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5 Koordinaten

[S Koordinaten |[FROJEKT |

Aufnahne Transfornation g

1
Absteckung = Trassierung
Eﬁ]ﬂgﬁﬁzﬂﬁ.‘!‘.‘.ﬁ.
eradenschnil e i
B

Bogenschnitte

Die in den Softwarepaketen Special und Professi-
onal enthaltenen Programme Polygonzug,
Schnittberechnungen, Transformation und Trassie-
rung sind wichtige Werkzeuge der Vermessung im
Feld. Sie erweitern wesentlich die Einsatzméglich-
keiten des Elta®S im taglichen Einsatz. Die im
Programmpaket Professional Plus integrierte
Kontrolle auf Mehrfachaufnahme von Punkten
unterstutzt ein fehlerfreies Arbeiten in der Polar-
aufnahme.

Polygonzug

Geradenschnitte

Bogenschnitte

Transformation

Trassierung

Aufnahme
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Polygon
Koordinaten 5 [5 Koordinaten |[[POLYGONZ |

Aufnahne 1 Transfornation 1)
Po|ygonzug 3 Absteckung = Trassierung 7
) eradensc A mni e i
Bestimmung von Polygon- Bogenschnitte 5
punkten durch Vor- und
Ruckblick mit wahlweisem Anp
Abgleich der Koordinaten. Polarpunkt i
Polarpunkt 9 !

Wahrend der Messung Q. Vi !
kénnen Polarpunkte aufge- ‘ ‘

nommen werden, die nach
dem Zugabgleich ebenso
korrigiert werden.

2 )
// \ Polarpunkt
Kr N
A AP
5 1 < PP < 20 Es kdnnen ein Anfangspunkt A, maximal 20 Poly-

gonpunkte PP sowie ein Endpunkt E gemessen
werden. Zur Stationierung auf A oder E kdnnen bis
zu 20 AnschluRpunkte AP gemessen werden.

Neuer Polygonzug

Nach dem Start sucht das Programm automatisch
nach einem bereits vorhandenen Polygonzug.
Wenn kein Polygonzug gefunden, wird ein neuer
Zug initialisiert und man kommt direkt zur Para-
metereingabe:

[Eingabe won Paranetern ]

Inst. 1.5800m Temnp. 20 ~C
Refl. : 0.0000 m Druck : 1013 hPa
R.Tuyp : (ETEVEE

Add . K ! 0.0000 r Prisnmi!: 35 nm
Msth. : 1.000000 PRM : 1]

zur Bestatigung der Parametereingabe.
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Polygonzug

Danach gelangt man direkt zur Auswahl der Stati-
onierungsart auf dem Anfangspunkt:

[Etationierung Anfangspunkt |[[FOLYGOMZ |

Etationierung auf bekannten Punkt 1
relie ationlierung
Aktuelle ftationierunag verwenden 3
(B8 Stationierung Die Stationierung auf bekanntem Punkt sowie die

freie Stationierung erfolgen wie im Kapitel Statio-
nierung beschrieben.

Erfolgt keine H6henstationierung, so werden die
Polygonpunkte ohne H6he berechnet. Der Softkey
Zaus wird dabei aktiviert.

AR Polygonzug messen Nach der Stationierung beginnt die Polygonzug-
messung mit dem Vorblick zum ersten Polygon-
punkt PP,.

Polygonzug fortsetzen

Wird nach dem Start vom Programm ein unterbro-
chener Polygonzug gefunden, kommt automatisch
die Abfrage:

[Polugonzug

Uorhandenen Zug fortfihren ?

IEEWINe in|
A Polygonzug messen weiter mit der Messung oder Bearbeitung
dieses Polygonzuges an der Stelle, wo er
[ Polygonzug ab- ¥g 9 '
unterbrochen wurde,

schlieRen
der unterbrochene Polygonzug wird ge-
I6scht nach vorheriger Abfrage:

[Polugonzug

UVorhandenen Zug lischen 7

[ = (o0)
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Polygonzug

o Neuer Polygonzug der Polygonzug wird geloscht, d.h., es
kann keine Fortsetzung mehr erfolgen.
Die Mel3daten bleiben jedoch in der
Projektdatei erhalten. Ein neuer Polygon-
zug wird initialisiert.

der unterbrochene Polygonzug wird nicht
geldscht, zurtick zum Ment Koordina-
ten.

Polygonzug messen

Nach der Stationierung auf dem Anfangspunkt A
des Polygonzuges wird der Vorblick zum ersten PP

gemessen:

[Uorblick zu PP 1 |[adr: 24 |
m e E 1ZE PEAF m 1

ik 1.5z80 m ||[Hz 305 . S475 Aoh GJ re l
th 1.4303 m ||h Z.&PaZ m

6003 700 ﬁ e
{————PHr—-———— 3¢{———Info————3

I N FETTN . YT . EER EEEEN EE

zur Eingabe der Reflektorhdhe. Ebenso tiber
Softkey Eing méglich.

oder ® zur Messung Vorblick zu PP,.

Danach erscheint das PZ-Stationsmen:

Stationsmen Anfangs— [Polygonzug Anfangspunkt J[POLYGONZ |
punkt Heitere Uorblicknessung 1
Messung wvon FPolarpunkten
Ansicht des Poluygonzuges 3
Hachster Standpunkt 4

Weitere Vorblickmessungen 1 Messung weiterer Vorblicke zum PP.

Weitere Messungen kdnnen [Weitere Messungen

im Automatikmodus erfol- 2-Lagen-Messung Ein
gen (aulRer Elta®S Point). Autonatikbetrieb Ein
Zwei Lagenmessung ist Anzahl Sdtze -
mdglich.
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Polygonzug

u Weitere Messungen

Punkt aus- bzw.
einblenden

Punkt 16schen

Kfg Konfiguration PZ

T N
o (%2}

S| Ergebnisanzeige der
Koordinaten des
Vorblick-PP
(Zwischenergebnis)

Messung von Polarpunkten 2

Aufnahme von Polarpunk-
ten auf dem Standpunkt.

R Koordinaten
Aufnahme

oder @ zum Start der Mehrfachmessung.
Nach der Messung erscheint das Verbesserungs-
menl der Mehrfachmessung im Polygonzug:

[Residuen Anfangspunkt |[FPOLYGONZ |
HNHr. wELm] vHz [gon] vhiml

4 0 .0007 0.0011 —0.0003
I R TR T N N N TN .

Bei der Wahl zusatzlicher Messungen mit Zus wird
die Satzanzahl automatisch um 1 erhéht.

Bei Mehrfachmessungen von Vor- und Riickblicken
werden die jeweiligen Mittelwerte aus den Mef3-
werten zur Berechnung der Polygonpunkt-
Koordinaten verwendet.

[Michster Punkt Il

W ad13744 . 4731 m
® SEEFFFYLEFFI om
4P AZFY m

a003 TO
{————PHr————— o ———Info————3
eiter nit beliebhiger Taste ...

Dieses Ergebnis ist nur aus den Vorblicken berech-
net. Erst mit dem Ruckblick auf diesem PP kann
das Endergebnis der Koordinaten berechnet wer-
den.

oder [F¥9 zuriick zum PZ-Stationsmenti.

[51 Aufnahme |[adr: a6 |
m 0 RrRrEa T aG157a4d . 4rE5 m || i

ih 16300 m |4 SezFFFe.aFes m G] e l
th i.5za0 m ||z 4501275 m

7010 Polarpunk tl ﬁ L
{————PHr-————— »{———Info-———»

[Mode [ Fec JIein] R-R JExz JEstEJEinaJcode TSuch] +F ]

Bedienung und Funktionalitédt analog Aufnahme.

oder ® zur Messung der Polarpunkte.

Polarpunkte kénnen wie die PP, beim Abgleich des
Polygonzuges mit abgeglichen werden. Auf PPA
oder PPE aufgenommene Polarpunkte werden
nicht abgeglichen.
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Polygonzug

Ansicht des Polygonzuges 3 [Polygonzug Koordinaten |[FPOLYGONZ |
MNr.

¥Iinl HIm1l ZInl
- . A 4413873 .1598 5627Y771.5882 487 .2341
Anzeige der Ergebnisse des
bisher gemessenen Zuges.

¥, 1. 3740 BE = 5 450, =
2 4413646 .0125 5627740.4978 49323.5018

1 Teee=] T ] T T T ] ]
Umschaltung zwi- Anzeige der PP Koordinaten.

schen den Ergebms— [Polygonzug Winkel+Strecken |[POLYGONZ |
sen Hr. ERLm] wligonl EULn]

ER Horizontalstrecken Riickblick in [m]

EV Horizontalstrecken Vorblick in [m]

w Brechungswinkel in [gon]

[Polysonzua Uorblicke [POLYGONZ |
Hr. ELnl Hz[aon] hinl

I T G I I I S S N

Umschaltung zwi- E Horizontalstrecken Mittelwert in [m]
schen Vor- und Hz Hz Mittelwert in [gon]
Ruckblick h H6henunterschied Mittelwert in [m]

Nachster Standpunkt 4 [Polygonzug |[POLYGONZ |

.
Standpunktwechsel mit ortsetzuna auf Endpun
Festlegung, ob PP oder
Endpunkt E.

Wahl 1: Der néchste Standpunkt ist ein PP.
Wahl 2: Der néachste Standpunkt ist der Endpunkt E.

Weiter geht es im Programm mit der Ruckblick-
messung zum vorherigen Standpunkt:

[Riickblick Anfang |[Aadr : a7 |
m ERCEEEER E 1z& vzdF m || i

ih 1.6300 m ||Hz 105, 5476 30N e] v l
th 1. 5200 m ||k =2, P42 m

S002 0 | ﬁ -l
{————PHr-————— 3¢{———Info————%

L zein] el JEins lcode lSuch ] o ]
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Polygonzug

Es wird automatisch eine Zwangszentrierung ge-
setzt, d.h., die Instrument- und Reflektorh6he
werden zwischen Vor- und Ruickblick getauscht.

oder Eing zur Anderung von Instrument-
und Reflektorhdhe (wenn keine Zwangszentrie-
rung).

oder @ zur Riickblickmessung zum vorhe-
rigen Standpunkt (hier im Beispiel der Anfangs-
punkt A).

Nach der Ruickblickmessung kann der Vorblick zum
nachsten PP gemessen werden:

¢ Achtung !
Eingabe der Reflektorh6he fir den Vorblick
nicht vergessen!
[Uarblick zu PP 2 |[Aadr : 55 |
m [ E 105 . 8552 m
ih 1.4300 m ||Hz Z74 . @545 aon t)’ l
th 1.84158 m ||k I.3740 m
so04ll 70 | -l
{————PHr—--——-— ¥»{———Info————%

L Fein]  JInio) LFins [Code

zur Eingabe der Reflektorhdhe Vorblick.

oder @ zur Messung des Vorblickes.

Danach kommt man zum PZ-Stationsmenti des
ersten Polygonpunktes PP,:

Stationsmenii Polygonpunkt ~ [Peluygonpunkt 1 |[FOLYGONZ _ |
essung von Folarpun an

Ansicht des Poluygonzuges 3
Hachster Standpunkt 4

Hier schlieRt sich der Kreis der Messung eines Poly-
gonpunktes. Weitere (zusétzliche) Messungen
werden jetzt fiir Vor- und Rickblick im Wechsel
gemacht.
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Polygonzug

Sind die Messungen auf dem PP abgeschlossen
(Polarpunkte, weitere Vor- und Ruickblicke), mufd
an dieser Stelle der Standpunktwechsel erfolgen.
Dabei kann das Programm verlassen und das In-
strument ausgeschaltet werden.

