzt gespeicherten
Auto Punkt, die erreicht werden muss, bevor
der nachste Auto Punkt aufgezeichnet wird.
Der Auto Punkt wird mit der nachsten berech-
neten Position aufgezeichnet.

Entweder die Distanz oder die Hohendifferenz
muss erreicht werden, bevor der nachste Auto
Punkt aufgezeichnet wird. Der Auto Punkt wird
mit der nachsten berechneten Position aufge-
zeichnet.

Ein Auto Punkt wird gespeichert, wenn sich die
Position der Antenne innerhalb der <Stop-
zeit:> nicht mehr verandert als in <Stop Posi-
tion:> definiert.
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Feld

Option
Benutzer

Beschreibung

Ein Auto Punkt wird gespeichert, indem
MESSE (F3) in MESSEN Messen: Job
Name, Seite Auto gedriickt wird. Zu Beginn
muss die Kette, zu der die Auto Punkte hinzu-
geflgt werden sollen, mit START (F1)
gestartet werden. Zum Schluss muss die Kette
mit STOP (F1) geschlossen werden.

<Aufz. alle:>

Benutzereingabe

Fir <Aufz. mit:
Zeit> von 0.05s
bis 60.0s

Verfugbar, ausser <Aufz. mit: Dist oder
Hohe>.

Flr <Aufz. mit: Distanz> und <Aufz. mit:
Hohen Diff>. Die Strecke oder die Hohendiffe-
renz, bevor der nachste Auto Punkt aufge-
zeichnet wird.

Fir <Aufz. mit: Zeit>. Das Zeitintervall, bevor
der nachste Auto Punkt aufgezeichnet wird.

<Min Distanz:>

Benutzereingabe

Verfugbar fur <Aufz. mit: Dist oder Hohe>.
Die Strecke, bevor der nachste Auto Punkt
aufgezeichnet wird.

<Min Hohe:>

Benutzereingabe

Verfugbar fur <Aufz. mit: Dist oder Hohe>.
Die Hohendifferenz, bevor der nachste Auto
Punkt aufgezeichnet wird.

<Stop Position:>

Benutzereingabe

Verfugbar fir <Aufz. mit: Stop & Go>. Die
maximale Distanz, innerhalb der die Position
als stationar betrachtet wird.

<Stopzeit:>

Benutzereingabe

Verfugbar fir <Aufz. mit: Stop & Go>. Die
Zeitspanne, wahrend der die Position stationar
sein muss, bis ein Auto Punkt gespeichert
wird.

<Speichern mit:>

Datei (Nur Pkte)

Werden diese Einstellungen
wahrend der Aufzeichnung der Auto
Punkte geandert, wird die Aufzeich-
nung gestoppt. Sie muss dann neu
gestartet werden.

Speichert die Auto Punkte in der Mess-Daten-
bank (MDB). Punktaufzeichnung bis zu 20 Hz.
Die Codierung und die Aufzeichnung von
Exzentren ist nicht moglich.

&

DBX(Pkte& Speichert die Auto Punkte in die DB-X Daten-

Codes) bank. Punktaufzeichnung bis zu 1 Hz. Die
Codierung und die Aufzeichnung von Exzen-
tren ist moglich.

<Start Aufz.:> Sofort Das Aufzeichnen von Auto Punkten startet

sofort, nachdem der Dialog MESSEN aufge-
rufen wird.

Kontrolliert Das Aufzeichnen der Auto Punkte startet beim

Driicken von START (F1) in der Seite Auto in
MESSEN.

Messen - Auto Punkte
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Feld

Option

Beschreibung

<Monitor KQ:>

Ja oder Nein

Aktiviert die Uberpriifung der Koordinatenqua-
litat. Auto Punkte werden gespeichert, wenn
die Koordinatenqualitat innerhalb des defi-
nierten Grenzwertes liegt.

<3D KQ Limit:>

Benutzereingabe

Verfugbar fir <Monitor KQ: Ja>.

Grenzwert fir die Koordinatenqualitat, ober-
halb dessen ein Auto Punkt nicht gespeichert
wird. Wenn die KQ wieder unterhalb des defi-
nierten Grenzwertes fallt, beginnt die Speiche-
rung der Auto Punkte erneut.

<Beep wenn:>

Aufzeichnen

Keine Aufzeich.

Nie

Das Instrument gibt einen Signalton aus, wenn
ein Auto Punkt aufgezeichnet wird.

Verflgbar fir <Monitor KQ: Ja>. Das Instru-
ment gibt jedesmal einen Signalton aus, wenn
ein Auto Punkt nicht aufgezeichnet wird, weil
der Grenzwert fiir die Koordinatenqualitat
Uberschritten wird. Fir <Aufz. mit: Zeit> wird
der Signalton zu der Zeit ausgegeben, zu der
der Punkt aufgezeichnet werden sollte. Bei
anderen Einstellungen als <Aufz. mit: Zeit>
wird ein Signalton mit 1 Hz ausgegeben,
sobald der Grenzwert firr die Koordinatenqua-
litdt Uberschritten wird.

Das Instrument gibt nie einen Signalton ab.

Nachster Schritt

DMASK (F3) driicken, um eine Displaymaske zu konfigurieren.
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MESSEN
Konfig Auto Punkte
Displaymaske

12:16
MESSEN

@H

7 OLET

s

Zeilen fest:

gy WETR(F1)
15 B L N

Ubernimmt die Anderungen und
kehrt zu dem Dialog zurtick, von dem
dieser Dialog ausgewahlt wurde.

1. Zeile Punkt-Nr. (Auto) | | LOSCH (F4)

2. Zolte Ei;’.‘“:":*',,ﬂ;‘: Setzt alle Felder auf <XX. Zeile:

1 Zeile cod:hls:ho(Pkt} P Zeilenabst. 1,0>.

5. Zeile Zeilenabst. 0,5 STDRD (F5)

6. Zeile AntHéhe bewegt | Verfligbar, wenn der aktive Konfigu-
7. Zelle Ze1lenabst. 0’31‘1| rationssatz ein Standardkonfigurati-
HEITRI | | LﬁSCHl STDRDI | onssatz ist. Stellt die Standardein-

Beschreibung der Felder

stellungen wieder her.

Feld Option Beschreibung
<Zeilen fest:> | Von 0 bis 5 Definiert, wie viele Zeilen in MESSEN
Messen: Job Name, Seite Auto nicht
scrollen, wenn diese Displaymaske
verwendet wird.
<1. Zeile:> Ausgabe <1. Zeile: Punkt-Nr. (Auto)> ist vordefiniert.
<2. Zeile:> bis | Anmer 1-4 Eingabefeld fir Anmerkungen, die mit dem
<16. Zeile:> Punkt gespeichert werden.
Attrib(frei) 01-20 | Ausgabefeld fir Attribute von freien Codes.
Attrib 01-03 Eingabefeld fir Attribute. Bis zu acht Attribut-
werte kdnnen gespeichert werden.
Code (Auto Pkt) |Auswahlliste oder Eingabefeld fiir Codes.
Code (frei) Ausgabefeld fur freie Codes.
Codetyp Ausgabefeld fur den Codetyp (Punktcode,
Liniencode oder Flachencode).
Zeilenabst. 1,0 Flgt einen vollen Zeilenabstand ein.
Zeilenabst. 0,5 Fligt einen halben Zeilenabstand ein.
AutoPkte Ausgabefeld fur die Anzahl der Auto Punkte,
gemess. die nach dem Driicken von START (F1) in
MESSEN Messen: Job Name, Seite Auto
aufgezeichnet wurden.
Nachster Schritt

WEITR (F1) schliesst den Dialog und kehrt zu MESSEN Konfiguration, Seite Auto

Punkte zuriick.
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10.3 Auto Punkte fiir kinematische Post-Processing und
Echtzeit-Rover Anwendungen

Anforderungen * <RT Modus: Kein(e)> oder <RT Modus: Rover> in KONFIG Echtzeit Modus.
+ <Aufz. AutoPkt: Ja> in MESSEN Konfiguration, Seite Auto Punkte.
Zugr!ff Schritt-fir-  [gopyit Beschreibung
Schritt
1. Siehe Kapitel "1.1 Starten eines Applikationsprogramms", um MESSEN
Messen Start aufzurufen.
2. In MESSEN Messen Start einen Job wahlen.
Einen Konfigurationssatz mit <RT Modus: Kein(e)> oder <RT Modus:
Rover wahlen>.
4. Eine Antenne wéahlen.
5. WEITR (F1) ruft MESSEN Messen: Job Name auf.
(&~ |Fur <Start Aufz.: Sofort> beginnt die Aufzeichnung der Auto Punkte.
6. SEITE (F6) driicken, bis die Seite Auto sichtbar ist.
MESSEN Die Softkeys und das Feld <Auto Pkt-Nr.:> werden immer dargestellt. Andere
Messen: Job Name, Felder kénnen abhangig von der konfigurierten Displaymaske angezeigt werden.
Seite Auto R D W RN =i START(F1)_ _
MESSEN 4 6 s 88, = <oA% Startet die Aufzeichnung der Auto
X] Punkte und Exzentren, falls konfigu-
Messen | Rnde [Anaerk A1t [Map] riert, oder fir <Aufz. mit: Benutzer>
Auto Pkt-Nr. :  Zeit und Datum wird die Kette, zu der der Punkt hinzu-
Auto Pkt Code: Hey gefiigt werden soll, gestartet. Der erste
Codebeschr. Wegrand Auto Punkt wird gespeichert.
AntHshe bew. :[FNTIIT - STOP (F1)
; Beendet die Aufzeichnung der Auto
AutoPkt Ll 1
utorite gem ) Punkte und Exzentren, falls konfigu-
3D Ko : 0.0101 u riert, oder fir <Aufz. mit: Benutzer>
o12t  wird die Kette, zu der die Auto Punkte
STOP | |MESSE| EX21 | EXZ2 | SEITE| ' Nt
hinzugefligt wurden, beendet.
MESSE (F3)
Verfligbar fir STOP (F1). Speichert zu
einem beliebigen Zeitpunkt einen Auto
Punkt.
EXZ1 (F4)
Um die Speicherung von Exzentren
(Exzentrum 1) zu konfigurieren. Verfiig-
bar fiir <Speichern mit:
DBX(Pkte&Codes)> in MESSEN
Konfiguration, Seite Auto Punkte.
EXZ2 (F5)
Um die Speicherung von Exzentren
(Exzentrum 2) zu konfigurieren. Verfiig-
bar fir <Speichern mit:
DBX(Pkte&Codes)> in MESSEN
Konfiguration, Seite Auto Punkte.
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Beschreibung der Felder

SHIFT KONF (F2)
Um Auto Punkte zu konfigurieren.
SHIFT BEEND (F6)
Verlasst das Applikationsprogramm
Messen. Die Punktinformation, die bis
zum Driicken von SHIFT BEEND (F6)
aufgezeichnet wurde, wird in der
Datenbank gespeichert.

