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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 Giber
weitere verfligbare Funktionalitaten.
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Verfiigbare

Name
Dokumentation

Beschreibung

Gebrauchsanwei-
sung

Die Gebrauchsanweisung enthalt alle
zum Einsatz des Produktes notwendigen
Grundinformationen. Gibt einen Uber-
blick Uber das Produkt, die technischen
Daten und Sicherheitshinweise.

Name

Beschreibung

Format

]

Feldhandbuch
System

Beschreibt die allgemeine Funktionalitat
des Produktes fiir die Standardbenut-
zung. Vorgesehen fiir einen schnellen
Uberblick im Feldgebrauch.

- X

Feldhandbuch Appli-
kationen

Beschreibt spezifische Onboard Applika-
tionsprogramme flr die Standardanwen-
dung. Vorgesehen fir einen schnellen
Uberblick im Feldgebrauch. Das
RoadRunner Applikationsprogramm
wird in einem separaten Handbuch
beschrieben.

Technisches Refe-
renzhandbuch

Ausfuhrliches Handbuch fur alle
Produkt- und Programmfunktionen.
Eingeschlossen sind ausfiihrliche
Beschreibungen von speziellen Soft-
ware/Hardware Einstellungen und Soft-
ware/Hardware Funktionen, die fiir tech-
nische 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 Meni 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 verfugbar. 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_«,ua“ s gl

MESSEN g L=8 B 4711‘
liessen Start
Hess .Joh Joh2 Kl WEITR (F1)
Koord System - WGS 1984 Ubernimmt die Anderungen und ruft
Codel 'is{e : <Kein{e)> 4 den nachfolgenden Dialog auf.
KONF (F2)
Um das Applikationsprogramm zu
Konfig.satz : RT_Rov 4| konfiguriel?epn prog
Antenno : A¥1202 Lotstocki] KSYS (F6) '
RER Um ein ?nderes Koordinatensystem
WEITR| KONF | | | | KsYS | auszuwahlen.
Beschreibung der Felder
Feld Option Beschreibung
<Kontroll Auswalhlliste | Verflgbar fur Schnurgerist. In diesem Job sind
Job:> die abzusteckenden Punkte und die Bezugsli-
nien/-bégen gespeichert.
<Absteck. Auswabhlliste |Verfligbar fir Absteckung. Job mit Absteck-
Job:> punkten.

Applikationsprogramme - Erste Schritte GPS1200 7




Feld

Option

Beschreibung

<Mess Job:>

Auswahlliste

Der aktive Job.

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

<Koord
System:>

Ausgabe

Das Koordinatensystem, das dem ausgewahlten
<Mess Job:> zugeordnet ist.

<Codeliste:>

Auswahlliste

Ausgabe

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

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

<DGM Job:>

Auswahlliste

Verfugbar fur Absteckung, wenn <DGM aktiv:
nur DGM> oder <DGM aktiv: DGM &
AbsteckJob> in ABSTECKUNG Konfiguration,
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 verwen-
dende aktive DGM Ebene auszuwahlen. Die
Hohen werden dann relativ zum ausgewahlten
DGM abgesteckt.

<Konfig.satz:>

Auswahlliste

Der aktive Konfigurationssatz.

<Antenne:>

Auswahlliste

Die Antenne, die in dem ausgewahlten Konfigura-
tionssatz definiert ist.

Beschreibung der Felder fiir das Applikationsprogramm Berechne KrdSys

Feld Option Beschreibung
<Name:> Benutzerein- | Ein eindeutiger Name fiir das Koordinatensystem.
gabe Der Name kann bis zu 16 Zeichen lang sein und
Leerstellen enthalten. Die Eingabe ist obligatorisch.
(&>  Durch die Eingabe des Namens eines
existierenden Koordinatensystems kann
dieses System aktualisiert werden.
<WGS84 Pkt | Auswahlliste |Der Job, aus dem die Punkte mit WGS84 Koordi-
Job:> naten entnommen werden.
<Lok. Pkt Auswabhlliste | Der Job, aus dem die Punkte mit lokalen Koordi-
Job:> naten entnommen werden.
<Methode:> | Auswahlliste |Die fir die Berechnung des Koordinatensystems

verwendete Methode.

GPS1
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Nachster Schritt

WENN ein Applikations-
programm

DANN

aufgerufen werden soll

WEITR (F1) Gibernimmt die Anderungen und startet das

Applikationsprogramm. Siehe die entsprechenden
Kapitel.

konfiguriert werden soll

KONF (F2). Siehe die entsprechenden Kapitel.

Applikationsprogramme - Erste Schritte GPS1200




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.

Zugriff Schritt-flir- [ 0

Beschreibung

Schritt

aufzurufen.

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

2. KONF (F2) ruft XX Konfiguration auf.

SEITE (F6) drucken, bis die Seite Prtkl aktiv ist.

XX Konfiguration, Beschreibung der Felder

Seite Prtkl
Feld Option

Beschreibung

<Protokoll:> |Ja oder Nein |Beim Beenden des Applikationsprogramms wird

ein Messprotokoll erstellt.

<Datei- Auswahlliste | Verfugbar, wenn <Protokoll: Ja>. Der Name des

name:> Messprotokolls, in das die Daten geschrieben
werden sollen.

<Format- Auswabhlliste | Verflgbar, wenn <Protokoll: Ja>. Eine Format-

datei:> 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
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2 COGO

2.1 Ubersicht

Beschreibung

&

COGO Berech-

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

« 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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2.3

Zugriff

COGO
Konfiguration,
Seite Parameter

Konfiguration von COGO

Schritt

Beschreibung

1. PROG drlicken.

COGO markieren.

2
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

COGO ‘+
Konfigurati on
Paranmtar

Distanz Typ

Yerw. Offsets:
Speichern als:

Lage Qualitdt:
Héhe Qualitdt:

TPS Beobacht. Schnittberechnung M|
[HEXT
| SEITE|

WEITR| |

o, 1= 7™ >B

7 OLET

_

> 2l

n&.&B

WEITR (F1)

Gitter[HH Ubernimmt die Anderungen und
Ja kehrt zu dem Dialog zuriick, von dem
HESS | dieser Dialog ausgewahlt wurde.

0.3000
0.3000

SHIFT INFO (F5)
Zeigt den Programmnamen, die
Versionsnummer, das Versions-
datum, das Copyright und die Artikel-
nummer an.

m
m

Beschreibung der Felder

Ellipsoid

Feld Option Beschreibung
<Distanz Gitter, Boden Der Typ der Distanzen und Offsets, der als
Typ:> oder Eingabe akzeptiert oder als Ausgabe ange-

zeigt und bei der Berechnung verwendet
wird.

a Ellipsoid

Bekannt

P1 Erster bekannter Punkt
P2 Zweiter bekannter Punkt
Unbekannt

d1 Bodendistanz

d2 Ellipsoid Distanz

d3 Gitterdistanz

TPS12_170

<Verw. Ja oder Nein Aktiviert die Verwendung von Offsets in den

Offsets:> COGO Berechnungen. Eingabefelder fir die
Offsets sind in COGO XX verfligbar.

<Speichern MESS oder KTRL | Speichert den COGO Punkt mit der Punkt-

als:> klasse MESS oder mit der

Punktklasse KTRL.

COGO

GPS1200
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COGO Konfigura-
tion, Seite Resi-
duen

Feld Option Beschreibung

<Lage Benutzereingabe | Der geschatzte Wert fiir die Lagequalitat, der
Qualitat:> allen berechneten COGO Punkten zuge-
ordnet und fiir die Berechnung des Mittel-
wertes verwendet wird.

<Hohe Benutzereingabe |Der geschatzte Wert fiir die Hohenqualitét,
Qualitat:> der allen berechneten Hohen zugeordnet und
fur die Berechnung des Mittelwertes
verwendet wird.

<TPS Beob- Ausgabe Text Es sind die folgenden Konfigurationseinstel-
acht. Schnitt- lungen giltig.
berechnung>
<Ho6henbe- Mittelung, Hoch- | Definiert die in TPS Beobacht. Schnittberech-
rechn.:> ster Pkt. oder nung verwendete Hohe.

Tiefster Pkt.
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:>, Benutzereingabe | Der Grenzwert, oberhalb dessen Ost-/Nord-
<Nord:> oder /H6hen Residuen als mdgliche Ausreisser
<Hohe:> markiert werden.
<Resid. Die Methode, mit der die Residuen der
Verteilung:> Passpunkte verteilt werden.

Kein(e) Es wird keine Verteilung durchgefiihrt. Die Resi-

duen in den Passpunkten bleiben unverandert.

1/DistanzX Verteilt die Residuen entsprechend der Distanz
zwischen jedem Passpunkt und dem zu trans-
formierenden Punkt.

Multiquadra- Verteilt die Residuen unter Verwendung einer
tisch multiquadratischen Interpolationsmethode.
Néchster Schritt

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

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

14
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24 COGO Berechnungsmethode - Polarberechnung

Diagramm Punkt - Punkt
oP1
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
Gps12_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

oP1
g! 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



2.41

COGO Polarbe-
rechnung Eingabe,
Seite Polarberech-

nung

Polarberechnung Punkt - Pu

nkt

Die COGO Berechnungsergebnisse werden auf derselben Seite angezeigt.
----- wird flr nicht verfiigbare Informationen angezeigt, zum Beispiel wenn ein reiner
Positionspunkt verwendet wird, kann <A Hohe:> nicht berechnet werden.

17:27 H_ %L1 TV\ . % *\, @0 SPEIC (F1)
COGD 7oLET BoCAA B Speichert das Ergebnis.
'Iarberechnung E1ngabe MESS (F5)
nlarhprpr‘hnung Ma L
Vion Misst manuell einen Punkt fiir die
Nach : COGO Berechnung. Verfligbar,
Azi : 337°45'44" |4 wenn <Von:> oder <Nach:> markiert
HDist-Gitt 21.456 n ist.
& Hohe 0.280 n
Schragdist 21.458 nJ SHIFT KONF (F2)
Neigung 76.B28:1hv _ Um das Applikationsprogramm
ﬂ COGO zu konfigurieren.
SPEIC| | | |/HESS | SEITE| SHIFT BEEND (F6)
Speichert die berechneten Ergeb-
nisse nicht und verlasst die COGO
Berechnung.
Beschreibung der Felder
Feld Option |Beschreibung
<Von:>oder |Auswahl- | Die Punktnummer der bekannten Punkte.
<Nach:> liste (&=  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 Hoéhe:> 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.
16 GPS1200 COGO




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

GPS1200
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2.4.2 Polarberechnung Punkt - Linie

CcoGO

Polarber.

Pt - Eingabe Linie,
Seite Eingabe

%
?LZ-T =B

1728 o, 1= 7™ >B
COGO ‘+

e, ED‘ RECHN (F1)
<~ A B Durchfiihrung der Polarberechnung

zwischen Punkt und Linie.

Fingahe Ma

Hethode POLAR (F2)
Um die Werte fir das Azimut, die

Sravtpunkt g:ﬂﬂ Distanz und den Offset aus zwei

P ’ existierenden Punkten zu berechnen.

Verfligbar,wenn <Azi:> oder <HDist-

Berechnung zu: Bekannter Punktify XX:> markiert ist.

Offset Punkt : 92 <A = LETZT (F4)

RECHN| POLAR| |LETZT|| HESS | SEITE| Zeigt frihere Ergebnisse aus COGO

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

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

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

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

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 defi-

niert.
<Startpunkt:> | Auswahlliste Der Startpunkt der Linie.
<Endpunkt:> | Auswahlliste Der Endpunkt der Linie. Verfligbar fir
<Methode: 2 Punkte>.
<Azi:> Benutzereingabe | Das Azimut der Linie. Verflgbar fir

<Methode: Pt/Richt/Dist>.
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COGO Polarber.

Ergebnis Pt - Linie,

Seite Ergebnis

Feld Option Beschreibung

<HDist-Gitt:> | Benutzereingabe | Die Horizontaldistanz von Startpunkt zum
Endpunkt der Linie. Verfugbar fir <Methode:
Pt/Richt/Dist>.

<Berechnung Die Methode, mit der die Polarberechnung

zu:> durchgefiihrt wird.

Bekannter Die Linie wird durch zwei bekannte Punkte

Punkt definiert.

Aktuelle Pos. Die Linie wird durch einen bekannten Punkt,
einer Distanz und einen Azimut der Linie defi-
niert.

<Offset Auswabhlliste Der Offset Punkt. Verfugbar fir <Berech-
Punkt:> nung zu: Bekannter Punkt>.
Nachster Schritt
RECHN (F1) berechnet das Ergebnis und 6ffnet COGO Polarber. Ergebnis Pt -
Linie.
17:30 oy 1= 7 >s ~ % go| SPEIC (F1)
COED H' 77 _ B 0:&)8( Speichert das Ergebnis.
MESS (F5)

_FrgﬂhniR|P1nf|

Misst manuell einen Punkt fur die

0ffset Punkt : 92 |a]
COGO Berechnung. Verfligbar,
ALinie-Gitter: 36.825 m wenn
A0ffset-Gitt : 1.833 n . .
0ffs Pt Richt: 247°45'd4" | | <Startpunkt:>, <Endpunkt:> oder
<Offset Punkt:> markiert ist.
Linienlénge 21.456 SHIFT KONF (F2)
Linie Richt. : 15745 44" )
A ﬂ Um das Applikationsprogramm
SPEIC|KOORD| | | | SEITE| COGO zu konfigurieren.
SHIFT BEEND (F6)
Speichert die berechneten Ergeb-
nisse nicht und verlasst die COGO
Berechnung.
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.

COGO

GPS1200
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Nachster Schritt

Schritt | Beschreibung
1. SEITE (F6) wechselt zur Seite Map.
2. SPEIC (F1) speichert das Ergebnis. Fiir <Protokoll: Ja>in COGO Konfi-

guration, Seite Prtkl wird das Ergebnis in das Messprotokoll
geschrieben.
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243 Polarberechnung Punkt - Bogen

COGO Polarber. 17:29 ‘ %L1 ?"\ P T gu‘ SPEIC (F1)
Pt - Eingabe COGO + g L=y B LoAR Speichert das Ergebnis.
Bogen, Seite Ep— = MESS (F5)
Eingabe Hethode Misst manuell einen Punkt fir die
Startpunkt COGO Berechnung. Verfligbar,
Zuciter Punkt: wenn <Von:> oder <Nach:> markiert
Endpunkt ist
SHIFT KONF (F2)
Berechnung zu: Bekannter Punktify Um das Applikationsprogramm
Offset Punkt : 851 -
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 Tangent/BoglLang | Der Bogen wird durch zwei Tangenten
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:> | Auswahlliste 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>.
<Tang- Auswabhlliste Der Schnittpunkt der zwei Tangenten.
SchnittPt:> Verfugbar fir <Methode:
2 Tangnten/Radius>, <Methode:
2 Tangent/BogLang> und <Methode:
2 Tangent/SehnLan>.
COGO GPS1200 21




Feld

Option

Beschreibung

<Punkt 2:>

Auswahlliste

Ein Punkt auf der zweiten Tangente.
Verflgbar fir <Methode:

2 Tangnten/Radius>, <Methode:

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

<Radius:>

Benutzereingabe

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

<Bogenlange:>

Benutzereingabe

Die Lange des Bogens. Verflgbar fiir
<Methode: 2 Tangent/BogLang>.

<Sehnenldange:>

Benutzereingabe

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

<Berechnung Auswahlliste <Berechnung zu: Bekannter Punkt>

zu:> oder <Berechnung zu: Aktuelle
Pos.>.

<Offset Punkt:> | Auswahlliste Der Offset Punkt. Verfugbar fiir

<Berechnung zu: Bekannter Punkt>.

Néachster Schritt
RECHN (F1) berechnet das Ergebnis und 6ffnet COGO Polarber. Ergebnis Pt -
Bogen.
COGO Polarber. 7:30 ‘ %L1 ?"\ P £ = & gol SPEIC (F1)
Ergebnis Pt - COGO + g L=y E 0:&)8( Speichert das Ergebnis.
Bogen, Seite KOORD (F2)
. rgF!hms::|F"In‘r| . .
Ergebnis Offset Punkt - 85 |« Zeigt andere Koordinatentypen.
SHIFT ELL H (F2)
ABogDist-Gitt: 47.531 n ; eaidio
A0fTsct-Gitt - 19774 = Wechselt zwischen der e.I||p50|d|
0ffs Pt Richt: 288728 54" schen und der orthometrischen
Hoéhe. Verflgbar fir lokale Koordi-
Bogen Radius : -20.468 n naten.
Bogenlange 28-5%3 23 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- Ausgabe Horizontale Distanz entlang des Bogens vom
Gitt:> Startpunkt zum Endpunkt.
<AOffset-Gitt:> | Ausgabe Offset vom Basispunkt zum Offset Punkt. Der
Wert ist rechts vom Bogen positiv und links vom
Bogen negativ.
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Feld Option Beschreibung
<Offs Pt Richt:> | Ausgabe Die Richtung des Offset Punktes vom Basis-
punkt zum Offset Punkt.
<Bogen Ausgabe Berechneter Radius.
Radius:>
<Bogenlange:> | Ausgabe Berechnete Bogenlange.
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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24.4 Polarberechnung Punkt - Aktuelle Position

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

Die COGO Berechnungsergebnisse werden auf derselben Seite angezeigt.
----- wird flr nicht verfiigbare Informationen angezeigt, zum Beispiel wenn ein reiner
Positionspunkt verwendet wird, kann <A Hohe:> nicht berechnet werden.

73 H_ U7 g’ o BWD SPEIC (F1)

COGO 7oLeT B oa B Speichert das Ergebnis.

Polarber. Pt - Aktue'ﬂe Position MESS (F5)

Pnlarhprpr‘hnung Map| X . L
Von : Aktuelle Pos. Misst manuell einen Punkt fir die
Nach =_n:l:| COGO Berechnung. Verfiigbar,
Azi : 344°17'42" |4 wenn <Von:> oder <Nach:> markiert
HDist-Gitt : 121.370 n ist.
& Hohe : 16.829 o
Schrigdist 122,531 o] ¥180° (F3) )
Neigung : 7.212:1hw Wechselt <Von:> und <Nach:> fir

AT die COGO Berechnung.
SPEIC| | UHKEH| | HESS | SEITE| SHIFT KONF (F2)

Um das Applikationsprogramm
COGO zu konfigurieren.

SHIFT BEEND (F6)
Speichert die berechneten Ergeb-
nisse nicht und verlasst die COGO
Berechnung.

Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung

<Von:> oder |Auswabhlliste | 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 Hoéhe:> 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.
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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 Polarauf-
nahme Eingabe,
Seite Eingabe

COGO Polaraufnahme mit Offset fiir einen einzelnen Punkt

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
GPS12_106 P3 COGO Punkt mit negativem Offset

COGO Polaraufnahme ohne Offset fiir mehrere Punkte

Bekannt
PO Bekannter Punkt
a1l Richtung von PO nach P1

%‘ a2 Richtung von P1 nach P2

N a3 Richtung von P2 nach P3

o a4 Richtung von P2 nach P4
d1 d1 Distanz zwischen PO und P1
PO d2 Distanz zwischen P1 und P2
GPS12 063 P3 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.

11:45 Ao, L1 ?"\ . £
COGO ‘+

ED‘ RECHN (F1)
A B Berechnet den COGO Punkt.
POLAR (F2)
Um die Werte fiir das Azimut, die
Distanz und den Offset aus zwei

B
[t B o

Hethode

Yon : 40"% existierenden Punkten zu berechnen.
Riickblick : 3004 . . .
Bezugsricht. : 69.1234 g Verfugbar, wenn <Azi:>, <HDist-
Azi : 356.1061 u XX:> oder <Offset:> markiert ist.
HDist-Gitt 20.1480 n  ZWPKT (F3)

grfset : 2 'UU% Um den Punkt als Zwischenpunkt zu
RECHN| POLAR| ZWPKT| LETZT || HESS | SEITE| berechnen.
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Beschreibung der Felder

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

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

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

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

Feld Option Beschreibung
<Methode:> | Azi oder Die Richtung vom bekannten Punkt zum COGO
Bezugs- Punkt.
richtung
<Von:> Auswahl- | Die Punktnummer des bekannten Punktes.
liste
(&>  Umdie Koordinaten fiir einen bekannten
Punkt manuell einzugeben, die Auswahlliste
offnen, wenn <Von:> markiert ist. NEU (F2)
drucken, um einen neuen Punkt zu
erstellen.
<Riickblick:> | Auswahl- | Die Punktnummer des Punktes, der als Rickblick
liste verwendet wird. Verfigbar fir <Methode: Bezugs-
richtung>.
<Bezugs- Benutzer- | Der Winkel zwischen <Riickblick:> und dem neuen
richt.:> eingabe COGO Punkt, der von dem in <Von:> gewahlten
Punkt aus berechnet wird. Fur einen Winkel im
Uhrzeigersinn ist der Wert positiv. Fiir einen Winkel
gegen den Uhrzeigersinn ist der Wert negativ.
Verflgbar fir <Methode: Bezugsrichtung>.
<Azi:> Ausgabe Die Richtung vom bekannten Punkt zum COGO
Punkt. Fir <Methode: Bezugsrichtung> wird diese
aus der <Bezugsrichtung> berechnet.

COGO
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COGO Ergebnis
Polaraufnahme,
Seite Ergebnis

Feld Option Beschreibung

<HDist-XX:> | Benutzer- |Die Horizontaldistanz zwischen dem bekannten Punkt
eingabe und dem COGO Punkt.

<Offset:> Benutzer- | Der Offset des COGO Punktes. Ein positiver Offset
eingabe liegt rechts und ein negativer Offset liegt links von der

Linie, die durch das Azimut definiert wird.

Néchster Schritt
RECHN (F1) berechnet das Ergebnis und ruft COGO Ergebnis Polaraufnahme
auf.

Die berechneten Koordinaten werden angezeigt.