[Z¥3 zum Verlassen des Programms oder

W Nachster Standpunkt

verlangen noch einmal die Bestatigung der gemes-
senen PP-Koordinate als Standpunktkoordinate:

[Poluygonzug

Stationierung ibernehrnen ?

[ = (o0)

der PP wird nicht als Station gespeichert,
das Programm geht zurlick zum PZ-
Stationsmen, um neue Messungen z.B.
zu machen.

der PP wird als Station gespeichert, weiter

mit:
[Polygonzug |[FPOLYGONZ |
Polygonzug unterbrechen 1
Folygonzug fortsetzen

Hier kann der Polygonzug regular unterbrochen

werden.
o Zu diesem Menii gelangt man auch an anderen
@_ an beliebiger Stelle Stellen im Programm durch Driicken der Taste
maglich. ESC.

Eine Fortsetzung der Messung des Zuges ist sofort
oder zu einem spateren Zeitpunkt méglich. Das
Instrument kann zwischenzeitlich ausgeschaltet
werden. Beim Neustart wird an dieser Stelle fortge-
setzt.
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Polygonzug

Polygonzug abschliel3en

Der nachste Standpunkt ist der Endpunkt des

Polygonzuges. Nach erfolgter Ruickblickmessung
kommt das Stationsment Endpunkt:

Stationsmentl Endpunkt [Folugonzug Endpunkct [POLYGONZ |

Heitere Rickhbhlickmnessung
ationierung aut bekannten Funl
Freie Stationierung

Of fener Polygonzug
Anzeige des Poluygonzuges

[IE-TATLE

[Z33 um das Menii zu verlassen und den ge-
wahlten ,,.Endpunkt* als normalen Polygonpunkt
zu speichern. Weiter danach mit Menu ,,PZ fortset-
zen oder unterbrechen*.

Auf dem Endpunkt E des Zuges sind weitere Riick-

blickmessungen (keine Vorblicke) mdglich.

Soll der Polygonzug ohne Abgleich beendet wer-

den, wird nach der Ubernahme des Endpunktes
das Programm an dieser Stelle verlassen. Ein spate-
rer Abschluf? des offenen Zuges ist méglich.

Stat. auf bekanntem Punkt =~ 2 Um den Polygonzug abzugleichen, ist eine Statio-

Bei der Stationierung auf nierung auf dem Endpunkt erforderlich. Diese kann
bekanntern Punkt ist der als.Statlo.me_rung auf bekanntem Punkt older_ als
Endpunkt E des Polygonzu- freie Stationierung erfolgen. Vor der Stationierung
g erfolgt nochmals die Bestatigung der gemessenen
gg? s:zjzekligg?;ezits\t;:};us Endpunkt-Koordinate als Standpunktkoordinate:
[Polygonzug |

Freie Stationierung 3 Stationierung ibernehrnen ?
Stationierung EEEWne i)

E wird nicht als Station gespeichert, das
Programm geht zuriick zum Stations-
menl Endpunkt, um neue Messungen
z.B. zu machen.

E wird als Station gespeichert, weiter mit
der Stationierung.
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Polygonzug

Ergebnis der Stationierung

A Polygonzug messen

Polygonzug abgleichen

[417 =tat. in Ordnung 7 Il |

m 1. QEEDEED T &413575 . 538745 m
ih 1.8450 m || SEEZFFES . Fas0 m
£ 495 PESE m
€005 za IEEMNein|
{————PNr-————- ><———Infu————>|| EElNe in) |

Nach erfolgter Stationierung gelangt man zum
Meni Polygonzug Ende:

[Polugonzua Ende J[POLYGONZ |
Messung won Polarpunk ten 1
ANS 1C des Foluygonzuges
Abgleich 3

Die Messung von Polarpunkten sowie die Ansicht
des Polygonzuges erfolgen wie bereits erlautert.

Abgleich 3

Der Abgleich kann sowohl
strecken- als auch koordina-
tenproportional erfolgen.
Mit der Transformation
wird eine sinnvolle Alterna-
tive zum herkdmmlichen
Abgleich angeboten.

5-10

[Abgleich Polyonzug J[POLYGONZ |

Streckenprupurtlunaler Hh9121ch

Transformation 3
Anzeige des Poluygonzuges 4

zur Auswahl.

é Achtung !

Zum Menl Abgleich Polygonzug gelangt
man nur dann, wenn eine Stationierung auf
dem Endpunkt E erfolgte.

Mit der Stationierung auf dem Endpunkt E wird
fiir diesen ein Sollpunkt Eg,, mit einer Soll-
AbschluB-richtung berechnet. Daraus lassen sich
mit dem gemessenen Endpunkt E,, und der dort
gemessenen Ist-AbschluRrichtung Koordinate-
nabschluf3-fehler und ein Winkelabschlu3fehler
berechnen, die auf den Polygonzug verteilt werden
kdnnen.



Polygonzug

Vor dem strecken- oder koordinatenproportiona-
lem Abgleich kann gewahlt werden, ob eine Ver-
teilung des WinkelabschluRfehlers erfolgen soll:

[Poluygonzug

Hinkelabschlug verteilen ?

EEWRein
der WinkelabschluBfehler wird nicht ver-

teilt,

der WinkelabschluRfehler wird vor der Be-
rechnung und Korrektur des Koordinate-
nabschluf3fehlers verteilt.

Es ergibt sich folgende Abgleich-Reihenfolge:
1. WinkelabschluBfehler verteilen (oder nicht)
2. Berechnung neuer Koordinatenabschluf3fehler

3. Neue Koordinatenabschlu3fehler strecken-
oder koordinatenproportional abgleichen.

Streckenproportionaler Abgleich 1

Beim streckenproportionalen Abgleich wird der
Koordinatenabschluf3fehler proportional zu den
gemessenen Streckenldngen nach

VX - dXabschiugrenter Os
z S
WY - dYabschiurrenler s
z S
VZ - dZ abschiurtenler s
Z s
abgeglichen.
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Polygonzug

[Abgeglichener Folugonzug |[FPOLYGONZ |
MNr. ¥YIm] HIn] ZInl

1 41 .23 = 5o . P390 490, =18
2 4413644 .7169 5627744 .6127 493 .5020
E 4413575.3876 5627725.7440 495.9262
EEEEN I I S S Y N N N R

Anzeige der abgeglichenen Koordinaten.

Mode Umschaltung ZWi- [Abgealichener Polugonzug J[POLYGONZ |
Hr. uYinml uHinl wZinl

schen den Ergebnis- H z

sen =2 0.0060 -0.0049 0.0000
E 0.0000 0.0000 O.0000

Anzeige der fur den Abgleich berechneten Koordi-
natenverbesserungen vX; vY, VZ.

Anzeige der Ab- [Polugonzug Abschlugfehler |[POLYGONZ |
aT -0 0815 m dL o, @as5e m
SChIUBfehler s @, @074 m [=]c) o, aas5e m
dz @, DO@D m drR o aaFim
Winkel @, @0AE 0n
eiter nit beliebiger Taste ... |

[Z33 im Abgleichmenii zum Beenden und Regist-
rieren der Ergebnisse:

Abgealichanar Poluannroa M wRnuzg
—n [Polugonzug |3

[ | Polygonzug speichern ?

EEEWRein | 922
o= 1 1 1 JEra=] 1 ] 1 |

der Abgleich wird nicht gespeichert, zu-
riick zum letzten Mendi,

Nach dem Abgleich werden Speicherung der abgeglichenen Koordina-
die abgeglichenen Koordi- ten mit Abfrage:

naten zusatzlich zu den
gemessenen Koordinaten in
der Projektdatei gespeichert.

[Polugonzug |

Folarpunkte neu berechnen 7

Polarpunkte werden ebenfalls mit abge-
glichen und gespeichert.

Polarpunkte bleiben wie gemessen.
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Polygonzug

Koordinatenproportionaler Abgleich 2

Beim koordinatenproportionalen Abgleich wird der
Koordinatenabschlu3fehler der Lagekoordinaten
proportional zur Summe der absloluten Koordina-
tendifferenzen nach

dXabschiugrenter
VXi=—_— " [AX
Y, - dYabschiugrenter D| A%|

> AY|

abgeglichen. Die Hohenkoordinate wird proporti-
onal zu den gemessenen Strecken abgeglichen.
Anzeige der Ergebnisse wie beim streckenproporti-
onalen Abgleich.

Transformation 3

A Transformation Eine durchaus sinnvolle Alternative zum Abgleich
ist die Transformation des Polygonzuges. Dabei
wird eine Transformation Uber zwei Punkte (A und

E) gerechnet:

System A: A und E

System B: A und Eg,
é Achtung !

Die Korrektur des WinkelabschluBfehlers ist in
der Transformation nicht mdglich.

Wurde ein Ringpolygonzug gemessen (A = E)
kann keine Transformation berechnet wer-
den. Es kommt eine entsprechende Fehler-
meldung vom Programm.
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Polygonzug

Fehlermeldungen

Gibt es zwischen dem Vorblick und dem Ruickblick
eine Inkonsistenz der Messung, so wird das mit
folgender Fehlermeldung angezeigt:

Fehler Poluygonzug
MHessungen inkonsistent

Differenz zwischen Uor- und Rickblick

[ Heiter mnit beliebiger Taste ... |

SOftkey Llnk Konﬁ_ | Fehlergarenzen Polugonzug
- K d .Ab hlug oy O
guration Polygon- Koord .Aboch 13& dx 0.0030
Héhenfehler dZ 0.0030 n
Zug Lingsfehler dL 0.0020 n
l]l._lerfehler 0.0030 nm
ﬂ_!_!J Konfiguration Hinkelabschlug 0.0050 gon
Programme Werden die in der Konfiguration gesetzten Fehler-
Koordinaten grenzen fir den Polygonzug tberschritten, erfolgt
Polygonzug vom Programm ebenfalls eine Fehlermeldung.

Wichtige Hinweise

PCMCIA Karte vergessen? Alle berechneten Standpunkte und Informationen

Kein Problem. Messen Sie des zuletzt bearbeiteten Polygonzuges werden in

den Zug weiter in einem der Projektdatei als auch in einer programminter-

anderen Projekt auf dem nen Datei gespeichert. Damit kann der Polygonzug

internen Laufwerk D:\. auch in einem anderen Projekt fortgesetzt werden.
< Tip

Sollte die Projektdatei mit den Mef3daten
nicht mehr vorhanden sein, kdnnen die
Standpunkt-Koordinaten und andere Ergeb-
nisse aus der Ansicht des Polygonzuges ent-
nommen werden. Ein AbschluR des Zuges
mit allen Ergebnissen ist dennoch méglich.
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Polygonzug

Batteriewechsel Kommt vom Instrument die Meldung ,,Batterieun-
terspannung, Batterie bitte wechseln®, dann muf
die Polygonzugmessung fiir den Batteriewechsel
regular unterbrochen werden.

[ZX3 im Programm fiihrt zum Mendi

[Polygonzug |[FPOLYGONZ |
Polygonzug unterbrechen 1
Polygonzug fortsetzen

Hier kann der Zug zum Wechseln der Batterie un-
terbrochen werden. Beim Neustart wird an gleicher
Stelle fortgesetzt.

¢ Achtung !

Wenn man das Programm zum Batteriewech-
sel nicht ordnungsgemaf verlaRt, kann keine
Wiederaufnahme der Messung an gleicher
Stelle erfolgen.
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Geradenschnitte

Koordinaten 5 [5 Koordinaten |[PROJEKT
Aufnahne 1 Transfornation 1)

Geradenschnitte 4 Absteckung = Trassierung 7
Po lygonzug 2

)

Bestimmung von ebenen mogensehnitie

Schnitten zweier Geraden in

diversen Kombinationen.

Die Ausgangspunkte kdn-

nen durch Messung, gespei-

cherte Werte oder manuelle

Eingabe definiert werden.