Feld

Option

Beschreibung

<Auto Pkt-
Nr.:>

Benutzereingabe

Zeit und Datum

Verflugbar, ausser <Auto Punkte: Zeit und Datum>
in KONFIG Nr.-Masken. Die Punktnummer fiir Auto
Punkte. Es wird die konfigurierte Nummernmaske fuir
Auto Punkte verwendet. Die Nummer kann geandert
werden. Um eine neue Reihe von Punktnummern zu
beginnen, wird die Punktnummer Uberschrieben.

Verflgbar fir <Auto Punkte: Zeit und Datum> in
KONFIG Nr.-Masken. Es wird die aktuelle, lokale
Zeit und das Datum als Punktnummer verwendet.

<Auto Pkt
Code:>

Auswahlliste

Benutzereingabe

Der thematische Code fiir den Auto Punkt.

&

*  Wenn ein Punktcode gewahlt wird, werden alle
aktiven Linien/Flachen deaktiviert. Der gemes-
sene Punkt wird keiner Linie/flache zugeordnet
und mit dem gewahlten Code gespeichert.

*  Wenn ein Liniencode gewahlt wird, werden alle
aktiven Linien deaktiviert und eine neue Linie mit
dem gewahlten Code erstellt. Die Liniennummer
wird durch die konfigurierte Liniennummermaske
definiert. Der gemessene Punkt wird der Linie
zugeordnet. Die Linie bleibt aktiv, bis sie manuell
deaktiviert oder ein anderer Liniencode gewahit
wird.

*  Wenn ein Flachencode gewahlt wird, ist das
Verhalten wie beim Liniencode.

Verfugbar fur <Themat. Codes: Mit Codeliste>. Die
Einstellung fur <Codes anzeig.:> in KONFIG Codie-
rung & Autolinien bestimmt, ob alle Codes oder nur
Punktcodes verfligbar sind. Die Attribute werden
abhangig von deren Definition als Ausgabe-,
Eingabe- oder Auswahllistenfelder angezeigt.

Verflugbar fir <Themat. Codes: Ohne Codeliste>.
Codes kdnnen eingetippt, aber nicht aus einer
Auswahlliste gewahlt werden.

Konfigurieren Sie eine Displaymaske mit einer
Auswahlliste fir Codetypen, um zu definieren, ob ein
Punkt-, Linien- oder Flachencode eingegeben wird.

Nachster Schritt
START (F1) startet die Aufzeichnung der Auto Punkte. Fur <Aufz. mit: Benutzer>
die Taste MESSE (F3) driicken, wenn ein Auto Punkt aufgezeichnet werden soll.
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10.4 Exzentren der Auto Punkte
10.4.1 Ubersicht

Beschreibung

Berechnung von
Exzentren

Exzentren

* koénnen mit Auto Punkten erstellt werden, wenn Auto Punkte in der DB-X Daten-
bank gespeichert werden.

* konnen links oder rechts von der Kette mit den Auto Punkten liegen.

» werden automatisch wahrend der Aufzeichnung der Auto Punkte berechnet,
falls konfiguriert.

« formen eine Kette relativ zu der Kette der Auto Punkte, auf die sie sich beziehen.
Nachfolgend berechnete Ketten sind unabhangig voneinander.

* konnen unabhangig von den Auto Punkten codiert werden.

+ werden mit der gleichen Zeitinformation wie die entsprechenden Auto Punkte
gespeichert.

Bis zu zwei Exzentren kdnnen sich auf einen Auto Punkt beziehen.

Die Dialoge fiir die Konfiguration der Exzentren sind identisch, mit Ausnahme der
Uberschrift Auto Positionen - Exzentrum 1 und Auto Positionen - Exzentrum 2.
Der Einfachheit halber wird in der folgenden Beschreibung die Uberschrift Auto
Positionen - Exzentrum verwendet.

Die Berechnung von Exzentren hangt von der Anzahl der Auto Punkte in einer Kette
ab.

Ein Auto Punkt
Es werden keine Exzentren berechnet oder gespeichert.

Zwei Auto Punkte
Die konfigurierten Exzentren werden senkrecht zur Linie zwischen den zwei Auto
Punkten angebracht.

Drei oder mehr Auto Punkte

PO  Erster Auto Punkt

P1  Zweiter Auto Punkt

P2 Erstes Exzentrum fiir PO

P3  Zweites Exzentrum fiir PO

P4 Dritter Auto Punkt

P5 Erstes Exzentrum flr P1

P6 Zweites Exzentrum fir P1

P7  Vierter Auto Punkt

P8 Erstes Exzentrum fir P4

P9  Zweites Exzentrum fiir P4

d1  Horizontaler Abstand nach links
d2  Horizontaler Abstand nach rechts
al  Winkel zwischen PO und P4

a2  Winkel zwischen P1 und P7
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10.4.2 Konfiguration von Exzentren

Anforderungen <Speichern mit: DBX(Pkte&Codes)>in MESSEN Konfiguration, Seite Auto Punkte.

Zugriff Schritt-fiir-  [Schritt [ Beschreibung

Schritt 1. Siehe Kapitel "10.3 Auto Punkte fiir kinematische Post-Processing und Echt-
zeit-Rover Anwendungen”, um MESSEN Messen: Job Name aufzurufen.

2. SEITE (F6) driicken, bis die Seite Auto aktiv ist.
3. EXZ1 (F4) oder EXZ2 (F5) ruft MESSEN Auto Positionen - Exzentrum auf.

Auto Positionen - MESSEN
Exzentrum, Seite
Allgem.

MESSEN 12:18 “’ Y Ay 1= F P
+ e G4 B o
1

Horiz E 5.3200 WEITR (F1)
Ex:‘HB:: 10000 : Ubernlmmtdle.Anderun.gen und
kehrt zu dem Dialog zuriick, von dem
Bezeichnung : 051 dieser Dialog ausgewahlt wurde.
Pre/suffix Pretixl Exz2 (F2) und EXZ1 (F2)
[OTa® Wechselt zwischen der Konfiguration
WEITR| EXZ2 | | | | SEITE| der Exzentren eins und zwei.

Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung

<Exz.1 speich.:> und | Ja oder Nein Aktiviert oder deaktiviert die Aufzeich-

<Exz.2 speich.:> nung der Exzentren und alle Felder in
diesem Dialog.

<Horiz Exz:> Benutzereingabe | Der horizontale Abstand zum Exzentrum.

Einen Wert zwischen -1000 m und
1000 m eingeben.

<Exz. Hohe:> Benutzereingabe | Die Hohendifferenz zum Exzentrum.
Einen Wert zwischen -100 m und 100 m
eingeben.

<Bezeichnung:> Benutzereingabe |Die Bezeichnung mit bis zu vier Zeichen

wird am Anfang oder am Ende der
Nummer des Auto Punktes eingeflgt.
Diese Nummer wird dann als die Punkt-
nummer fir das entsprechende Exzen-
trum verwendet.

<Préfix/Suffix:> Préafix oder Suffix | Fugt die Eingabe von <Bezeichnung:>
vor oder am Ende der Punktnummer ein.

Néchster Schritt

SEITE (F6) wechselt zur Seite Code. Die Einstellung fiir <Themat. Codes:>in KONFIG
Codierung & Autolinien bestimmt die Verflugbarkeit der Felder und Softkeys. Die
Einstellung fir <Codes anzeig.:> in KONFIG Codierung & Autolinien bestimmt, ob
alle Code oder nur Punktcodes in der Auswabhlliste fur <Punkt Code:> verfugbar sind.
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11 Messen - Indirekte Messung

11.1 Ubersicht

Beschreibung

&

Messmethoden fiir
indirekte
Messungen

Hohen

Konfiguration der
indirekten
Messung von
Punkten

&

Hilfspunkte

Unzugangliche Punkte kdnnen mit GPS nicht direkt gemessen werden, weil sie nicht
erreicht werden kénnen oder weil Satelliten zum Beispiel durch Baume oder hohe
Gebaude abgeschattet werden.

»  Ein unzugénglicher Punkt kann berechnet werden, indem Distanzen und/oder
Azimute zum unzuganglichen Punkt mit entsprechenden Messinstrumenten
gemessen werden. Fir Distanzen kann auch ein Massband verwendet werden.

»  Zusatzliche Hilfspunkte kénnen manuell gemessen werden.

* Richtungen kénnen von zuvor gemessenen Punkten berechnet werden.

Ein Messinstrument fiir indirekte Messungen kann am Empfanger angeschlossen
werden, so dass die Messungen automatisch zum Empféanger Gbertragen werden.

Werden die Koordinaten eines Punktes, der zuvor bei der indirekten Messung
verwendet wurde, verandert, wird der unzugangliche Punkt nicht erneut berechnet.

Die indirekte Messung ist méglich fir <RT Modus: Rover> und <RT Modus:
Kein(e)>. Fir <RT Modus: Kein(e)> kdnnen die Koordinaten des unzuganglichen
Punktes in LGO berechnet werden.