12:50 %, 11 .r # = = gl SPEIC (F1)
COGO ‘@ 7 &l B LoAE Speichert das Ergebnis und kehrt zu

COGO Polaraufnahme Eingabe,
rorhnis |Dode [P1nt g . "
Punkt-Nr. : Seite Eingabe zurtick.
KOORD (F2)
ost . 760462.8291 n Zeigt andere Koordinatentypen.
Nord : 243013.9928 o« ABSTK(F5)
Ortho Héhe : = «---- u Ruft das Applikationsprogramm

Absteckung auf und steckt den
[OTa® berechneten COGO Punkt ab.
SPEIC|KOORD| | | ABSTK| SEITE| SHIFT ELL H (F2) und SHIFT ORTH (F2)
Wechselt zwischen der ellipsoidi-
schen und der orthometrischen
Hohe. Verflgbar flr 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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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 tberschrieben.

*  Fur 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.
<Ortho Benutzer- | Es wird die Hohe des bekannten Punktes, der in der
Hohe:> oder |eingabe COGO Berechnung verwendet wird, vorgeschlagen.
<Lokal Ein Héhenwert, der mit dem berechneten Punkt
EllH6he:> gespeichert wird, kann manuell eingegeben werden.

Nachster Schritt
SEITE (F6) wechselt zur Seite Code.

COGO Ergebnis Die Einstellung fir <Themat. Codes:> in KONFIG Codierung & Autolinien

Polaraufnahme, bestimmt die Verfiigbarkeit der Felder und Softkeys. Sie sind identisch zu denen der

Seite Code thematischen Codierung mit/ohne Codeliste. Die Codierung wird in dem GPS1200
Technischen Referenzhandbuch erlautert.

Néchster Schritt
SEITE (F6) wechselt zur Seite Plot.
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2.6

Diagramme

COGO Berechnungsmethode - Schnittberechnung

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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TPS Beobachtung

GPS12_170

Bekannt

PO Erster bekannter Punkt (TPS
Standp.)

P1 Zweiter bekannter Punkt (TPS
Standp.)

a1l Richtung von PO nach P2

a2 Richtung von P1 nach P2

Unbekannt

P2 COGO Punkt

Zugriff
aufzurufen.

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

COGO Schnittbe-
rechnung Eingabe,
Seite Eingabe

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:> |Auswahlliste Der Typ der COGO Schnittberechnung.
<1. Punkt:>, |Auswahlliste Die Punktnummer des bekannten Punktes. Fur
<2. Punkt:>, <Methode: Gerade (Punkte)> sind dies die
<3. Punkt:> Start- und Endpunkte der Geraden.
oder <4. (&>  Um die Koordinaten fir einen
Punkt:> bekannten Punkt manuell einzu-
geben, die Auswahlliste 6ffnen, wenn
dieses Feld markiert ist. NEU (F2)
drucken, um einen neuen Punkt zu
erstellen.
<1.TPS Auswahlliste Die Punktnummer des bekannten Punktes. Nur
Standp.:> verfugbar fir <Methode: TPS Beobachtung>.
oder <2. TPS
Standp.:>
<TPS Auswahlliste Die Punktnummer der TPS Messung, die von
Messung:> der Station <1. TPS Standp.:> oder <2. TPS
Standp.:> durchgefihrt wurde Nur verfligbar fiir
<Methode: TPS Beobachtung>.
<Azi:> Benutzereingabe | Die Richtung vom ersten bekannten Punkt zum
COGO Punkt. Fur <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 posi-
tiver 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 Start-
punkt 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 fiir
<Methode: Gerade - Kreis> und <Methode:
Kreis - Kreis>.

Néchster Schritt

RECHN (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 verfiigbar sind. Siehe Kapitel "2.5 COGO Berechnungsmethode -
Polaraufnahme" fiir Informationen tber die identischen Softkeys.

12:53 ‘ %7 oo % = @ g SPEIC (F1)

OGO 7oLET B 4B Speichert das Ergebnis und kehrt zu
'" n = Ll X] COGO Schnittberechnung
Punlct-Nr. Eingabe, Seite Eingabe zuriick. Fir

<Methode: Gerade - Kreis> muss
st : 7643559757 jedes Ergebnis elnzgln auf dgr
Nord : 252923 .1214 n entsprechenden Seite gespeichert
Ortho Héhe : = ----- [ werden.
KOORD (F2)
EERR Zeigt andere Koordinatentypen.
SPEIC|KOORD| ERG2 | | ABSTK| SEITE| ERG1 (F3) oder ERG2 (F3)

Zeigt das erste bzw. das zweite

Ergebnis an. Verfligbar flr

<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- | Die Punktnummer fir 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 Uberschrieben.
*  FUr eine individuelle Punktnummer, die unab-
hangig von der Nummernmaske ist SHIFT INDIV
(F5) driicken. SHIFT LFD (F5) wechselt zuriick
zu der nachsten freien Nummer von der aktiven
Nummernmaske.
<Ortho Benutzer- | Es wird die Hohe des ersten Punktes, der in der
Hohe:> oder |eingabe COGO Berechnung verwendet wird, vorgeschlagen.
<Lokal Ein Héhenwert, der mit dem berechneten Punkt
EllHO6he:> gespeichert wird, kann manuell eingegeben werden.
Fir <Methode: TPS Beobachtung> ist die Option
ein Ausgabefeld.
<Berechn. Ausgabe |Der in der COGO Berechnung verwendete Hohen-
Hohe:> modus.
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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2.7 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 zusatzliche Informationen fir 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
- PO <Startpunkt:>
P1 <Endpunkt:>
d Aquidistante Segmente, die durch
die Unterteilung der Linie durch
eine bestimmte Anzahl von
Punkten entstehen.
od . d1 . d . 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

COGO Linienbe-
rechnung Eingabe,
Seite Eingabe

Kreisbogen-Mittelpunkt

Bekannt

PO <Startpunkt:>

P1 <Endpunkt:>

d1 <Bogen Radius:>
Unbekannt

P2 Bogenmittelpunkt

GPS12_158 N
d2 <Bogenldnge:>

Basispunkt

Bekannt

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

P3 Basispunkt

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

GPS12_121

Offset Punkt

Bekannt

PO <Startpunkt:>
P1 <Endpunkt:>

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

P2 <Offset Punkt:>
P3 Basispunkt

GPS12_121

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

Die Einstellung fiir <Aufgabe:> und <Methode:> in diesem Dialog bestimmt die
Verfligbarkeit der nachfolgenden Felder.

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

Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung

<Aufgabe:> |Auswahlliste Der Typ der COGO Linien-/Bogenberech-
nung.

<Methode:> Die Methode, mit der die Linie definiert wird.

COGO
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Feld

Option
3 Punkte

2 Punkte/Radius

2 Tangnten/Radius

2 Tangent/BoglLéang

2 Tangent/SehnLan

Beschreibung

Der Bogen wird durch drei bekannte 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.

<Start- Auswabhlliste Der Startpunkt der Linie/des Bogens.

punkt:>

<Zweiter Auswahlliste Der zweite Punkt des Bogens.

Punkt:>

<Endpunkt:> | Auswahlliste Der Endpunkt der Linie/des Bogens.
Verfugbar fir <Methode: 2 Punkte>.

<Punkt 1:> | Auswahlliste Ein Punkt auf der ersten Tangente.
Verfugbar fir <Methode: 2
Tangnten/Radius>, <Methode: 2
Tangent/BogLéang> und <Methode: 2
Tangent/SehnLan>.

<Tang- Auswahlliste Der Schnittpunkt der zwei Tangenten.

SchnittPt:> Verfugbar fir <Methode: 2
Tangnten/Radius>, <Methode: 2
Tangent/BogLéang> und <Methode: 2
Tangent/SehnLan>.

<Punkt 2:> | Auswahlliste Ein Punkt auf der zweiten Tangente.
Verfugbar fir <Methode: 2
Tangnten/Radius>, <Methode: 2
Tangent/BogLéang> und <Methode: 2
Tangent/SehnLan>.

<Azi:> Benutzereingabe Das Azimut der Linie. Verfugbar fur
<Methode: Pt/Richt/Dist>.

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

<Radius:> | Benutzereingabe Der Radius des Bogens. Verfligbar fir
<Methode: 2 Punkte/Radius>.

<Bogen- Benutzereingabe Die Lange des Bogens. Verfligbar fir

lange:> <Methode: 2 Tangent/BogLang>.

<Sehnen- Benutzereingabe Die Lange der Sehne. Verflgbar fir

lange:> <Methode: 2 Tangent/SehnLan>.

<Offset Auswahlliste Der Offset Punkt. Verflgbar fur <Aufgabe:

Punkt:> Berech Basis-Pkt>.
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Feld Option Beschreibung

<ALinie- Benutzereingabe Die Horizontaldistanz vom Startpunkt zum

XX:> Basispunkt. Verflugbar fir <Aufgabe:
Berech Offset-Pkt>.

<ABogDist- |Benutzereingabe Horizontale Distanz entlang des Bogens

XX:> vom Startpunkt zum Endpunkt. Verfiigbar
fur <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. Verfigbar fur
<Aufgabe: Berech Offset-Pkt>.

<AOffset- Benutzereingabe Offset vom Basispunkt zum Offset Punkt.

XX:> Der Wert ist rechts vom Bogen positiv und
links vom Bogen negativ. Verflgbar fir
<Aufgabe: Berech Offset-Pkt>.

Nachster Schritt

WENN DANN

<Aufgabe: BogM-Pkt berechn>,
<Aufgabe: Berech Basis-Pkt> oder | Siehe Abschnitt "COGO XX Ergebnisse,
<Aufgabe: Berech Offset-Pkt>

RECHN (F1) berechnet das Ergebnis.

Seite Ergebnis".

<Aufgabe: Segmentierung>

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

COGO XX Ergeb- Die berechneten Koordinaten werden angezeigt.
nisse, Seite Die Softkeys sind identisch zu denen, die in COGO Berechnungen Polaraufnahme
Ergebnis verfiigbar 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
eingabe die konfigurierte Punktnummernmaske verwendet.

Die Nummer kann folgendermassen geéndert

werden:

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

*  Fdur eine individuelle Punktnummer, die unab-
hangig von der Nummernmaske ist SHIFT
INDIV (F5) driicken. SHIFT LFD (F5) wechselt
zuriick zu der nachsten freien Nummer von der
aktiven Nummernmaske.
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COGO Ergebnis
XX, Seite Code

Feld Option Beschreibung

<Ortho Hohe:> |Benutzer- |Es wird die Hohe des Startpunktes der Linie/des

oder <Lokal eingabe Bogens vorgeschlagen. Ein Héhenwert, der mit

EllH6he:> dem berechneten Punkt gespeichert wird, kann
manuell eingegeben werden.

<Offset Punkt:> | Ausgabe |Punktnummer des Offset Punktes. Verfugbar fiir
<Aufgabe: Berech Basis-Pkt>.

<A Linie-XX:> Ausgabe Die Horizontaldistanz vom Startpunkt zum Basis-
punkt. Verflugbar fir <Aufgabe: Berech Basis-
Pkt>.

<ABogDist-XX:> | Ausgabe Horizontale Distanz entlang des Bogens vom
Startpunkt zum Endpunkt. Verfugbar fir
<Aufgabe: Berech Basis-Pkt>.

<AOffset-XX:> |Ausgabe |Offset vom Basispunktzum Offset Punkt. Der Wert
ist rechts von der Linie positiv und links von der
Linie negativ. Verfluigbar fur <Aufgabe: Berech
Basis-Pkt>.

<Linienldnge:> |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. Verfligbar fiir <Aufgabe: Berech
Offset-Pkt>.

<Bogen Ausgabe Berechneter Radius. Verfligbar fiir <Aufgabe:

Radius:> BogM-Pkt berechn> und <Aufgabe: Berech
Offset-Pkt>.

<Bogenldange:> | Ausgabe Berechnete Bogenlange. Verfiigbar fir <Aufgabe:
BogM-Pkt berechn> und <Aufgabe: Berech
Offset-Pkt>.

<Offs Pt Richt:> | Ausgabe Die Richtung des Offset Punktes vom Basispunkt

zum Offset Punkt. Verfigbar fir <Aufgabe:
Berech Offset-Pkt>.

Nachster Schritt

SEITE (F6) wechselt zur Seite Code.

Die Einstellung fir <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.
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COGO Segmentie-
rung definieren

COGO Ergebnisse

der Segmentierung

Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung
<Methode:> Art der Linienunterteilung. Siehe Abschnitt
"Diagramme Linienberechnung".
Winkeldifferenz | Unterteilt den Bogen durch einen konstanten
Zentrumswinkel.
<Linien- Ausgabe Berechnete Lange der Linie zwischen dem
lange:> gewahlten <Startpunkt:> und dem
<Endpunkt:>.
<Bogen- Ausgabe Berechnete Bogenlange.
lange:>
<Anz. Benutzerein- Die Anzahl der Segmente fir die Linie
Segmente:> | gabe oder
Ausgabe
<Segment- |Benutzerein- Die berechnete Lange von jedem Segment oder
lange:> gabe oder die bendétigte Segmentlange.
Ausgabe
<Letzte Ausgabe Verfugbar fir <Methode: Segmentléange>. Die
SegLan:> Lange des Restsegments.
<Winkel- Benutzereingabe | Der Zentrumswinkel, durch den neue Punkte
diff.:> 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 fir den zweiten, dritten
usw. Punkt auf der Linie inkrementiert.
Néachster Schritt

RECHN (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 Rest-
Segmente:> segments.

<Letzte Ausgabe Verflugbar fir <Methode: Segmentlange>. Die
Segm.Ldnge:> 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
P1’?
]
i
i P2e
] ]
S/ i
7 . b Shift
L e a Hohe
’/7 Pl1e P ) b Ost
P1-P2  Bekannter Punkt
GPS12_155 p2e---< P1’-P2’ Verschobener Punkt
a
‘ Rotation.
»p 2 Hoéhe
%PO Pl b ost
ya PO <Rotation Pt:>
P1-P2 Bekannter Punkt
GPS12_156 P1’-P2’ Rotierter Punkt
a
Massstab
a Hoéhe
P5 P4’ b Ost
oo - P1 <Rotation Pt:> kann festge-
P5 P4 -
© -b halten werden, alle anderen
/’\7 P -P1 Punkte werden dann von hier
e P2 PR3 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

COGO Shift, Rotat.
& Mstab, Seite Shift

Alle Punkte, an die eine Verschiebung, eine Rotation und/oder ein Massstab ange-
bracht werden soll, werden aufgelistet.

12:18 ‘ «,u ?"\ >B = = g RECHN (F1)
OB s ? h i <7A Fiihrt die Berechnung fiir die
Punkie|Shift [Rntat [Matah Verschiebung, die Rotation und den

Punkt Code 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
@72 T Liste hinzuzufiigen. Die ausge-
RECHN|HINZU| + 1 | ENTF | MEHR | SEITE| wahlten Einstellungen flr Sortieren
und Filtern werden verwendet.
+1 (F3)
Um einen Punkt vom aktiven Job der
Liste hinzuzufiigen. Die ausge-
wahlten Einstellungen flr Sortieren
und Filtern werden verwendet.
ENTF (F4)
Entfernt den markierten Punkt von
der Liste. Der Punkt selbst wird nicht
geldscht.
MEHR (F5)
Zeigt Informationen tber 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.

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

Die Einstellung fir <Methode:> in diesem Dialog bestimmt die Verfiigbarkeit der
nachfolgenden Felder.

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

COGO
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Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung

<Methode:> | Auswabhlliste 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 Verfugbar fir <Methode: 2 Punkte verwend>.
Die Punktnummer des zweiten bekannten
Punktes zur Berechnung der Verschiebung.

<Azi:> Benutzereingabe | Verfugbar fir <Methode: Eing. Ri,Dst,Hoh>.
Das Azimut definiert die Richtung der Verschie-
bung.

<HDist-XX:> | Benutzereingabe | Verfugbar fir <Methode: Eing. Ri,Dst,H6h>.
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 Hohenverschiebung.
oder Ausgabe

Nachster 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 verfuigbar sind. Siehe Kapitel "2.5 COGO Berechnungsmethode - Polaraufnahme”
Rotat. fir Informationen tber Softkeys.

Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung

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

<Rotation Pt:> | Auswahlliste Der Rotationspunkt.

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

<Neues Benutzereingabe | Verfugbar fur <Methode: Berechnet>.

Azimut:> Eine bekannte Richtung nach der Rotation.

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

Néchster Schritt

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

& Mstab, Seite
Mstab

COGO Speiche-

rung Shift, Rotat. &

Mstab, Seite
Aligem.

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:> |Auswahlliste |Die Methode mit der der Massstabsfaktor
berechnet wird.

<Vorhand. Benutzerein- | Verfugbar flir <Methode: Berechnet>. Eine

Dist:> gabe bekannte Distanz vor der Skalierung. Dieser Wert

wird fur die Berechnung des Massstabsfaktors
verwendet.

<Neue Dist:>

Benutzerein-
gabe

Verflugbar fir <Methode: Berechnet>. Eine
bekannte Distanz nach der Skalierung. Dieser
Wert wird furr die Berechnung des Massstabsfak-
tors verwendet.

<Mstab:> Benutzerein- | Der Massstabsfaktor, der in der Berechnung
gabe oder verwendet wird.

Ausgabe

<Mstab von |Nein Die Skalierung wird durchgefiihrt, indem die
Pt:> urspriinglichen Koordinaten der Punkte mit dem
<Mstab:> multipliziert werden.

Ja Der<Mstab:> wird auf die Koordinatendifferenz
von allen Punkten relativ zum <Rotation Pt:>, der
auf der Seite Rotat. ausgewahlt wurde, ange-
bracht. Die Koordinaten vom <Rotation Pt:>
andern sich nicht.

Nachster Schritt

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

Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung
<Pkte Ausgabe Die Anzahl der gewahlten Punkte, die
gewahlt:> verschoben, gedreht und/oder skaliert wurden.
<Job spei- |Auswahlliste Die berechneten COGO Punkte werden in
chern:> diesem Job gespeichert. Die urspriinglichen
Punkte werden nicht in diesen Job kopiert.
<Bezeich- |Ja oder Nein Aktiviert die Verwendung einer zusatzlichen
nung:> Bezeichnung fur die Punktnummern der berech-
neten COGO Punkte.

COGO
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COGO Ergebnisse
Shift, Rotat. &
Mstab Seite
Ergebnis

Feld Option Beschreibung

<Bezeich- |Benutzereingabe

nung:>

Die Bezeichnung mit bis zu vier Zeichen wird am
Anfang oder am Ende der Punktnummer der
berechneten COGO Punkte hinzugefiigt.

<Préfix/Suf | Préfix

Flgt die <Bezeichnung:> vor der urspriingli-

fix:> chen Punktnummer hinzu
Suffix Flgt die <Bezeichnung:> nach der urspriingli-
chen 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. iibergan-

Ausgabe | Anzahl der Punkte, die entweder ignoriert wurden,

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

WEITR (F1) kehrt zu COGO Shift, Rotat. & Mstab zuriick.
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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 COGO", 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‘ ST o Rl RECHN (F1)

COGO 9 =7 % AR Bestatigt die Auswahl, berechnet die
P“"ktz""rd"""gmwpl X Transformation und fahrt mit dem
; ..p & H nachfolgenden Dialog fort.
200 200 P & H NEU (F2)
300 300 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 fir
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".
Beschreibung der Spalten
Spalte Beschreibung
Start Pt Die Punktnummer der Punkte im Ausgangssystem fiir die Berech-

nung der Transformationsparameter.

Ziel Pt Die Punktnummer der Punkte im Zielsystem fiir die Berechnung der

Transformationsparameter.

COGO
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Punkte zuordnen
Schritt-fiir-Schritt

Fix Parameter

Spalte Beschreibung

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

Kein(e) schliesst zugeordnete Passpunkte von der Berechnung der
Transformation aus, l6scht sie aber nicht von der Liste. Dies kann

verwendet werden, um die Residuen zu verbessern.

Nachster Schritt

RECHN (F1). Die berechneten Transformationsparameter werden in COGO Shift,
Rotat. & Mstab angezeigt. Sie kénnen nicht editiert werden. Die (ibrige 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 ahnlich.

Schritt | Beschreibung

1. Siehe Kapitel "2.2 Zugriff auf COGO", um COGO Punktzuordnung
aufzurufen.

. NEU (F2) oder EDIT (F3)
3. COGO Punkte zuordnen oder COGO Passpunkte editieren

<Start Pt:> Ein Punkt im Ausgangssystem fiir die Berechnung der Trans-
formationsparameter.

<Ziel Pt:> Ein Punkt im Zielsystem fiir die Berechnung der Transformati-
onsparameter.

<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.

4. WEITR (F1) kehrt zu COGO Zuordnungspunkte (n) zuriick 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
anzeigt halten werden soll Parameters eingeben. FIX (F4).

ein Feld einen | der Parameter das Feld markieren. BEREC (F4).
Wert anzeigt berechnet werden soll

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

Diagramme

COGO Berechnung - Flachenteilung

Flachenteilungsme- |<Teil.-Methode:> |<Verwende:> <Verschie-
thode bung:>
1. Feste Linie Parallele mit Distanz
2. Prozent Parallele -
3. Flache Parallele -
PO <Punkt A:> der
P3 Linie
PO <Punkt B:> der
P1 Linie
P2 Ersterneuer COGO
> Punkt
P3  Zweiter neuer
P2 COGO Punkt
GPS12_160 & PO d <HDist-XX:>
Flachenteilungsme- |<Teil.-Methode:> | <Verwende:> <Verschie-
thode bung:>
1. Feste Linie Lotrechte mit Distanz
2. Prozent Lotrechte -
3. Flache Lotrechte -

GPS12_161

<Punkt A:> der
Linie

<Punkt B:> der
Linie

Erster neuer COGO
Punkt

Zweiter neuer
COGO Punkt
<HDist-XX:>

COGO
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Flachenteilungsme-
thode

<Teil.-Methode:>

<Verwende:>

<Verschie-
bung:>

1.

Feste Linie

Parallele

Teilungspunkt

P3

GPS12_164

PO

<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:>

Flachenteilungsme-
thode

<Teil.-Methode:>

<Verwende:>

<Verschie-
bung:>

1.

Feste Linie

Lotrechte

Teilungspunkt

<Punkt A:> der
Linie

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

oPs12 165 P3  Neuer COGO Punkt
d <HDist-XX:>
Flachenteilungsme- |<Teil.-Methode:> | <Verwende:> <Verschie-
thode bung:>
1. Prozent Drehlinie -
2. Flache Drehlinie -
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Zugriff

COGO Zu teilende
Flache wahlen

PO Ersterneuer COGO

GPS12_163

Punkt
P1  Zweiter neuer
COGO Punkt
P2 <Rotations-Pkt:>
a <Azi:>

Siehe Kapitel "2.2 Zugriff auf COGO", um COGO Zu teilende Flache wahlen aufzu-

rufen.

Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung
<Flache:> |Vorhand. wahlen |Um eine Flache aus demin COGO COGO Start
gewahlten <Mess Job:> zu wahlen. Die Flache
kann editiert oder eine neue Flache erstellt
werden.
Neu messen Die neu gemessenen Punkte werden der Flache
hinzugeflgt.
<Flache- Auswabhlliste oder |Die zu teilende Flache wahlen oder einen
Nr.:> Benutzereingabe |Namen fir eine neue Flache eingeben.
<Anz. Ausgabe Anzahl der Punkte, die die Flache bilden.
Punkte:>
<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 hinzugefiigt 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 zurlickzu-
kehren:
ESC dricken.

COGO
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COGO

Flachen Teilung,

Seite Eingabe

e, ED‘ RECHN (F1)
<~ AB Fahrt die Flachenteilung durch und
fahrt mit dem nachfolgenden Dialog

Fingahe |Ma

Teil.-Hethode: fort. Berechnete COGO Punkte
Verwende Paralleled werden noch nicht gespeichert.
Teilf1-Gitter: 50.00 %

Punkt A : 100 4 POLAR (F2) . . . .
Punkt B - 2004 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| HMESS | SEITE| Zeigt die Grosse oder den prozen-
tualen Anteil der Teilflache an.
LETZT (F4)
Wahlt die Distanz von friiheren
COGO Polarberechnungen.
Verflugbar, wenn <HDist-XX:>
markiert ist.
MESS (F5)
Misst manuell einen Punkt fir 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.- Auswahlliste Dieses Feld definiert, wie die Grosse der Teil-
Methode:> flache 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:> |Benutzereingabe | Fir <Teil.-Methode: Prozent> und <Teil.-
Methode: Flache>. Die Grosse der Teilflache
muss entweder in % oder in m? 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

Ausgabe

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.

Fir <Teil.-Methode: Feste Linie>. Die Grosse
der Teilflache wird berechnet und angezeigt.

<Punkt A:>

Auswahlliste

Der erste Punkt der Linie, die als Bezugslinie fir
die Flachenteilung verwendet wird.

<Punkt B:>

Auswahlliste

Der zweite Punkt der Linie, die als Bezugslinie
fur die Flachenteilung verwendet wird.

<Verschie-
bung:>

mit Distanz

Teilungspunkt

Verfligbar fir <Teil.-Methode: Feste Linie>.

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

Verfugbar fir <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

Verfligbar fir <Verwende: Drehlinie>. Das
Azimut der neuen Grenzlinie.

<HDist-XX:>

Benutzerein-
gabe oder
Ausgabe

Die Distanz der parallelen Grenzlinie zur
Bezugslinie bzw. die Distanz auf der Bezugs-
linie bis zum Schnittpunkt mit der lotrechten
Grenzlinie.

Nachster Schritt
RECHN (F1) fihrt 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 Grossenverhéltnis der zwei Teilflachen in Prozent.
<Flache 1-XX:> | Ausgabe |Die Grdsse der ersten Teilflache in mZ2.
<Fliche 2-XX:> | Ausgabe |Die Grésse der zweiten Teilflache in m2.
Nachster 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 Transforma-
tion

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 iber 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.
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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 tiber die
notwendigen Rotationen und
den Massstabsfaktor
vorliegen.

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

54 GPS1200 Berechnung eines Koordinatensystems -
Allgemein



3.2 Konfiguration der Berechnung eines Koordinatensystems

3.21

Zugriff Schritt-fiir-

Schritt

BER K SYS
Konfiguration,
Seite Methode

Konfiguration der Berechnung eines Koordinatensystems - Normal

Schritt | Beschreibung

1. PROG drlicken.

Berechne KrdSys markieren.

WEITR (F1)

KONF (F2) ruft BER K SYS Konfiguration auf.

a|hjeN

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

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

154 A ¥
BER K SYS H‘ 8

%L1 Tw ED‘ WEITR (F1) i
AB Ubernimmt die Anderungen und
kehrt zu dem Dialog zurick, von dem

dieser Dialog ausgewahlt wurde.

Stdrd Hethode :

Standard FIX (F4) oder BEREC (F4)
Transformation: Klassisch 3D Verfugbar fur die Seite Klassisch 3D
Standard ausser <Transf Modell:> ist

Hohen MHodus Ellipsoidisch ¢ markiert. Um zu definieren, welche

Stdrd Zuord. Pos & Héhe | Parameter in der klassischen 3D

OTad Transformation berechnet oder fest-
WEITR| | | | | SEITE| gehalten werden.

Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung
<Stdrd Normal oder 1- | Die fir die Berechnung des Koordinatensy-
Methode:> Pkt Transfor. stems verwendete Methode.
<Standard 1-Schritt, 2- Die Standardtransformation, die bei der Berech-
Transforma- | Schritt oder nung eines Koordinatensystems verwendet
tion:> Klassisch 3D wird.
<Standard Orthometrisch |Der Standard Hohentyp, der bei der Berech-
Hoéhen oder Ellipsoi- nung eines Koordinatensystems verwendet
Modus:> disch wird.
<Stdrd Pos & Hohe, Die verfugbaren Optionen hangen von der Wahl
Zuord.:> Nur Pos, Nur fur <Standard Transformation:> ab. Die Punk-
Hohe oder tinformation, die bei der Berechnung der Trans-
Kein(e) formationsparameter verwendet wird.
Nachster Schritt

SEITE (F6) wechselt zur Seite Residuen.

Berechnung eines Koordinatensystems -
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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 mdégliche Ausreisser markiert werden.

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

duen als mdgliche Ausreisser markiert werden.

<Standard Kein(e),
Resid. 1/DistanzX 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.

56

GPS1200

Berechnung eines Koordinatensystems -
Allgemein



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 drlicken.

Berechne KrdSys markieren.

WEITR (F1)

KONF (F2) ruft BER K SYS Konfiguration auf.

a|hjeN

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

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

Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung

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

<Standard 1-Schritt, 2- Die Standardtransformation, die bei der Berech-
Transforma- |Schritt oder nung eines Koordinatensystems verwendet
tion:> Klassisch 3D wird.

<Standard Orthometrisch |Der Standard Hohentyp, der bei der Berech-
Hoéhen oder Ellipsoi- nung eines Koordinatensystems verwendet
Modus:> disch wird.

Nachster Schritt

SEITE (F6) wechselt zur Seite 1-Schritt.

Beschreibung der Felder

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

Benutzerein-
gabe

Konvergen-
zwinkel

Zwei WGS84
Pkte

Die Rotation kann manuell eingegeben werden.

Winkel zwischen Gitternord und geodatisch Nord in
einem bestimmten Punkt.

Die Rotation wird durch zwei Punkte im WGS 1984
System definiert.

Berechnung eines Koordinatensystems -
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Feld Option Beschreibung
<Standard Benutzerein- | Der Hohenmassstabsfaktor wird manuell einge-
Hoéhen MS:> | gabe geben.
Bek. WGS84 | Der Hohenmassstabsfaktor wird Gber einen
Pkt bekannten Punkt im WGS 1984 System berechnet.
Bek. WGS84 | Der Hohenmassstabsfaktor wird tiber die bekannte
Hohe Hohe eines Punktes im WGS 1984 System
berechnet.
Nachster Schritt

SEITE (F6) wechselt zur Seite 2-Schritt.

BER K SYS Einige Felder sind identisch zu denen auf der Seite 1-Schritt. Zusatzliche Felder
Konfiguration, werden hier erlautert.

Seite 2-Schritt Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung

<Standard Benutzerein- Der Massstabsfaktor kann manuell eingegeben

Massstab:> |gabe werden.
Berech. Kombi |Berechnet den kombinierten Gitter- und Hohen-
MS massstabsfaktor.

<Stdrd Gitt | Benutzerein- Verfugbar fir <Standard Masstab: Berech

MS:> gabe oder Bek. | Kombi MS>. Standardmethode fiir die Berech-
Lokaler Pkt nung des Gittermassstabfaktors des bekannten

Punktes.
Nachster Schritt

SEITE (F6) wechselt zur Seite Klassisch 3D.

BER K SYS Beschreibung der Felder
Konfiguration,
Seite Klassisch 30 | Feld Option Beschreibung
<Standard |Verw WGS84 Die Quelle der Hoheninformation, die in der
Lokale PtHO6h oder Verw | Transformation verwendet wird.
Hohe:> Lokal PktHo6
Nachster Schritt

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

Aktualisieren eines Koordinatensystems

Zugriff Schritt-fiir-
Schritt

&

BER K SYS
Schritt 1: Wahle
Transf. Typ

Schritt

Beschreibung

1. PROG dricken.

Berechne KrdSys markieren.

2
3. |WEITR (F1).
4

In BER K SYS Berechne Koord System Start, die <Methode: Normal>
wabhlen.

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.

Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung

<Transf. |Benutzereingabe Ein eindeutiger Name fir das Koordinatensy-

Name:> stem. Wenn ein Koordinatensystem aktualisiert
wird, wird der Name dieses Koordinatensy-
stems angezeigt.

<Transf. |1-Schritt, 2-Schritt | Verfliigbar, wenn ein neues Koordinatensystem

Typ:> oder Klassisch 3D |berechnet wird.

Ausgabe Verfligbar, wenn ein existierendes Koordinaten-
system aktualisiert wird. Der angezeigte Trans-
formationstyp ist der gleiche wie bei der
urspriinglichen Berechnung und kann nicht
geandert werden.

<Hoéhen Orthometrisch Verfligbar, wenn ein neues Koordinatensystem
Modus:> |oder Ellipsoidisch |berechnet wird.

Ausgabe Verfligbar, wenn ein existierendes Koordinaten-
system aktualisiert wird. Der angezeigte
Hohentyp ist der gleiche wie bei der urspringli-
chen Berechnung und kann nicht geéndert
werden.

Nachster Schritt

WEITR (F1) fahrt mit BER K SYS Schritt 2: Wahle Parameter fort.

Berechnung eines Koordinatensystems -

Normal

GPS1200

59




BER K SYS
Schritt 2: Wahle
Parameter

BER K SYS
Schritt 3: Punktzu-
ordnung (n)

Dieser Dialog enthalt verschiedene Felder, abhangig davon, welcher Transformati-
onstyp in BER K SYS Schritt 1: Wahle Transf. Typ gewahlt wurde.

Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung

<Geoidmodell:> Auswabhlliste | Das Geoidmodell, das in der Transformation
verwendet wird. Alle Geoidmodelle von
MANAGE Geoidmodelle konnen ausgewahlt
werden.

<Vor Transform:> | Auswahlliste |Die Vor-Transformation, die fiir 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:> Auswabhlliste |Das LSKS Modell, das in der Transformation
verwendet wird.

Nachster Schritt
WEITR (F1) fahrt mit BER K SYS Schritt 3: Punktzuordnung (n) fort.

In diesem Dialog werden die Passpunkte, die aus dem <WGS84 Pkt Job:>und dem
<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 verfiigbar, wenn die Liste minde-
stens ein zugeordnetes Passpunktpaar enthalt.

11:57 48" .- % =~ w g RECHN (F1)
BER K 5vs |4 o 25 WAl  © <on% Bestatigt die Auswahl, berechnet die

Schritt 3: Punktzuordnung (4) X

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.

@iaw EDIT (F3)

RECHN| NEU | EDIT |LOSCH|ZUORD| AUTO | Um das markierte Punktpaar zu
editieren.

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

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

WRSHA Pkte | nkale Punkte

T D ORd
o po fo I
=== == = T
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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 Parameter der klassischen
3D Helmert Transformation zu konfi-
gurieren. Verfugbar fiir <Transf.
Typ: Klassisch 3D> in BER K SYS
Schritt 1: Wahle Transf. Typ.

Beschreibung der Spalten

Spalte Beschreibung

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

Lokale Die Punktnummer der Punkte, die aus dem <Lok. Pkt Job:>
Punkte 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 moglichen Optionen P & H, nur P, nur H oder Kein(e).

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

Kein(e) schliesst zugeordnete Passpunkte von der Berechnung
der Transformation aus, 16scht sie aber nicht von der Liste. Dies
kann verwendet werden, um die Residuen zu verbessern.

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

BER K SYS Zeigt eine Liste mit den in der Berechnung verwendeten Passpunkten und ihren
Schritt 4: Priife zugeh(‘jrigen Residuen.
Residuen 1153 «,u 3“ P T
BER K SYS + s s
Schritt 4: Priife Res1duen
[WRSAA Pkte 0=t [m] Nord[m]
0.0091 [MIY] WEITR (F1)
Ubernimmt die Residuen und fahrt
mit dem nachfolgenden Dialog fort.
ERGEB (F3)
Zeigtdie Transformationsergebnisse
an.
@ia® MEHR (F5)
WEITR| | ERGEB| | HEHR | | Zeigt die Hohenresiduen an.
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BER K SYS
Schritt 5: Speich

Beschreibung der Spalten

Spalte Beschreibung

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

Ost, Nord Die Ost-, Nord- und Héhen-Residuen. Wenn die Positionen oder

und Hohe Hoéhen bei der Berechnung der Transformation nicht verwendet
wurde, wird =---- angezeigt.

! Zeigt Residuen an, die den in BER K SYS Konfiguration, Seite
Residuen definierten Limit Uberschreiten.

! Zeigt die grossten Residuen in Ost, Nord und Hohe an.

Nachster Schritt

WENN die Residuen DANN

nicht akzeptabel sind ESC kehrt zu BER K SYS Schritt 3: Punktzuordnung

(n) zurtick. Zugeordnete Punkte kdnnen editiert,
geldscht 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.

Beschreibung der Felder

Koord System, Feld Option Beschreibung
Seite Inhalt <Name:> Benutzer- | Der Name des Koordinatensystems.
eingabe
<Transf. Typ:> Ausgabe Der Typ der verwendeten Transformation, wie er
in BER K SYS Schritt 1: Wahle Transf. Typ
definiert 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 Hohen-Residue aus der
und <Ho6he:> Transformationsberechnung.
Néchster Schritt
SEITE (F6) wechselt zur Seite Koord System.
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BER K SYS
Schritt 5: Speich
Koord System,
Seite Koord
System

Beschreibung der Felder, die allen Transformationen gemeinsam sind

Feld Option

Beschreibung

<Residuen:> |Kein(e), 1/Distanz*X

oder Multiquadratisch

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

Siehe Abschnitt "BER K SYS Schritt 2: Wahle Parameter" fiir 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

BER K SYS
XX Zuordnungs-
punkte

Schritt | Beschreibung

1. Siehe Kapitel "4.1 Berechnung eines neuen Koordinatensystems/ Aktua-
lisieren 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.

12:34 4, L1 a'\h wr B "ED‘
BERKSYS‘@S ﬁ{ B oepg
Punkte zuordnen X]

vosss e - T
Lokaler Punkt: 1014 WEITR (F1)

Ubernimmt die zugeordneten Punkte
und fahrt mit dem nachfolgenden
Dialog fort.
MESS (F5).
[OTa® Misst einen Punkt und speichert ihn
WEITR| | | | HESS | | im Mess Job.

Zuord. Typ : Pos & H3he 1|

Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung

<WGS84 | Auswahlliste Ein WGS 1984 Passpunkt. Alle WGS 1984
Punkt:> Punkte von MANAGE Daten: Job Name kénnen
ausgewahlt werden.

<Lokaler |Auswahlliste Ein lokaler Passpunkt. Alle lokalen Punkte von
Punkt:> MANAGE Daten: Job Name koénnen ausgewahlt
werden.

<Zuord. |Pos & Hohe, Nur |Die Art der Zuordnung, die zwischen den in
Typ:> Pos, Nur Hohe <WGS84 Punkt:> und <Lokaler Punkt:> ausge-
oder Kein(e) wahlten Punkten durchgefiihrt wird. Die verfiig-
baren 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 Punkiliste hinzu.
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4.3

Zugriff Schritt-fiir-
Schritt

BER K SYS
Ergebnis Transfor-
mation, Seite Posi-
tion; BER K SYS
Ergebnis Transfor-
mation, Seite Para-
meter

Transformationsergebnisse

Schritt | Beschreibung

1. Siehe Kapitel "4.1 Berechnung eines neuen Koordinatensystems/ Aktua-
lisieren 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 H_ >s " ED‘ WEITR (F1)

BER K _SY5 El B CrhB Kehrt zu BER K SYS Schritt 4:
Ergebnis Transfomatwn X] Priife Residuen zuriick
Paranater [Rotn |lrspring| .
Shift dX : -665.0537 n  MSTAB (F4) oder PPM (F4)
Shift dY -2.1071 n Verfugbar auf der Seite Position.
Shift dz -365.9000 n Wechselt die Darstellung in <Mass-
202321:0“ 3: g ?g:g: stab:> zwischen der Anzeige des
oTation -0, . .
Rotation Z -0.57871 Massstabsfaktors und der Anzeige in

a ppm.

tassstab ST RMS (F5) oder PARAM (F5)

WEITR| | |HSTAB|| RHS | SEITE| 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

<Rotation Z:>

<Massstab:> Ausgabe |Der in der Transformation verwendete Mass-
stab. 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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Nachster Schritt

WENN DANN

<Transf. Typ: 1-Schritt> oder SEITE (F6) wechselt zur Seite Hohe.
<Transf. Typ: 2-Schritt>

<Transf. Typ: Klassisch 3D> SEITE (F6) wechselt zur Seite Rotn Ursprung.

BER K SYS Beschreibung der Felder
Ergebnis Transfor-
mation, Seite Hohe Feld Option Beschreibung

<Neigung in X:> | Ausgabe |Die Neigung der Hohenbezugsflache in X-Richtung.

<Neigung in Y:> | Ausgabe |Die Neigung der Hohenbezugsflache in Y-Richtung.

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

Néachster Schritt
WEITR (F1) kehrt zu BER K SYS Schritt 4: Priife Residuen zuriick.
BER K SYS Beschreibung der Felder
Ergebnis Transfor-
mation, Seite Rotn Feld Option |Beschreibung
Ursprung <Transf Modell:> Ausgabe | Das verwendete Transformationsmodell, wie es

in BER K SYS Konfiguration, Seite Klassisch
3D definiert wurde.

<Rotn Urspr. X:>, Ausgabe | Verfligbar fiir <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 beriicksichtigt werden, dass
dies ebenfalls <Richtung:> bedeuten kann.

Zugriff Schritt-fir-  [gcp it Beschreibung
Schritt
1. PROG driicken.
2 Berechne KrdSys markieren.
3. WEITR (F1).
4 In BER K SYS Berechne Koord System Start die <Methode: 1-Pkt
Transfor> wéhlen.
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. Benutzereingabe Ein eindeutiger Name fiir das Koordinaten-
Name:> system. Der Name kann bis zu 16 Zeichen
lang sein und Leerstellen enthalten.
<Transf. 1-Schritt, 2-Schritt Der Transformationstyp, der bei der Berech-
Typ:> oder Klassisch 3D nung eines Koordinatensystems verwendet
wird.
<Ho6hen Orthometrisch oder |Der H6henmodus, der bei der Berechnung
Modus:> Ellipsoidisch eines Koordinatensystems verwendet wird.
Nachster Schritt
WENN DANN
<Transf. Typ: 1- WEITR (F1) ruft BER K SYS Schritt 2: Wahle Parameter
Schritt> oder auf. Siehe Kapitel "5.2 Berechnung eines Koordinatensy-
<Transf. Typ: 2- stems - 1-Schritt/2-Schritt Transformation".
Schritt>
<Transf. Typ: Klas- |WEITR (F1) ruft BER K SYS Schritt 2: Wahle Parameter
sisch 3D> auf. Siehe Kapitel "5.3 Berechnung eines Koordinatensy-
stems - Klassische 3D Transformation”.
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5.2 Berechnung eines Koordinatensystems -
1-Schritt/2-Schritt Transformation
5.21 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 Trans- Auswahlliste |Verfugbar fir <Transf. Typ: 2-Schritt>. Die Vor-
form:> Transformation, die fiir die vorlaufige 3D Trans-
formation 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:> Auswalhlliste | Verfligbar fir <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.
BER K SYS 12:06 ‘ UWEE a"\ $ 4 QD‘
Schritt 3: Wahle BER K S5 "i" 5 125 o
Passpunkt Zuord . Typ 5
WGS84 Punkt 100 4 WEITR (F1)
Lokaler Punkt- 1009 Bestatigt die Auswahl und fahrt mit
dem nachfolgenden Dialog fort.
Héhe zuordnen: Jadl MESS (F5)
WGS84 Punkt 200% Verfligbar, wenn <WGS84 Punkt:>
Lokaler Punkt: 2004 markiert ist. Um manuell einen Punkt
[GTa® zu messen und ihn im <WGS84 Pkt
WEITR| | | | HESS | | Job:> zu speichern.
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BER K SYS
Schritt 4: Berechne
Rotation

Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung
<Zuord. Pos & Hohe Position und H6he werden vom gleichen zugeord-
Typ:> neten Punktpaar ibernommen.

Nur Pos Die Position wird von einem Paar von zugeord-

neten Punkten Gbernommen. Die H6he kann von
einem anderen Paar von zugeordneten Punkten
Ubernommen werden.

<WGS84 Auswahlliste Die Punktnummer des vom <WGS84 Pkt Job:>

Punkt:> gewahlten horizontalen und/oder vertikalen
Passpunktes.

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

Punkt:> gewahlten horizontalen und/oder vertikalen
Passpunktes.

<Hohe Ja oder Nein | Verfligbar fiir <Zuord. Typ: Nur Pos>. Aktiviert

zuordnen:> die Berechnung der vertikalen Verschiebung von

einem anderen Paar von zugeordneten Punkten.

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

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

gultig.

12:07 H_ UNEE a >B = ¥ o0 WEITR (F1)
R "’ L 8 h R t - E <7ﬁ Bestatigt die Auswahl und fahrt mit
ri erecnne hotation .
Hethode B verw WGS84 Nord[ Pof:;w(r;a;c)hfolgenden Dialog fort.
Verfugbar fir <Methode: Zwei
WGS84 Pkte> und <Methode:
Benutzereingabe>. Um das Azimut

zwischen zwei lokalen Punkten zu
Rotation : 0.0000 g berechnen.