Der berechnete Schnitt-

punkt S kann abgesteckt
werden.

[Geradenschnitte |[PROJEKT

Konfiguration 1
okales susten
Koordinatensusten
Etationierung prafen 4

Zuerst erfolgt die Konfiguration der zu schneiden-
den Geraden. Danach kann in einem lokalen oder
in einem Ubergeordneten Koordinatensystem der
Geradenschnitt berechnet werden.

Konfiguration der Geraden

Konfiguration 1 |Kunfigurat ion Geradenschnitte |

2 Gerade 1 FP-F__ ]
Hier stehen zwei Normalfal- Sonderbeding Keine
le sowie verschiedene Son- ‘ Gerade 2 P-P
. .. Zonderbeding Keine
derbedingungen zur Verfu-
gung. zu den Schaltfeldern.

B Auswahl der méglichen Optionen.
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Geradenschnitte

5| PP
1/
Punkt-Punkt

PR
1/

o

Punkt-Richtung

3°\13/°2 PL
"/

Punkt fur Lotberechnung

/ PaP

Parallele durch Punkt

PaA

Parallele mit Abstand

SeP

"
-

"
"
=3
.

Senkrechte durch Punkt

5-18

Schnittelement

definiert durch

Gerade G1

Sonderbedingung

Gerade G2

Sonderbedingung

Punkt — Punkt
Punkt — Richtung

Keine

Parallele durch Punkt
Parallele mit Abstand
Senkrechte durch Punkt

Punkt — Punkt
Punkt — Richtung
Punkt fiir Lotberechnung

Keine
Parallele durch Punkt
Parallele durch Abstand

Damit ergeben sich eine Vielzahl an Kombinations-
maglichkeiten fur den Geradenschnitt. Einige Bei-
spiele (in Klammern die Sonderbedingung):

PP () X PP ()

PR(-) x PR(-)

PP (PaP) x PP (PaP)

PP (-) x PP (SeP)



Geradenschnitte

Messung im lokalen System
Lokales System 2 [Gerade 1: Punkt 1 |[Adr: 202 |
t TR EoEr | pr |
Alle Geradenpunkte werden th 1.6550 m ||z -9PPF. B0GD_m
durch Messung im lokal Joo1 Gerade 1M g =
g Im lokalen {————PNr-———— »{———Info————>
Koordinatensystem be_ [ficd= [ Rec J1einR-MR JExz. JE=t0 JEinS |Code [Such ] +& |
stmmt. oder ® zur Messung von P,.
Umschaltung [Gerade 1: Punkt 2 | Adr: 204 |
m kI nlnnlnlnin] o 57,3450 m
MelRmodus it 1.5600 m || 1ZE. 5810 m e l
th 1.4550 m ||= -PPP0 A0E0 m
DHzV [/ yxz 1002 Gerade 1l ﬁ 2,
{————PNr————- 3{-———Info————3

[Mode [ Fec JTeinR-MREJExz JEstEJEinaJcode TSuch] +F ]

oder ® zur Messung von P,.

BN Grafische Darstel- Im Falle der Konfiguration der Geraden aus Punkt
lung der gewahlten und Richtung erfolgt nach der Messung des Punk-
Konfiguration tes die Aufforderung zur Eingabe eines Richtungs-

winkels:
[Gerade 1: Richtung || |
Richtungswinkel Hz: gon

zur Bestatigung der Eingabe.

A Messung im loka-
len System < Tip

Soll die Richtung einer Geraden eingegeben
werden, ist vor der Messung von Punkt 1 die
Horizontalkreisorientierung zu prifen und
wenn erforderlich neu zu setzen.

Nach der Definition einer Geraden kann die in der
Konfiguration definierte Sonderbedingung festge-
legt werden:
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[Parallele 1 Punkt 12 |[Adr: 121 |
m L oloiolololo] o 4. 2300 m

ih @.oean m || Tl m v l
th [ ninjningy) |

00 Farallel Pkt. ﬁ 2,
{————PHr-————— 3¢{———Info———-3

[Mode | Rec JIein]|R-MRJE:z. JE=th Code

Sonderbedingung Parallele durch Punkt (PaP).

zur Messung des Punktes 12 (bzw. 34).

[Parallele 1: Abstand ||
Abstand ! | 2.5 000
Lage: links

Sonderbedingung Parallele durch Abstand (PaA).
Die Lage der Parallelen wird ausgehend von Punkt
1 in Blickrichtung zu Punkt 2 mit rechts oder links
angegeben.

B Umschaltung Lage links oder rechts.

zur Bestatigung der Eingabe.

[Eenkrechte 1 Punkt 12 |[Adr: 133 |
O m L oloiolololo] o 1253445 m
i 12 ih o, o080 m ||x 57.54z4 m v l
th [ ninjningy) |
700 Senkrechte 17 ﬁ 2,
{————PHr-————— 3¢-———Info-————%
[Mode | Rec JIein]|R-MRJE:z. JE=th Code

Sonderbedingung Senkrechte durch Punkt (SeP).

zur Messung des Punktes 12 (bzw. 34).

Die Festlegung der Geraden 2 erfolgt in der glei-
chen Weise wie die der Geraden 1.

Beim Sonderfall Lot erfolgt direkt nach Messung
zum Punkt 3 die Berechnung und Anzeige des
Schnittpunktes.
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Geradenschnitte

Sind alle Geraden entsprechend der Konfiguration
definiert, erfolgt die Berechnung des Gera-

denschnittpunktes:

[Echnittpunikt : Il

schnittuinkel |52 24 3880 m

5000 Schnit tpunk tl—l
{————PHr—--——-— ¥»{-———Info——-—

[ JF=] T Jine] —Jrerefooae] T ]

s 2 Ergebnisdisplay Geradenschnitt. Ist der Schnittwin-
kel zu schleifend und die Schnittbedingung daher
Tau P nicht erfillt, erfolgt eine Fehlermeldung. In der
4 Konfiguration der Schnittberechnungen sind die

max. zuldssigen Schnittwinkel gesetzt.

ERY Anzeige der Teil- |gﬁ?ig“:;9 - I
strecken (Abstande FE g4 tsEmlerEz Zeazge om
zwischen Schnitt- Pa-3 Z3.703e m || s aven  mom
punkt und Aus- — Tr=1 1 To-1 [ T=] [ |
gangspunkten) . )
Rec Registrierung der Abstande
AR Konfiguration Kfg Konfiguration der Schnittberechnungen
Programme Zuriick zur Anzeige Schnittpunkt-Ergebnis

Koordinaten
Tau Schnittwinkel der Geraden.

zur Bestatigung und Registrierung.

< Tip

Fallt der Schnittpunkt auf die Verlangerung
einer Geraden, wird das Mal3 in der Spalte
Verlangerung angezeigt.

Unterschreitet der Schnittwinkel Tau den
gewéhlten Grenzwert, wird die Fehlermarkie-
rung * dem Wert vergeben.
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Wahl 1
Wahl 2
Wahl 3
Wahl 4

5-22

Nach Abschlu3 der Berechnung und Schnittbear-
beitung kommt das Menu fiir neue Schnittberech-
nungen:

[Geradenschnitte Il

1 Hachster ESchnitt nit Gerade 1
Machster schni ni e ade

3 Michster Echnitt neu

4 Programm verlassen

Schnitt mit neu zu definierender Geraden 2.
Schnitt mit neu zu definierender Geraden 1.
Definition und Schnitt mit neuen Geraden 1 und 2.

Programm Geradenschnitte verlassen.

[Z33 in jedem MeRmenii kommt zur Abfrage, ob
das Programm verlassen werden soll:

Gerada 2 - Ponl-+ 1 - |143
m

|Geraden5chnitte

Geradenschnitte verlassen 7

zuriick und wesiter im Programm,

Programm Geradenschnitte beenden. Es
erfolgt keine Abspeicherung berechneter
Werte.



Geradenschnitte

Messung im Koordinatensystem

Koordinatensystem 3

Voraussetzung fur die Ar-
beit im Koordinatensystem
ist eine vorab erfolgte Stati-
onierung.

Bei Wahl 1 wird die aktuelle
Stationierung beibehalten
und die Definition der Ele-
mente erfolgt in diesem
Koordinatensystem.

Aufruf Punkte aus
der Projektdatei

Eingabe der Punkte

|Schnittberechnung Koordinatensusten

Bestehende Stationierung beibehalten 1
Meus ationierung

Der Programmablauf ist im wesentlichen identisch
mit dem im lokalen System. Deshalb werden hier
nur die Besonderheiten erlautert.

Festlegung der Geraden

Die Festlegung der Geraden kann auf verschiedene
Arten erfolgen

*  Messung der Geradenpunkte ( analog zum
lokalen System )

e Aufruf der Punkte aus der Projektdatei mit
Edit

e Kombination aus Messung und Aufruf

¢ Manuelle Eingabe mit Eing

[¥ Editor |[PROJEKT |
13 1005 Susten A
14 3000 Standpunkt

19 3000 S tandpunkt
..qﬁ?qqEE..........EEEEEEHHHHEEE....
A0 e radenpun

[FrodidEinal JEdit]Suchladr | PN ] JFitt]

Punkt als Geradenpunkt P, im
Editor auswéhlen.

[Gerade 1: Punkt 2 |[Adr: a5 |
m L oloiolololo] [n] 1325 . 9953 m

ih @.ooe0 m ||Hz 4&.7Z50 =on v l
th [ngnininin i) B | 19K P& P3RS 3on

4002 Geradenpunk tg ﬁ sl

{————PHr-————— 3¢{-———Info————%

N I N [T N TN T 0 )
oder ® zur Messung von P,.

Entsprechend der gesetzten Konfiguration kann
sich jetzt die Festlegung der Sonderbedingung
anschliel3en. Die Festlegung der Geraden 2 erfolgt
wie im lokalen System beschrieben.



Geradenschnitte

Nach Bestatigung und Registrierung der Schnittbe-
rechnung kommt die Abfrage, ob der Schnittpunkt
abgesteckt werden soll:

Sohni + Foanl - 1T

[Echnittpunkt
Schhn

102 .¢| Schnittpunkt abstecken

Der Punkt wird abgesteckt. Das Programm
geht automatisch in die Absteckung.

Keine Absteckung, weiter im Programm.

Fehlermeldungen

Kann kein Schnitt mit den definierten Geraden und

4 Sonderbedingungen berechnet werden oder ist der
2 Schnittwinkel kleiner als in der Konfiguration der
Schnittberechnungen als zulassig gesetzt, erfolgt
3 1 folgende Meldung.
e edens cha TEES 2 =
;EEP(EIH Echnitt wvorhanden |-
I

EN

4 P[Meiter nit heliebiger Taste ...

N

Die Geraden oder die in der Konfiguration gesetz-
ten Grenzwerte sind zu priifen und ggf. neu zu
definieren.

Sind die beiden Punkte zur Definition einer Gera-
den identisch, erfolgt:

Gerads 1* Ponl-+ 2 |[ade-

m | Fehler Geradenschnitt

ih |Punkt 1 und 2 sind identisch |
|:pu|l-lu=_-1ter nl.t bEllEblgEl’ Taste .
——m—

Die Geraden bzw. Geradenpunkte sind zu priifen
und ggf. neu zu definieren.
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Bogenschnitte

Koordinaten 5 [5 Koordinaten |[PROJEKT
Aufnahne 1 Transfornation 1)

Bogengchnn[e 5 Absteckung = Trassierung 7
Polygonzug g

Geradenschnitte

Punktbestimmung durch die

Berechnung des Schnitt-
punktes zweier Kreise oder
eines Kreises und einer Ge-
raden. Die Ausgangspunkte
kénnen durch Messung,
gespeicherte Werte oder
manuelle Eingabe definiert
werden. Die berechneten
Schnittpunkte kénnen ab-
gesteckt werden.