Ein unzugéanglicher Punkt kann durch eine der folgenden Methoden gemessen
werden

* Richtung und Strecke * Rechtwinklige Aufnahme
*  Vorwartsschnitt * Ruickwartige Richtung und Strecke
« Bogenschnitt

Die Héhen werden berechnet, falls konfiguriert. Die Konfiguration der Hohenexzen-
tren wird in dem GPS Feldhandbuch System erlautert.

Das GPS Feldhandbuch System erklart, wie indirekte Messungen konfiguriert
werden.

<Azi:> wird im gesamten Kapitel verwendet. Es sollte beriicksichtigt werden, dass
dies ebenfalls <Richtung:> bedeuten kann.

Hilfspunkte werden verwendet, um Azimute zu berechnen, die fir die Berechnung
von Koordinaten der unzugénglichen Punkte bendtigt werden. Hilfspunkte kénnen
existierende Punkte im Job sein oder manuell gemessen werden. Die Punktnum-
mernmaske, die fiir <Hilfspunkte:> in KONFIG Nr.-Masken definiert wurde, wird
angewendet.
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11.2 Die indirekte Messung unzuganglicher Punkte

Diagramme Richtung & Strecke

GPS12_42

Bogenschnitt

Bekannt

PO Bekannter Punkt, <Punkt:>
Zu messen

d Strecke von PO nach P2

a Richtung von PO nach P2
P1 Hilfspunkt, optional
Unbekannt

P2 Unzuganglicher Punkt

Bekannt

PO Erster bekannter Punkt, <Punkt A:>

P3 Zweiter bekannter Punkt,
<Punkt B:>

Zu messen

a1l Richtung von PO nach P2

a2 Richtung von P3 nach P2

P1 Erster Hilfspunkt, optional

P4 Zweiter Hilfspunkt, optional

Unbekannt

P2 Unzugéanglicher Punkt

Bekannt

PO Erster bekannter Punkt, <Punkt A:>

P2 Zweiter bekannter Punkt,
<Punkt B:>

d3 Linie von PO nach P2

a Rechts von d3

b Links von d3

Zu messen

d1 Strecke von PO nach P1

d2 Strecke von P2 nach P1

Unbekannt

P1 Unzuganglicher Punkt
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Rechtwinklige Aufnahme

GPS12_48

@

Bekannt
PO Erster bekannter Punkt, <Punkt A:>
P1 Zweiter bekannter Punkt,
<Punkt B:>
Zu messen
d1 Abszisse
d2 Offset
Unbekannt
P2 Unzuganglicher Punkt

Bekannt

PO Bekannter Punkt, <Punkt:>
Zu messen

a Richtung von P2 nach PO

d Strecke von P2 nach PO

P1 Hilfspunkt, optional
Unbekannt

P2 Unzuganglicher Punkt

Zugriff INDIR (F5) in MESSEN Messen: Job Name, Seite Mess.
INDIR MESS Die Einstellung fiir <Methode:> in diesem Dialog bestimmt die Verfligbarkeit der
Indirekte Messung nachfolgenden Felder und Softkeys.
13:00 H_ 4, - a >s =@ gl BEREC (F1)
INDIR MES B B 471& Berechnet den unzugénglichen
Hethode Richt. & Streckell Punkt und zeigt das Ergebnis an.
Punkt 100 | dWNKL (F2)
Azi . 20.0000 g Um eine Winkel-Additionskonstanten
Horiz Diat 26.000 n zu andern oder einzugeben.
Verfligbar fir einige Methoden, wenn
<Drehwinkel: Neu f. jeden Pkt>
oder <Drehwinkel: Permanent> in
[@Tad KONFIG Indirekte Messung Exzen-
RECHN| | | | | | trum gewahlt ist.
DIST(F2)
Misst die Strecke, ohne dass DIST
auf dem Disto gedriickt wird. Verflig-
bar fiir Leica Disto™ pro4 und Leica
Disto™ pro* a, wenn ein Distanzfeld
markiert ist.
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SONNE (F3)
Das Azimut von der Richtung zur
Sonne zu einem bekannten Punkt
wird berechnet. Der unzugangliche
Punkt kann in der Richtung zur
Sonne oder in der entgegenge-
setzten Richtung liegen. Uberpriifen
Sie, dass der Schatten des Lotstocks
in die Richtung des unzugéanglichen
Punktes fallt. Verfligbar, wenn
<Azi:> markiert ist.

AZI (F4)
Zur Auswahl oder manuellen
Messung eines Hilfspunktes und
Berechnung des Azimuts. Der Hilfs-
punkt kann in der Richtung zum
unzuganglichen Punkt oder in der
entgegengesetzten Richtung liegen.
Verfugbar, wenn <Azi:> markiert ist.

POS? (F4)
Bestimmt die Abzisse und die Ordi-
nate der aktuellen Position relativ zur
Linie zwischen den zwei bekannten
Punkten. Die Werte werden in
<Abzisse:> und <Offset:> ange-
zeigt. Der Punkt, von dem aus die
Abzisse gemessen wird, wird in
<Abzisse von:> ausgewahlt.
Verfugbar fir <Methode: Recht-
winkl.Aufn.>.

MESS (F5)
Der bekannte Punkt fir die Berech-
nung des unzuganglichen Punktes
wird manuell gemessen. Verfugbar,
wenn <Punkt:>, <Punkt: A> oder
<Punkt B:> markiert ist.

BOSCH (F5)
Um eine Schragdistanz und einen
Vertikalwinkel oder die Neigung in
Prozent zu messen. Die Schragdi-
stanz und der Vertikalwinkel kénnen
entweder eingegeben oder mit einem
Messinstrument fur indirekte
Messungen gemessen werden. Die
Werte werden zur Berechnung der
Horizontalstrecke verwendet.
Verfugbar, wenn <Horiz Dist:>
markiert ist.

SHIFT KONF (F2)
Um die indirekte Messung zu konfi-
gurieren.
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Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung

<Methode:> Auswahlliste Die Methode der indirekten Messung.
<Punkt:>, <Punkt | Auswahlliste Die Punktnummer der aktuellen Position. Dies
A:> oder ist ein bekannter Punkt fiir die Berechnung des
<Punkt B:> unzuganglichen Punktes.

(&=  Umdie Koordinaten fiir den
bekannten Punkt manuell einzu-
geben, die Auswabhlliste 6ffnen, wenn
dieses Feld markiert ist. NEU (F2)
drlicken, um einen neuen Punkt zu
erstellen.

<Azi:> Benutzereingabe | Das Azimut vom bekannten Punkt zum unzu-

ganglichen Punkt. Verflgbar fir <Methode:
Richt. & Strecke>, <Methode: Vorwarts-
schnitt> und <Methode: Riickw. Richt&Str>.

&

Wenn ein Messinstrument fr indi-
rekte Messungen am Empfanger
angeschlossen ist, um das Azimut zu
messen, wird der Wert automatisch
Ubertragen.

<Horiz Dist:>

Benutzereingabe

Die Horizontaldistanz vom bekannten Punkt
zum unzuganglichen Punkt. Verfigbar fiir
<Methode: Richt. & Strecke>, <Methode:
Bogenschnitt> und <Methode: Riickw.
Richt&Str>.

&

Wenn ein Messinstrument fur indi-
rekte Messungen am Empfanger
angeschlossen ist, um die Strecke zu
messen, wird der Wert automatisch
Ubertragen.

<Lage:>

Auswahlliste

Die Lage des unzuganglichen Punktes relativ zu
der Linie von <Punkt A:> nach <Punkt B:>.
Verfugbar fur <Methode: Bogenschnitt> und
<Methode: Rechtwinkl.Aufn.>.

<Abszisse:>

Benutzereingabe

Die Abszisse von einem bekannten Punkt aus
auf der Linie zwischen zwei bekannten Punkten.
Verfugbar fir <Methode: Rechtwinkl.Aufn.>.

&

Wenn ein Messinstrument fir indi-
rekte Messungen am Empfanger
angeschlossen ist, um die Strecke zu
messen, wird der Wert automatisch
Ubertragen.

<Abszisse von:>

Auswahlliste

Der Punkt, von dem aus die Abszisse
gemessen wird. Von diesem Punkt aus zeigt
eine positive Abszisse in Richtung des zweiten
bekannten Punktes. Eine negative Abszisse
zeigt in die entgegengesetzte Richtung. Verfug-
bar fur <Methode: Rechtwinkl.Aufn.>.

<Offset:>

Benutzereingabe

Der senkrechte Abstand des unzuganglichen
Punktes zur Linie zwischen den zwei bekannten
Punkten. Verflugbar fir <Methode: Recht-
winkl.Aufn.>.
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INDIR MESS
Indirekte Messung
Ergebnis, Seite
Ergebnis

Nachster Schritt

BEREC (F1) berechnet den unzuganglichen Punkt und zeigt das Ergebnis in INDIR
MESS Indirekte Messung Ergebnis, Seite Ergebnis an.

Die angezeigten Felder und Softkeys hangen von der verwendeten Methode der
indirekten Messung ab.
13:04 %47 .. % =~ @ g SPEIC (F1)
INDIR MES ‘@ v Al _ B 471”\‘ Speichert den unzuganglichen Punkt
"d"ete Hessung_Ergebnis und kehrt zu dem Dialog zurtick, von
rorhnis |Dode [P1nt
Punkt-Nr. : dem INDIR MESS Indirekte

) Messung ausgewahlt wurde.
Check Diat A : 25.3180 m WEITR (F5)

Check Dist B : 4.2406 n . R
Check Dist AB- 23.5919 n Speichert den unzuganglichen Punkt

und kehrt zu INDIR MESS Indirekte
Messung zurlick. Ein weiterer unzu-
[@Tad ganglicher Punkt kann gemessen
SPEIC| | | | NACHS| SEITE| werden.

SHIFT INDIV (F5) und SHIFT LFD (F5)
Wechselt zwischen der Eingabe
einer individuellen Punktnummer, die
sich von der definierten Nummern-
maske unterscheidet, und der
laufenden Punktnummer entspre-
chend der Nummernmaske.