@iaw MESS (F5)
WEITR| | | | | | Misst manuell einen Punkt und spei-
chert ihn im <WGS84 Pkt Job:>.
Verfligbar, 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.
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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.

Fiir <Methode: Konvergenzwinkel>

Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung

<Koord Auswabhlliste Das Koordinatensystem, das die Richtung von

System:> Gitter Nord in dem Gebiet liefert, in dem der fir
die Berechnung verwendete Passpunkt liegt.

<WGS84 Auswabhlliste Der WGS 1984 Punkt, von dem der Konvergen-

Punkt:> 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 Eintréage 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:> | Auswabhlliste Der zweite Punkt, der fiir die Berechnung des
<Azi:> verwendet wird.

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

<Erford. Benutzereingabe | Das erforderliche Gitter Azimut, der zwischen

Azi:> zwei lokalen Punkten berechnet wird.
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BER K SYS
Schritt 5: Berechne
Massstab

Feld Option Beschreibung

<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.

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

Dieser Dialog enthalt abhangig von der gewahlten <Methode:> zur Berechnung des
Massstabs verschiedene Felder. Die Erlduterungen 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 Hohe dieses Punktes tiber dem WGS 1984 Ellipsoid fiir <Transf. Typ:
1-Schritt> oder Uber dem lokalen Ellipsoid fiir <Transf. Typ: 2-Schritt>.

12:07 H_ Ao, L1 3 >B = Q[ WEITR (F1)
BER K SYS g B LPAE Bestatigt die Auswahl und fahrt mit
nE Ber“h";e:_"“;:;:: Pkt!ﬂm dem nachfolgenden Dialog fort.
GITTR (F2)
WGS84 Punkt : 1014p] Berechnet den Gitter Massstabs-
. faktor. Verfugbar fur <Transf. Typ:
ﬁ::séﬁipsoi& reduz. ) 0-9999287 2-Schritt>, bei <Methode: Berech.
Kombi MS>.
HOHE (F3)
[OTa® Berechnet den Hohen Massstabs-
WEITR| | | ppm | | | faktor. Verfugbar fir <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:>.
Verflugbar fir <Transf. Typ: 1-
Schritt> bei <Methode: Bek.
WGS84 Pkt> wenn <WGS84
Punkt> markiert ist.

Fir <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
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Fiir <Transf. Typ: 1-Schritt> und <Methode: Benutzereingabe>

Beschreibung der Felder

Feld

Option

Beschreibung

<Massstab:>

Benutzereingabe

Der Massstabsfaktor kann manuell eingegeben
werden.

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

Feld Option Beschreibung

<WGS84 Auswahlliste Der WGS 1984 Punkt, von dem aus der

Punkt:> Massstabsfaktor berechnet wird. Der
Massstabsfaktor wird mit Hilfe der Héhe des
bekannten WGS 1984 Punktes berechnet.

<Massstab:> | Ausgabe Der berechnete Massstabsfaktor.

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

Feld Option Beschreibung
<Bekannte Benutzereingabe | Die WGS 1984 Hohe eines Punktes kann einge-
Hohe:> geben werden. Der Massstabsfaktor wird mit

Hilfe dieser Hohe berechnet.

<Massstab:>

Ausgabe

Der berechnete Massstabsfaktor.

Fiir <Transf. Typ: 2-Schritt>
Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung
<Methode:> |Benutzereingabe |Die Standardmethode fir die Berechnung des
oder Berech. Kombinierten Massstabsfaktors, der in der
Kombi MS Transformation verwendet wird.
<Gitter MS:> | Ausgabe Verflgbar fir <Methode: Berech. Kombi
MS>. Der Gitter Massstabsfaktor wie in BER
K SYS Berechne Gitter Massstab berechnet
<Hohen Ausgabe Verflgbar fir <Methode: Berech. Kombi
MS:> MS>. Der H6hen Massstabsfaktor wie in BER
K SYS Berechne Hohen Massstab
berechnet
GPS1200 Berechnung eines Koordinatensystems -
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BER K SYS
Schritt 6: Speich
Koord System

Feld Option Beschreibung

<Kombi Benutzereingabe | Verfligbar fir <Methode: Benutzereingabe>.
MS:> Der Massstabsfaktor kann manuell einge-
geben werden.

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

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

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)
BER K 5¥5 8 B LPAB Speichert das Koordinatensystem in
Schritt 6: Spewh Konrd System X der DB-X, ordnet es dem in BER K

Name : Neues Koord Sys
SYS Berechne Koord System Start

RS B e gewahiten <WGS84 Pkt Job:> zu

Rotation . 0.00000 " und kehrtins GPS1200 Hauptmenii

Hassstab : -74.3342 ppn zurdick.

Rotn Urspr. X: 0.0000 n  MSTAB (F4) oder PPM (F4)

Rotn Urspr. Y: 0.0000 m Wechselt die Darstellung in <Mass-
[@Tad stab:> zwischen der Anzeige des

SPEIC| | | HSTAB| | | Massstabsfaktors und der Anzeige in

ppm.
Nachster Schritt

SPEIC (F1) speichert das Koordinatensystem und kehrt ins GPS1200 Hauptmenii
zuruick.
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5.2.2 Berechnung des Gitter Massstabsfaktors fir
2-Schritt Transformationen

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:> |Benutzerein- Der Gitter Massstabsfaktor kann manuell einge-
gabe geben werden.
Bek. Lokaler Pkt | Der Gitter Massstabsfaktor wird mit Hilfe der
Position eines bekannten lokalen Punktes
berechnet.
<Lokaler Auswabhlliste Verfugbar fiir <Methode: Bek. Lokaler Pkt>.
Punkt:> 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 Para-
meter ausgewahlten Projektion berechnet.
<Gitter MS:> | Benutzereingabe | Verflgbar fur <Methode: Benutzereingabe>.
Den Gitter Massstabsfaktor eingeben.
Ausgabe Verfugbar fur <Methode: Bek. Lokaler Pkt>.
Der berechnete Gitter Massstabsfaktor.
Nachster Schritt
WEITR (F1) kehrt zu BER K SYS Schritt 5: Berechne Massstab zurlick.
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5.2.3 Berechnung des Hohenmassstabsfaktors fiir
2-Schritt Transformationen

Zugriff Schritt-fiir-
Schritt

BER K SYS
Berechne Hohen
Massstab

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.

<Transf. Typ: 2-Schritt> wahlen

Mit BER K SYS Schritt 5: Berechne Massstab fortfahren

<Methode: Berech. Kombi MS> wahlen

alAleDN

HOHE (F3) ruft BER K SYS Berechne Hohen Massstab auf

Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung
<Methode:> |Benutzerein- Der Héhenmassstabsfaktor wird manuell einge-
gabe geben.
Bek. Lokaler Pkt | Der Hohen Massstabsfaktor wird mit Hilfe der
Hohe eines bekannten lokalen Punktes
berechnet.
Bek. Lokale Der Hohen Massstabsfaktor wird mit Hilfe einer
Hohe eingegebenen Hohe.
<Lokaler Auswabhlliste Verfugbar fur <Methode: Bek. Lokaler Pkt>.
Punkt:> Die Punktnummer des im <Lok. Pkt Job:>
gewahlten Punktes, von dem der Hohen
Massstabsfaktor berechnet wird.
<Bekannte Benutzereingabe | Verfligbar fiir <Methode: Bek. Lokale Hohe>.
Hohe:> Eine bekannte lokale Hohe.
<Ho6hen Benutzereingabe | Verfugbar fir <Methode: Benutzereingabe>.
MS:> Den Hohen Massstabsfaktor eingeben.
Ausgabe Verflgbar fir <Methode: Bek. Lokaler Pkt>
und <Methode: Bek. Lokale Hohe>. Der
berechnete Héhen Massstabsfaktor.
Nachster Schritt

WEITR (F1) kehrt zu BER K SYS Schritt 5: Berechne Massstab zurtick.
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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" fur Informa-
tionen Uber die verfigbaren Felder.

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

12:17 Ay Lt=7 oo F
BER K SYS ESE |

Schritt 3: Wahle Passpunkt X

WGSE84 Punkt : 4
Lekaler Punkt: 101 4

Lokale H5he : Verw WGS84 PktHS

=M}
jecl ==

WEITR (F1)
Bestatigt die Auswahl und fahrt mit
dem nachfolgenden Dialog fort.
MESS (F5)
AT Misst manuell einen Punkt und spei-
WEITR| | | | HESS | | chert ihn im <WGS84 Pkt Job:>.

Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung

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

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

<Lokale |Verw WGS84 PktHo6 Die Quelle der Hoheninformation, die in der
Hohe:> oder Verw Lokal PktHo6 | 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 zurick.
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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 fiir
<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.
<Transf. Typ: 1-Schritt> oder <Transf. Typ: 2-Schritt> wahlen.
Mit BER K SYS Schritt 4: Berechne Rotation fortfahren.
<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 fiir
die Azimut Berechnung.

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

Nachster Schritt

WEITR (F1) berechnet das erforderliche Azimut und kehrt zu BER K SYS Schritt 4:

Berechne Rotation zurlick.
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6 Schnurgeriist

6.1 Ubersicht

Aufgaben des
Schnurgeriistes

&

Punkttypen

Begriffe

Definieren einer
Bezugslinie/eines
Bezugsbogens

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
Zielpunktes 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/lzum Bezugsbogen abgesteckt werden kann.

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

Hoéhen und Positionen werden immer verwendet. Die Punkte mussen vollstandige
Koordinatentripels haben (3D Punkte).

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

Zielpunkt: Der Modellpunkt.
Fir die Messung relativ zur Bezugslinie ist dies der Punkt mit
den Koordinaten der aktuellen Position und die entworfene oder
berechnete Hohe.
Fir die Absteckung oder Gitterabsteckung relativ zur Bezugs-
linie 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 Hohenunterschied

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

Schnurgeriist
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Definieren einer Die Stationierung des Startpunktes der Bezugslinie/des Bezugsbogens kann defi-
Stationierung niert 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

SCHNURGER
Konfiguration,
Seite Aligem.

Schritt | Beschreibung

1. PROG drlicken.

Schnurgeriist markieren.

2
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.

Dieser Dialog besteht aus vier Seiten. Die auf den Seiten Allgem. und Checks
verfligbaren Felder sind sehr ahnlich zu denen in ABSTECKUNG Konfiguration.
Siehe Kapitel "1.2 Konfiguration eines Messprotokolls" fir Informationen tber die
Felder auf diesen Seiten. Die Erlauterungen fir die Softkeys sind wie angezeigt
gultig.

158 PR WEITR (F1)
SCHNUHGER ‘+ g B %EE‘

Ubernimmt die Anderungen und

kehrt zu dem Dialog zurtck, von dem

dieser Dialog ausgewahlt wurde.
DMASK (F3)

Um die angezeigte Displaymaske zu

Orien t‘ieren

Ahsteckmodus : Polar 44 i N

+ editieren. Verfugbar, wenn
Displaymaske : <Kein(e)=>1 <Displaymaske:> auf der Seite
M1t Stationen: Nein Allgem. markiert ist.

@iaw SHIFTINFO (F5)

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

Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung

<Mit Ja oder Nein | Aktiviert die Verwendung von Stationierungen inner-
Stationen:> halb des Applikationsprogramms Schnurgerist.
<Stat. Auswahlliste | Verfligbar fiur <Mit Stationen: Ja>. Um das Display-
Format:> format furr die Stationierungen auszuwahlen.
Néachster Schritt

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

Beschreibung der Felder

Seite Héhen Feld Option Beschreibung
<Hohen:> Dieser Parameter steuert abhangig von der gewahlten

Aufgabe folgendes:

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

» Bei Absteckungen oder Gitterabsteckungen
relativ zu einer Linie/einem Bogen bestimmt er
den abzusteckenden Hohenwert.

Verw.Bezugs | Hohen werden entlang der Bezugslinie/des Bezugs-
linie bogens berechnet.
Verw.Start- |H6hen werden relativ zur Hohe des Startpunktes
punkt berechnet.
Verw.DGM Die Absteckhéhe wird aus dem verwendeten DGM
Modell berechnet.
<Hohe Nein Die Héhe der aktuellen Position wird wahrend der
andern:> Absteckung angezeigt. Der Wert kann nicht geandert
werden.
Ja Die Héhe des Absteckpunktes wird wahrend der
Absteckung angezeigt. Der Wert kann geandert
werden.
Nachster Schritt
WENN DANN
ein Protokoll konfi- | SEITE (F6) wechselt zur Seite Prtkl. Siehe Kapitel "1.2 Konfi-
guriert werden soll | guration eines Messprotokolls".
die Konfiguration | WEITR (F1) kehrt zu SCHNURGER Schnurgeriist Start
beendet ist zuriick, ein weiteres WEITR (F1) ruft SCHNURGER Auswahl
Aufgabe & Bezugslinie.
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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/Bezugsbdgen kénnen im <Kontroll Job:> erstellt, editiert, gespei-
chert und geléscht werden.

+  Bezugslinien/Bezugsbdgen kénnen fir eine spatere Verwendung erneut
benutzt werden.
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6.3.2 Manuelle Eingabe einer Bezugslinie/eines Bezugsbogens

Zugriff Schritt-fiir-
Schritt

SCHNURGER
Auswahl Aufgabe
& Bezugslinie,
Seite BezugLinie

Schritt | Beschreibung

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

2. WEITR (F1) ruft SCHNURGER Auswahl Aufgabe & Bezugslinie auf.
SCHNURGER Auswahl Aufgabe & Bezugslinie, Seite BezugLinie

<Eingabe: Manuell> wahlen.

Die Erlauterungen flr die Softkeys sind wie angezeigt giiltig. Die verfuigbaren Felder
hangen von den gewahlten Optionen fur <Aufgabe:> und <Methode:> in diesem
Dialog ab.

S o AP WEITR (F1) )
SCHNHURGER 8 B Ubernimmt die Anderungen und fahrt

smh Aufpabe & Bez“”‘”“ie X] mit dem anschliessenden Dialog fort.
r7ugl inie [Ma ..
' BOSCH (F3)

Q=
==}
(=] =]

Aufgabe
E;:g::z Um eing E.:t')sc.:hung relativ zu einer
Startpunkt - Be;u'gshme/emem Bezugsbogen zu
Azi : 34700 00" definieren.
Horiz Dist 100.000 OFSET (F4)
Gradiente : 1:0hv Um Offsets von Bezugslinie/-bégen,
AT Verschiebungen, Rotationen,

WEITR| | BOSCH| OFSET| MESS | SEITE| Hohenoffsets 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.

Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung

<Aufgabe:> |Auswahlliste Definiert die durchzufiihrende Aufgabe.

<Station:> Benutzereingabe | Verfugbar fir <Mit Stationen: Ja> in
SCHNURGER Konfiguration, Seite Allgem..
Definiert die Stationierung des Startpunktes der
Bezugslinie/ des Bezugsbogens.

<Methode:> | Auswabhlliste Die Methode, durch die die Bezugslinie/der
Bezugsbogen definiert wird. Abhangig von der
gewahlten <Aufgabe:> sind verschiedene
Optionen verfugbar.

<Start- Auswahlliste Der Startpunkt der Bezugslinie/des Bezugsbo-
punkt:> gens.

84

GPS1200 Schnurgeriist



Feld Option Beschreibung

<Zweiter Auswahlliste Verfligbar fir <Methode: 3 Punkte>. Der
Punkt:> 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.

<Linien- Ausgabe Verfugbar fir <Eingabe: Manuell> mit
lange:> <Methode: 2 Punkte>.

Die horizontale Gitterdistanz zwischen <Start-
punkt:> und <Endpunkt:> der Linie.

----- wird angezeigt, wenn die Distanz nicht
berechnet werden kann.

<Azi:> Benutzereingabe | Verfugbar fir <Methode: Pt/Rich/Dst/Grdt>
und <Methode: Pt/Rich/Dst/AH6>. Das Azimut
der Bezugslinie.

<Horiz Dist:> | Benutzereingabe | Verflgbar fir <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.

<AHo6he:> Benutzereingabe | Verfugbar fir <Methode: Pt/Rich/Dst/AHG>.
Der Hohenunterschied zwischen dem Start- und
dem Endpunkt der Bezugslinie.

<Radius:> Benutzereingabe | Verfligbar fir <Methode: 2 Punkte/Radius>.
Der Radius des Bezugsbogens.

<Bogen- Ausgabe Die horizontale Gitterdistanz auf dem Bogen
lange:> zwischen <Startpunkt:> und <Endpunkt:> des
Bogens. ----- wird angezeigt, wenn die Distanz

nicht berechnet werden kann.

Néachster Schritt
SEITE (F6) wechselt zu SCHNURGER Auswahl Aufgabe & Bezugslinie, Seite
Map.

Schnurgeriist GPS1200 85



SCHNURGER
Auswahl Aufgabe
& Bezugslinie,

Auf der Seite Map werden die Daten grafisch dargestellt.

Nachster Schritt
Seite Map

WENN DANN

<Aufgabe: WEITR (F1) Gibernimmt die Anderungen und ruft SCHNURGER

Messung zu XX> | Punkte messen auf. Siehe Kapitel "6.4 Messung relativ zu
einer Bezugslinie/einem Bezugsbogen".

<Aufgabe: WEITR (F1) iibernimmt die Anderungen und ruft SCHNURGER

Absteck zu XX> | Eingabe Offsets auf. Siehe Kapitel "6.5 Absteckung relativ zu
einer Bezugslinie/einem Bezugsbogen".

<Aufgabe: WEITR (F1) Gibernimmt die Anderungen und ruft SCHNURGER

Gitt.absteck XX> | Gitter definieren auf. Siehe Kapitel "6.6 Gitterabsteckung
relativ zu einer Bezugslinie/ einem Bezugsbogen".
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6.3.3 Auswabhl einer Bezugslinie/eines Bezugsbogens aus einem Job

Zugriff Schritt-fiir-
Schritt

SCHNURGER
Auswahl Aufgabe
& Bezugslinie,
Seite BezugLinie

SCHNURGER
Auswahl Aufgabe
& Bezugslinie,

Schritt | Beschreibung

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

WEITR (F1) ruft SCHNURGER Auswahl Aufgabe & Bezugslinie auf.
SCHNURGER Auswahl Aufgabe & Bezugslinie, Seite BezugLinie

<Eingabe: Auswahl aus Job> wahlen.

Die Erklarungen fiir die Softkeys und die Felder entsprechen denen fir <Eingabe:
Manuell>. Das Feld <Methode:> ist nicht verfiigbar und alle Felder fur 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 hangen von den gewahlten Optionen fiir <Aufgabe:> und
<Methode:> in SCHNURGER Neue Bezugslinie/Neuer Bezugsbogen ab.

Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung

<BezugL.inie:> Auswabhlliste | Verflgbar fur <Aufgabe: XX Linie>. Die
Bezugslinie, die verwendet wird.

<BezugBogen:> |Auswabhlliste | Verflgbar fir <Aufgabe: XX Bogen>. Der
Bezugsbogen, der verwendet wird.

Nachster Schritt

SEITE (F6) wechselt zu SCHNURGER Auswahl Aufgabe & Bezugslinie, Seite
Map.

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

Seite Map Nachster Schritt
WENN DANN
die gewlinschte Bezugs- | <BezugLinie:> oder <BezugBogen:> markieren und
linie/der gewiinschte ENTER driicken, um SCHNURGER Manage
Bezugsbogen erstellt, BezugsXX aufzurufen. Siehe Abschnitt "SCHNURGER
editiert oder geldscht Manage Bezugs XX".
werden muss
die gewlinschte Bezugs- |+ Fir <Aufgabe: Messung zu 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".
Schnurgeriist GPS1200 87




SCHNURGER
Manage Bezugs XX

WENN DANN

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

« Fur <Aufgabe: Gitt.absteck XX>

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

12:26 Ao, L1 a"\ ar B v W WEITR (F1)
SCHHURGER ‘+ B ﬁ{ 5 QEE‘
Hanage Bezugshnle

Wahlt die markierte Bezugslinie/den

markierten Bezugsbogen und kehrt

zu dem Dialog zurlick, von dem

dieser Dialog ausgewahlt wurde.
NEU (F2)

Um eine Bezugslinie/einen Bezugs-

bogen zu erstellen.

EDIT (F3)
ia® Um eine Bezugslinie/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/-bégen.
Datum Das Erstelldatum der Bezugslinie/des Bezugsbogens.

Nachster Schritt

WENN eine DANN
Bezugslinie/ein
Bezugsbogen

ausgewahltwerden | die gewlinschte Bezugslinie/den gewlinschten Bezugsbogen
soll markieren.

WEITR (F1) schliesst den Dialog und kehrt zu SCHNURGER
Auswahl Aufgabe & Bezugslinie zurtick.

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".
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SCHNURGER
Neue/Neuer
Bezugs XX, Seite
Eingabe

SCHNURGER
Neue/Neuer
Bezugs XX, Seite
Map

WENN eine DANN
Bezugslinie/ein

Bezugsbogen

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

12:33 ‘@ UNEE a PO HD‘ SPEIC (F1) )

SCHNURGER 8 & B LrAE Speichert die Anderungen und kehrt
gs‘"‘“’ X] zu SCHNURGER Manage Bezugs
Bezugs-Nr. : 100 XX zurick.

Hethode 2 Punktedy] MESS (F5)
Startpunkt - 101 4 Manuelle Messung eines Punktes.
Endpunkt zoujzl Verfugbar beim Erstellen einer

9.9924 w neuen Bezugslinie/eines neuen
Bezugsbogen, wenn <Startpunkt:>,
ia® <Zweiter Punkt>oder <Endpunkt:>

o
| HESS | SEITE| markiert ist.

Linienlénge

SPEIC| | |

Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung

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

neuen Bezugsbogens.