[Bogenschnitte |[PROJEKT

Konfiguration 1
okales susten

Koordinatensusten

Etationierung prafen 4

Zuerst erfolgt die Konfiguration der zu schneiden-
den Bodgen. Danach kann in einem lokalen oder in
einem Ubergeordneten Koordinatensystem der
Bogenschnitt berechnet werden.

Konfiguration Bogenschnitte

Konfiguration 1 [Konfiguration Bogenschnitte |

Kreis 1 [MP-RBadius |
Hier stehen mehrere Nor- . E‘;gﬂ:;‘:eg‘"‘—" Eﬁ;'::
malfalle sowie verschiedene Geonetrie 2 MP-Radius
- Fonderbeding Keine
Sonderbedingungen zur
Verfugung. zu den Schaltfeldern.

B Auswahl der méglichen Optionen.
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MP-R

Mittelpunkt - Radius
MP-K1

Gy

Mittelpunkt - Kreispunkt

K1 | 2KP-R
K2

Zwei Kreispunkte — Radius

K1| 3KP

K3

()

K2
Drei Kreispunkte

@dﬂ h
+iR

ParallelmaR des Radius

5-26

Schnittelement

definiert durch

Kreis 1

Sonderbedingung

Element 2

Geometrie Element 2

Mittelpunkt — Radius
Mittelpunkt — Kreispunkt
Zwei Kreispunkte - Radius
Drei Kreispunkte

Keine
ParallelmaR des Radius

Kreis 2
Gerade

Kreis 2

Sonderbedingung

Gerade

Sonderbedingung

¢ Achtung !

Mittelpunkt — Radius
Mittelpunkt — Kreispunkt
Zwei Kreispunkte - Radius
Drei Kreispunkte

Keine
ParallelmaR des Radius

Punkt — Punkt
Punkt - Richtung

Keine

Parallele durch Punkt
Parallele durch Abstand
Senkrechte durch Punkt

Bei der Definition des Kreises mit 2 Kreispunk-
ten sind die Kreispunkte K1 und K2 so zu

wahlen, daf in Blickrichtung von K1 nach K2
der Mittelpunkt des Kreises M rechts der Linie

K1-K2 liegt.



Bogenschnitte

-

Schnittberechnungen

Auch hier ergeben sich eine Vielzahl an Kombinati-
onsmaglichkeiten fiir den Bogenschnitt:

Schnitt Kreis — Kreis
Zuerst wird als Schnittpunkt S1 der Punkt gerech-
net der rechts von der Geraden M1 — M2 liegt.

Mit dem Softkey S-2 kann der zweite Schnittpunkt
berechnet werden.

Schnitt Kreis — Gerade

Zuerst wird als Schnittpunkt S1 der Punkt gerech-
net der auf der Geraden von Punkt 1 in Richtung
Punkt 2 nédher an Punkt 1 liegt.

Mit dem Softkey S-2 kann der zweite Schnittpunkt
berechnet werden.

Schnitt Kreis — Parallele

Zuerst wird als Schnittpunkt S1 der Punkt gerech-
net der auf der Geraden von Punkt 1 in Richtung
Punkt 2 ndher an Punkt 1 liegt.

Mit dem Softkey S-2 kann der zweite Schnittpunkt
berechnet werden

Schnitt Kreis — Senkrechte

Liegen Punkt 1, Punkt 2 und M1 auf einer Geraden
so wird als Schnittpunkt S1 der Punkt gerechnet
der rechts von der Geraden liegt.

Mit dem Softkey S-2 kann der zweite Schnittpunkt
berechnet werden
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Schnitt Kreis links — Senkrechte

Liegt der Kreis links von der Geraden P1 — P2 so
wird als Schnittpunkt S1 zuerst der Punkt gerech-
net der ndher an der Geraden P1 — P2 liegt.

Mit dem Softkey S-2 kann der zweite Schnittpunkt
berechnet werden.

Schnitt Kreis rechts — Senkrechte

Liegt der Kreis rechts von der Geraden P1 — P2 so
wird als Schnittpunkt S1 zuerst der Punkt gerech-
net der naher am Punkt 12 liegt.

Mit dem Softkey S-2 kann der zweite Schnittpunkt
berechnet werden

Messung im lokalen System

Lokales System 2 [Kreis 1: Mittelpunkt |[Adr: 231 |
m 1. DOEDEE o 1E5.3450 m H

) ik 15500 m ([ 24 BZ14 m
Je nach gesetzter Konfigura- th 1.6550 m ||z ov55 gane m_J|c] Z J’
tion werden die Ausgangs- 200 o Jreisnitte M| A
punkte gemessen und / oder TSN NN TN G T (37 TN D

die entsprechenden Einga- oder ® zur Messung von M,.
ben gemacht.
Danach erfolgt die Eingabe des Radius Kreis 1:

[Kreis 1 Il

Radius: 10 .75 U0

— T 71 1 T T T 1 1 T |
zur Bestatigung der Eingabe.

Entsprechend der gesetzten Konfiguration kann
sich jetzt die Festlegung einer Sonderbedingung
anschlief3en:
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R Geradenschnitte

zur Anzeige des 2.
Schnittpunktes

Berechnung und
Anzeige der Teil-
strecken (Abstéande)

[Kreis 1 Il |

Parallelmag Radius dR: B

— T 71 1 T T T 1 1 T |
zur Bestatigung der Eingabe ParallelmaR.

Ein negatives Vorzeichen bei der Eingabe des Paral-
lelmaf3es verkleinert den Radius.

Festlegung Element 2

Das zum Schnitt bendtigte zweite Element (Kreis 2
oder Gerade) wird je nach gesetzter Konfiguration
wie das erste Element (Kreis 1) definiert bzw. wie
im Kapitel Geradenschnitte beschrieben.

Sind alle in der Konfiguration festgelegten Elemen-
te bestimmt worden, erfolgt die Schnittberech-
nung und Anzeige des berechneten Punktes.

[Schnittpunkt: Il

= 125 . 7684 m
Hs SFOZEFEA m

Schnitteunkt 54

2000 Schnittpunktll
{————PNr————- >¢{———Info——-—2»

I =TV ST N CET TN I -

-

Registrierung und Abfrage, ob der Punkt
abgesteckt werden soll.

[Abstinde: Il

M4-5 40,0020 m
Mz-5 42,0022 m |(M1-MZ 1. 0032 m

Tau 142 . 5735 3oh

I TN I N T N R T .

Rec Registrierung der Abstande

Kfg Konfiguration Schnittberechnungen
Zurtick zur Anzeige Schnittpunkt-Ergebnis
Tau Schnittwinkel
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=

Konfiguration
Programme
Koordinaten

zurtick zur Schnitt-
punktanzeige

Wahl 1
Wahl 2
Wahl 3
Wahl 4

5-30

Der Schnittwinkel Tau ist wie folgt definiert:
Schnitt Kreis-Kreis

Tau der Schnittwinkel der Tangenten im
Schnittpunkt beider Kreise.

Schnitt Kreis-Gerade

Tau der Schnittwinkel der Tangente des Kreises
im Schnittpunkt mit der Geraden.

Grenzwerte fiir Tau sind in der Konfiguration der
Schnittberechnungen definiert.

[Echnittpunikt : Il

s 125 .7884 m
HE IF.ESFE m

Schnittpunkt 54

2000 Schnittpunktll
{————PMr————— »¢{———Info———

I CEFET N T FGTEY B CET T

zur Bestatigung und Registrierung.

Nach Abschlu3 der Berechnung und Schnittbear-
beitung kommt das Menu fur neue Schnittberech-
nungen:

[Bogenschnitte Il |

1 HMachster Echnitt nit Kreis 1
Machster schni ni Krels

3 Hachster Echnitt neu

4 Programm verlassen

Schnitt mit neu zu definierendem Kreis 2.
Schnitt mit neu zu definierendem Kreis 1.
Definition und Schnitt mit neuen Elementen.

Programm Bogenschnitte verlassen.




Bogenschnitte

[ZX3 in jedem MeRmenii kommt zur Abfrage, ob
das Programm verlassen werden soll:

Kreic 2" Mittalounlk+ - T |_|_5|:|

- [Bogenschnitte

En Bogenschnitte verlassen J;

@os [ = (O

- ——— —— == T
[Mode [ Fec JIeinr-MREJExz JEstEJEinaJcode T ] +F ]

zuriick und weiter im Programm,

Programm Bogenschnitte beenden. Es er-
folgt keine Abspeicherung berechneter
Werte.
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Messung im Koordinatensystem

Koordinatensystem 3

Voraussetzung fur die Ar-
beit im Koordinatensystem
ist eine vorab erfolgte Stati-
onierung.

Bei Wahl 1 wird die aktuelle
Stationierung beibehalten
und die Definition der Ele-
mente erfolgt in diesem
Koordinatensystem.

Aufruf Punkte aus
der Projektdatei

Eingabe der Punkte

5-32

|Schnittberechnung Koordinatensusten

Bestehende Stationierung beibehalten 1
Meus ationierung

Der Programmablauf ist im wesentlichen identisch
mit dem im lokalen System. Deshalb werden hier
nur die Besonderheiten erlautert.

Festlegung der Elemente

Die Festlegung der Elemente kann auf verschiedene
Arten erfolgen

e Messung der Bezugspunkte ( analog zum
lokalen System )

e Aufruf der Punkte aus der Projektdatei mit
Edit

e Kombination aus Messung und Aufruf

¢ Manuelle Eingabe mit Eing

[ |[FROJEKT ]
13 1005 Systen A
14 3000 Standpunkt

19 3000 5 tandpunkt
=23 4001 HMittelpunkt 1
00 M1 e lpun

[FrodidEinal JEdit]Suchladr | PN ] JFitt]

Punkt als Kreismittelpunkt M,
im Editor auswéhlen.

[Kreis 2: Mittelpunkt |[Aadr : a3 |
m L oloiolololo] [n] 15 . 1455 m

ih @.ooe0 m ||Hz Z81.4581 Fon v l
th [ngnininin i) B | 19K P& P3RS 3on

4000 Mittelpunkt o ﬁ sl
{————PHr-————— 3{———Info————%

N I N [T N TN T 0 )
oder ® zur Messung von M,.

Entsprechend der gesetzten Konfiguration kann
sich jetzt die Festlegung einer Sonderbedingung
anschliel3en. Die Festlegung von Element 2 erfolgt
wie im lokalen System beschrieben.



Bogenschnitte

Fehlermeldungen

Nach Bestatigung und Registrierung der Schnittbe-
rechnung kommt die Abfrage, ob der Schnittpunkt
abgesteckt werden soll:

Sohni + Foanl - 1T

[Echnittpunkt ]
Schn
102 .¢| Schnittpunkt abstecken

Der Punkt wird abgesteckt. Das Programm
geht automatisch in die Absteckung.

Keine Absteckung, weiter im Programm.

Kann kein Schnitt mit den definierten Elementen
und Sonderbedingungen berechnet werden,
kommt folgende Meldung.

Bogrrncrhni tio 1T
[Bogenschnitte ]
?E|KE1I‘I Schnitt vorhanden |-

3 M |

4 P[Meiter nit heliebiger Taste ...

Beriihrt die zum Schnitt definierte Gerade den
Kreis, erfolgt:

Sohni + Foanl - [

—— [Bogenschnitte ]
Schhn

|Gerade beriihrt den Kreis |

|I-Ie1ter nit belicbhbiger Taste ...
-

___ Coge

In beiden Fallen sind die Schnittelemente zu pri-
fen und ggf. neu zu definieren.
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Tr rmation

Koordinaten 5
Transformation 6

Durch Auswahl von 2 bis 20
in beiden Systemen identi-
schen Punkten ist es mog-
lich, Giber Berechnung der
Transformationsparameter
Koordinaten vom System A
in das System B und umge-
kehrt zu transformieren.