SHIFT BEEND (F6)

Speichert den unzuganglichen Punkt
nicht und kehrt zu dem Dialog zurtick,
von dem INDIR MESS Indirekte
Messung ausgewahlt wurde.
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Beschreibung der Felder

Feld

Option

Beschreibung

<Punkt-Nr.:>

Benutzer-
eingabe

Die Identifikation fur den unbekannten Punkt. Es
wird die konfigurierte Punktnummernmaske
verwendet. Die Nummer kann folgendermassen
geandert werden:

* Um eine neue Reihe von Punktnummern zu
beginnen, wird die Punktnummer tber-
schrieben.

*  Fur eine individuelle Punktnummer, die
unabhangig von der Nummernmaske ist
SHIFT INDIV (F5) driicken. SHIFT LFD (F5)
wechselt zuriick zu der nachsten freien
Nummer von der aktiven Nummernmaske.

<Check Dist AB:>

Ausgabe

Die berechnete Horizontaldistanz zwischen
<Punkt A:> und <Punkt B:>.

Verfugbar fir <Methode: Vorwartsschnitt>,
<Methode: Bogenschnitt> und <Methode:
Rechtwinklige Aufnahme>.

<Check Rich AB:>

Ausgabe

Die berechnete Richtung von <Punkt A:> nach
<Punkt B:>. Verfiigbar fir <Methode:
Vorwartsschnitt>.

<Check Dist A:>

Ausgabe

Die berechnete Horizontaldistanz zwischen
<Punkt A:> und dem unzuganglichen Punkt.
Verfugbar fir <Methode: Vorwartsschnitt>
und <Methode: Rechtwinklige Aufnahme>.

<Check Dist B:>

Ausgabe

Die berechnete Horizontaldistanz zwischen
<Punkt B:> und dem unzuganglichen Punkt.
Verfugbar fir <Methode: Vorwartsschnitt>
und <Methode: Rechtwinklige Aufnahme>.

<Check Absz A:>

Ausgabe

Die berechnete Strecke auf der Linie von
<Punkt A:> nach <Punkt B:> von <Punkt A:>
bis zum Schnittpunkt mit <Check Offset:>.
Verfugbar fir <Methode: Bogenschnitt>.

<Check Absz B:>

Ausgabe

Die berechnete Strecke auf der Linie von
<Punkt B:> nach <Punkt A:> von <Punkt B:>
bis zum Schnittpunkt mit <Check Offset:>.
Verfligbar fir <Methode: Bogenschnitt>.

<Check Offset:>

Ausgabe

Die berechnete senkrechte Strecke von dem
unzuganglichen Punkt bis zur Linie von
<Punkt> A> nach <Punkt B:>. Verfugbar fir
<Methode: Bogenschnitt>.
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INDIR MESS
Indirekte Messung
Ergebnis, Seite
Code

Berechnete Strecken fiir <Methode: Bogenschnitt>

P2 PO Erster bekannter Punkt, <Punkt A:>
P1 Unzuganglicher Punkt
P2 Zweiter bekannter Punkt,
<Punkt B:>
d1 Strecke von PO nach P1
d2 Strecke von P2 nach P1
d3 <Check Absz A:>
d4 <Check Absz B:>
d5 <Check Offset:>
- d6 <Check Dist AB:>

P1 d2

Nachster Schritt
SEITE (F6) wechselt zur Seite Code.

Die Einstellung fur <Themat. Codes:> in KONFIG Codierung & Autolinien
bestimmt die Verfuigbarkeit der Felder und Softkeys. Sie sind identisch zu denen der
thematischen Codierung mit/ohne Codeliste. Die Codierung wird in dem GPS1200+
Technischen Referenzhandbuch erlautert.

Nachster Schritt
SEITE (F6) wechselt zur Seite Plot.

Berechnung eines 4 u
Azimuts mit Hilfe N e
der Sonne - 2289
Diagramm .
#P1

apsiz o074 /T o ereneor

PO Bekannter Punkt PO Bekannter Punkt

P1 Unzuganglicher Punkt P1 Unzuganglicher Punkt

a Richtung von PO nach P1 a Richtung von PO nach P1
158 GPS1200+ Messen - Indirekte Messung



Berechnung eines
Azimuts mit Hilfe
von Hilfspunkten -
Diagramm

g
GPS1 2071@ PO

PO Bekannter Punkt

P1 Hilfspunkt, <Azi Punkt:>
P2 Unzugéanglicher Punkt
a Richtung von P2 nach PO

GPS12_072

PO
P1
P2
a

Bekannter Punkt
Hilfspunkt, <Azi Punkt:>
Unzugénglicher Punkt
Richtung von PO nach P2

Berechnung der

Horizontaldistanz
aus der Schragdi-
stanz - Diagramm

GPS12_87

L P1

PO
P1
d1
d2

Bekannter Punkt
Unzuganglicher Punkt
Schragdistanz
Horizontaldistanz
Vertikalwinkel
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11.3 Indirekte Messung einschliesslich Hohen

Diagramm

Anforderungen

Zugriff

INDIR MESS
Indirekte Messung

PO Bekannter Punkt

P1 Zielpunkt
P1 P2 Unzuganglicher Punkt
a Hohe von PO
d2 d3  |d4 b HoéhevonP2=a+d1+d4-d3
lv) d1 Hohe des Instruments: Hohe des
Messinstruments fur indirekte
d1| |a P2 Messungen uber PO
T ds d2 Schragdistanz
PO d3 Zielhéhe: Hohe von P1 Gber P2
GPS12.0%8 d4 Hoéhendifferenz zwischen dem

Messinstrument flr indirekte
Messungen und P1
d5 Horizontaldistanz

+ <Berech. Hohe: Ja> in KONFIG Indirekte Messungen.
+ <Exz. Hohe: Gerit & Zielhohe> in KONFIG Indirekte Messung Exzentrum.

INDIR (F5) in MESSEN Messen: Job Name, Seite Mess.

Die meisten der Felder und Softkeys sind identisch zu denen, die fir indirekte
Messungen ohne Hohen verfiigbar sind. Siehe Kapitel "11.2 Die indirekte Messung
unzuganglicher Punkte" fir Informationen ber die identischen Felder und die Soft-
keys.

13:08 L1? ar F ‘\,rﬂu‘
INDIR MES ‘@ 7 ﬁ{ B oepg
Indirekte Hessung
Hethode

Punkt
Azi : 20.0000 g
Horiz Diast : 26.000 n
AHShe : 1.800 n
HOHEN (F3)
Definiert die Hohe des Messinstru-

[OTa® ments fiir indirekte Messungen und
RECHN| | HOHEN| | | | die Zielhéhe.
Beschreibung der Felder
Feld Option Beschreibung

<AHb6he:> Benutzereingabe | Die positive oder negative Hohendifferenz
zwischen dem Héhenbezugspunkt des Messin-
struments flr indirekte Messungen und dem
Zielpunkt. Wenn ein Messinstrument fir indi-
rekte Messungen am Empfanger ange-
schlossen ist, um die Héhendifferenz zu
messen, wird der Wert automatisch Ubertragen.
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Feld Option

Beschreibung

Fur Methoden der Messung unzugéanglicher
Punkte, bei denen zwei bekannte Punkte
verwendet werden, muss <AH6he:> von jedem
bekannten Punkt bestimmt werden.

(&  <AHbdhe:> kann mit BOSCH (F5)
berechnet werden.

Nachster Schritt

HOHEN (F3) ruft INDIR MESS Gerit und Zielhéhe auf.

INDIR MESS 1310 ar B
Gerit und Zielhhe  INDIR IfES ‘@ Ty Al ow o
Gersit Héhe Punkt A: 1.387 m
Zielhshe : 0.420 n
Goréit HShe Punkt B 1.622 n
2ieThShe : m
WEITR (F1)
@2 T Kehrt zu INDIR MESS Indirekte
WEITR| | | | | | Messung zurtick.
Beschreibung der Felder
Feld Option Beschreibung
<Gerit Hohe Pkt A:>|Benutzer- | Die Hohe des Messinstruments fir indirekte
eingabe |Messungen uber <Punkt:> respektive
<Punkt A:>.
<Zielhohe:> Benutzer- | Die Hohe des Zielpunktes tUber Grund, wenn
eingabe |sie von <Punkt:> respektive <Punkt A:> aus
gemessen wurde.
<Gerat Hohe Pkt B:>| Benutzer- | Verfugbar fiur Methoden der indirekten
eingabe |Messung, bei denen zwei bekannte Punkte
verwendet werden. Die Héhe des Messinstru-
ments fir indirekte Messungen Uber
<Punkt B:>.
<Zielhohe:> Benutzer- | Verfugbar fur Methoden der indirekten
eingabe |Messung, bei denen zwei bekannte Punkte
verwendet werden. Die Hohe des Zielpunktes
Uber Grund, wenn sie von <Punkt B:> aus
gemessen wurde.
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Nachster Schritt

Schritt

Beschreibung

1.

WEITR (F1) schliesst den Dialog und kehrt zu INDIR MESS Indirekte
Messung zuriick.

&

<AH6he:> in INDIR MESS Indirekte Messung zeigt die positive oder
negative Héhendifferenz zwischen dem Héhenbezugspunkt des Messin-
struments fir indirekte Messungen und dem Zielpunkt an. Die Hohe des
Messinstruments fir indirekte Messungen und die Hohe des Zielpunktes
Uber Grund werden bei der Berechnung des unzuganglichen Punktes
angerechnet.

INDIR MESS Indirekte Messung

Mit der indirekten Messung fortfahren.

Wenn SPEIC (F1) in INDIR MESS Indirekte Messung gedrickt wird, wird
die Hohe des unzugéanglichen Punktes berechnet und gespeichert.

Fir Methoden der indirekten Messung, bei denen zwei bekannte Punkte
verwendet werden, wird dies fir beide bekannten Punkte getan. Ist dies
der Fall, ist die HOhe des unzuganglichen Punktes der Mittelwert.
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12 Vermessung von Querprofilen

12.1 Ubersicht

Beschreibung

Vorlage

Querprofilme-
thoden und Rich-
tungen

Das Applikationsprogramm Querprofile messen ermdglicht die automatische
Auswahl von Codes wahrend einer Messung.