Die anderen verfligbaren Felder hangen von der gewahlten Option fiir <Aufgabe:>
in SCHNURGER Auswahl Aufgabe & Bezugslinie, Seite Referenz und
<Methode:> in diesem Dialog ab. 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 zu SCHNURGER Auswahl Aufgabe & Bezugslinie, 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.
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6.3.4 Definition von Bezugslinie/-bogen Offsets

Beschreibung

Zugriff Schritt-fiir-
Schritt

SCHNURGER
Offsets definieren

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

Schritt | Beschreibung

1. Siehe Kapitel "6.3 Management der Bezugslinien/Bezugsbdgen"”, um
SCHNURGER Auswahl Aufgabe & Bezugslinie auszuwahlen.

2. OFSET (F4) ruft SCHNURGER Offsets definieren auf.

Dieser Dialog umfasst verschiedene Felder, abhangig von den gewahlten Optionen
fur <H6hen:> in SCHNURGER Konfiguration, Seite Hohen und <Aufgabe:> in
SCHNURGER Auswahl Aufgabe & Bezugslinie, Seite BezugLinie.

12:35 ) A LT

SCHHURBER e il = 0EE

Offsets definieren X]

Quer Offszet : 2 0000

Lings Offset : 5.0000 m

Hhon Offeot : 0.0000 n WEITR (F1)

Drehung : 0.0000 g Ubernimmt die Anderungen und

kehrt zu dem Dialog zurtick, von dem
dieser Dialog ausgewahit wurde.
SHIFT KONF (F2)
[OTa® Um die Bezugslinie/den Bezugs-
WEITR| | | | | | bogen zu konfigurieren.

Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung

<Quer Benutzer- |Distanz der horizontalen Versetzung der Bezugs-

Offset:> oder |eingabe linie/des Bezugsbogens nach links oder rechts.

<Bogen (&>  Wenn ein Offset an einen Bogen ange-

Offset:> bracht wird, verandert sich der Radius des
Bogens.

<Langs Benutzer- | Distanz der horizontalen Verschiebung der Bezugs-

Offset:> eingabe linie, vorwarts oder ruckwarts. Verfugbar fur

<Aufgabe: XX Linie> ausser <Hohen:
Verw.Bezugslinie> in SCHNURGER Konfigura-
tion, Seite Hohen ist gewahlt.

<Ho6hen Benutzer- | Der vertikale Offset der Bezugslinie/des Bezugsbo-

Offset:> eingabe gens. Verfugbar fir <H6hen: Verw.Startpunkt> und
<Hohen: Verw.Bezugslinie>.

<DGM Benutzer- | Der vertikale Offset des DGM Modells. Verfugbar fur

Offset:> eingabe <Ho6hen: Verw.DGM Modell>.

<Drehung:> |Benutzer- |Winkel, umden sich die Bezugslinie dreht. Verfugbar
eingabe fur <Aufgabe: XX Linie> ausser <Hohen:
Verw.Bezugslinie> in SCHNURGER Konfigura-

tion, Seite Hohen ist gewahlt.
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Nachster Schritt
WEITR (F1) schliesst den Dialog und kehrt zu SCHNURGER Auswahl Aufgabe &
Bezugslinie zurlck.
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6.3.5

einem Bezugsbogen

Beschreibung

Zugriff
Schritt-flir-Schritt

Definieren einer Boschung relativ zu einer Bezugslinie/

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.

Schritt | Beschreibung

1. Siehe Kapitel "6.3 Management der Bezugslinien/Bezugsbogen", um
SCHNURGER Auswahl Aufgabe & Bezugslinie auszuwahlen.

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

SCHNURGER A7 UNEE a >B Sl
Definiere SCHHNURGER ‘+ g 5 QEE‘
Béschung f1n iere anchung
dschung
Typ Abtrag Links 4| WEITR (F1)
Basch.Neigung: 1 Ubernimmt die Anderungen und
SchnP Hz Ofst: 2.000 n kehrt zu dem Dialog zurlick, von dem
SchnP ¥ 0fst : 5.000 u dieser Dialog ausgewahlt wurde.
SHIFT KONF (F2)
AT Um die Bezugslinie/den Bezugs-
WEITR| | DHASK| | | | bogen zu konfigurieren.
Beschreibung der Felder
Feld Option Beschreibung
<Béschung:> Ja oder Nein <Béschung:Ja> wahlen, um eine
Béschung zu definieren.
<Typ:> Auswahlliste Die Methode, wie die Béschung erstellt
wird.

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

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

Auftrag Links Erstellt eine ansteigende Béschung
links von der Bezugslinie/vom Bezugs-
bogen.

Auftrag Rechts | Erstellt eine ansteigende Béschung
rechts von der Bezugslinie/vom
Bezugsbogen.
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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 Béschung.

<SchnP V Ofst:>

Benutzereingabe

Vertikaler Offset von der Bezugs-

linie/vom Bezugsbogen bis zum Anfang

der Béschung.

Nachster Schritt

WEITR (F1) schliesst den Dialog und kehrt zu SCHNURGER Auswahl Aufgabe &

Bezugslinie zurlick.
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6.4 Messung relativ zu einer Bezugslinie/einem Bezugsbogen

Zugriff Schritt-fiir-

. Schritt | Beschreibung
Schritt
1. Siehe Kapitel "6.3 Management der Bezugslinien/Bezugsbogen”, um
SCHNURGER Auswahl Aufgabe & Bezugslinie auszuwahlen.
2. SCHNURGER Auswahl Aufgabe & Bezugslinie
<Aufgabe: Messung zu XX>
3. WEITR (F1) ruft SCHNURGER Punkte messen auf.
SCHNURGER Die verfiigbaren Felder sind abhangig von den gewahlten Optionen fir <Aufgabe:>
Punkte messen, in SCHNURGER Auswahl Aufgabe & Bezugslinie, Seite BezugLinie und
Seite Bez XX <H6hen:> und <H6he andern:> in SCHNURGER Konfiguration, Seite Hohen.
714 «,u 3"" >B = v gl MESSE (F1)
SCHHURGER 9 L= 5 BoAp B Startet die Punktmessung. Das Icon
fur den Positionsmodus wechselt
r7l inie |Rischi [Ma
'punkf_ur% zum statischen Icon. (F1) wechselt
Antennenhéhe : 2.000 n zu STOP. Der Unterschied zwischen
AQuer -106.426 n der aktuellen Position und dem
Al&ngs 146.458 n Absteckpunkt wird fortlaufend ange-
AHShe-So11 -15.770 n_| zeigt.
So11h&he : 1655.320 STOP (F1)
AL&ngs-Ende : -98. 341 25 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.
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. Verfligbar, wenn
MESSE (F1) oder SPEIC (F1) ange-
zeigt wird.
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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

Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung

<Punkt-Nr.:> Benutzerein- | Die Punktnummer des zu messenden Punktes.

gabe

<Antennen- Benutzerein- | Die Hohe der verwendeten Antenne. Das

hohe:> gabe 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 -bogens plus
<ALéangs:>/<ABogen:>.

<SOLL- Ausgabe Die vom Benutzer definierte Neigung.

Neigung:>

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

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

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

<ALangs- Ausgabe Die Horizontaldistanz entlang der Bezugslinie

Ende:> vom Endpunkt zum Bezugspunkt.

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

<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.

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

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

<Hohe:> Ausgabe Hohe des gemessenen Punktes.

<AH6he- Ausgabe Hohenunterschied zwischen dem Bezugspunkt

Langs:> auf der Linie und dem gemessenen Punkt.

<AAbstand:> Ausgabe Schréagdistanz 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 Hoéhenunterschied zwischen dem gemessenen

Punkt und dem DGM.

<Sollhéhe:> Benutzerein- | Die Sollhéhe des Zielpunktes kann eingegeben
gabe werden.
<AHo6he-Soll:> | Ausgabe Der Hohenunterschied zwischen der <Soll-
hohe:> und der aktuellen Hohe.
<AHo6he- Ausgabe Der Hohenunterschied von der aktuellen Posi-
SchnP:> tion zum Schnittpunkt.
Néchster Schritt

SEITE (F6) wechselt zur Seite Bosch.

SCHNURGER 17:15 -8 o % > ED‘ MESSE (F1)
Punkte messen, SCHHURGER s s Gl B LoAR Startet die Punktmessung. Das Icon
Seite Bésch 1.“ — fiir den Positionsmodus wechselt
Punkt-Nr. zum statischen Icon. (F1) wechselt
IST-Neigung 5.220:1hv zu STOP. Der Unterschied zwischen
AQuer -106.426 n der aktuellen Position und dem
AL#ngs 146.458 n Absteckpunkt wird fortlaufend ange-
Abtrag 87.655 n zeigt.
o s STOPGY
AT 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.
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Beschreibung der Felder

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. Verfiigbar,
wenn MESSE (F1) angezeigt 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. Verfiigbar, 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 fir 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

<IST-Neigung:> |Ausgabe |Die Neigung von der aktuellen Position zum
Schnittpunkt.

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

<AOffset SchnP:>|Ausgabe |Der senkrechte Abstand vom Schnittpunkt zum
gemessenen Punkt.
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Feld Option Beschreibung

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

<Abtrag:> / Ausgabe | Die Differenz zwischen der aktuellen H6he und

<Auftrag:> der Béschungshdhe. Ein Abtrag ist oberhalb der
Bdschung, ein Auftrag ist unterhalb der Béschung.

<Hohe:> Ausgabe |Hohe des gemessenen Punktes.

<3D KQ:> Ausgabe | Die aktuelle 3D Qualitat der berechneten Position.

Néchster Schritt

SEITE (F6) wechselt zur Seite Map.

98

GPS1200 Schnurgeriist



6.5 Absteckung relativ zu einer Bezugslinie/einem Bezugsbogen

Zugriff Schritt-fiir-
Schritt

SCHNURGER
Eingabe Offsets

Schritt | Beschreibung

1. Siehe Kapitel "6.3 Management der Bezugslinien/Bezugsbdgen", um
SCHNURGER Auswahl Aufgabe & Bezugslinie auszuwahlen.

2. SCHNURGER Auswahl Aufgabe & Bezugslinie, Seite BezugLinie
<Aufgabe: Absteck zu XX>

3. WEITR (F1) ruft SCHNURGER Eingabe Offsets auf.

Die verschiedenen Felder in dem Dialog sind abh&ngig von den gewahlten Optionen
fur <Aufgabe:> in SCHNURGER Auswahl Aufgabe & Bezugslinie, Seite Bezug-
Linie und <H6hen:> und <H6he dandern:> in SCHNURGER Konfiguration, Seite
Hohen. Die unten gegebenen Erlauterungen fir die Softkeys sind in allen Fallen

gultig.

1238 [T R g QD WEITR (F1)
TR [ o e Al % A Bestatigt die Auswahl und fahrt mit
Eingabe 0ffsets

dem nachfolgenden Dialog fort.

Punkt-Nr. : 101
LINIE (F4)
Quer 102.2340 = Um eine Bezugslinie/einen Bezugs-
Léngs “-“"°) 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.

Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung

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

<Quer:> Benutzereingabe | Der Abstand vom Bezugspunkt zum Zielpunkt.

<Ldngs Benutzereingabe | Verfligbar fir <Aufgabe: Absteck zu Linie>.

(Linie):> Die Horizontaldistanz entlang der Bezugslinie
vom Startpunkt zum Bezugspunkt.

<Langs Benutzereingabe | Verflgbar fir <Aufgabe: Absteck zu Bogen>.

(Bogen):> Die Horizontaldistanz entlang des Bezugsbo-

gens vom Startpunkt zum Bezugspunkt.
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Feld

Option

Beschreibung

<Station:>

Benutzereingabe

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

<Hohen
Offset:>

Benutzereingabe

Verflgbar fir <H6he dndern: Nein>, ausser
<H6hen: Verw.DGM Modell> in SCHNURGER
Konfiguration ist gewahlt. Der Héhen Offset
des Zielpunktes wird berechnet aus der Hohe
des Start-/Bezugspunktes plus <H6hen
Offset:>.

<Sollhéhe:>

Benutzereingabe

Verflgbar fir <H6hen: Ja> in SCHNURGER
Konfiguration, Seite Hohen. Es wird die Hohe
des Start- oder Bezugspunktes als Sollhdhe
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 verfiigbar sind. Siehe Kapitel "6.4 Messung relativ
zu einer Bezugslinie/einem Bezugsbogen" flr Informationen tber Softkeys.
12:33 H_ %L1 3\ & ¥~ = g £180° (F3)
SCHHURGER g B LPAB Kehrt die Grafik um.
MESS (F5)
] [Map]
) 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
AUF 2.0088 n JL einer individuellen Punktnummer,
Héhe: 1200.4212 n A e e
30K 0 0165 n die sich von der deﬁmerten_
[OTa® 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

Auswahl-
liste

Punktnummer des Absteckpunktes.

<hAnt:>

Benutzer-
eingabe

Die Standardantennenhdhe aus dem aktiven Konfigura-
tionssatz wird vorgeschlagen. Das Andern der Anten-
nenhoéhe an dieser Stelle bewirkt nicht, dass die im
aktiven Konfigurationssatz definierte Standardantennen-
héhe aktualisiert wird.

<Ho6he:>

Ausgabe

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

Die Hohe 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 Héhe in

WGS 1984 angezeigt.

<SHo6:>

Benutzer-
eingabe

Verflgbar fir <H6he @ndern: Ja> in SCHNURGER
Konfiguration, Seite Hohen.

Die orthometrische Hohe des Absteckpunktes (Sollhohe)
wird 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.

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

Néachster Schritt
SEITE (F6) wechselt zur Seite Map.
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6.6

einem Bezugsbogen

Zugriff Schritt-fiir-
Schritt

SCHNURGER
Gitter definieren

Gitterabsteckung relativ zu einer Bezugslinie/

Schritt

Beschreibung

1. Siehe Kapitel "6.3 Management der Bezugslinien/Bezugsbogen", um
SCHNURGER Gitter definieren aufzurufen.

2. SCHNURGER Auswahl Aufgabe & Bezugslinie, Seite BezugLinie
<Aufgabe: Gitt.absteck XX>

3. 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" fir Informationen Uber Softkeys.

Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung

<Gitteran- Benutzereingabe | Die Distanz entlang der Bezugslinie/des

fang:> Bezugsbogens vom Startpunkt zum abzustek-
kenden Zielpunkt.

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

<Inkrement |Benutzereingabe | Abstand zwischen den Punkten auf der Gitter-

mit:> linie.

<Quer Benutzereingabe | Abstand zwischen den Gitterlinien.

Offset:>

<Folgelinie:>

Linie fiir Linie

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

Zickzack Jede neue Linie startet an der gleichen Seite, an
der die vorige Gitterlinie geendet hat.
<Punkt-Nr.:> | Gitter Nr. Die Punktnummer flr Gitterpunkte wird als die
Position des Absteckgitters angezeigt.
Nr-Maske Die im aktiven Konfigurationssatz definierte
Nummernmaske wird fir die Gitterpunkt-
nummer verwendet.
Nachster Schritt
WEITR (F1) iibernimmt die Anderungen und fahrt mit SCHNURGER ABSTK
+yyy.yy +xxx.xx fort.
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SCHNURGER Der Titel in diesem Dialog gibt die Position des Absteckgitters an, wobei +yyy.yy die

Absteckung Stationsposition entlang der Gitterlinie und +xxx.xx der Gitterlinienabstand ist.
Hyyy.yy +XXX.XX, Die Funktionalitét dieses Dialogs ist der von SCHNURGER XX Absteckung, Seite
Seite Bez XX Bez XX sehr &hnlich. Unterschiede zwischen den zwei Dialogen werden unten

angegeben. Siehe Kapitel "6.5 Absteckung relativ zu einer Bezugslinie/einem
Bezugsbogen" fiir Informationen lber alle anderen Softkeys und Felder.

12:41 4, 1= 5™ =@ gl SPR'“NG (F4)
SCHNURGER. H‘ 8 L=8 iﬂﬂ % FAB Uberspringt die aktuell angezeigte
Station und erhdht auf die nachste

Rerl inin|l“13p|

+0.00 +10.00

hAnt:

RO :
RE : 1
AUF
Héhe: 120
3DKQ:

HESSE|

1

2.
2.

0.
0.

Station. Verfligbar, wenn MESSE
n T (F1) angezeigt wird.
9201 n ® o Um mit der Absteckung der nachsten
0551 n 1 Gitterlinie zu beginnen. Die Position
3749 u JL des ersten Punktes der neuen Linie
0138 n - wird durch die fir <Folgelinie:>

|£180°| SPRNG| LIN+ |SEITE|

gewahlte Option bestimmt.

Verfugbar, wenn MESSE (F1) ange-
zeigt wird.

Beschreibung der Felder

Beschreibung

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

Verfligbar, wenn <H6he d@ndern: Nein>in SCHNURGER
Konfiguration, Seite Hohen gewanhlt ist.

Die Hohe der aktuellen Position wird als orthometrische
Hohe 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 Héhe in WGS 1984 angezeigt.

Verflgbar fir <H6he dndern: Ja> in SCHNURGER Konfi-
guration, 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 Héhe in WGS 1984 angezeigt.

Wenn eine Sollhéhe eingegeben wurde und SPRNG (F4)
oder LINIE (F5) verwendet wird, wird fiir den nachsten
Punkt die wahre Gitterh6he als die vorgeschlagene Hohe
angezeigt.

Feld Option
Erstes Benutzer-
Feld im eingabe
Dialog

<Hohe:> | Ausgabe
<SH6:> |Benutzer-

eingabe

Nachster Schritt

SEITE (F6) wechselt zur Seite Map.
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7 Bezugsebene

71 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 fir geneigte
Ebenen anwendbar.

« Fir TPS1200 ist das Applikationsprogramm Bezugsebene auch fiir vertikale
Ebenen anwendbar.

Eine beliebige Anzahl von Punkten definieren die Ebene. Die Achsen der geneigten
Bezugsebene sind:

GPS12_147 b GPS12_148
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

TPS12_164

P1 Ursprung der Ebene

TPS12_164a
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 = @ QO WEITR (F1)
B oepg

Ubernimmt die Anderungen und
kehrt zu dem Dialog zurick, 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- | Verfligbar fiir <Display: Pkte im Abschnit>. Diese
Breite:> gabe Diatanz ist fiir beide Seiten der Ebene gliltig. 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.
Néachster Schritt

SEITE (F6) wechselt zur Seite Prtkl. Siehe Kapitel "1.2 Konfiguration eines Mess-
protokolls".
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7.3

Beschreibung

Bezugsebene Management

Eine Bezugsebene wird verwendet, um Punkte relativ zur Ebene zu messen.

Messen relativ zur Ebene
« Bezugsebenen kdnnen im aktiven Job erstellt, editiert, gespeichert und geléscht

werden.
» Die Bezugsebenen kénnen fir 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 = -
& Bezugsebene Feld Option Beschreibung
<Aufgabe:> | Auf Ebene Die Koordinaten der gemessenen Punkte werden
messen relativ zur Bezugsebene berechnet.
<Zu Neue Ebene |Definiert eine neue Bezugsebene.
verw.Ebene:>
Aus Job Die Bezugsebene wird in <Bezugsebene:> defi-
wahlen niert.
<Bezugs- Auswahlliste | Verflugbar fir <Zu verw.Ebene: Aus Job
ebene:> wiahlen>. Die Bezugsebene, die verwendet wird.
<Anzahl Ausgabe Verfugbar fir <Zu verw.Ebene: Aus Job
Punkte:> wahlen>. Die Anzahl der Punkte, die fiir die Defi-
nition der in <Bezugsebene:> angezeigten
Ebene verwendet wird.
<Std Abw.:> | Ausgabe Standardabweichung der fiir die Definition der
Ebene verwendeten Punkte. ----- wird angezeigt,
wenn weniger als vier Punkte vorliegen.
<Max Ad:> Ausgabe Maximale Distanz zwischen den gemessenen
Punkten und der berechneten Ebene. ----- wird
angezeigt, wenn weniger als vier Punkte
vorliegen.
<Offset:> Ausgabe Die verwendete Offsetmethode, wie in BEZUGE-
BENE XX Bezugsebene, Seite Offset definiert.
<Ursprung:> |Ausgabe Die verwendete Ursprungsmethode, wie in BEZU-
GEBENE XX Bezugsebene, Seite Ursprung
definiert.
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BEZUGEBENE
Neue Bezugs-
ebene, Seite
Aligem.

Nachster Schritt

WENN

DANN

eine neue Ebene
erstellt werden soll

WEITR (F1) ruft BEZUGEBENE Neue Bezugsebene, Seite
Allgem. auf. Siehe Abschnitt " BEZUGEBENE Neue Bezugs-
ebene, 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 Bezugs-
ebene editieren, Seite Allgem.. Siehe Kapitel "BEZUGE-
BENE Neue Bezugsebene, Seite Allgem.".

(&=  Das Editieren einer Bezugsebene ist &hnlich dem
Erstellen einer neuen Bezugsebene. Der Einfach-
heit halber wird nur BEZUGEBENE Neue Bezugs-
ebene erldutert.

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

<Bezugs- Benutzereingabe | Die Nummer der neuen Bezugsebene.

ebene:>

<Anzahl Ausgabe Anzahl der fiir die Definition der Ebene verwen-

Punkte:> deten Punkte.

<Std Abw.:> |Ausgabe Standardabweichung der fiir die Definition der
Ebene verwendeten Punkte. ----- wird ange-
zeigt, wenn weniger als vier Punkte vorliegen.

<Max Ad:> |Ausgabe Maximale Distanz zwischen den gemessenen
Punkten und der definierten Ebene. ----- wird
angezeigt, wenn weniger als vier Punkte
vorliegen.

Nachster Schritt

SEITE (F6) wechselt zur Seite BEZUGEBENE Neue Bezugsebene, Punkte.

Bezugsebene
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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)

i W Um Punkte von BEZUGEBENE

0.0061 Ja Daten: Job Name zur Definition der
Ebene hinzuzufiigen.

VERW (F3)
Wechselt zwischen Ja und Nein fiir
den markierten Punkt.

@ras LOSCH (F4)

SPEIC|2US P| VERW | LOSCH| MESS | SEITE| Entfernt den markierten Punkt von
der Liste.

MESS (F5)
Misst einen Punkt, der flr 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.

' Wird links vom Punkt angezeigt, wenn der Punkt ausserhalb der
maximalen 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 el 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 Ebene Koord. Punktergebnisse werden zusatzlich mit X, Y, Z

Ursp:> Koordinaten, die auf ein lokales Koordinatensy-
stem der Ebene basieren, gespeichert.