Es kann zwischen drei Trans-
formationen gewahlt wer-
den.

Helmert Transformation

[S Koordinaten |[FROJEKT |

Transfornation [5)
rassierung

Aufnahne
Absteckung
Polygonzug
Geradenschnitte
Bogenschnitte

[LE-TA 1

X A

dy

dx

[56 Transformationen |

Helmert Transformnation 1
K lelnpun berechnung 5

Transformation auf Linie

zur Bestatigung der Auswahl.

Helmert Transformation 1

Uberbestimmte Berechnung
von Transformationspara-
metern.

= 2 <P <20

[561 Helmerttransformation |

Transformation definieren
ysten B- A

EFustenm A->B
Transformation prifen

Menu der Helmert-Transformation.

Zuerst erfolgt immer die Definition (Berechnung)
der Transformationsparameter.
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Transformation

Definition der Transformationsparameter

Transformation definieren 1

Zur Definition der Transfor-
mationsparameter durch
Auswahl identischer Punkte
aus beiden Systemen.

Auswahl des Filter-

typs
Wechsel in lokales
System

Auswahl weiterer
Punkte

Loschen von Punk-
ten aus der Liste

X3 um das Programm an
dieser Stelle abzubrechen.
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[Sustem A Punkt ¥ ¥ wihlen |[PROJEKT |
2 1000 Eysten A
LI ystan H
7 1002 Systenm A
9 1003 Systen A
11 1004 Susten A

[FrodidEinal JEdit]Suchladr | PN ] JFitt]

Die Projektdatei wird mit einem YX und yx Koordi-
natenfilter aufgelistet. Zur Auswahl werden die
Editor Funktionen verwendet.

zur Auswahl und Bestatigung.

Die maximal 20 Punkte werden in die Koordinaten-
liste des Systems A (ibernommen:

[Auswahl Eysten A |[FROJEKT

I W= I TV I N S S S

[Z33 zum Beenden der Auswahl fiir System A:

Austiahl Sactam O NerNaFKT
NJHusuahl Susten A
| Zur Auswahl System B ]

wvechseln ?

EENN=in

zuriick zur Auswahl im System A.

zur Auswahl von gemeinsamen Punkten

im System B:
[Eustern B Punkt ¥-¥ wihlen |[FROJEKT |
23 2000 Systen B
L) ystemn B
27 2002 Susten B
29 2003 Susten B
31 2004 Systen B

[FroJeir=] —Jeait]=och]ear JPar T ——JFit] ]
Editor und Auswahl analog im System A.

Die Punkte kbnnen unterschiedliche Punktnum-
mern zum System A haben, miissen aber mit de-
nen identisch sein und in der gleichen Reihenfolge
aufgerufen werden.



Transformation

[Auswahl Eysten B |[FROJEKT
Mr. ¥ H

. L} 9
3 1008 .5036 1009 . 729
4 1017 .0629 991.9271

I W= I TV I N S S S

zur Auswahl und Bestatigung.

Ist die Punktanzahl in beiden Systemen nicht iden-
tisch, werden die Uberz&hligen Punkte am Ende
der langeren Liste ignoriert.

zur Berechnung der Transformationspara-

meter:

Austiahl Sactam B NerNaFKT
NJHelnert Transfornation |
| Transfornation ]

berechnen 7

EENN=in

zuriick zur Auswahl im System B.

Berechnung der Helmert-Transformation:

(am] Staﬂorﬂerung [Abweichung L2 |m=Frei
. Hr. vyin? wrind
Verbesserungsmenti
| _l.-FlDel JHeo ]  JHMstb]ErabfL4-A] |
Softkeys und Bedienung analog der Stationierung.
Anzeige der Trans- [Z3 im Verbesserungsmenii zum Verlassen der
formationsergeb- Transformation mit Anzeige des Ergebnisses:
nisse [Ergebnis Jm=Frei |
a= -1. 1330355 ad QoD GRCNGICY
as 5. OFP0ZS dx PR eReAm
om 3775524 30N
m= . Z5ES5E =@ o, anEs m
[ Transformation in Ordnung IEENN =] |

dy, dx Koordinaten-Offset
Om Orientierungswinkel

m MaRstab
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Transformation

0,a  Transformationsparameter

Wurden 2 gemeinsame Punkte zur Transformation
gewahlt, wird nur das Koordianten-Offset (dy, dx)
und der Drehwinkel berechnet.

zuriick zum Verbesserungsmend.

Speicherung Transformationsparameter
und zurtick zum Transformationsmend.

Die gespeicherten Transformationsparameter sind
solange fiir nachfolgende Transformationen gultig,
bis eine neue Definition erfolgt.

Transformation System B > A

System B > A 2 [561 Helmerttransformation |

) ) Transformation definieren 1
Transformation von Koordi- Systen B A 2
naten des Systems B in das Transformation prifen 4

System A mit den aktuell
definierten Transformati-

onsparametern.
é Achtung !

Sind keine Transformationsparameter defi-
niert, geht das Programm automatisch in die
Definition der Transformation.

Ist eine Transformation definiert, kommt:

S61 Holmortteranc Fformst ion

E"Z'. Alte Transformnationsparanmeter

-
2

verwenden 7
Coa i
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Transformation

Definition der Transformationsparameter.

Weiter im Programm mit den aktuell defi-
nierten Transformationsparametern:

[Eustem B-2>A, Startpunkt ][ AT _HHZ= |
[E3 zuriick zum Helmert- 25 7001 Hau=1
Transformationsment. 33 1oo3 fghunpend
37 20 Standpunktl
[FroiJeira] —Jesitl=uch]ear TFnr ] Jrite] ]
Auswahl des Filter- Zur Transformation wird ein Koordinatenblock aus
typs der Projektdatei gewé hit. Dazu wird die Projekt-
YIYE  \Wechsel in lokales datei nach Punkten mit Koordianten YX und yx
Svstem gefiltert. Es muR ein Start- und Endpunkt des Blo-
4 ckes im Editor definiert werden.
zur Auswahl des Startpunktes.
Wechsel der Pro- [Eustem B—>A, Endpunkt |[AMT _HHZ ]
jektdatei ist moglich 82 2007 Sehumpenua
85 3008 fAbuwasseransch
88 3010 Garagez
96 L) andpun

[FrodidEinal JEdit]Suchladr | PN ] JFitt]

zur Auswahl des Endpunktes.

< Tip

Soll nur ein Punkt transformiert werden, ist
dieser als Start- und Endpunkt zu wahlen.

Systam B30  Erndronb+ NaMT Hu>
|
| ||

Punkte transfornieren 7

IEEWNe in|
[FroJrina] —Jraileocr]aae TP 1 Jrite] ]
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Transformation

zuriick zum Menii Helmert-
Transformation.

Wesiter im Programm mit der Transforma-
tion der ausgewa hlten Koordinaten:

Syctom B3 Erndoonlb-+ NaMT  HUZ
[ |
| |

Transformation nmit
nachbarschaftstreuer Anpassung
Nein

roifEinal JEdit]Suchledr JEne ] JFitt] ]

Vor der Transformation kann gew&hlt werden, ob
die Transformation mit nachbarschaftstreuer An-
passung erfolgen soll.

Transformation ohne Anpassung.

Transformation mit nachbarschaftstreuer
Anpassung.

¢ Achtung !

Fur eine nachbarschaftstreue Anpassung
mussen mindestens 3 identische Punkte vor-
handen sein, da mit nur 2 Punkten keine
Flacheninterpolation durchgefuhrt werden
kann.

Bei der nachbarschaftstreuen Anpassung werden
die Klaffen an den identischen Punkten zu Null
gemacht. Die transformierten nicht identischen
Punkte erhalten zusétzliche Verbesserungen, die
Uber eine gewogene Mittelbildung aus den Klaffen
der identischen Punkte abgeleitet werden.

Die transformierten Punkte werden mit Punktiden-
tifikation und neuen Koordinaten im Projektfile
gespeichert.
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Transformation

é Achtung !

Es wird nur eine 2D-Transformation berech-
net. Die Hohenwerte werden (wenn vorhan-
den) Gbernommen und nicht verandert.

Syctam R—¥0 Frdronbet NaMT HHZ
|
| ||

Heitere Punkte
transfornieren ?

EENN=in
lFroiJEinal  JEdit|Suchladr P PHE L JFiLt] |

Nach der Transformation erfolgt die Abfrage zur
Transformation weiterer Punkte.

zuriick zum Menii Helmert-
Transformation.

zur Auswahl und Transformation weiterer
Punkte.

Transformation System A > B

System A-B 3 |56.I. Helnerttransfornation |

Transformation definieren 1

Transformation von Koordi-
naten des Systems A in das ransformation priten :
System B mit den aktuell
definierten Transformati-

onsparametern.
é Achtung !
Sind keine Transformationsparameter defi-
niert, geht das Programm automatisch in die
Definition der Transformation.
(BN Transformation Auswahl der Punkte und Transformation wie im
System B > A Kapitel Transformation System B - A beschrieben.
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Transformation

Kleinpunktberechnung

Kleinpunktberechnung 2

Die Koordinaten einer ortli-
chen Orthogonalaufnahme
werden in Landeskoordina-
ten umgerechnet.

[ zurick zum Trans-
formationsment

5-42

[56 Transformationen |

Helmert Transformation

Kleinpunk tberechnung
ransformation au inie

-

Die Koordinaten bzw. Orthogonalmal3e von zwei
identischen Punkten (Anfangs- und Endpunkt)
missen im jeweiligen System bekannt sein.

> Y

Auswahl des Anfangspunktes im tGibergeordneten
Koordinatensystem:

[Mahl Anfangspunkt AP |[KLEINPKT |
11 10049 Systenm A

13 1005 System A
14 4001 Startpunkt
9 0] ndpun
23 2000 Systen B
[FroilEina]l _JEdit]Suchladr | PN ] JFitt] |

Die Projektdatei wird mit einem YX Koordinatenfil-
ter aufgelistet. Zur Auswahl werden die Editor
Funktionen verwendet.

zur Auswahl des Startpunktes.

Danach erfolgt auf gleiche Weise die Auswahl des
Endpunktes im Ubergeordneten Koordinatensys-
tem:




Transformation

[Mahl Endpunkt EFP |[KLEINPKT |
11 10049 Systenm A
13 1005 System A

FroiTeins] — Jeoitleocn]ear Jeor | Triie] |
zur Auswahl des Endpunktes.

Nach der Auswahl erfolgt die Definition der Or-
thogonalmal3e beider Punkte zur Vermessungs-
linie. Dies erfolgt tber eine Eingabe:

[Eingabe Orthogonalmage AP [Adr: 14 ]
[E9 zurtck zum Trans- |§ =TS0
formationsmenii

4001 Startpunkt

{————PNr————— ¥»¢{———Info————%

Eingabe der OrthogonalmafRe y und x des An-
fangspunktes zur Linie.

oder zur Eingabe von y oder x

zur Bestéatigung, weiter mit der Eingabe der
Orthogonalmalie fuir den Endpunkt:

[Eingabe Orthogonalmape EP [Adr: 14 ]
u 34500 n
» IEIFEED n

4001 Startpunkt

{————PHr—--———-— »¢———Info———-3

Eingabe analog dem Anfangspunkt.

zur Bestatigung.