Die Codes flr die einzelnen Elemente des Querprofils sind in einer Vorlage gespei-
chert. Wahrend der Messung des Querprofils werden diese Codes automatisch
ausgewahlt.

Vorlagen werden verwendet, um die Reihenfolge der Codes flr die Messung vorzu-
definieren.

Eine Vorlage bestimmt:

» die Codierungssequenz eines Querprofils.

» die Art der Codierung.

Die Vermessung von Querprofilen kann angewandt werden
* mit der Methode - ZickZack oder gleiche Richtung.
* inder Richtung - vorwarts oder rickwarts.

ZickZack Gleiche Richtung

GPS12_168 GPS12_169

Die Vermessung von Querprofilen ist méglich fir <RT Modus: Rover> und <RT
Modus: Kein(e)>.
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12.2

Konfiguration der Vermessung von Querprofilen

Zugriff Schritt | Beschreibung
1. PROG dricken.
2 Querprofile messen markieren.
3. WEITR (F1)
4 In QUERPROFL Start die Taste KONF (F2) driicken, um QUERPROFL
Konfiguration aufzurufen.
QUERPROFL 12:47 ‘ L1 7\ o B MR ED‘ WEITR (F1)
Konfiguration, QUERPROFL + £l | B LoAE Ubernimmt die Anderungen und
Seite Allgemein t"’" kehrt zu dem Dialog zuriick, von dem
Hethode ZickZackll dieser Dialog ausgewahlt wurde.
Richtung Vorwirts | DMASK (F3)
. Verfugbar, wenn die <Display-
Attr. : 1 . .
Dis: :::::3:: Jaﬂﬂ maske:> auf der Seite Allgemein
markiert ist. Um die gegenwartig
Displaymaske : <Kein(e)>1| ausgewahlte Displaymaske zu
@ia® editieren.
WEITR| | | | | | SHIFT INFO (F5)

Zeigt den Programmnamen, die
Versionsnummer, das Versions-
datum, das Copyright und die Artikel-

nummer an.

Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung

<Methode:> ZickZack Methode fiir die Vermessung des Querprofils.
oder Siehe das Diagramm in Kapitel "12.1 Uber-
Gleiche sicht".
Richtung

<Richtung:> Vorwiarts Das Querprofil wird in der gleichen Reihenfolge

gemessen, wie die Elemente in der gewahlten
<Vorlage:> in QUERPROFL Messen: Job
Name definiert wurden.

Riickwarts | Das Querprofil wird in der umgekehrter Reihen-
folge gemessen, wie die Elemente in der
gewahlten <Vorlage:> in QUERPROFL
Messen: Job Name definiert wurden.
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Feld

Option

Beschreibung

<Attr.anzeigen:>

Auswahlliste

Definiert, welches Attributfeld in QUERPROFL
Messen: Job Name angezeigt wird. Nutzlich,
wenn der Anwender String Attribute verwendet
- er kann dann sehen, dass der korrekte Attri-
butwert verwendet wird.

<Dist anzeigen:>

JaoderNein

Aktiviert ein Ausgabefeld in QUERPROFL
Messen: Job Name. Es wird die horizontale
Gitterdistanz von der aktuellen Position zum
zuletzt gemessenen Punkt des Querprofils
angezeigt.

<Displaymaske:>

Auswahlliste

Die benutzerdefinierte Displaymaske wird in
QUERPROFL Messen: Job Name angezeigt.

Nachster Schritt

WEITR (F1) kehrt zu QUERPROFL Start zuriick. WEITR (F1) ein zweites Mal drtic-
ken, um QUERPROFL Messen: Job Name aufzurufen.
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12.3 Vermessung von Querprofilen

Zugriff

QUERPROFL

Messen: Job Name,

Seite Allgem.

Siehe Kapitel "12.2 Konfiguration der Vermessung von Querprofilen", um QUER-
PROFL Messen: Job Name aufzurufen.

Die abgebildeten Seiten zeigen die typischen Konfigurationseinstellungen. Eine
zusatzliche Seite wird angezeigt, wenn eine benutzerdefinierte Displaymaske
verwendet wird.

12:48 L1 ?"\ o % > 8 gl MESSE (F1)
F & I - 0‘”“ Startet die Messung des nachsten
Y ]gﬂm Ma Punktes des Querprofils. (F1) wechselt
Punk+-Nr. . 402 zu STOP. Verfugbar, wenn eine
Antennenhdhe : 2.000 n Vorlage mit START (F4) gedffnet
Vorlage : 001 4| wurde.
Element : 173 STOP (F1)
Code : TOE Beendet die Punktmessung. (F1)
wechselt zu SPEIC.
g;s;uzu Letzt. _____ m SPEIC (F1)
UTAT Speichert den gemessenen Punkt. (F1)
HESSE| | | START| HESS | SEITE| wechselt zu MESSE.
START (F4) and ENDE (F4)
Offnet und schliesst die gewahlte Quer-
profilvorlage. Wahrend die Vorlage
geodffnet ist, kdnnen die Elemente des
Querprofils gemessen werden.
MESS (F5)
Um manuell einen Punkt zu messen,
der nicht Teil des Querprofils ist. Der
Punkt wird nicht als ein Element des
Querprofils behandelt. Die gedffnete
Vorlage bleibt offen. Verfiigbar, wenn
eine Vorlage mit START (F4) gedffnet
wurde.
SHIFT KONF (F2)
Um das Applikationsprogramm Quer-
profile messen zu konfigurieren.
SHIFT ZRUCK (F3)
Wahlt das vorherige Element der Quer-
profilvorlage. Das aktuell gemessene
Element wird nicht gespeichert.
Verfugbar, wenn STOP (F4) angezeigt
wird.
SHIFT WEITR (F4)
Wahlt das nachste Element der Quer-
profilvorlage. Das aktuell gemessene
Element wird nicht gespeichert.
Verfugbar, wenn STOP (F4) angezeigt
wird.
SHIFT INDIV (F5) und SHIFT LFD (F5)
Wechselt zwischen der Eingabe einer
individuellen Punktnummer, die sich
von der definierten Nummernmaske
unterscheidet, und der laufenden
Punktnummer entsprechend der
Nummernmaske.
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Beschreibung der Felder

Feld

Option

Beschreibung

<Punkt-Nr.:>

Benutzereingabe

Die Punktnummer fir manuell gemessene
Punkte. Es wird die konfigurierte Punkt-

nummernmaske verwendet. Die Nummer
kann folgendermassen geandert werden:

* Um eine neue Reihe von Punktnum-
mern zu beginnen, wird die Punkt-
nummer Uberschrieben.

* Fur eine individuelle Punktnummer,
die unabhangig von der Nummern-
maske ist SHIFT INDIV (F5) driicken.
SHIFT LFD (F5) wechselt zuriick zu
der nachsten Nummer von der aktiven
Nummernmaske.

<Antennenhodhe:>

Benutzereingabe

Die Standardantennenhéhe aus dem
aktiven Konfigurationssatz wird vorge-
schlagen.

Das Andern der Antennenhéhe an dieser
Stelle bewirkt nicht, dass die im aktiven
Konfigurationssatz definierte Standardan-
tennenhoéhe aktualisiert wird.

<Vorlage:>

Auswahlliste

Ausgabe

Die Querprofilvorlage ist geschlossen.

----- wird angezeigt, wenn keine Vorlage
definiert ist.

Die Querprofilvorlage ist offen.

<Element:>

Ausgabe

X Nummer des nachsten Elements der
aktiven Vorlage.

y Anzahl der Elemente der aktiven
Vorlage.

<Code:>

Ausgabe

Der Name des Codes.

<String:>

Ausgabe

Verflgbar, wenn <String Attrib:> in
KONFIG Codierung & Autolinien, Seite
Codierng aktiviert wurde. Punkte mit dem
gleichen Code, die anderen Querprofilen
angehdren, werden der gleichen Linie
zugeordnet.

<Dist zu Letzt:>

Ausgabe

Die horizontale Gitterdistanz von der aktu-
ellen Position zum zuletzt gemessenen
Punkt.

----- wird angezeigt, wenn keine Informa-
tion vorhanden ist.

Vermessung von Querprofilen
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Nachster Schritt

WENN DANN

eine Querprofilvorlage die gewiinschte <Vorlage:> 6ffnen und START (F4).
geoffnet werden soll

ein Element eines Querpro- | MESSE (F1), STOP (F1) und dann SPEIC (F1) driic-
fils gemessen werden soll | ken.

eine Querprofilvorlage die gewtlinschte <Vorlage:> 6ffnen und ENDE (F4).
geschlossen werden soll

Daten grafisch dargestellt | SEITE (F6). Die Elemente des Querprofils knnen
werden sollen auch von der Seite Map aus gemessen werden.
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12.4 Querprofilvorlagen

12.4.1  Zugriff auf das Management von Querprofilvorlagen

Zugriff Schritt-fiir-
Schritt

QUERPROFL
Vorlagen

Schritt | Beschreibung
1. PROG driicken.

2. Querprofile messen markieren.
3. WEITR (F1)
4

In QUERPROFL Start die Taste WEITR (F1) driicken, um QUERPROFL
Messen: Job Name aufzurufen.

5. QUERPROFL Messen: Job Name, Seite Allgem.
Die Auswabhlliste fir <Vorlage:> 6ffnen.

Alle im aktiven Job gespeicherten Querprofilvorlagen werden in alphabetischer
Reihenfolge, einschliesslich der Anzahl der Elemente, in jeder Querprofilvorlage
aufgelistet.

WEITR (F1)
Wabhlt die markierte Querprofilvor-
lage und kehrt zu dem Dialog zurtick,
von dem dieser Dialog ausgewahlt
wurde.

NEU (F2)
Um eine Querprofilvorlage zu
erstellen. Siehe Kapitel "12.4.2
Erstellen/Editieren einer Querprofil-

1A T vorlage".

WEITR| NEU | EDIT |LOSCH|KOPIE| | EDIT (F3)
Um die markierte Querprofilvorlage
zu editieren. Siehe Kapitel "12.4.2
Erstellen/Editieren einer Querprofil-
vorlage".