Instr Koord. Die Punkte der Ebene werden in das nationale

Koordinatensystem transformiert.

<X-Koord:> |Benutzereingabe | Verfligbar fiir <Verw als Ursp: Ebene Koord.>.

oder <Z- Lokale X- oder Z-Koordinate des Ursprungs

Koord:> eingeben. Der Ursprung wird als Projektion des
gemessenen Punktes auf die berechnete Ebene
definiert.

<Punkt:> Auswabhlliste Definiert die Richtung der Y-Achse.

Néachster Schritt

SEITE (F6) wechselt zur Seite BEZUGEBENE Neue Bezugsebene, Offset.

16:47

4, L1 6 >B %
BEZ -EBEME ‘+ 7 B

Neue Bezugsebene
Allgen |Punkte]llrsprung [0 faet [P1nt ]

Eingab O0ffset:
Offset PtNr. :

Offsct

SPEIC|

Uber Punkt Nr. 4

-1.1447 n

| | OFSET| SEITE|

SPEIC (F1) berechnet und speichert die
Bezugsebene.

OFSET (F5)
Verfugbar, wenn <Offset PtNr.:>
markiert ist. Misst einen Punkt, um
den Offset Punkt zu definieren.

[@Ta®

Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung

<Eingab Auswahlliste Ein Offset kann durch einen Punkt oder eine

Offset:> Distanz definiert werden. Die definierte Ebene
wird entlang der Y-Achse um den Offset
verschoben.

<Offset Auswabhlliste Verfiigbar fiir <Eingab Offset: Uber Punkt

PtNr.:> Nr.>. Punktnummer des Offset Punktes.

<Offset:> Benutzereingabe | Distanz, um welche die Ebene entlang der Y-

oder Ausgabe Achse versetzt wird.
Nachster Schritt

SEITE (F6) wechselt zur Seite BEZUGEBENE Neue Bezugsebene, Plot.

Bezugsebene
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Die dargestellten Punkte sind von den Einstellungen in BEZUGEBENE Konfigura-
tion, Seite Parameter abhangig. Punkte, die die Ebene definieren, werden in
schwarz dargestellt, die anderen Punkte werden in grau dargestellt.

BEZUGEBENE
Neue Bezugs-
ebene, Seite Plot

Softkey Beschreibung
SHIFT LAGE (F1) Zugriff auf die Aufrissdarstellung der Ebene.
SHIFT PLAN (F1) Zugriff auf die Grundrissdarstellung der Ebene.

Néchster Schritt
SPEIC (F1) berechnet und speichert die Bezugsebene.

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.

Bezug auf.

4. WEITR (F1) ruft BEZUGEBENE Punkte auf der Ebene messen, Seite

BEZUGEBENE

Punkte auf der Ebene messen, Seite Bezug

11:38 ‘+ UNEE 3"\ 8 % = w gr| MESSE (F1)

BEZ -EBENE 8 B LPAB Startet die Aufzeichnung von stati-

ﬁ afer Ebe"e messe" X schen Messungen. Das Icon fir den

Punkt-Nr. 14 Positionsmodus wechselt zum stati-

g:::::e:gahe 3§ ggg: : schen Icon. (F1) wechselt zu STOP.

Offset &H - 33 3082 o | STOP(F1) , ,
Beendet die Aufzeichnung von stati-

Ost : 764338.9105 n schen Messungen, wenn ausrei-

Kord : 252968.2346 n— chend Daten gesammelt sind. (F1)

Hehe ; dalhlas :—I wechselt zu STOP.

HESSE| | | VERGL | EBENE| SEITE| SPEIC (F1)

Beschreibung der Felder

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

VERGL (F4)

Berechnet die Offsets von friiher
gemessenen Punkten.

EBENE (F5)

Editiert die ausgewahlte Bezugs-
ebene.

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

<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.

Bezugsebene
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Néachster Schritt
SEITE (F6) wechselt zur Seite BEZUGEBENE Punkte auf der Ebene messen,

Map.
BEZUGEBENE Softkey Beschreibung
Punkte auf der
Ebene messen, SHIFT LAGE (F1) Zugriff auf die Aufrissdarstellung der Ebene.
Seite Map 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 kdnnen

* mit LGO in einen Job auf den Empfanger Gibertragen 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.

Absteckung
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8.2 Konfiguration der Absteckung

Zugriff Schritt | Beschreibung

1. PROG driicken.

2 Absteckung markieren.

3. WEITR (F1)

4 In ABSTECKUNG Absteckung Start die Taste KONF (F2) driicken, um

ABSTECKUNG Konfiguration auszuwahlen.

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

Seite Allgemein

12:54 H‘ %, - aw P # = w gl WEITR (F1) .

ABSTECKEN 7 B LPAB Ubernimmt die Anderungen und

A11ganein |Checks [ Hahen |Prek] z kehrt zu dem Dialog zuruick, von dem

Orientieren nach Norden[JJES dieser Dialog ausgewahlt wurde.

| | DMASK (F3)

Ahsteckmodus : Orthogonal 4 Verfligbar, wenn die <Display-

Displaymaske : <Kein(e)> maske:> auf der Seite Allgemein

Kachbarpunkt : Nein < markiert"ist. Um die gegenwartig

PNr speichern: Wie Abstck Ptifs|  2usgewahlte Displaymaske zu
[@at editieren.

WEITR| | | | | SEITE| SHIFT INFO (F5)

Beschreibung der Felder

Zeigt den Programmnamen, die
Versionsnummer, das Versions-
datum, das Copyright und die Artikel-
nummer an.

nach Norden

zur Sonne

zum letzten Pkt
Punkt(AbstckJob)

Feld Option Beschreibung
<Orien- Die furr die Absteckung verwendete Bezugsrich-
tieren:> tung.

Die in der Grafik gezeigte Nordrichtung,
bezogen auf das aktive Koordinatensystem.

Die Position der Sonne, berechnet mit Hilfe der
aktuellen Position, der Zeit und des Datums.

Jeweils der zuletzt gespeicherte Punki.

Ein Punkt aus <Absteck. Job:>, der in
ABSTECKUNG Absteckung Start ausgewahlt
wird.

Punkt(MessJob) |Ein Punkt aus <Mess Job:>, der in ABSTEK-
KUNG 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 Absteckung Start ausgewahlt
wird. Das Listenfeld 6ffnen, um eine Bezugs-
linie zu erstellen, zu editieren oder zu |6schen.

Die Orientierungsrichtung ist parallel zu einer
Bezugslinie aus <Mess Job:>, die in ABSTEK-
KUNG Absteckung Start ausgewahlt wird.
Das Listenfeld 6ffnen, um eine Bezugslinie zu
erstellen, zu editieren oder zu I6schen.

Die Orientierungsrichtung weist von der aktu-
ellen Position zum Absteckpunkt. Die Grafik
zeigt einen Pfeil, der in Richtung Absteckpunkt
weist.

<Zu:>

Auswahlliste

Verfligbar flr <Orientieren:
Punkt(AbstckJob)>, <Orientieren:
Punkt(MessJob)>, <Orientieren:
Linie(AbstckJob)> und <Orientieren:
Linie(MessJob)>. Wahl des Punktes oder der
Linie, der/die fur die Orientierung verwendet
wird.

<Absteck-
modus:>

Polar

Orthogonal

Absteckungsmethode.

Die Richtung von der Orientierungsreferenz, die
Horizontaldistanz und der Auf-/Abtragswert
werden angezeigt.

Die Distanz vorwarts/riickwarts zum Punkt, die
Distanz rechts/links zum Punkt und der Auf-
/Abtragswert werden angezeigt.

<Display-
maske:>

Auswahlliste

Benutzerdefinierte Displaymaske, die in
ABSTECKUNG XX Absteckung angezeigt
wird.

<Nachbar-
punkt:>

Ja

Nein

Reihenfolge der vorgeschlagenen Absteck-
punkte.

Nach dem Abstecken und Speichern eines
Punktes, wird der koordinatenmafiig nachstge-
legene Punkt als folgender Absteckpunkt
vorgeschlagen.

Nach dem Abstecken und Speichern eines
Punktes, wird der nachfolgende Punkt aus dem
<Absteck. Job:> vorgeschlagen.

Absteckung
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ABSTECKUNG
Konfiguration,
Seite Checks

Feld Option Beschreibung
<PNr spei- |Wie Abstck Pt Die abgesteckten Punkte werden mit derselben
chern:> Punktnummer wie die Absteckpunkte gespei-
chert.
Prafix Fugt die Einstellung fir <Prafix/Suffix:> vor
den urspriinglichen Punktnummern hinzu
Suffix Fugt die Einstellung fir <Préafix/Suffix:> nach
den urspringlichen Punktnummern hinzu
<Préfix/Suf |Benutzereingabe | Verfugbar fir <PNr speichern: Prafix> und
fix:> <PNr speichern: Suffix>. Die Bezeichnung mit
bis zu vier Zeichen wird am Anfang oder am
Ende der Nummer des abgesteckten Punktes
eingefugt.
Néchster Schritt

SEITE (F6) wechselt zur Seite Checks.

Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung

<Pos Ja oder Nein Die horizontale Koordinatendifferenz zwischen

Check:> dem abgesteckten Punkt und dem Absteck-
punkt kann tberpruft werden.

<Pos Limit:> | Benutzereingabe | Verfligbar fiir <Pos Check: Ja>. Eingabe der
maximalen horizontalen Koordinatendifferenz.

<Ho6hen Ja oder Nein Die vertikale Koordinatendifferenz zwischen

Check:> dem abgesteckten Punkt und dem Absteck-
punkt kann Uberpriift werden.

<Ho6hen Benutzereingabe | Verfligbar,wenn <H6hen Check: Ja> gewahit

Limit:> ist. Eingabe der maximal erlaubten vertikalen
Differenz.

<Beep bei Ja oder Nein Der Empfanger gibt ein akustisches Signal,

Pkt:> wenn der horizontale Abstand zum Absteck-
punkt weniger als die eingestellte <Dist vom
Pkt:> ist.

<Dist vom Benutzereingabe | Verfugbar fir <Beep bei Pkt: Ja>. Der horizon-

Pkt:> tale Abstand zum Absteckpunkt, ab dem ein
akustisches Signal ertdnen soll.

Nachster Schritt

SEITE (F6) wechselt zur Seite Hohen.
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ABSTECKUNG Beschreibung der Felder

Konfiguration,

Seite Héhen Feld Option Beschreibung
<Ho6hen Benutzerein- | Ermdglicht die Addition eines konstanten Hohenoff-
Exz.:> gabe sets zu den abzusteckenden Punkthéhen oder zum
DGM.
<Hohe Ja Die Héhe des Absteckpunktes wird wahrend der
andern:> Absteckung angezeigt. Der Wert kann gedndert
werden.
Nein Die Héhe der aktuellen Position wird wahrend der
Absteckung angezeigt. Der Wert kann nicht gedndert
werden.
<DGM Verfligbar, wenn DGM Absteckung uber einen
aktiv:> Lizenzcode freigeschaltet wurde.
Nein DGM Datei wird nicht verwendet. Die Lage und Hohe
der Punkte des <Absteck. Job:> werden abgesteckt.
nur DGM Aktiviert die Hohenabsteckung ohne Lage. Die
Hoéhen werden relativ zum ausgewahlten <DGM
Job:> abgesteckt. Es werden keine konkreten
Punkte abgesteckt.
DGM & Die Lage der Punkte des <Absteck. Job:> werden
AbsteckJob | abgesteckt. Die abzusteckenden H6hen werden dem
<DGM Job:> entnommen.
Nachster Schritt
WENN DANN
ein Protokoll konfi- | SEITE (F6) wechselt zur Seite Prtkl. Siehe Kapitel "1.2 Konfi-
guriert werden soll | guration eines Messprotokolls".
die Konfiguration |WEITR (F1) kehrt zu ABSTECKUNG Absteckung Start
beendet ist zurtick, 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>
Polar
% e P1
N d2
PO  Aktuelle Position
(] P1  Absteckpunkt
d1 d1 <DIST:>
d2 <AB:> oder <AUF:>
GPS12_53 PO 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 ‘+ UNEE 3"\ P N e ED‘ MESSE (F1)
ABSTECKEN & B L~ Startet die Messung des Absteck-
°a L Ahs'teck““g 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)
AB 2.0503 » JL Beendet die Messung des Absteck-
Héhe: 1200.3755 =
30K 0 0115 o 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. Verfugbar, wenn MESSE
(F1) angezeigt wird.

+180° (F3)
Kehrt die Grafik um.

MESS (F5)
Misst zusatzliche Punkte, die
wahrend der Absteckung gebraucht
werden koénnen. Durch Driicken von
SHIFT BEEND (F6) oder ESC
kehren Sie zur Absteckung zuriick.
Verflugbar, wenn MESSE (F1) ange-
zeigt wird.

SHIFT KONF (F2)
Um das Applikationsprogramm
Absteckung zu konfigurieren.
Verfliigbar, 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. Verfligbar, 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. Verfligbar, wenn MESSE
(F1) oder SPEIC (F1) angezeigt wird
und fir den Konfigurationssatz
phasenfixierte Lésungen erlaubt
sind.
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Beschreibung der Felder

Feld Option

Beschreibung

Erstes Feld im | Auswahlliste
Dialog

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.

<Hohe:> Ausgabe

Verfugbar fur <H6he @ndern: Nein> in
ABSTECKUNG Konfiguration, Seite Hohen.

Die Hoéhe 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 Hohe nicht angezeigt
werden kann, wird die Hohe in WGS 1984 ange-
zeigt.

<SH6:> Benutzereingabe

Verflugbar fir <H6he dndern: Ja> in ABSTEK-
KUNG Konfiguration, Seite Hohen.

Die orthometrische Hohe des Absteckpunktes
(Sollhéhe) wird angezeigt. Falls die orthometri-
sche 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 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 Uberprift.

Der unten dargestellte Dialog wird automatisch aufgerufen, wenn der Punkt gespei-
chert wird und eine der Grenzen Ulberschreitet.

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 verflgbar.

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  gpEIC (F3)

LINKS - 0.0024 e . .

AB e 2.0530 : Bestatigt die Koordinatendifferenzen,
speichert die Punktinformationen und

2D-Ditt 1 0.0028 n kehrt zu ABSTECKUNG XX Abstek-

3D-Diff : 2.0530 m K N

ai ung zurick.

ZROCK| | SPEIC|SPRNG| | | SPRNG (F4)

Kehrt zu ABSTECKUNG XX

Absteckung zurick, 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. spei- Benutzerein- | Eindeutige Nummer um den abgesteckten

chern:> gabe Punkt zu speichern. Falls nétig kann eine unter-
schiedliche 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 Absteckpunki.

<3D-Diff:> Ausgabe Anzeige der raumlichen Distanz vom abge-
steckten Punkt zum Absteckpunkt.

Absteckung
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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 Ausristung bestimmen,
* abgestimmt auf die lokalen Verhaltnisse.

+ abhangig von der verfigbaren 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, miissen 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 Verfiigung
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 fiir 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 - Alilgemein
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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

<Punkt-Nr.:> | Benutzer- | Die Punktnummer fiir manuell gemessene Punkte. Es
eingabe wird die konfigurierte Punktnummernmaske
verwendet. Die Nummer kann folgendermassen gean-
dert werden:

* Um eine neue Reihe von Punktnummern zu
beginnen, wird die Punktnummer Uberschrieben.

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

<Antennen- |Benutzer- |Die Standardantennenhdhe aus dem aktiven Konfigu-

hohe:> eingabe rationssatz wird vorgeschlagen.
Das Andern der Antennenhdhe an dieser Stelle bewirkt
nicht, dass die im aktiven Konfigurationssatz definierte
Standardantennenhdhe aktualisiert wird.

<3D KQ:> Ausgabe |Die aktuelle 3D Koordinatenqualitat der berechneten
Position.

Néchster Schritt

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

Beobachtungszeiten hangen ab von der

* Lange der Basislinien .
* Anzahl der Satelliten .

Satellitengeometrie, GDOP
lonosphare. Siehe Kapitel "lonospha-
rische Stérungen".

Beobachtungszeiten fiir Zweifrequenz Empfianger

In der folgenden Tabelle werden Richtwerte fiir die Beobachtungszeiten angegeben,
da es nicht moaglich 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.

Vermessungs- | Minimale Anzahl der |Basislinie Ungefidhre Beobach-
methode Satelliten, GDOP <8 |Lénge [km] tungszeit [min]
Statisch 4 15-30 10-15

4 > 30 30-60

Beobachtungszeiten fiir Einfrequenz Empfanger

Fur Einfrequenz Empfanger ist es schwieriger, Empfehlungen fiir benétigte Beob-
achtungszeiten zu geben als fur Zweifrequenz Empfanger. In der folgenden Tabelle
werden Richtwerte firr die Beobachtungszeiten angegeben, da es nicht méglich ist,
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Beobachtungszeiten zu nennen, die voll und ganz garantiert werden kénnen. Ein
Minimum von flnf Satelliten tber 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]
Ungefdhre Beob- |15 |15 |15 |20 |25 |30 |35 |40 (45 |50 |>60
achtungszeit
[min]

lonosphérische Stérungen

lonospharische 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 10I1
Punkt-Nr. - 1000 den nachfolgenden Dialog auf.
KOORD (F2)
Antennenhéhe : 1.3820 = Zeigt andere Koordinatentypen.

Lokale Koordinaten sind verfiigbar,
wenn ein lokales Koordinatensystem

WGSB4 Breite : 47°24°32.30278" N aktiv ist.

WGS84 Lange @ 8°37°03.07837" E | ETZT (F3)

WGS84 E11Héhe: 488.1214 n . )
[OTa® Verwendet dieselben Koordinaten

WEITR| KOORD| | STPKT | | | wie bei der letzten Verwendung des

Empfangers als Referenzstation.
Verfligbar, 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)
Verflgbar 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 zurtick.

Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung

<Punkt-Nr.:> Ausgabe | Die Punktnummer des Referenzstationspunktes.
<Antennen- Ausgabe | Die in MESSEN Setup Referenz Station eingege-
hohe:> bene 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 * <RT Modus: Rover> in KONFIG Echtzeit Modus.
« Eine Echtzeit Schnittstelle ist korrekt konfiguriert.
« Das entsprechende Echtzeitgerat ist angebracht und arbeitet korrekt.

Zugriff Schritt-flir- (g0 4

. 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
Echtzeit Rover Anwendungen wahlen.

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.

9 9 9°

Das Icon flr den Positionsmodus ist das bewegte Icon. Dies zeigt an,
dass die Antenne bewegt werden kann und keine statischen Messungen
aufgezeichnet werden.

MESSEN Die gezeigten Felder sind die von einem typischen Konfigurationssatz fiir Echtzeit

Messen: Job Name, Rover Anwendungen. Der beschriebene Dialog besteht aus den Seiten Messen und

Seite Messen Map. Die unten aufgefuhrten Erklarungen fir die Softkeys sind fur die Seite Messen
glltig. Die Mehrheit der Softkeys ist mit denen identisch, die fiir statische Anwen-
dungen verfugbar sind. Siehe Kapitel "9.2 Statische Anwendungen" fiir Informa-
tionen uber identische Softkeys.

11:49 ‘ &, 1= ?"\ . F W ED‘ SHIFT VERB (F3) und SHIFT TRENN
MESSEN + 7 Wy (F3)

— Wahlt die Nummer der Referenzsta-
'punkm tion, die im aktiven Konfigurations-
satz gespeichert ist, und beendet die
Verbindung, sobald die Messung

AntennenhShe : 20000 » abgeschlossen ist. Verfugbar fiir
Echtzeitgerate von Typ Mobiltelefon
und Modem. Verfligbar fiir <Auto

3D ku : 0.0104 0

02T Verbind.: Nein> in KONFIG GSM
HESSE| | | | INDIR| SEITE| Verbindung.
SHIFT MITTL (F2)
Zeigt die Residuen fir die gemittelte
Position. Verfigbar fir <Mittel-
modus: Mittel> und wenn mehr als
ein gemessenes Koordinatentripel
fur denselben Punkt aufgezeichnet
wurde.

Messen - Allgemein GPS1200 133



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 Losungen
erlauben. Um eine neue Initialisie-
rung zu erzwingen.

Feld

Option

Beschreibung

<Punkt-Nr.:>

Benutzereingabe

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 uber-
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.

<Antennen-
hohe:>

Benutzereingabe

Die Standardantennenhohe 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 berech-
neten 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 kdnnen 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
kénnen 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 Konfiguration von Auto Punkten

Zugriff

Schritt | Beschreibung
1. Hauptmenii: Messen wahlen.
2. In MESSEN Messen Start die Taste KONF (F2) driicken, um MESSEN
Konfiguration zu 6ffnen.
MESSEN 17:33 Aoy 1= 7™ >B SR,
Konfiguration, MESSEN H- ToLeT E 0E
. Kenfiguration
Seite Auto Punkte [Stada[Antn Pinkte] WEI]’R (Fj) o
Aufz. AutoPkt: Ubernimmt die Anderungen und
Aufz. mit kehrt zu dem Dialog zurtck, von dem
Aufz. alle dieser Dialog ausgewahlt wurde.
Speichern mit: DEX(Pkte&Codes) DMASK (F3)
Start Aufz. Kontrolliert Verfugbar fir <Aufz. AutoPkt: Ja>.
28“:(“[ _th o agau ! Um das zu konfigurieren, was auf der
¢ Lim1 tl1: T 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

Hoéhen Diff

Dist oder Hohe

Auto Punkte werden entsprechend einem Zeit-
intervall 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 berechneten
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.

Stop & Go Ein Auto Punkt wird gespeichert, wenn sich die
Position der Antenne innerhalb der <Stopzeit:>
nicht mehr verandert als in <Stop Position:>
definiert.
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Feld

Option

Benutzer

Beschreibung

Ein Auto Punkt wird gespeichert, indem MESSE
(F3) in MESSEN Messen: Job Name, Seite
Auto gedrickt wird. Zu Beginn muss die Kette,
zu der die Auto Punkte hinzugefligt 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>.

Fir <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

Verflugbar fiir <Aufz. mit: Dist oder Hohe>. Die
Strecke, bevor der nachste Auto Punkt aufge-
zeichnet wird.

<Min Hohe:>

Benutzereingabe

Verflugbar fir <Aufz. mit: Dist oder Hohe>. Die
Hoéhendifferenz, bevor der nachste Auto Punkt
aufgezeichnet wird.