Danach wird die gemessene Strecke AP-EP vergli-
chen mit der aus dem tUbergeordneten Koordina-
tensystem berechneten Strecke AP-EP:

[5622 Etreckenvergleich

S {gerechnet> 1000 .0000
S {genescsen?l 999 .9300
dz 0.0z200
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Transformation

Aus der Streckendifferenz ds wird ein Mal3-
stabsfaktor fur die Vermessungslinie berechnet.

zur Berechnung der Transformation.
Zuriick zum Mend.

Die Transformationsparameter werden gespeichert.

Jetzt kbnnen durch Eingabe von Orthogonalma-
Ren y und x Koordinaten im Ubergeordneten Ko-
ordinatensystem berechnet werden.

[Eingabe Orthogonalmage |[Aadr : 14 ]
(] 105 .2230
[E39 zuriick zum Trans- Y i oglZon
formationsment
{————PHr—-———— 3{-———Info—---%

Eingabe der Orthogonalmale.

zur Transformation.

Danach werden die transformierten Koordinaten
des Punktes angezeigt:

[Berechnete Koordinaten |[adr: 231 |
i 13.9347n
H 10.2652n
2000 Kleinpunkt 1l
{————PNr-————— »{-——Info———-»

1 1 1 | | JHark]codsl ] |

Eingabe der PI des neu berechneten Kleinpunktes.

zur Abspeicherung des Punktes im aktuellen
Projektfile.
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Transformation

Transformation auf eine Vermessungslinie

Transformation auf Linie

Landeskoordinaten werden
auf eine ortliche Vermes-
sungslinie umgerechnet.

Kleinpunktberechnung

[@39 zuriick zum Trans-
formationsment

[56 Transformationen |

Helnmert Transformation
Kleinpunk tberechnung
Transformation auf Linie

La[ST

X 4 X

O\ EP

> Y

Die Koordinaten bzw. Orthogonalmal3e von zwei
identischen Punkten (Anfangs- und Endpunkt)
missen im jeweiligen System bekannt sein.

Die Definition Transformationsparameter zwischen
beiden Systemen (ber den Anfangs- bzw. End-
punkt erfolgt analog der Kleinpunktberechnung.

Nachdem die Transformationsparameter berechnet
sind, kdnnen Punkte des (ibergeordneten Systems
aus der Projektdatei mit den Editorfunktionen zur
Transformation auf die ortliche Vermessungslinie
gewahlt werden:

|[KLEINPKT

[Auswahl Koordinate

5 1001 Systen A
7 1002 System A
= LI ysten H
11 1004 Susten A
13 1005 Systen A

[ProdlEinal  JEdit]suchledr Lene l JFitt]

Die Projektdatei wird mit einem YX Koordinatenfil-
ter aufgelistet.
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Transformation

zur Auswahl des Punktes.

Der Punkt wird danach transformiert und die be-
rechneten Orthogonalmalle werden angezeigt:

[Berechnete Orthogonalnage [Adr: 232 |
u O.0000
TS 21 .8099n
4006 OrthPunkt 130
{————PNr-———- »{-———Info————»

1 1 1 | | JHark]codsl ] |

Die Anderung der PI fiir den Punkt ist hier mdglich.

zur Speicherung des Punktes.

Weiter mit Auswahl des nachsten zu transformie-
renden Punktes:

[Auswahl Koordinate |[KLEINPKT |
U - 5 1001 Sust A
[Esc] zuriick zum Trans u:g:
formationsment
13 1005 Susten A

[FrodidEinal JEdit]Suchladr | PN ] JFitt]
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Trassierung

Aufnahne Transfornation =)
Trassierung 7 gbslsteckung
olygonzug

Geradenschnitte

Absteckung und Umfor- Bogenschnitte
mung von Punkten bezlig-
lich vorgegebener Trassen-
elemente wie einer Linie,
eines Bogens oder einer
Klotoide.

[LE-TA 1

Nach der Programmauswahl wird die aktuelle
Stationierung zur Bestétigung angezeigt:

[Etationierung I[

m 1. QDR i SE4423. 2533 m
it 1.750 m (|X GEZSET.541 m
= G5 . AGd m
37999 Standpunkt
{————PHNr————— »———Info————3
eiter nit beliebiger Taste

Prifung der aktuellen Stationierung.

Nach Bestéatigung mit beliebiger Taste kommt die
Abfrage, ob das zuletzt bearbeitete Trassierungs-
element verwendet werden soll:

57 Flowmant uihlan 1l nnn.1l:|(1|'

—— | Trassierung

ﬁ Letzte Gerade wverwenden ?

Klo
[ Ja LD
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Trassierung

Definition einer Geraden

Das Programm geht direkt in die Eingabe
der Trassierungselemente fiir das zuletzt
bearbeitete Element.

Es wird das Auswahlmenti angezeigt:

[5¥ Element wihlen |[FROJEKT

EI’EIS E

Klotoide 3

Auswahl und Bestatigung.

[Z33  Programm verlassen.

Messung der zu de-
finierenden Punkte

um Punkte einzu-
geben bzw. aus der
Projektdatei aufzu-
rufen.
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[5¥1 Gerade Y] HIm1 |
anfangspunkt IESEEEEERE SN 403678 .360
Endpuni t 564434 .550 403754 .210

Bearbeitungsmenti der Geradentrassierung.

Der Anfangs- und Endpunkt der Geraden ist zu
definieren. Eine Messung dieser ist auch méglich.

zur Bestatigung.

Eine unvollistéd ndige Eingabe oder ein fehlerhaftes
Ergebnis fihrt automatisch zu einer Fehlermel-
dung.

| Fehler ||Tra§5ierung

Eingaben unuvollstandig !

[ Heiter mnit beliebiger Taste




Definition eines Kreisbogens

Vst Langenwerte
0 ... 9999 m
& Winkelwerte
0... 400 gon

Messung der zu de-
finierenden Punkte

zur grafischen An-
zeige und Erlaute-
rung der Elemente

[5¥21 Kreis YLrl HLm1 |
Anfangspunkt 564523 .450 403678 . 360
Endpunk t 564434 . 550 403754 .210
Mittelpunkt l-EEEEMIII] —9999 . 000
T.Schnittp. —-9999 .000 —9999 . 000

[Me==1  JEdit) | 1 | | ___Jicrail |

Bearbeitungsmenti der Kreisbogentrassierung.
Definition der Bogenelemente. Es sind mindestens
zwei Punkte durch Aufruf oder Messung zu defi-
nieren.

[5¥22 Kreiselenente [nl1lgonl |

Radius HRCOHO] Richtung Rechts
Bogenl . 0.000 Pfeilh. 0.000
Tangente 0.000 Ech.Abst 0.000
Tehne 116 .861 Zentriwi 0 .0000

Eingabe der bekannten Bogenelemente. Die Krim-
mungsichtung ist vom Anfangspunkt aus gesehen.

L

Eine Messung der Kreisbogenelemente ist auch
maglich.

zur Auswahl der Richtung

zur Bestétigung.

Zu wenig definierte Punkt oder ein fehlerhaftes
Ergebnis flhrt automatisch zu einer Fehlermel-
dung.

| Fehler ”TraEsierung

Eingaben unuvollstandig !

[ Heiter mnit beliebiger Taste

A 1 ANfan3 E ! Ende

M : Zentrum S @ Scheitel
T : Tanzgentenschni ttpunkt

AT=ET: Tanzente SH: Pieilhshe
5T: Scheitelabstand
AE: Sahne R

Radius

mit beliebiger Taste

Anzeige der Grafik zur Erld uterung der Kreisbo-
genelemente.

Trassierung
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Trassierung

Definition einer Klotoide

Klotoide 3 [5721 Klotoide ¥Inl KIml |

Anfangspunkt EESTEFECENE 403678, 360
Endpunk t 564434 . 550 403754 .210

EEES I TR I I N S B TTE
Messung der zu de- Definition des Start- und Endpunktes der Klotoide.

finierenden Punkte Eine Messung dieser ist auch moglich.
et Langenvvene [5¥32 Klotoidenelenente [nl
Paraneter | &l.000]
0 .. 9999 m Radius Anfang 0.000
Radius Ende o.000
Richtung Rechts
0,00 = o Bogen linge 0.000

Eingabe der bekannten Klotoidenelemente. Die
Krimmungsichtung ist vom Anfangspunkt aus
gesehen.

B8 zur Auswahl der Richtung
zur Bestatigung

Zu wenig definierte Punkte oder ein fehlerhaftes
Ergebnis fiihren automatisch zu einer Fehlermel-
dung.

| Fehler ||Tra§5ierung

Eingaben unuvollstandig !

[ Heiter mnit beliebiger Taste

1 A ANt
zur grafischen An- Ry \REa gD pnisns
i A RA: ANE d i
zeige und Erlaute- l:__L,/"E R ey aie
rung der Elemente A L : Bosentinse
- mit beliebiger Taste

Anzeige der Grafik zur Erlauterung der Klotoiden-
elemente.
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Trassierung

Definition Station Anfang und Ende

[5¥4 Eingabe Ttationen

Station Anfang [ al.000]
Station Ende 120.949

Eingabe der Anfangs- und Endstation. Diese Ein-
gabe ist optional.

zur Bestatigung

[F¥3  zuriick zu den Trassierungselementen

574 Einnmsha Ttaotinnan
—— [Trassierung ]
Sta|Lingendifferenz -1.342 n
sta |Eingaben iibernehnen ?
ISEWNe in|

Wenn eine fehlerhafte Definition erfolgte, kommt
diese Fehlermeldung.

Ubernahme mit angezeigter Lan-
gendifferenz.

Zuriick zum Definitionsmenti.

Aufnahme von Trassenpunkten

Nach der Definition der Trassierungselemente kann
man Punkte zur Trasse aufnehmen oder abstecken:

[Trassierung |[FROJEKT |

EEsiechng E

+ P zur Auswahl.

[Z33 Bearbeitung Trassenelement abschlieRen
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Trassierung

Tras<iarima e wnuzy
[Trassierung

?ILEE Dieses Element abschliepen 7

EWv=in

zurtick zum Auswahlmen(i
Trassenelement.

Weiter im Bearbeitungsmen
Trassenelement wahlen.

Aufnahme 1 [Messung auf Trassenelement |[Adr: 7T1]
1. DOE@HGE 2T 150, 5424 m

m

ik 1.4%00 m a So14@e m ry l
th 1. 5400 m

Z+100 +100 . 000N ﬁ #*
{————PHr————— »{-———Info————3% &

[Mode | Rec JIzin]R-ME]Exz _JEStb

oder @ zur Messung.

Umschaltung zur Der gemessene Punkt wird beziiglich zur Trasse
Anzeige von DHzV, umgeformt und seine Station und sein Abstand
Ehzh, YXZ beziiglich zur Trasse werden berechnet.

Rec Zusatzliche Regist- ST Station

rierung der mit
Mode angezeigten
Werte

(0] Abstand

[E9 Aufnahme verlassen, weiter im Menii Tras-
sierungselement wéahlen.
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Trassierung

Absteckung von Trassenpunkten

Absteckung 2 [Eingabe Absteckpunkt

Station 1. 000 B
laus PUnktnUmmer' Abstand 0O.000 n

. Hs he —9999.000 n
Inkrementierung
der abgesteckten — T T Jr=es] T T T T T ]

Elemente.
zur Auswahl.

Mit den Vorzeichen *wird Links bzw. Rechts defi-
niert.

zur Bestatigung.

Die eingegebene Station und der Abstand werden
automatisch in die PI des abzusteckenden Punktes
Ubernommen.

Danach dreht das Instrument zur definierten Ab-
steckrichtung und gelangt zum Absteckmendi:

Erneutes Eindrehen [521 Absteckung [adr: 78|
m 1. OA0&F E F.51%1 m JJ

in die Sollrichtung ih 1.4¢00 m ||da @ @0e0 S0n e
th 15400 m

qr1z4.235 +10.334 ﬁ B, %
{————PHr—--———-— »¢{———Info———-3 3
[~ Jeottrtorl B [oiie] oo JE o Joooe [oucn] oz |

=

Koordinaten Absteckung des Punktes analog der Absteckung
Absteckung nach Koordinaten.