LOSCH (F4)
Léscht die markierte Querprofilvor-
lage.

KOPIE (F5)
Erstellt eine Kopie der markierten
Querprofilvorlage.

12:50 4, - ?"\ E3 o, ‘
QUERPROFL H‘ ] 54 0&@

Anz

Nachster Schritt

Schritt | Beschreibung

1. Die gewlinschte Querprofilvorlage markieren.

2. WEITR (F1) schliesst den Dialog und kehrt zu dem Dialog zuriick, von
dem QUERPROFL Vorlagen ausgewahlt wurde.
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12.4.2 Erstellen/Editieren einer Querprofilvorlage

Zugriff

&

QUERPROFL
XX Vorlage, Seite
Aligem.

QUERPROFL
XX Vorlage, Seite
Elemente

.

Schritt | Beschreibung
1. Die Auswabhlliste fiir <Vorlage> in QUERPROFL Messen: Job Name,
Seite Allgem. 6ffnen.
2. QUERPROFL Vorlagen

Soll eine neue Querprofilvorlage erstellt werden?
NEU (F2) driicken, um QUERPROFL Neue Vorlage aufzurufen.

Soll eine Querprofilvorlage erstellt werden, die auf der markierten
Vorlage basiert?

KOPIE (F5) driicken, um QUERPROFL Neue Vorlage aufzurufen.
Soll eine Querprofilvorlage editiert werden
EDIT (F3) driicken, um QUERPROFL Vorlage editieren aufzurufen.

Das Kopieren und das Editieren von Querprofilvorlagen ist ahnlich dem Erstellen
einer neuen Querprofilvorlage. Der Einfachheit halber werden die Dialoge QUER-
PROFIL XX Vorlage genannt.

Einen Namen fiir die neue Querprofilvorlage eingeben.

Nachster Schritt
SEITE (F6) wechselt zur Seite Elemente.

Die in der Vorlage existierenden Elemente werden aufgelistet.

Beschreibung der Spalten

Feld

Beschreibung

Nr.

Die Nummer des Elements.

Code

Der dem Element zugeordnete Code.
----- wird angezeigt, wenn dem Element kein Code zugeordnet ist.

Codetyp

Der dem Element zugeordnete Codetyp.

Nachster Schritt

WENN

DANN

die Erstellung einer | SPEIC (F1).

Vorlage beendet ist

ein Element hinzu- | HINZU (F2) oder EINF (F5). Siehe Abschnitt "QUERPROFL
gefugt werden soll | Element hinzufligen".

ein Element editiert | EDIT (F3). Siehe Abschnitt "QUERPROFL Element hinzufi-

werden soll

gen".
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QUERPROFL
Element hinzu-
fiigen

Die Funktionalitat der Dialoge QUERPROFL Element einfiigen und QUERPROFL
Element in Vorlage editieren ist sehr ahnlich.

12:52 %, Li- ?w PO WEITR (F1)
QUERPROFL H- 8 fl - = %EE‘ Um ein Element am Ende der Quer-
z““ge" 1 X] profilvorlage hinzuzufiigen oder die
Anderungen zu speichern. Kehrt zu
Codetyp H  Themat. Codesk{] dem Dialog zuriick, von dem dieser
. 0 Dialog ausgewahlt wurde.
St scotil I weimr(rs)
Verfugbar in QUERPROFL Element
hinzufiigen. Flgt das Element am
[GTAT Ende der Querprofilvorlage. hinzu
WEITR| | | | NACHS| | Um in diesem Dialog zu bleiben und
das néchste Element zu erstellen.
ZRUCK (F5)
Verfugbar in QUERPROFL Element
in Vorlage editieren. Speichert die
Anderungen. Um in diesem Dialog zu
bleiben und das vorherige Element
zu editieren.
WEITR (F6)
Verfugbar in QUERPROFL Element
in Vorlage editieren. Speichert die
Anderungen. Um in diesem Dialog zu
bleiben und das néachste Element
hinzuzuftgen.

Beschreibung der Spalten

Feld Option Beschreibung

<Element Nr.:> |Ausgabe Fur QUERPROFL Element hinzufiigen und
QUERPROFL Element einfiigen: Die
Nummer des Elements, das hinzugefligt

werden soll.

Fir QUERPROFL Element in Vorlage

editieren:

x  Nummer des Elements, das editiert
werden soll.

y Anzahl der Elemente der aktiven
Vorlage.

<Codetyp:> Freier Code Speichert unabhangig vom Element einen

Code als zeitabhangige Information.

Themat. Codes | Speichert einen Code zusammen mit dem

Element.
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Feld

Option

Beschreibung

<Frei Code:>

Nach Punkt
oder Vor Punkt

Verflgbar fir <Codetyp: Freier Code>.
Legt fest, ob ein freier Code vor oder nach
dem Punkt gespeichert wird.

<Code (frei):>

Auswahlliste

Der Code, der vor oder nach dem Punkt/der
Linie gespeichert wird. Verfugbar fur
<Codetyp: Freier Code>.

<Code:>

Auswahlliste

Der Code, der mit dem nachsten Punkt/Linie
gespeichert wird. Verflgbar fir <Codetyp:
Themat. Codes>.

Attributname

Ausgabe

Das Attribut und der Attributwert, der mit dem
Punkt/der Linie gespeichert wird. Verflgbar,
ausser <Attr.anzeigen: Nicht anzeigen> in
QUERPROFL Konfiguration ist gewahlt.

Nachster Schritt

WEITR (F1) fiigt die Elemente hinzu oder speichert die Anderungen und kehrt zu
QUERPROFL Neue Vorlage, Seite Elemente zuriick.
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13 Volumenberechnung

13.1 Ubersicht

Beschreibung Mit dem Applikationsprogramm Volumenberechnung kann ein Gelande gemessen
und das Volumen (und andere Informationen) berechnet werden. Das Programm
wird fur folgende Aufgaben verwendet:

* Messen von Punkten, die ein Gelande definieren.

* Berechnung der Dreiecksvermaschung der gemessenen Gelandepunkte, um
das Gelande zu erstellen.

* Berechnung des Volumens zwischen eines durch Dreiecksvermaschung
bestimmten Gelandes und einer Referenzflache.

(= Die Volumenberechnung ist méglich fir <RT Modus: Rover> und <RT Modus:
Kein(e)>.
Punkttypen Gelande kénnen von Punkten erstellt werden, die als:

» Lokales Gitter gespeichert sind.
Der Héhenmodus kann ellipsoidisch oder orthometrisch sein.
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13.2 Konfigurieren der Volumenberechnung

Zugriff

VOLUMEN
Konfiguration,
Seite Protokoll

Schritt | Beschreibung
1. PROG dricken.

2 Den Eintrag Volumenberechnung markieren.
3. WEITR (F1)
4

In VOLUMEN Start Volumenberechnung die Taste KONF (F2) driicken,
um VOLUMEN Konfiguration aufzurufen.

Die unten aufgefiihrten Erklarungen zu den Softkeys gelten fiir alle Seiten, ausser
es ist anders angegeben.

03:40 UNEE 6"\ o ‘
VOLLUMEN H‘ 7 EAl % 0EE

nf1gurat1nn X] WEITR (F1)

rotnknl .. . L
Protoke1l : Ubernimmt die Anderungen und
Dateiname . Togtile. txt 4 kehrt zu dem Dialog zurtick, von dem
Formatdatei : GSIS. FRT 4| dieser Dialog ausgewahlt wurde.

SHIFT INFO (F5)
Zeigt den Programmnamen, die
Versionsnummer, das Versions-
ad datum, das Copyright und die Artikel-
WEITR| | | | | | nummer an.

Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung

<Protokoll:> Ja oder Nein | Beim Beenden des Applikationsprogramms wird
ein Messprotokoll erstellt.

<Dateiname:> |Auswahlliste |Verfugbar, wenn <Protokoll: Ja>. Der Name
des Messprotokolls, in das die Daten
geschrieben werden sollen.

<Formatdatei:> | Auswahlliste |Verfligbar, wenn <Protokoll: Ja>. Eine Format-
datei bestimmt den Inhalt und das Format des
Messprotokolls. Formatdateien werden mit Hilfe
von LGO erstellt.

Néchster Schritt
SEITE (F6) kehrt zu dem Dialog zuriick, von dem dieser Dialog ausgewahlt wurde
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13.3 Punkte messen

Beschreibung

VOLUMEN
Geléandepunkte
Seite Messen

Misst Punkte fiir ein neues oder fiir ein bestehendes Gelande. Wenn im aktiven Job
kein Gelande existiert, muss der Anwender zunachst ein Neues Geldnde im Dialog
VOLUMEN Aufgabe und Geldnde wahlen eingeben. In diesem Fall werden die
Mendueintrage Dreiecksvermaschung und Berechne Volumen innerhalb des
VOLUMEN Menii Volumenberechnung grau dargestellt.

Die abgebildeten Seiten zeigen die typischen Konfigurationseinstellungen.

09:31 H‘ ST L BN MESSE (F1)
VOLUMEN 4 B LoAB Startet die Messung des Gelande-

Sumkies. (1) watheslt su STOP.

Surwey [Code |Annnt [Ma
Punkt-Nr. h!“ STOP (F1)

Beendet die Messung des Gelande-
punktes. (F1) wechselt zu SPEIC.

Antennenhdhe : 2.000 m SPEIC (F1)
Speichert den gemessenen Gelan-
depunkt. (F1) wechselt zu SPEIC.
3D Ka : U.015 n

[am beiNr(F2)

HESSE|beiNr| | >ECKP| INDIR| SEITE| Durchsucht den in <Mess Job:>
eingetragenen Job nach dem Punkt,
der sich am nachsten zur aktuellen
Position befindet. Der Punkt wird als
zu messender Punkt ausgewahlt und
im ersten Feld des Dialogs ange-
zeigt. Verfugbar, wenn MESSE (F1)
angezeigt wird.

>ECKP (F3) />GELP (F3)
Wechselt den Typ des zu
messenden Punktes zwischen
Gelandepunkt und Eckpunkt.