<Stop Posi- |Benutzereingabe | Verfiigbar fiir <Aufz. mit: Stop & Go>. Die

tion:> maximale Distanz, innerhalb der die Position als
stationar betrachtet wird.

<Stopzeit:> |Benutzereingabe | Verfugbar fir <Aufz. mit: Stop & Go>. Die Zeit-
spanne, wahrend der die Position stationar sein
muss, bis ein Auto Punkt gespeichert wird.

<Speichern (&>  Werden diese Einstellungen wéhrend

mit:> der Aufzeichnung der Auto Punkte

Datei (Nur Pkte)

DBX(Pkte&
Codes)

geandert, wird die Aufzeichnung
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 méglich.

Speichert die Auto Punkte in die DB-X Daten-
bank. Punktaufzeichnung bis zu 1 Hz. Die
Codierung und die Aufzeichnung von Exzentren
ist moglich.
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MESSEN
Konfig Auto Punkte
Displaymaske

Feld Option Beschreibung

<Start Sofort Das Aufzeichnen von Auto Punkten startet

Aufz.:> 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.

<Monitor Ja oder Nein Aktiviert die Uberpriifung der Koordinatenqua-

KQ:> litdt. Auto Punkte werden gespeichert, wenn die

Koordinatenqualitat innerhalb des definierten
Grenzwertes liegt.

<3D KQ Benutzereingabe | Verfugbar fir <Monitor KQ: Ja>.

Limit:> Grenzwert fir die Koordinatenqualitét, oberhalb
dessen ein Auto Punkt nicht gespeichert wird.
Wenn die KQ wieder unterhalb des definierten
Grenzwertes fallt, beginnt die Speicherung der
Auto Punkte erneut.

<Beep Aufzeichnen Das Instrument gibt einen Signalton aus, wenn
wenn:> ein Auto Punkt aufgezeichnet wird.

Keine Aufzeich. | Verfigbar fiir <Monitor KQ: Ja>. Das Instru-
ment gibt jedesmal einen Signalton aus, wenn
ein Auto Punkt nicht aufgezeichnet wird, weil der
Grenzwert fir die Koordinatenqualitat uber-
schritten 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 fir die Koordinatenqualitat tber-
schritten wird.

Nie Das Instrument gibt nie einen Signalton ab.

Nachster Schritt
DMASK (F3) driicken, um eine Displaymaske zu konfigurieren.

1216 ‘ ST s < ul WEITR(F1)
MESSEN + 7T 18 B AL Ubernimmt die Anderungen und

Konfig Auto Punkte D“ﬂa!mas'(e kehrt zu dem Dialog zuriick, von dem
Zeilen fest: dieser Dialog ausgewahlt wurde.

1. Zeile Punkt-Nr. (Auto) | | LOSCH (F4)

2. Zolle g:;‘e';ib:t-lnm‘ Setzt alle Felder auf <XX. Zeile:

. (=2 N [=] . [~ Ut A

4. Zeile Codehesch (Pkt) Zeilenabst. 1,0>.

5. Zeile Zeilenabst. 0,5¢ STDRD (F5)

6. Zeile AntHohe bewegt | Verfugbar, wenn der aktive Konfigu-
7. Zelle Zeilenabst. 0,5~

rationssatz ein Standardkonfigurati-
Tat
WEITR| | | L6SCH|STDRD| uia | onssatz ist. Stellt die Standardein-
stellungen wieder her.
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Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung
<Zeilen Von 0 bis 5 Definiert, wie viele Zeilen in MESSEN Messen:
fest:> Job Name, Seite Auto nicht scrollen, wenn
diese Displaymaske verwendet wird.
<1. Zeile:> | Ausgabe <1. Zeile: Punkt-Nr. (Auto)> ist vordefiniert.
<2. Zeile:> |Anmer 1-4 Eingabefeld fiir Anmerkungen, die mit dem
bis <16. Punkt gespeichert werden.
Zeile:>
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 fir freie Codes.
Codetyp Ausgabefeld fiir den Codetyp (Punktcode, Lini-
encode oder Flachencode).
Zeilenabst. 1,0 Flgt einen vollen Zeilenabstand ein.
Zeilenabst. 0,5 Flgt einen halben Zeilenabstand ein.
Linien Auswabhlliste mit Angaben, wie eine Linie oder
eine Flache gekennzeichnet werden soll.
AutoPkte gemess. | Ausgabefeld fiir die Anzahl der Auto Punkte, 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 zur(ck.
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10.3

Echtzeit-Rover Anwendungen

Anforderungen

Zugriff Schritt-fiir-
Schritt

MESSEN
Messen: Job Name,
Seite Auto

Auto Punkte fiir kinematische Post-Processing und

* <RT Modus: Kein(e)> oder <RT Modus: Rover> in KONFIG Echtzeit Modus.
+ <Aufz. AutoPkt: Ja> in MESSEN Konfiguration, Seite Auto Punkte.

Schritt | Beschreibung

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

Messen Start aufzurufen.

2. In MESSEN Messen Start einen Job wahlen.

Rover wahlen>.

Einen Konfigurationssatz mit <RT Modus: Kein(e)> oder <RT Modus:

4. Eine Antenne wahlen.

o

WEITR (F1) ruft MESSEN Messen: Job Name auf.

&

Fir <Start Aufz.: Sofort> beginnt die Aufzeichnung der Auto Punkte.

6. SEITE (F6) driicken, bis die Seite Auto sichtbar ist.

Die Softkeys und das Feld <Auto Pkt-Nr.:> werden immer dargestellt. Andere
Felder kénnen abhangig von der konfigurierten Displaymaske angezeigt werden.

10:05 7 Al aN E
MESSEN H‘s s N

- % FAB
X]

Messen | Tnde [Anserk | fotn [Map]

Auto Pkt-Nr. : Zeit und Datum
Auto Pkt Code: Heg
Codebeschr. Wegrand
AntHshe bew. :[IEEENTIT] -
AutoPkte gem.: 1
3D Ko 0.0101 w
01a
STOP | |MESSE||EXZ1 | EXZ2 | SEITE|

5 START (F1)

Startet die Aufzeichnung der Auto
Punkte und Exzentren, falls konfigu-
riert, oder fir <Aufz. mit: Benutzer>
wird die Kette, zu der der Punkt
hinzugefiigt werden soll, gestartet.
Der erste Auto Punkt wird gespei-
chert.

STOP (F1)

Beendet die Aufzeichnung der Auto

Punkte und Exzentren, falls konfigu-
riert, oder fiir <Aufz. mit: Benutzer>
wird die Kette, zu der die Auto Punkte
hinzugefigt wurden, beendet.

MESSE (F3)

Verfugbar fir STOP (F1). Speichert
zu einem beliebigen Zeitpunkt einen
Auto Punkt.

EXZ1 (F4)

Um die Speicherung von Exzentren
(Exzentrum 1) zu konfigurieren.
Verflugbar fir <Speichern mit:
DBX(Pkte&Codes)> in MESSEN
Konfiguration, Seite Auto Punkte.
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Beschreibung der Felder

EXZ2 (F5)
Um die Speicherung von Exzentren
(Exzentrum 2) zu konfigurieren.
Verfugbar fir <Speichern mit:
DBX(Pkte&Codes)> in MESSEN
Konfiguration, Seite Auto Punkte.
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

Verfugbar, ausser <Auto Punkte: Zeit und
Datum> in KONFIG Nr.-Masken. Die Punkt-
nummer fur Auto Punkte. Es wird die konfigu-
rierte Nummernmaske fur Auto Punkte
verwendet. Die Nummer kann geandert werden.
Um eine neue Reihe von Punktnummern zu
beginnen, wird die Punktnummer tber-
schrieben.

Verfugbar 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:>

Der thematische Code fiir den Auto Punkt.

&

*  Wenn ein Punktcode gewahlt wird, werden
alle aktiven Linien/Flachen deaktiviert. Der
gemessene 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 gemes-
sene Punkt wird der Linie zugeordnet. Die
Linie bleibt aktiv, bis sie manuell deaktiviert
oder ein anderer Liniencode gewahlt wird.

*  Wenn ein Flachencode gewahlt wird, ist das
Verhalten wie beim Liniencode.
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Feld

Option

Auswahlliste

Benutzereingabe

Beschreibung

Verflugbar fir <Themat. Codes: Mit Code-
liste>. Die Einstellung fir <Codes anzeig.:> in
KONFIG Codierung & Autolinien bestimmt, ob
alle Codes oder nur Punktcodes verfiigbar sind.
Die Attribute werden abhangig von deren Defini-
tion als Ausgabe-, Eingabe- oder Auswahllisten-
felder angezeigt.

Verflugbar fir <Themat. Codes: Ohne Code-
liste>. Codes kdnnen eingetippt, aber nicht aus
einer Auswahlliste gewahlt werden.
Konfigurieren Sie eine Displaymaske mit einer
Auswabhlliste fiir Codetypen, um zu definieren,
ob ein Punkt-, Linien- oder Flachencode einge-
geben wird.

Néchster Schritt
START (F1) startet die Aufzeichnung der Auto Punkte. Fir <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

*  kénnen 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.

* kénnen unabhangig von den Auto Punkten codiert werden.

» werden mit der gleichen Zeitinformation wie die entsprechenden Auto Punkte
gespeichert.

Bis zu zwei Exzentren kénnen sich auf einen Auto Punkt beziehen.

Die Dialoge fur 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 fir PO

P3  Zweites Exzentrum fiir PO

P4  Dritter Auto Punkt

P5 Erstes Exzentrum fir P1

P6 Zweites Exzentrum fiir P1

P7  Vierter Auto Punkt

P8 Erstes Exzentrum fir P4

P9 Zweites Exzentrum fir 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.
Zugr!ff Schritt-fiir- - [gop gy Beschreibung
Schritt
1. Siehe Kapitel "10.3 Auto Punkte fiir kinematische Post-Processing und
Echtzeit-Rover Anwendungen”, um MESSEN Messen: Job Name aufzu-
rufen.
2. SEITE (F6) dricken, bis die Seite Auto aktiv ist.
EXZ1 (F4) oder EXZ2 (F5) ruft MESSEN Auto Positionen - Exzentrum
auf.
MESSEN 12:18 Aoy 1= 7™ >B S
Auto Positionen - MESSEN H- 7oLET & OEE‘
Exzentrum, Seite s1 t1nnen - Exzentrum 1
Aligem. Exz.1 speich.:
WEITR (F1)
Horiz Exz  : 5.3200 n Ubernimmt die Anderungen und
Exz. Hohe ’ 10000 = kehrt zu dem Dialog zurtick, von dem
Bezeichnung : 051 dieser Dialog ausgewahlt wurde.
PrefSuffix : Prefix | 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.:> |Ja oder Aktiviert oder deaktiviert die Aufzeichnung der
und <Exz.2 Nein Exzentren und alle Felder in diesem Dialog.
speich.:>
<Horiz Exz:> Benutzerein- | Der horizontale Abstand zum Exzentrum. Einen
gabe Wert zwischen -1000 m und 1000 m eingeben.
<Exz. Hohe:> Benutzerein- | Die Hohendifferenz zum Exzentrum. Einen Wert
gabe zwischen -100 m und 100 m eingeben.

<Bezeichnung:> |Benutzerein- | Die Bezeichnung mit bis zu vier Zeichen wird am
gabe Anfang oder am Ende der Nummer des Auto
Punktes eingefligt. Diese Nummer wird dann als
die Punktnummer fur das entsprechende
Exzentrum verwendet.

<Prafix/Suffix:> | Préafix oder |Fugtdie Eingabe von <Bezeichnung:>voroder
Suffix am Ende der Punktnummer ein.
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Nachster Schritt

SEITE (F6) wechselt zur Seite Code. Die Einstellung fiir <Themat. Codes:> in
KONFIG Codierung & Autolinien bestimmt die Verfluigbarkeit der Felder und Soft-
keys. Die Einstellung fiir <Codes anzeig.:> in KONFIG Codierung & Autolinien
bestimmt, ob alle Code oder nur Punktcodes in der Auswabhlliste fiir <Punkt Code:>
verflugbar 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 unzugéanglicher 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 unzuganglicher 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 berilicksichtigt 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

Vorwartsschnitt

.

P2

GPS12_42

Bogenschnitt

GPS12_44

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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Zugriff

INDIR MESS
Indirekte Messung

Rechtwinklige Aufnahme

Bekannt

PO Erster bekannter Punkt, <Punkt A:>
P2 P1 Zweiter bekannter Punkt,

<Punkt B:>

Zu messen

d1 Abszisse

d2 Offset

Unbekannt

P2 Unzugéanglicher Punkt

Riickwartige Richtung & Strecke

A
N
Bekannt

P2 o PO Bekannter Punkt, <Punkt:>
<_/ Zu messen
a Richtung von P2 nach PO
d Strecke von P2 nach PO
P1 Hilfspunkt, optional
Unbekannt
GPS12_48 PO P2 Unzuganglicher Punkt

INDIR (F5) in MESSEN Messen: J%b Name, Seite Mess.

Die Einstellung fir <Methode:> in diésem Dialog bestimmt die Verfligbarkeit der
nachfolgenden Felder und Softkeys.

13:00 H‘ ST g Ll RECHN (F1)
B

INDIR MES B 471& Berechnet den unzugénglichen
Hethode B Richt. & StreckelD Punkt und zeigt das Ergebnis an.
Punkt : 100 | dWNKL (F2)

Azi : 20.0000 g \ Um eine Winkel-Additionskonstanten
Horiz Diat : 26.000 m |\

zu andern oder einzugeben.
\  Verflgbar fiir einige Methoden, wenn
|\ <Drehwinkel: Neu f. jeden Pkt>
\ oder <Drehwinkel: Permanent> in

[@Tad \ KONFIG Indirekte Messung Exzen-

RECHN| | | [ [ |\ trum gewanhlt ist.
DIST(F2)
Misst die Strecke, ohne dass DIST
é\uf dem Disto gedriickt W|rd
Verfugbar fur Lelca 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.
Verflgbar, 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 fiir die Berech-
nung des unzuganglichen Punktes

wird manuell gemessen. Verfigbar,
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 kbnnen
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:>, Auswabhlliste | Die Punktnummer der aktuellen Position. Dies
<Punkt A:> oder ist ein bekannter Punkt fir die Berechnung des
<Punkt B:> unzuganglichen Punktes.

(&  Umdie Koordinaten fiir den
bekannten Punkt manuell einzu-
geben, die Auswahlliste 6ffnen, wenn
dieses Feld markiert ist. NEU (F2)
driicken, um einen neuen Punkt zu

erstellen.
<Azi:> Benutzerein- | Das Azimut vom bekannten Punkt zum unzu-
gabe ganglichen Punkt. Verfugbar fur <Methode:

Richt. & Strecke>, <Methode: Vorwarts-
schnitt> und <Methode: Riickw. Richt&Str>.

(&>  Wenn ein Messinstrument fiir indi-
rekte Messungen am Empfanger
angeschlossen ist, um das Azimut zu
messen, wird der Wert automatisch
Ubertragen.

<Horiz Dist:> Benutzerein- | Die Horizontaldistanz vom bekannten Punkt
gabe zum unzuganglichen Punkt. Verflgbar fir
<Methode: Richt. & Strecke>, <Methode:
Bogenschnitt> und <Methode: Riickw.
Richt&Str>.

(&>  Wenn ein Messinstrument fiir 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 fir <Methode: Bogenschnitt> und
<Methode: Rechtwinkl.Aufn.>.

<Abszisse:> Benutzerein- | Die Abszisse von einem bekannten Punkt aus
gabe auf der Linie zwischen zwei bekannten Punkten.
Verfligbar fir <Methode: Rechtwinkl.Aufn.>.

(&>  Wenn ein Messinstrument fiir indi-
rekte Messungen am Empfanger
angeschlossen ist, um die Strecke zu
messen, wird der Wert automatisch
Ubertragen.
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INDIR MESS
Indirekte Messung
Ergebnis, Seite
Ergebnis

Feld Option Beschreibung

<Abszisse Auswahlliste | Der Punkt, von dem aus die Abszisse gemessen
von:> wird. Von diesem Punkt aus zeigt eine positive
Abszisse in Richtung des zweiten bekannten
Punktes. Eine negative Abszisse zeigt in die
entgegengesetzte Richtung. Verflgbar fir
<Methode: Rechtwinkl.Aufn.>.

<Offset:> Benutzerein- | Der senkrechte Abstand des unzuganglichen
gabe Punktes zur Linie zwischen den zwei bekannten
Punkten. Verfugbar fir <Methode: Recht-

winkl.Aufn.>.

Néchster Schritt
RECHN (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 &l7 o B = T SPEIC (F1)

INDIR MES ‘@ v Al _ B <7ﬁ‘ Speichert den unzuganglichen Punkt

s=:n'|1' Ergshiiis und kehrt zu dem Dialog zurlick, von

'punkt.url_—l_;—mi dem INDIR MESS Indirekte
Messung ausgewahlt wurde.

Check Diat A : 25.3180 m WEITR (F5)

Check Dist B : 4.2406 m . . .
Check Dist AB: 23.5819 n Speichert den unzuganglichen Punkt

und kehrt zu INDIR MESS Indirekte
Messung zurick. 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- |Die Identifikation fiir den unbekannten Punkt. Es
eingabe |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:>. Verfligbar fir <Methode:
Vorwaértsschnitt>.

<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 unzugéanglichen 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:>.
Verfligbar 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:>.
Verflgbar 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 A \
Azimuts mit Hilfe N~
der Sonne - 220
Diagramm "
=P
Po
GPS12_074 s ererzon
PO Bekannter Punkt PO Bekannter Punkt
P1 Unzuganglicher Punkt P1 Unzuganglicher Punkt
a Richtung von PO nach P1 a Richtung von PO nach P1
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Berechnung eines
Azimuts mit Hilfe
von Hilfspunkten -
Diagramm

PO Bekannter Punkt

P1 Hilfspunkt, <Azi Punkt:>
P2 Unzugénglicher 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

PO
P1
d1
d2

Bekannter Punkt
Unzuganglicher Punkt
Schragdistanz
Horizontaldistanz
Vertikalwinkel
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1.3 Indirekte Messung einschliesslich Hohen

Diagramm

Anforderungen

Zugriff

INDIR MESS
Indirekte Messung

PO Bekannter Punkt

P1 Zielpunkt
P1 P2 Unzuganglicher Punkt
a Hoéhe von PO
d2 d3 |d4 b HoéhevonP2=a+d1+d4-d3
b d1 Hohe des Instruments: Hohe des
Messinstruments fir indirekte
d1| |a P2 Messungen uber PO
2 d5 d2 Schragdistanz
PO d3 Zielhéhe: Hohe von P1 Giber P2
GPS12.058 d4 Héhendifferenz 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 flr indirekte
Messungen ohne Hohen verfiigbar sind. Siehe Kapitel "11.2 Die indirekte Messung
unzuganglicher Punkte" fir Informationen iber die identischen Felder und die Soft-
keys.

13.08 4, L1 ? k%
INDIR MES ‘@ 7 i{ 5 0&@‘

Indirekte Hessung
Hethode

Punkt
Azi : 20.0000 g
Heriz Diat : 26.000 m
AHEhe : 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

<AHbhe:> Benutzerein- | Die positive oder negative Hohendifferenz

gabe zwischen dem Hoéhenbezugspunkt des Messin-
struments fir indirekte Messungen und dem Ziel-
punkt. Wenn ein Messinstrument flr indirekte
Messungen am Empfanger angeschlossen ist, um
die Hoéhendifferenz zu messen, wird der Wert auto-
matisch Ubertragen.
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INDIR MESS
Gerat und Zielhdhe

Feld Option Beschreibung

Fir Methoden der Messung unzugéanglicher
Punkte, bei denen zwei bekannte Punkte
verwendet werden, muss <AH6he:> von jedem
bekannten Punkt bestimmt werden.

(B>  <AH8he:> kann mit BOSCH (F5)
berechnet werden.

Nachster Schritt
HOHEN (F3) ruft INDIR MESS Gerit und Zielhdhe auf.

13:10 PO
INDIR MES ‘@ al al ] 0&@‘
Gersit Héhe Punkt A: 1.387 m
Zielhéhe : 0.420 n
Geréit Héhe Punkt B: 1.622 m
Zielhdhe 4 0.262J0
WEITR (F1)
@2 T Kehrt zu INDIR MESS Indirekte
WEITR| | | | | | Messung zurtick.
Beschreibung der Felder
Feld Option Beschreibung
<Gerit Hohe |Benutzer- |Die Hohe des Messinstruments fir indirekte
Pkt A:> eingabe Messungen lber <Punkt:> respektive <Punkt A:>.
<Zielhohe:> |Benutzer- |Die Hohe des Zielpunktes liber Grund, wenn sie von
eingabe <Punkt:> respektive <Punkt A:> aus gemessen
wurde.

<Gerit Hohe |Benutzer- |Verflgbar fur Methoden der indirekten Messung, bei
Pkt B:> eingabe denen zwei bekannte Punkte verwendet werden. Die
Hoéhe des Messinstruments fir indirekte Messungen
Uber <Punkt B:>.

<Zielhohe:> |Benutzer- |Verflgbar fur Methoden der indirekten Messung, bei
eingabe denen zwei bekannte Punkte verwendet werden. Die
Hohe des Zielpunktes tGber 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.

&

<AHo6he:> 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 unzuganglichen 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 ED‘ WEITR (F1)
Konfiguration, QUERPROFL + £l | B LoAE Ubernimmt die Anderungen und
Seite Allgemein t"’" kehrt zu dem Dialog zuriick, von dem
Hethode ZickZacklQ 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
@Tad 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 oder |Methode fiir die Vermessung des Querprofils.
Gleiche Rich- | Siehe das Diagramm in Kapitel "12.1 Ubersicht".

tung
<Richtung:> |Vorwirts 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.anzeig |Auswahlliste Definiert, welches Attributfeld in QUERPROFL

en:> Messen: Job Name angezeigt wird. Nutzlich,
wenn der Anwender String Attribute verwendet -
er kann dann sehen, dass der korrekte Attribut-
wert verwendet wird.