[Z33  zum Beenden der Absteckung. Die Ergeb-
nisse der Absteckung werden gespeichert.

Einm=ha ohctaclkoonlk b
[Trassieruna |
Eta
nbs |Dieses Elenent abschliegen ?
Hohi _
[ Ja GEEG)

zurtick zum Trassierungs-Auswahlmeni.

zurtick zur Absteckung des gewahlten
Trassierungselements.
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Kontrolle Mehrfachaufnahme

=

im Softwarepaket
Professional Plus
implementiert

Konfiguration
Programme
Koordinaten
Aufnahme
(Meni 92211)

Automatische Suche nach

a1

max. 10 identischen
Punkten (incl. Py)

Kontrolle der Projektdatei wahrend der polaren
Aufnahme nach mehrfach gemessenen oder edi-
tierten Punkten anhand

» identischer Punktnummern oder
« eines definierbaren Fangbereiches (Radius).

Es werden dabei nur Punkte mit Koordinaten auf
Identitét gepriift. Diese werden in einer separaten
Indexliste fur die aktuelle Projektdatei gefuhrt.

Ist in der Konfiguration des Programms Aufnahme
die Mehrfachaufnahme generell aktiviert, erfolgt
beim Programmstart automatisch die Abfrage

[Aufr=hes I —_
—| Aufnahne |
HMehr fachaufnahme einschalten 7

[Mode ) Rac JTaus] R-M JExz JESth

Keine Einschaltung.
Mehrfachaufnahme wird eingeschaltet.

< Tip

Wenn man die Kontrolle einer Mehrfachauf-
nahme nicht benotigt, sollte diese besonders
bei groReren Projektdateien aus Zeitgriinden

(umfangreiche Suchfunktion) ausgeschaltet
bleiben.

Kontrolle auf identische Punktnummer

Nach der Aufnahme eines Punktes P, wird die
gesamte Projektdatei auf mehrfaches Vorkommen
der vergebenen Punktnummer im Punktnummern-
block der dazugehérigen Markierung durchsucht.
Gibt es identische Punktnummern P;, so wird wie
folgt verfahren:
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(B8 Konfiguration
Menl 922111

Umschaltung zur
Anzeige von
vl, va, vg
VY, vX, vZ

5-56

1. Ein Mittelwert der Koordinaten aus den ge-
fundenen identischen Punkten P, wird berech-
net.

2. Die Residuen zu diesem Mittelwert werden
incl. P, wie folgt nach der Messung zur Kon-
trolle aufgelistet:

[ Besiduen Mehrfachaufnahme |[FROJEKT |

Adr . vrinl wZinl

f 1313 1.068 —0.500
1317 0.00& —0.004
13=20 0.006 0. 004
e Akt [T 0 .000
skeied ] Jkia ] ] 1 ] |

zum Blattern in der Liste.

Adr.  Speicheradresse des identischen Punktes
in der Projektdatei

vr Radiale Differenz

vZ Hohendifferenz

Ein ,,e* in der ersten Spalte zeigt an, dal fur diesen
Punkt eine in der Konfiguration gesetzte Fehler-
grenze Uberschritten wurde.

Ein ,,F* in der ersten Spalte zeigt an, dal3 dieser
Punkt eingegeben wurde, also als ,.fixed“ gilt, d.h.,
er wird nicht fir eine Mittelbildung verwendet.
Seine Koordinaten sind fest und die Koordinaten-
differenzen werden nur als Vergleich zu den auf-
genommenen Punkten aufgelistet.

[ Besiduen Mehrfachaufnahme |[PROJEKT |

Adr. vylmld u¥inl wZlnl
f 1313 -0.7z22 0.787 -0.500
1317 0.003 0.005 -0.004
1320 —0. 003 —0 . 005 0.004
e Akt —0.023 —0 .050 0.000

EFEEEN TSN ETEY I I TN N N D

vl LAngsabweichung

va Azimutale Abweichung
vq Querabweichung

vY Koordinatendifferenz in Y
vX Koordinatendifferenz in X
vZ Koordinatendifferenz in Z



¥l Ausblenden von Punkte kénnen mit diesem Softkey aus der Berech-
Punkten nung (Mittelbildung) herausgenommen werden.
Sie werden beim Speichern nicht berlicksichtigt.
P Wird nicht Mit dem Softkey Skip wird das Men verlassen,
verwendet ohne P, zu speichern oder fur eine Mittelbildung
zu verwenden.
Kfg Link zur [22211 Hehr fachaufnahne |
Konfiguration der
Mehrfachaufnahme Fangradius 3
AR Konfiguration Hier kdnnen die Fehlergrenzen, Art der Speiche-
Meni 92211 rung, der Fangradius und die Selektionswahl (ob

Punktnummer oder Fangradius) gesetzt werden.

Kontrolle mittels Fangradius

Automatische Suche nach Ist der Fangradius (anstelle Punktnummer) in der
Konfiguration gewahlt, wird die Projektdatei nach
den Punkten durchsucht, die mit ihren Lagekoordi-
naten im gesetzten Fangradius liegen. Dies ge-
schieht unabhangig von der Punktidentifikation.
Gibt es solche Punkte, werden diese analog zum
Verfahren identische Punktnummer mit ihren Resi-
duen aufgelistet.

e max. 10 identischen
Punkten (incl. P,,)

Speicherung Mehrfachaufnahme

[ Besiduen Mehrfachaufnahme |[FROJEKT

wvillml wvalaon] wglml
1.068 -0.0098 -0.015
0.001 -0.0034 -0.005
0.001 0.0034 0.005
0.021 0.0322 0.051

seied ] Jkia ] ] 1 ]

im Menti Residuen Mehrfachaufnahme
bestatigt den gemessenen Punkt P, und speichert
diesen in der Projektdatei.
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(B8 Konfiguration Sind in der Konfiguration der Mehrfachaufnahme
Menii 922112 die Speicherung der Mittelwerte und der Differen-
zen eingeschaltet, werden neue Koordinatenmittel
(incl. der P, Werte) berechnet und zusammen mit
den Differenzen vr und vZ zusatzlich in der Pro-
jektdatei gespeichert. Das gespeicherte Mittel er-
halt die Punktidentifikation von P, .

Folgendes theoretische Registrierbeispiel einer
Mehrfachaufnahme des Punktes 777888 soll die
Speicherung in der Projektdatei einmal verdeutli-
chen:

1| TI  KOORDI NATEN AUFNAHVE/
2| PI1 777888 1. Auf nahnme D 100. 0000 m | Hz 100. 00000 gon | V1 100. 00000 gon | M
3| PI1 777888 1. Auf nahne Y 1100.0000 m | X 1000.0000 m z 122.6010 m M
4| TI  MEHRFACHAUFNAHVE
5| PI1 777888 1. Auf nahne vr 0.1000 m vz 0.0000 m
6| Pl1 777888 2. Auf nahne vr 0.1000 m vz 0.0000 m
7| PI1 777888 2. Auf nahne Y 1100.1000 m | X 1000.0000 m z 122.6010 m A
8| Pl1 777888 2. Auf nahne D 100. 2000 m | Hz 100. 00000 gon | V1 100. 00000 gon | M
9| PI1 777888 2. Auf nahne Y 1100.2000 m | X 1000.0000 m z 122.6010 m M
10| TI'  MEHRFACHAUFNAHVE
11] P11 777888 1. Auf nahnme vr 0.2000 m vz 0.0000 m
12| P11 777888 2. Auf nahne vr 0. 0000 m vz 0.0000 m
13| PI1 777888 3. Auf nahne vr 0.2000 m vz 0.0000 m
14| P11 777888 3. Auf nahnme Y 1100.2000 m | X 1000.0000 m z 122.6010 m A
15| P11 777888 3. Auf nahne D 100. 4000 m | Hz 100. 00000 gon | V1 100. 00000 gon | M
16| P11 777888 3. Auf nahnme Y 1100.4000 m| X 1000.0000 m z 122.6010 m M
Registrierbeispiel mit Schal- Die 1. Aufnahme des Punktes 777888 ist an Adres-
ter auf R-MR se 3 gespeichert (Y=1100.000m). Eine 2. Auf-

nahme mit Y=1100.200m ergibt einen Mittelwert
von Y=1100.100m. Dieser ist an Adresse 7 gespei-
chert und bekommt die Kennung ,,A* (Average) in
Spalte 119 der Projektdatei. Der 2. Aufnahme-
punkt steht an Adresse 9. Alle zur Mehrfachauf-
nahme herangezogenen MeR3punkte werden mit
einem ,,M“ gekennzeichnet in Spalte 119.

Die 3. Aufnahme (Y=1100.400m) ergibt einen
Mittelwert von Y=1100.200m zusammen mit der
1. und der 2. Aufnahme, gespeichert an Adresse
14, ebenfalls gekennzeichnet mit einem ,,A“. Der
Wert selber steht an Adresse 16.
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Die Residuen vr und vz werden mit der Pl des
jeweiligen Punktes noch vor dem Mittelwert ge-
speichert.

Die Kennungen ,,A“ und ,,M* werden auch im
Editor am Ende der PI Zeile sichtbar gemacht:

[7 Editor |[AUFHNAHKM ]
3 MEHRFACHAUFNAHME
4 777888 1 .Aufnahne
O FYT78E8 =2 . Aufnahne

& V77888 = . Aufnahne 2]
=1a1z .AuTnahne M

[ProdlEinal Del JEdit]suchladr L Ebr LErs JFilt] o=

Fehlermeldungen Mehrfachaufnahme

Waurden fir eine Punktnummer oder in einem
Fangradius mehr als 10 identische Punkte gefun-
den, erscheint folgende Fehlermeldung:

Fehler Mehr fachaufnahne
iiberlauf

Zu wiele identische Punkte !

[ Heiter mnit beliebiger Taste ...

Die Anzahl der Punkte ist zu reduzieren.

Wenn die Indexliste mehr als 1000 Punkte mit
Koordinaten enthalt, erscheint folgende Meldung:

Fehler Mehr fachaufnahne
vberlauf

Indexliste ist nicht vollstandig !

[ Heiter mit beliebiger Taste ... |

Weitere Punkte werden an das Ende der Indexliste
zum Vergleich auf Mehrfachaufnahme anghangt.
Dafiir werden jedoch, von vorne beginnend, Punk-
te aus der Liste gestrichen, die dann nicht mehr
zum Vergleich zur Verfigung stehen.

Die maximale Anzahl begrenzt sich somit immer
auf 1000 Punkte in der Indexliste.
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< Wichtiger Hinweis !

Punkte, die mit dem Softkey Rec zusétzlich
registriert wurden, werden nicht mit in die

Kontrolle auf Mehrfachaufnahme einbezo-
gen.



6 Erweiterte Anwendungen

[6 Epezial |[FROJEKT

stE.
Allgemeine Ebene 3
Flachenberechn. 4
EFpannmnage o

Erweiterte Anwendungen in der taglichen Vermes-
sungspraxis werden in diesem Kapitel beschrieben.
In der Software sind diese im Menupunkt Spezial
integriert.

Richtungsséatze

Allgemeine Ebene

Flachenberechnung

Spannmalde
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Richtungssatze
St o

RuﬁnungssaUe 1 nl?génein; Eggng 3
Flachenberechn. 4
Zur Messung sehr genauer Fpannnape

Richtungen von einem
Standpunkt. Mit FineLock
kann das Programm nach
der Messung des ersten
Halbsatzes auch vollauto-
matisch ablaufen.