SHIFT VERB (F3) und SHIFT TRENN
(F3)
Wahlt die Nummer der Referenzsta-
tion, die im aktiven Konfigurations-
satz gespeichert ist, und beendet die
Verbindung, sobald die Messung
abgeschlossen ist. Verfugbar, wenn
MESSE (F1) oder SPEIC (F1) ange-
zeigt werden und das Echtzeit Gerat
ein Mobiltelefon oder ein Modem ist.

SHIFT INIT (F4)
Um eine neue Initialisierung zu
erzwingen. Verfugbar, wenn MESSE
(F1) oder SPEIC (F1) angezeigt wird
und fir den Konfigurationssatz
phasenfixierte Lésungen erlaubt
sind.
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Beschreibung der Felder

SHIFT INDIV (F5) und SHIFT LFD (F5)
Wechselt zwischen der Eingabe
einerindividuellen Punktnummer, die
sich von der definierten Nummern-
maske unterscheidet, und der
laufenden Punktnummer entspre-
chend der Nummernmaske.

Feld

Option

Beschreibung

<Punkt-Nr.:>

Benutzereingabe

Die Punktnummer fiir manuell gemes-
sene Punkte. Es wird die konfigurierte
Punktnummernmaske verwendet. Die
Nummer kann folgendermassen gean-
dert werden:

¢ Um eine neue Reihe von Punktnum-
mern zu beginnen, wird die Punkt-
nummer Uberschrieben.

* Fur eine individuelle Punktnummer,
die unabhangig von der Nummern-
maske ist SHIFT INDIV (F5) driicken.
SHIFT LFD (F5) wechselt zuriick zu
der nachsten freien Nummer von der
aktiven Nummernmaske.

<Antennenhodhe:>

Benutzereingabe

Die Standardantennenhdhe aus dem
aktiven Konfigurationssatz wird vorge-
schlagen.

Das Andern der Antennenhdhe an dieser
Stelle bewirkt nicht, dass die im aktiven
Konfigurationssatz definierte Standard-
antennenhd6he aktualisiert wird.

<3D KQ:>

Ausgabe

Die aktuelle 3D Koordinatenqualitat der
berechneten Position.

Nachster Schritt

ESC driicken, um zum Dialog VOLUMEN Aufgabe und Geldande wahlen zurlick-

zukehren.

ESC erneut driicken, um zum Dialog VOLUMEN Menii Volumenberechnung

zurlickzukehren.
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13.4 Dreiecksvermaschung

Definition

VOLUMEN
Dreiecksverma-
schung, Seite
Aligem.

Berechnet ein Gelande, indem eine Dreiecksvermaschung (Delauny Methode) der
gemessenen Gelandepunkte durchgefiihrt wird.

ST

WOLUMEN i WEITR (F1)
L B PR Offnet den Dialog VOLUMEN Ecken
gem |Punktea|Ma)
Name - sl festlegen. (F1) wechselt zu BEREC.
SEITE (F6)
Anz. Gel.Pte : 93 f ; B
Anz . Eckpunkte: 33 V\./echselt. zu einer weiteren Seite
dieses Dialogs.
Letzte Pt.Nr.: 1000 SHIFT KONF (F2)
ﬁ:“'gpi‘ i‘“_: :g: g::g: Um das Programm zu konfigurieren.
ZtPt(Zelt): 2 SHIFTLOS S (F4)
WEITR| | | | | SEITE| Loscht das Gelande.
Beschreibung der Felder
Feld Option Beschreibung
<Name:> Auswabhlliste | Name des Gelandes, bei dem die Dreiecks-
vermaschung durchgefuhrt werden soll.
<Anz. Gel. Pte:> Ausgabe Anzahl der gemessenen Gelandepunkte.
<Anz. Eckpunkte:> | Ausgabe Anzahl der gemessenen Eckpunkte.
<Letzte Pt.Nr.:> Ausgabe Nummer des zuletzt gemessenen Punktes.
<Datum & Zeit:> Ausgabe Datum des zuletzt gemessenen Punktes.
<LetztPt(Zeit):> Ausgabe Zeit des zuletzt gemessenen Punktes.
Nachster Schritt

WEITR (F1) fahrt mit dem Dialog VOLUMEN Ecken festlegen fort.
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VOLUMEN

Ecken festlegen,

Seite Punkte

Das Extra Menii

A7:18 4, L1 9"" oy B =
VOLUMEN ‘+ 9 L& vﬁ\{ 5 %EE‘
Punlte [May
Héhe
1641.070
1000 1641.550
1001 1641.060
1007 1640.610
1008 1640. 260
1009 1640.870
1010 1641.310 =

af
RECHN| + 1 | AUF | AB | MEHR | SEITE|

Nachster Schritt

BEREC (F1)
Startet die Berechnung der Dreiecks-
vermaschung und 6ffnet den Dialog
VOLUMEN Ergebnisse Dreiecks-
vermaschung.

+1 (F2)
Um Punkte vom aktiven Job dem
Gelande hinzuzuflgen.

AUF (F3)
Verschiebt den markierten Punkt
innerhalb des Dialogs Ecken fest-
legen eine Position nach oben.

AB (F4)
Verschiebt den markierten Punkt
innerhalb des Dialogs Ecken fest-
legen eine Position nach unten.

SHIFT ANF (F2)
Bewegt den Fokus an den Anfang
der Punktliste.

SHIFT ENDE (F3)
Bewegt den Fokus an das Ende der
Punktliste.

SHIFT LOS 1 (F4)
Entfernt den markierten Punkt vom
Geléande.

SHIFT EXTRA (F5)
Offnet den Dialog VOLUMEN Extra
Menii.

SHIFT (F5) fahrt mit dem Dialog VOLUMEN Extra Mentii fort.

17:28 H_«,ur"\.*

%
7 OLET =B

1 Hehrere Punkte hinzufiigen
2 Alle Punkte entfernen

3 Punkte n. Zeit sortieren
4 Punktc nach Néhe sorticren
5 Verwende kleinste konvexe Hille

WEITR (F1)

ad Wahlt die markierte Option und fahrt
WEITR| | | [ | | mit dem nachfolgenden Dialog fort.
Menii Option Beschreibung

<Mehrere Punkte hinzufiigen> | Offnet das Daten Management und zeigt eine Liste
mit allen Punkten im aktiven Job.

<Alle Punkte entfernen>

Entfernt alle Punkte, die auf der Seite Punkte im
Dialog Ecken festlegen angezeigt werden.
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VOLUMEN
Ergebnisse Drei-
ecksvermaschung,
Seite Ubrsicht

Menii Option Beschreibung

<Punkte nach Zeit sortieren> | Sortiert alle Punkte, die auf der Seite Punkte im
Dialog Ecken festlegen angezeigt werden, nach der
Speicherzeit.

<Punkte nach Nahe sortieren>| Sortiert alle Punkte, die auf der Seite Punkte im
Dialog Ecken festlegen angezeigt werden, nach der
kleinsten Distanz.

<Verwende Definiert eine neue Umrandung so, als ob ein
kleinste konvexe Hiille> Gummiband um die Eckpunkte gespannt wird. Die
aktuelle Liste der Eckpunkte wird ignoriert.

Nachster Schritt

WEITR (F1) kehrt zum vorherigen Dialog zurtick.

BEREC (F1) berechnet die Dreiecksvermaschung und fahrt mit dem Dialog
VOLUMEN Ergebnisse Dreiecksvermaschung fort.

A7 H_ %, - ?"" >s : ¥, @Ol ENDE (F1)
OL . I:Ire1ecksvermaschun 0:& Beendet die Dreiecksvermaschung
IIir:hT |Details]Map] . des Gelandes und kehrt zu
Name : 51 VOLUMEN Menii Volumenberech-
Flgch 24727.08 niung zurtick.
dche : . m* DXF (F4)
Anz. Dreiecke: 27 Exportiert die Ergebnisse der Drei-
Anz. Gel.Pte : 93 ecksvermaschung in eine DXF Datei
Anz.Eckpunkte: 33 im Data- oder Root-Verzeichnis der
a CompactFlash Karte.
FERTG| | | DXF | | SEITE| SHIFT KONF (F2)

Um das Programm zu konfigurieren.

Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung

<Name:> Ausgabe Name des Gelandes.

<Flache:> Ausgabe Grundflache des Gelandes.

<Anz. Dreiecke:> Ausgabe Anzahl der in der Dreiecksvermaschung
verwendeten Dreiecke.

<Anz. Gel. Pte:> Ausgabe Anzahl der Geléandepunkte.

<Anz. Eckpunkte:> Ausgabe Anzahl der Eckpunkte des Gelandes.

Néachster Schritt
ENDE (F1) kehrt zum Dialog VOLUMEN Menii Volumenberechnung zuriick.
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13.5 Berechne Volumen

Beschreibung

VOLUMEN
Berechne Volumen

Berechnet das Volumen des durch Dreiecksvermaschung erstellten Gelandes
bezogen auf eine Referenzhdhe (3D Punkt oder Hohe) oder mit der Methode
Deponie.

0835 ‘+?L16"\Q'i\{* ;ﬂﬂﬂ‘

YOLUMEN <~ AB

Berechne Volumen X

Hethode . DeponielQl

Name : s14 BEREC (F1)

Anz. Dreiccke: 217 Berechnet das Volumen und 6ffnet

’ ’ VOLUMEN Ergebnisse Volumen-
berechnung. (F1) wechselt zu
WEITR.
—aw SHIFT KONF (F2)

RECHN| | | | | | Um das Programm zu konfigurieren.

Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung

<Methode:> Auswabhlliste |Berechnet das Volumen des durch Dreiecks-

vermaschung erstellten Gelandes:

* Deponie (Volumen zwischen dem durch
Dreiecksvermaschung erstellten Gelande
und der Ebene, die durch die Eckpunkte
des Gelandes definiert wird).

* Gelande zu Hohe (Volumen zwischen
dem durch Dreiecksvermaschung
erstellten Gelande und der durch den
Benutzer eingegebenen Hohe).