<Dist Ja oder Nein Aktiviert ein Ausgabefeld in QUERPROFL

anzeigen:> Messen: Job Name. Es wird die horizontale
Gitterdistanz von der aktuellen Position zum
zuletzt gemessenen Punkt des Querprofils
angezeigt.

<Display- Auswahlliste Die benutzerdefinierte Displaymaske wird in

maske:> QUERPROFL Messen: Job Name angezeigt.

Néachster Schritt

WEITR (F1) kehrt zu QUERPROFL Start zuriick. WEITR (F1) ein zweites Mal
driicken, 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 4, - ?"\ .1 = & g MESSE (F1)
QUEHPHOFL H' 3 54 BoAp B‘ Startet die Messung des nachsten
°h1 X] Punktes des Querprofils. (F1) wech-
Punkt-Nr. : 402 selt zu STOP. Verfugbar, wenn eine
Antennenhéhe : 2.000 n Vorlage mit START (F4) getffnet

Vorlage : 001 4 wurde
Element : 143 N
Code : TOE STOP (F1)

Beendet die Punktmessung. (F1)
g:)s;uzu Letzt: oo wechselt zu SPEIC.
: @iaw SPEIC (F1)
HESSE| | | START | HESS | SEITE| Speichert den gemessenen Punkt.
(F1) wechselt zu MESSE.
START (F4) and ENDE (F4)
Offnet und schliesst die gewahlte
Querprofilvorlage. Wahrend die
Vorlage gedffnet 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. Verfligbar, wenn
eine Vorlage mit START (F4)
geoffnet wurde.
SHIFT KONF (F2)
Um das Applikationsprogramm Quer-
profile messen zu konfigurieren.
SHIFT ZRUCK (F3)
Wahlt das vorherige Element der
Querprofilvorlage. Das aktuell
gemessene Element wird nicht
gespeichert.
Verfugbar, wenn STOP (F4) ange-
zeigt wird.
SHIFT WEITR (F4)
Wahlt das nachste Element der
Querprofilvorlage. Das aktuell
gemessene Element wird nicht
gespeichert.
Verfligbar, wenn STOP (F4) ange-
zeigt wird.
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Beschreibung der Felder

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.:>

Benutzerein-
gabe

Die Punktnummer fiir manuell gemessene
Punkte. Es wird die konfigurierte Punktnummern-
maske verwendet. Die Nummer kann folgender-
massen geandert werden:

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

*  FUr eine individuelle Punktnummer, die unab-
hangig von der Nummernmaske ist SHIFT
INDIV (F5) driicken. SHIFT LFD (F5) wechselt
zuriick zu der nachsten Nummer von der
aktiven Nummernmaske.

<Antennen-
hohe:>

Benutzerein-
gabe

Die Standardantennenhéhe aus dem aktiven
Konfigurationssatz wird vorgeschlagen.

Das Andern der Antennenhéhe an dieser Stelle
bewirkt nicht, dass die im aktiven Konfigurations-
satz definierte Standardantennenhdhe aktualisiert
wird.

<Vorlage:>

Auswahlliste

Ausgabe

Die Querprofilvorlage ist geschlossen.

----- wird angezeigt, wenn keine Vorlage definiert

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

Verfugbar, wenn <String Attrib:> in KONFIG
Codierung & Autolinien, Seite Codierng akti-
viert wurde. Punkte mit dem gleichen Code, die
anderen Querprofilen angehéren, werden der glei-
chen Linie zugeordnet.

<Dist zu
Letzt:>

Ausgabe

Die horizontale Gitterdistanz von der aktuellen
Position zum zuletzt gemessenen Punkt.

----- wird angezeigt, wenn keine Information
vorhanden ist.
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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)
fils gemessen werden soll | driicken.

eine Querprofilvorlage die gewlinschte <Vorlage:> 6ffnen und ENDE (F4).
geschlossen werden soll

Daten grafisch dargestellt | SEITE (F6). Die Elemente des Querprofils kénnen
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)
Wahlt 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-

TIAT 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 gewiinschte Querprofilvorlage markieren.

2. WEITR (F1) schliesst den Dialog und kehrt zu dem Dialog zurlick, von
dem QUERPROFL Vorlagen ausgewahlt wurde.
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12.4.2 Erstellen/Editieren einer Querprofilvorlage

Zugriff

&

QUERPROFL
XX Vorlage, Seite
Aligem.

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.

QUERPROFL Die in der Vorlage existierenden Elemente werden aufgelistet.
XX Vorlage, Seite  gegchreibung der Spalten
Elemente
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.
Néchster 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 hinzu-
werden soll fugen".
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QUERPROFL
Element hinzu-
fiigen

Die Funktionalitat der Dialoge QUERPROFL Element einfligen 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 nachste 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 nachste Element
hinzuzuftgen.

Beschreibung der Spalten

Feld Option Beschreibung
<Element Ausgabe Fir QUERPROFL Element hinzufiigen und
Nr.:> 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.

<Frei Code:> | Nach Punktoder | Verfligbar fiir <Codetyp: Freier Code>.
Vor Punkt Legt fest, ob ein freier Code vor oder nach dem
Punkt gespeichert wird.
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Feld Option Beschreibung

<Code Auswabhlliste Der Code, der vor oder nach dem Punkt/der

(frei):> Linie gespeichert wird. Verfligbar fir <Codetyp:
Freier Code>.

<Code:> Auswabhlliste Der Code, der mit dem nachsten Punkt/Linie
gespeichert wird. Verfligbar fiir <Codetyp:
Themat. Codes>.

Attributname | Ausgabe Das Attribut und der Attributwert, der mit dem
Punkt/der Linie gespeichert wird. Verfugbar,
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 zurlick.
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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.

<Datei- Auswahlliste Verfligbar, wenn <Protokoll: Ja>. Der Name

name:> des Messprotokolls, in das die Daten
geschrieben werden sollen.

<Format- Auswahlliste Verfligbar, wenn <Protokoll: Ja>. Eine Format-

datei:> 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

Beschreibung

VOLUMEN
Geldndepunkte
Seite Messen

messen

Misst Punkte fiir ein neues oder fir 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 Ko : 0.015 m

[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.:>

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 uber-
schrieben.

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

<Antennenhdhe:>

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 berech-
neten 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.

VOLUMEN
Ecken festlegen,
Seite Punkte

Berechnet ein Gelande, indem eine Dreiecksvermaschung (Delauny Methode) der
gemessenen Gelandepunkte durchgefiihrt wird.

08:38 [ As™ % =
VOLUMEN H‘? o B8 = 0&@ WEITR (F1)

L B PR X Offnet den Dialog VOLUMEN Ecken
gem |Punktea|Ma)

Name - sl festlegen. (F1) wechselt zu RECHN.

SEITE (F6)
Anz. Gel.Pte : 93 f f f
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| Loéscht das Gelande.

Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung
<Name:> Auswabhlliste | Name des Gelandes, bei dem die Dreiecks-
vermaschung durchgefihrt 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.

718 %L1 9“ o ¥ % gh| RECHN (F1)
WOLUMEN H- g afl E 0:& Startet die Berechnung der Dreiecks-
CCReIl fesuege" vermaschung und &ffnet den Dialog
Hohe VOLUMEN Ergebnisse Dreiecks-
1641.070 vermaschung.
1000 1641.550
1001 1641.060 *1(F2) .
1007 1640.610 Um Punkte vom aktiven Job dem
1008 1640.280 Gelande hinzuzufiugen.
1009 1640.870 AUF (F3)
= LLLAT 31: ; Verschiebt den markierten Punkt
RECHN| + 1 | AUF | AB | MEHR |SEITE| 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.
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Das Extra Menii

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.

Néchster Schritt
SHIFT (F5) fahrt mit dem Dialog VOLUMEN Extra Menii fort.

17:28 H_«,ur"\.*

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)
af WAahlt die markierte Option und fahrt
WEITR| | | | | | mit dem nachfolgenden Dialog fort.
Meni Option Beschreibung
<Mehrere Punkte hinzu- Offnet das Daten Management und zeigt eine Liste
fligen> mit allen Punkten im aktiven Job.

<Alle Punkte entfernen> Entfernt alle Punkte, die auf der Seite Punkte im
Dialog Ecken festlegen angezeigt werden.

<Punkte nach Zeit Sortiert alle Punkte, die auf der Seite Punkte im

sortieren> Dialog Ecken festlegen angezeigt werden, nach
der Speicherzeit.

<Punkte nach Niahe Sortiert alle Punkte, die auf der Seite Punkte im

sortieren> 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.

Néachster Schritt

WEITR (F1) kehrt zum vorherigen Dialog zurtick.

RECHN (F1) berechnet die Dreiecksvermaschung und fahrt mit dem Dialog
VOLUMEN Ergebnisse Dreiecksvermaschung fort.
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VOLUMEN
Ergebnisse Drei-
ecksvermaschung,
Seite Ubrsicht

A7t T ‘
VOLUMEN H‘ 9 A = 0&@

Ergebnisse Dre1ecksvemaschung X

llhr=irht [Details[Map]|

Name : S1
Fléche 24727.08 n?
Anz. Dreiecke: 217
Anz. Gel.Pte : 93
Anz.Eckpunkte: 33

i
FERTG| | | DXF |

Beschreibung der Felder

ENDE (F1)
Beendet die Dreiecksvermaschung
des Gelandes und kehrt zu
VOLUMEN Menii Volumenberech-
nung zurlick.

DXF (F4)
Exportiert die Ergebnisse der Drei-
ecksvermaschung in eine DXF Datei
im Data- oder Root-Verzeichnis der
CompactFlash Karte.

—7
| SEITE| SHIFT KONF (F2)

Um das Programm zu konfigurieren.

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 Geladndes.

Nachster Schritt

ENDE (F1) kehrt zum Dialog VOLUMEN Menii Volumenberechnung zuriick.

Volumenberechnung
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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 : Depon el

Name : 814 RECHN (F1)

Anz. Dreiccke: 217 Berechnet das Volumen und 6ffnet

’ ’ VOLUMEN Ergebnisse Volumen-
berechnung. (F1) wechselt zu
WEITR.
—aa SHIFT KONF (F2)

RECHN| | | | | | Um das Programm zu konfigurieren.

Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung

<Methode:> Auswahlliste |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 Hohe eines
ausgewahlten Punktes).

<Name:> Auswahlliste |Der Name der im aktiven Job gespeicherten
Gelande.
<Anz. Dreiecke:> |Ausgabe Die Anzahl der Dreiecke des durch Dreiecks-

vermaschung erstellten Gelandes.

Néachster Schritt
RECHN (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

lbrsicht [Details]Map]

Name : g1 VOLUMEN Ergebnisse Volumen-
berechnung. (F1) wechselt zu
WEITR.

Flache : 24727.08 n®

Netto Volumen: 228439.47 o~ SEITE (F6)

Wechselt zu einer weiteren Seite
dieses Dialogs.
—aa 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 Hohe des Gelandes.

<H héchster 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 zuriick.
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14 Wake-Up

14.1 Ubersicht

Beschreibung Wake-Up Sessions sind statische Punktmessungen, bei denen der Empfanger mit
einer automatischen Startzeit und einer Messdauer vorprogrammiert wird.

(= Wenn der Empfénger 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.
Zugriff Hauptmenii: Prog\Wake-Up wahlen.
WAKE-UP 12:02 ‘ UNEE a'\n >B = w gO WEITR (F1)
Wake-Up Sessions KE UF‘ - @ &7 2 47# Kehrt zu dem Dialog zuriick, von dem
c-Up oe8s ions f . n
Wy Startdatium Startzeitdhnlung dieser DIaIOg ausgewahlt wurde.
0 10.12.03 14:10:00 q NEU (F2)
2 N 08.12.03 10:00:00 1 Um eine neue Wake-Up Session zu
erstellen.
EDIT (F3)
Um eine Wake-Up Session zu
editieren.
@iaw LOSCH (F4)
WEITR|| NEU | EDIT |LOSCH| | | Loscht eine Wake-Up Session.
SHIFT LOSCH (F4)
Léscht alle gespeicherten Wake-Up
Sessions.
Beschreibung der Spalten
Spalte Beschreibung
Nr. Die Nummer der Wake-Up Session, von 1 bis 20.
fo 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.
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Nachster Schritt

WENN DANN

die Wake-Up Sessions WEITR (F1) schliesst den Dialog und kehrt zum
nicht geandert werden Dialog zuriick, von dem WAKE-UP Wake-Up
mussen Sessions ausgewahlt wurde.

eine Wake-Up Session NEU (F2). Siehe Kapitel "14.2 Erstellen einer neuen
erstellt werden soll Wake-Up Session/Editieren einer Wake-Up Session".

eine Wake-Up Session die Wake-Up Session markieren und EDIT (F3).
editiert werden soll Siehe Kapitel "14.2 Erstellen einer neuen Wake-Up
Session/Editieren einer Wake-Up Session".
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14.2

einer Wake-Up Session

Zugriff Schritt-fiir-

Schritt

&

WAKE-UP

XX Wake-Up
Session, Seite
Aligem.

Erstellen einer neuen Wake-Up Session/Editieren

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 Funktionalitat des Menus:

1200 ‘@ Ao, L1 a'\h . 3

8 L8
Neue Wake- U|:| Sesswn

WAKE - UP

Allgem
Kenfig.satz

Heaa Job

Punkteingabe :
Punkt-Nr. :

Antennenhéhe :

SPEIC| |

WGS84 Joh 4

SPEIC (F1)
Speichert die Anderungen und kehrt
zu dem Dialog zurlick, von dem

Aus Job dieser Dialog ausgewahlt wurde.
101 jfl MASKE (F3)
Verfugbar fir einige Optionen fur
1.3360 n -
[0Tat® <Punkteingabe:>. Um Nummern-
| | | SEITE| masken zu konfigurieren.

Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung

<Konfig.satz:> |Auswabhlliste |Der aktive Konfigurationssatz fiir die Wake-Up
Session.

<Mess Job:> Auswabhlliste | Der aktive Job fir die Wake-Up Session.

<Punktein- Aus Job oder | Fir die <Punkt-Nr.:> kénnen Punkte aus dem

gabe:> Manuell Mess Job ausgewahlt werden oder Punktnum-
mern kénnen manuell eingegeben werden.

Nr-Maske Punkte kénnen aus einer Punktnummernmaske

fur <Punkt-Nr.:> eingegeben werden.

<Punkt-Nr.:> Auswabhlliste |Verfligbar fir <Punkteingabe: Aus Job>.

Benutzerein-
gabe

Verfugbar fir <Punkteingabe: Manuell>. Eine
neue Punktnummer eingeben.

Ausgabe Verfligbar 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

<Antennen- Benutzerein- | Hohe der wahrend der Session verwendeten

hohe:> gabe Antenne. Das Andern der Antennenhdhe 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
WAKE-UP

s

Ao, L1- 5™ .i‘{*

7 L=B

Neue Wake-Up Session

v

Allgem |[7riten

Startdatum :[AZRLE - SPEIC (F1) )

Startzeit . 19:18:00 Speichert die Anderungen und kehrt

Strt Beohacht 19:20:00 zu dem Dialog zurtick, von dem

Dauer : 00:03:00 dieser Dialog ausgewahlt wurde.

Endzeit 19:23:00 MASKE (F3)

Anz. Ndho1ung o Verfugbar fur einige Optionen fiir

[ davu=ll ann-10 '?ﬂ—aﬁ, <Punkteingabe:>. Um Nummern-

SPEIC| | | | | SEITE| masken zu konfigurieren.

Beschreibung der Felder

Feld Option Beschreibung

<Start- Benutzereingabe | Lokales Datum fiir den Start der Wake-Up

datum:> Session.

<Startzeit:> |Benutzereingabe | Lokale Zeit fiir 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 Beob- |Benutzereingabe | Lokale Zeit fiir den Start der Punktbeobachtung

acht:> (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- | Benutzereingabe | Zeigt an, wie oft die Wake-Up Session wieder-

lung:> holt werden sollte(max. 1000).

<Intervall:> |Von 10 min bis | Zeitintervall zwischen den Wiederholungen der

168 h Wake-Up Sessions.
Néchster Schritt

SPEIC (F1) kehrt zu WAKE-UP Wake-Up Sessions zurlick.
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Stichwortverzeichnis

e 41
A
ABS 134
Absolute Differenz, zeigen ..........cccccceverrieenen. 134
Absteckung

Differenz Limit Gberschritten ........................ 123

Konfiguration ...........cccoeiiiiniiiiii e, 116
Absteckung DGM ........cccooviiiiiiiiiieiieee s 119
Aktualisieren, Koordinatensystems ..............c........ 8
Applikationsprogramme
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Bezugslinie
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LOSChEN ...ooiiiii e 88
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B
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Beobachtungszeiten, statische Anwendungen . 128

BEREC ...t 55
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1-Punkt Transformation
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2-Schritt Transformation ..........cccccoeeeeee 68
Klassische 3D Transformation .................. 76

Berechnung eines Koordinatensystems, konfigu-
rieren
1-Punkt Transformation
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Berechnung, Exzentrum .
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Absteckung relativ zum
Auswahl aus einem Job
Definieren
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Management .........ccoocveiiiiiii e
Manuelle Eingabe ..........cccccoiiiiiniiiiiie
Messung zum
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Distanz Eingabe/Ausgabe ...........ccccceviieennnes 13

Konfiguration .........cccceeeiiiiiiiiieiiee e 13
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D
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E
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Editieren, Wake-Up Session ..........cccccoeeueeenenen. 181
Einfrequenz Empfanger
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Ellipsoidische Distanz in COGO ..........cccccceeuveene 13
ERG2 ..o 32
Ergebnisse, Indirekte Messungen ..................... 149
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Maximale Anzahl

1) TP 55 Gedffnete Applikationsprogramme ................... 7
Messen
G AULO PUNKEE ..o 135
Genjess?ner Punkt ... 79 Echtzeit Referenz Anwendungen ................. 131
Geratehohe Echtzeit Rover Anwendungen .................... 133
Indirekte MessuNgen ... 156 Indirekte MeSSuNg .........ccccevevevvereceerererennnes 147
Gitterdistanz in COGO ........coeeeeeeviiivveeeeeeeeeciienns 13 Kinematische Anwendungen mit Post-Proces-
Gleiche Richtung, Querprofile messen .............. 159 SING ovveeeeeie e 130
H Statische Anwendungen ...........cccccceieeennenne 127
Hilfspunkte Vorbereitungen ........ccoccoeevvieeiiieeeniec e 125
. Messen abgesteckter Punkt .............ccoocceeeeen. 120
Azimut Berechnung ........ccccovviiiiiiniiinieee 155
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Hohen, Indirekte Messung ..........ccccoeeiieenecnienne 156 MIIT?I"L R 133
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g Modifizierung von Werten in COGO .............. 18, 27
|
N
INDIR ..ot . .
. Nachste verfiigbare Punktnummer
Indirekte Messung .
Messung Echtzeit Rover Anwendungen ......................
Indirekte Messung, HONeN ......v...coororrrrvrrveeeennn, 156 S_t?t'ts_Che A”‘t’f’e”d;”g_fﬁ” P
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s .. Negativer Offset, COGO .........ccccevriveinennnn
lonospharische Storungen ..........cccccevveeneeiieene 129
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K Norden, orientieren nach ............ccccccoeevvvveeeeenn.
Kinematische Anwendungen mit Post-
) o
Processing .......cccoceeiieiiiiiieiieceeee e 130
KOMDIT MS ..o 7o Offset )
Kombinierter Massstabsfaktor ............ccccccceeieeee. 72 e 119
Koordinaten Bezugse.zb.ene ............................................... 108
Festlegen fiir die Echtzeit Referenz ............. 131 B.ezugsllnle """""""""""""""""""""""""""""""" 90
Koordinatensystems, berechnen ........................ 53 Eingeben
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L COGO Schnittberechnung ........................ 32
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Linie, orientieren zur, Absteckung ..................... 117 Orientieren ........cccoooieeiiiiee e 116
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COGO Berechnungsmethode ..............c......... 34 o i
LiZenzCode ......ccccceeiiiiieiiee e 7 Parameter, festlegen fir die Transformation ....... 56
a1 = R 179 PASSPUNKIE woooooroiirees 53
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Querprofilvorlage ..........cccooceeiiiiiiiiiiiiee. 165 Polaraufnahme, COGO Berechnungsmethode ... 26
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POS? e 150
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Statische Anwendungen ..........ccccccoveeene 128
Q
Querprofile messen, Konfiguration ................... 160
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Editieren ... 166

Erstellen ..o 166
R
Referenzstation, zuletzt verwendet ................... 131
REM A Lo 41
Residuen

Ansicht fUr gemittelte Positionen ................. 133

Verteilung COGO Shift, Rotat. & Mstab
Verteilung im ganzen Transformationsgebiet 56

Ruickwarts in Querprofile messen .................... 160
RX1200
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S
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Schnittberechnung, COGO Berechnungs-
MEhOAE ....eeiiiiie e 30
Schnurgerust

Konfiguration .........cccocoeiiniiiiiiiee e 81

Management .........ccoociiiiiiiiiie e 83

Manuelle Eingabe .........ccccceiiiiiiiiiieees 84
Schragdistanz

Indirekte MesSSUNg .......ccceeiiiniiiniiiiieeee 155
Shift, Rotation & Massstab

COGO, Zuordnungspunkte .........cccccceerviueenne 45
Skip Punkt in Absteckung .........cccccoviiiiniiennne 123
Sonne

Azimut Berechnung .........ccccoeoiiiiniiniens 154

Orientieren ZUr ........ccccceeeevceeesieee e 116
Speichern, Auto Punkte ...........cccccciviiiiiiiine 137
Standardeinstellungen fir Auto Punkte, wiederher-
stellen ..o 138
START e 113, 127
Stationierung

Format ... 81

Schnurgeriist ........cooeveiiiiiii e 80
Statische Anwendungen ......... .27
STPKT, Position der Referenz ............cc........... 131
T
Transformation

Anforderungen ........c.ccceoeeiiiniiinie e 53

Ergebnisse ........ccccoviiiiiiiiiiieee 65

Festlegen der Parameter ...........ccccccevviinnnns 56
U
Uberschrittenes Limit

Auto Punkte ... 138

Differenz in Absteckung ..........ccccocveniennns 123
URSPR .o 110
v
Vermessung von Querprofilen

Methoden ........occciiiiiiiee e 159

Richtung ... 160
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