* Gelande zu Punkt (Volumen zwischen
dem durch Dreiecksvermaschung
erstellten Gelande und der H6he eines
ausgewahlten Punktes).

<Name:> Auswabhlliste |Der Name der im aktiven Job gespeicherten
Gelande.
<Anz. Dreiecke:> |Ausgabe Die Anzahl der Dreiecke des durch Dreiecks-

vermaschung erstellten Gelandes.

Néachster Schritt
BEREC (F1) berechnet das Volumen und fahrt mit dem Dialog VOLUMEN Ergeb-
nisse Volumenberchnung fort.
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VOLUMEN
Ergebnisse Volu-
menberechnung
Seite Ubrsicht

VOLUMEN
Ergebnisse Volu-
menberechnung
Seite Details

17:24 Y A, L= ok e R
VOLUMEN H‘ S il = 0&@ WEITR (F1)

ErshnifzseAvalINElGeresining X] Berechnet das Volumen und 6ffnet
llhr=irht [Details[Map]|

VOLUMEN Ergebnisse Volumen-

Name : 81
berechnung. (F1) wechselt zu
WEITR.

Fliche : 24727.08 n®

Netto Volumen: 228439.47 o~ SEITE (F6)

Wechselt zu einer weiteren Seite
dieses Dialogs.
—=w SHIFT KONF (F2)
WEITR| | | | | SEITE| Um das Programm zu konfigurieren.

Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung

<Name:> Ausgabe Name des Gelandes.
<Flache:> Ausgabe Grundflache des Gelandes.
<Netto Volumen:> | Ausgabe Volumen des Gelandes.
Nachster Schritt

SEITE (F1) wechselt zur Seite Details.

Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung

<H tiefster Pt:> Ausgabe Minimale Héhe des Geléandes.

<H hochster Pt:> | Ausgabe Maximale Hohe des Gelandes.
<Mittl.GelHohe:> | Ausgabe Mittlere Gelandehdhe.

<Umfang:> Ausgabe Umfang der gemessenen Gelandeflache

(Schnittlinie des gemessenen Gelandes mit
dem Bezugshorizont).

Nachster Schritt
WEITR (F1) kehrt zum Dialog VOLUMEN Menii Volumenberechnung zurlick.
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14 Wake-Up

14.1 Ubersicht

Beschreibung

&

&

Zugriff

WAKE-UP
Wake-Up Sessions

Wake-Up Sessions sind statische Punktmessungen, bei denen der Empfanger mit
einer automatischen Startzeit und einer Messdauer vorprogrammiert wird.

Wenn der Empfanger automatisch startet, muss eine CompactFlash Karte einge-
setzt sein. Falls die CompactFlash Karte nicht eingesetzt, beschadigt, nicht forma-
tiert oder voll ist, wird die Session nicht ausgefiihrt.

Falls der PIN Code in KONFIG Start & Abschaltmodus, Seite PIN Code aktiviert
wurde, wird dieser beim Start einer Wake-Up Session nicht kontrolliert.

Hauptmenii: Prog\Wake-Up wahlen.

12:02 Ao, L1 a'\h . k%
WAKE - P ‘@ 8 5
Wake-Up Sesswns WEITR (F1)
M Startdatim Startzeitdhnlung Kehrt dem Dial zuriick von dem
1 10.12.03 14:10:00 ehrt zu dem Lialog zuruck, von de
08.12.03 -00: dieser Dialog ausgewanhit wurde.
NEU (F2)
Um eine neue Wake-Up Session zu
erstellen.
EDIT (F3)

Um eine Wake-Up Session zu editieren.
[@ta@ LOSCH (F4)
WEITR| NEU | EDIT |LOSCH| | | Loscht eine Wake-Up Session.
SHIFT LOSCH (F4)
Ldscht alle gespeicherten Wake-Up
Sessions.

Beschreibung der Spalten

Spalte Beschreibung

Nr. Die Nummer der Wake-Up Session, von 1 bis 20.

R Zeigt an, welche Wake-Up Session als nachste aktiviert wird.
Startdatum | Das lokale Startdatum der Wake-Up Session.

Startzeit Die lokale Startzeit der Wake-Up Session.

Wdholung |Zeigt an, wie oft die Wake-Up Session wiederholt wird.

Nachster Schritt

WENN DANN

die Wake-Up Sessions nicht | WEITR (F1) schliesst den Dialog und kehrt zum Dialog

geandert werden missen zuriick, von dem WAKE-UP Wake-Up Sessions
ausgewahlt wurde.

eine Wake-Up Session erstellt | NEU (F2). Siehe Kapitel "14.2 Erstellen einer neuen

werden soll Wake-Up Session/Editieren einer Wake-Up Session".

eine Wake-Up Session editiert | die Wake-Up Session markieren und EDIT (F3). Siehe

werden soll Kapitel "14.2 Erstellen einer neuen Wake-Up
Session/Editieren einer Wake-Up Session".

Wake-Up
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14.2 Erstellen einer neuen Wake-Up Session/Editieren
einer Wake-Up Session

Zugriff Schritt-fiir-

Schritt

&

WAKE-UP

XX Wake-Up
Session, Seite
Aligem.

Schritt | Beschreibung

1. Siehe Kapitel "14.1 Ubersicht", um WAKE-UP Wake-Up Sessions aufzu-
rufen.

2. NEU (F2)/EDIT (F3) ruft WAKE-UP Neue Wake-Up Session/WAKE-UP
Edit Wake-Up Session auf.

Das Editieren einer Wake-Up Session ist ahnlich dem Erstellen einer neuen Wake-
Up Session. Der Einfachheit halber werden die Dialoge WAKE-UP XX Wake-Up
Session genannt, auf etwaige Unterschiede wird hingewiesen.

Eine neue Wake-Up Session kann auch ohne eingesetzte CompactFlash Karte
erstellt werden, allerdings gibt es Unterschiede in der Funktionalitdt des Menus:

1200 L1a'\h.|>k 3
WAKE - UP ‘@ ?'Lza B QEE
Neue Wake-Up Sesswn
Allgem i
Kenfig.satz SPEIC (F1) N
Speichert die Anderungen und kehrt
Heaa Joh WGS84 Joh 4

zu dem Dialog zurtick, von dem

Punkteingabe Aus Job dieser Dialog ausgewahlt wurde.
Punkt-Hr. : 101j£| MASKE (F3)

_ Verfugbar fur einige Optionen fir
Antennenhéhe : 1.3360 n

[0Ta® <Punkteingabe:>. Um Nummern-

SPEIC| | | | | SEITE| masken zu konfigurieren.

Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung
<Konfig.satz:> Auswahlliste Der aktive Konfigurationssatz fiir die Wake-Up
Session.
<Mess Job:> Auswahlliste Der aktive Job fiir die Wake-Up Session.
<Punkteingabe:> |Aus Job oder |Fur die <Punkt-Nr.:> kénnen Punkte aus dem
Manuell Mess Job ausgewahlt werden oder Punktnum-
mern kénnen manuell eingegeben werden.
Nr-Maske Punkte kénnen aus einer Punktnummern-
maske fur <Punkt-Nr.:> eingegeben werden.
<Punkt-Nr.:> Auswahlliste | Verflgbar fir <Punkteingabe: Aus Job>.
Benutzerein- | Verfugbar fir <Punkteingabe: Manuell>. Eine
gabe neue Punktnummer eingeben.
Ausgabe Verfugbar fir <Punkteingabe: Nr-Maske>.
Eine Punktnummer kann mit MASKE (F3) aus
einer Nummernmaske ausgewahlt werden.
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WAKE-UP

XX Wake-Up
Session, Seite
Zeiten

Feld Option

Beschreibung

<Antennenhdhe:> | Benutzerein-
gabe

Hohe der wahrend der Session verwendeten
Antenne. Das Andern der Antennenhéhe an
dieser Stelle bewirkt nicht, dass die im aktiven
Konfigurationssatz definierte Standardanten-
nenhdhe aktualisiert wird.

Nachster Schritt

SEITE (F6) wechselt zur Seite Zeiten.

09:47 Ay l1-8™ ok %
WAKE-LIP H‘ 6 B !
Neue Wake-Up Session
Allgem |[7riten
Startdatum

05.04.08

iy

SPEIC (F1)
Speichert die Anderungen und kehrt

Startzeit : 19:18:00 . -

Strt Beohacht 19:20:00 zu dem Dialog zurlick, von dem
Dauer 00:03:00 dieser Dialog ausgewéhit wurde.
Endzeit 19:23:00 MASKE (F3)

Anz. Ndho1ung

Tntarwall

SPEIC| | | | |

nnn-An-

- Verflgbar fir einige Optionen fir

?ﬂ—a%, <Punkteingabe:>. Um Nummern-

SEITE| masken zu konfigurieren.

Beschreibung der Felder

Feld Option

Beschreibung

<Startdatum:> Benutzerein-

gabe

Lokales Datum fiir den Start der Wake-Up
Session.

Benutzerein-
gabe

<Startzeit:>

Lokale Zeit fir den Start der Wake-Up Session.
Zwischen aufeinanderfolgenden Wake-Up
Sessions muss mindestens drei Minuten liegen.
Keine Wake-Up Session kann mit einer anderen
zusammenfallen.

<Strt Beobacht:> | Benutzerein-

Lokale Zeit fuir den Start der Punktbeobachtung

gabe (mindestens zwei Minuten nach <Startzeit:>).
<Dauer:> Von 3 min bis | Die Zeitlange, die die Wake-Up Session
48 h andauern sollte.
<Endzeit:> Ausgabe Die aus der Startzeit und der Dauer berechnete
Zeit, zu der die Wake-Up Session beendet wird.
<Anz. Wdho- Benutzerein- | Zeigt an, wie oft die Wake-Up Session wieder-
lung:> gabe holt werden sollte(max. 1000).
<Intervall:> Von 10 min | Zeitintervall zwischen den Wiederholungen der
bis 168 h Wake-Up Sessions.
Nachster Schritt

SPEIC (F1) kehrt zu WAKE-UP Wake-Up Sessions zurlick.

Wake-Up
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