©p

3

&)
N
IN
o
IA

20 Es kdnnen maximal 20 Zielpunkte in maximal 10
Sétzen in einer oder zwei Lagen gemessen werden.
Es werden neben den Richtungswinkeln auch die
Vertikalwinkel und optional Streckenmessungen
ausgewertet. Die Berechnung von Koordinaten der
mit Strecke gemessenen Punkte ist ebenfalls mog-
lich.

[Standpunkt |[PROJEKT

m 1. 20200 W SEadE3. 2303 m
ih 1.750 m ||® 4EH3585.541 m

BrEEE] Standpunk t
L————PNr————- >¢———Info-——-—>

1 ] | linicJEinalMark]code]sSche]
[E3  zuriick zum Spezial - Nach dem Programmstart wird die letzte Stationie-
Menu rung angezeigt. Das Bestatigen ist nur dann von
Bedeutung, wenn in diesem Koordinatensystem
mit Streckenmessung und Koordinatenberech-
nung gearbeitet werden soll.

zum Bestatigen und weiter im Programm.
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Richtungssatze

Voreinstellungen

Auswahl MeRverfahren und
Speicherung

Automatik nur fur Instru-
mente mit FineLock

Optionen Automatikmodus

AN

2 < Satze < 10

0 < Pause < 60 min

Konfiguration
Programme
Spezial

Konfiguration zuldssiger
Differenzen

[Richtungssatze

2-Lagen—-HMessung Ein
Zusitzlich speichern SR
Autonatikbetrieb Ein

Die 2-Lagenmessung kann ein- bzw. ausgeschaltet
werden. Es kénnen zusatzlich folgende Werte
gespeichert werden: EHz h oder Y X Z.

I Auswahl der Optionen
zum Bestatigen und weiter im Programm

Wird fUr Instrumente mit FineLock ein Automatik-
betrieb gewahlt, so folgen fir diesen noch folgen-
de Optionen:

[Richtungssitze Autonatikmodus |

Anzahl Satze k=
Zeitdifferenz [mnin.1 O]

Es kbnnen bis zu 10 Satze gewahlt werden. Nach
dem ersten Halbsatz macht das Instrument dann
die Satzmessungen ohne jegliche Interaktion au-
tomatisch bis zum Ende.

Die Zeitdifferenz in [min] ist der zeitliche Abstand
zwischen den Richtungssatzen. Diese ist besonders
bei Deformationsmessungen sinnvoll.

Default; Omin (d.h., ohne Pause)

In der Konfiguration der Spezial Programme kén-
nen zuléssige Differenzen und Standardabwei-
chungen vor (und wahrend) der Messung gesetzt
werden.

[92331 Richtungssitze Differenzen |

Richtungsdifferenz da :: HEROHIER gon
Uart . Hinkeldifferenz dv : 0.0050 gon
Etreckendifferenz dl : 0.040 n
NQuerabwe ichung dg : 0.040 n
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Richtungssatze

Konfiguration zuléssiger
Standardabweichungen

[92332 Richtungssitre Standardabu. |

Grenzwerte fur Einzelmessungen

s(Hz) : EERONE gon
s (U H 0.0050 gon
s(DY : 0.005 n

Standardabweichungen flr Einzelmessungen.

Messung des ersten Halbsatzes

Im ersten Halbsatz werden
dem Instrument die Lage
und Anzahl der Satzpunkte
bekanntgegeben.

Auswahl zwischen
DHzVundHz V

Registriermodi
Konfiguration
Parametereingabe

S/l FinelLock

uy Py Y <
] « 'Z (@]

a
@ Py @
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[Messung Lage 1 |[Aadr : 257 |
Funkt 1 o e G m || i

Satz 1 Hz 121.24Z7 Zon e] v l
th z. o0 m ||u 01,8545 =on

33001 Richtung 010 ﬁ sl
£————PNr————— 3{-———Info————13

[ode ) JTein] kor ] ) ks Fins JCode

Die Auswahl der Punkte erfolgt im ersten Halbsatz
durch manuelles Anfahren. FineLock zur Messung
kann eingeschaltet werden.

oder @ Messung auslésen.

Der Registriermodus schaltet sich je nach gewahlter
Voreinstellung zusétzlicher Registrierung automa-
tisch um.

zur Eingabe der Reflektorhdhe

< Tip

Vor jeder Messung die eingestellte Reflektor-
héhe kontrollieren.

[FX3  die Messung des Satzes beenden.

Wurde nur ein Zielpunkt gemessen, kommt die
Abfrage zum Abbruch des Programms.

Wurde mehr als ein Zielpunkt gemessen, kann man
die Satzmessung beenden:



Richtungssatze

Messima | sao 1 M- - 268

m| Richtungssitzre

%ﬁtz Halbsatz beenden 7 J;

0 ECWr=in

cacEn —— == o
[ode ) JIeinr-mel L Eis JEinalcodel ] =

Damit wird die Anzahl und Lage der Satz-
punkte definiert. Halbsatz damit beendet.

Zuriick zur Messung erster Halbsatz.

Wird die maximale Punktanzahl von 20 Punkten
erreicht, wird nach einer Warnung die Messung
des ersten Halbsatzes automatisch vom Programm

beendet.
Messung in zweiter Lage
Bei eingeschalteter 2-Lagen- ~ Messuna Lage 2 lladr: 269]
. A Purkt & =] EECEC
messung wird automatisch Satz 1 |Hz @.0a1g son|| " [ |
. th Z.000 m |[\M 10@ ., @0Ee a3on
die Fernrohrlage 2 gemes- =5004 Richtuno 04l ﬁ o
sen {————PHr—--——-— ¥»{———Info————%

[Ficge =k ie] —JrFe] —JFr=Jrino]cod=]eocr ] -z ]
Das Instrument dreht sich automatisch in Lage 2
und féhrt dabei den letzten Punkt des ersten Halb-
satzes an. Im Automatikbetrieb mit FineLock lauft
von nun an alles ohne notwendige Eingriffe des
Benutzers ab.

Im manuellen Betrieb werden die Satzpunkte zur
Messung automatisch angefahren.

zur Messung im manuellen Betrieb.

Auswahl zwischen Mit der Skip Funktion kann ein eventuell nicht
D HzVundHz V erreichbarer Zielpunkt tibersprungen werden. Ist

Punkt iibersprinaen dies der Fall, dann wird auch seine Messung der
pring ersten Lage in der Auswertung ignoriert.

Mescina | sao 2 Menrts- - 269
_Punl-c'l Richtungssitzre

%ﬁtz Punkt iiberspringen 7 J;
330 [ Ja LEYG)

cacEn —— == o
EEEEN EEN . G N EEEN ERE EEEE -
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Richtungssatze

6-6

Weiterer Satz 1
Forts. autom. 2
Ergebnis 3

Der Punkt wird Gibersprungen.
Zuriick zur Messung des Punktes.

é Achtung !

Die Pl und die Reflektorhdhe kénnen im zwei-
ten Halbsatz nicht editiert werden.

Wurde fiir einen Punkt die vorgegebene Toleranz
Uberschritten, erscheint folgende Meldung:

Fehler Messung in 2 Lagen
Toleranziiberschreitung

Messung wiederholen 7

Messung wird wiederholt.
Akzeptieren der Messung.

Nach der Messung des letzten Punktes wird das
Satzmittel gespeichert und die Gesamtmittel auf-
datiert. Das Instrument dreht in Lage 1 zum ersten
Punkt und man gelangt zum Auswahlmen:

[Richtungssitze |[FROJEKT

Heiterer Zatz 1
orts. auton.
Ergebnis

Ein weiterer Satz wird manuell gemessen. Weiter
mit Messung des néchsten Satzes in Lage 1.

Messung weiterer Satze im Automatikbetrieb.

Das Ergebnis-Display der satzweisen Richtungs-
messung wird angezeigt. Eine Messung weiterer
Sétze ist danach jederzeit maoglich.



Richtungssatze

[  beendet in diesem Menii das Programm.
Richtimac=Sitra Ilnnn_1|:|(1|'

[Richtungssitze

Programn beenden 7
Erga

ESNT=in

Programm wird beendet. Dabei erfolgt
eine Priifung, ob die vorgegebenen Tole-
ranzen innerhalb der Richtungssétze
eingehalten wurden.

Zuriick zum Auswahlmen.

Ergebnis-Display

Ergebnis 3 [£ tandardabuwe ichungen |[PROJEKT

Mitteluarte Einzelmaessunash

j=n) o.000 m =0 O.Da0 m
SHz @, 2002 30n =H @, a0a3 90
s @ @03 30N =1 @, B06Es 20R

=1 1 ] _‘ria l 1 | | ]}

Die Standardabweichungen der Satzmittel und
Einzelmessungen werden angezeigt.

Gsmt Anzeige der [Gesantmittel |[PROJEKT |
R Hr. DLl Hz[gonl ULgonl
Gesamtmittel .
« Ui . =3 . 9993
3 100 .001 300 .0002 99 9998
4 100.001 0.0004 99,9997

Mit Mode wird Anzeige zu E Hz h gewechselt.

Satz Anzelge der [Eatznittel 1 |[PROJEKT |
i Hr. DLl Hz[gonl ULgonl
Satzmittel 99.999  100.0001
L) . R0 L) . Lo =23 . 3239393
3 100 .001 300 .0002 99 9998
4 100.001 0.0004 99,9997

Punkt wird aus- bzw. eingeblendet. Neu-
berechnung ohne bzw. mit diesem Punkt.

Punkt wird nach vorheriger Abfrage ge-
loscht.
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Richtungssatze

Satz wird nach vorheriger Abfrage ge-
I6scht.

Anzeige (Blattern) der einzelnen Satze.
Anzeige Verbesserungen der Satzpunkte.

[PgUP|PgD, Blattern in der Anzeige.

< Tip
Wenn ein Mittelwert nicht gebildet werden
kann, bleibt die Anzeige leer.

Fur den Zweck der genauen Mittelbildung der
Richtungssatze sind die Mittelwerte der Stan-
dardabweichungen ausschlaggebend.

Bei Deformationsmessung sind es eher die
Standardabweichungen der Einzelmessun-
gen.

Messung im Automatikbetrieb

Nur fUr Instrumente mit Der Automatikbetrieb ist nur verfiigbar, wenn die

FineLock mdglich. FineLock Funktion im Instrument vorhanden und
aktiviert ist. Er kann jederzeit vor einem neuen Satz
gewahlt werden.

Das Instrument fuhrt nach der Messung des ersten
Halbsatzes die weiteren Satzmessungen automa-
tisch durch. Wurde zwischen den Satzen eine Zeit-
differenz eingestellt, erscheint zusatzlich zur An-
zeige der Satznummer noch die verbleibende Zeit
zum Start der Messung des néchsten Satzes.

Achtung Richtungssatze
Autonatikbetrieb

Satzx 24> Start in 0 nin 352 sec.

[ Sofort weiter mit beliebiger Taste. ..
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Richtungssatze

Durch Druicken einer beliebigen Taste wird die
Pause sofort beendet und der néchste Satz gemes-
sen.

Wahrend der Messung im Automatikbetrieb
kommt man durch Driicken einer beliebigen Taste
Uber folgende Abfrage zum manuellen Modus

== — — — ~
(Mode ko] [ R ] | Ffs JEins[code

zuriick:

Autnestibhatrich M- - 389
For. LBichtungssitze ]
%ﬁtz Autonatikbetrieb beenden ? J;
Boo EEEWNein]

Beenden und zurlick zum manuellen
MelRmodus.

Weiter mit Automatikmessung.

¢ Achtung !

Wird ein Ziel nicht gefunden, kommt eine
entsprechende Meldung vom Programm und
man gelangt in den manuellen Modus zur
Messung des Punktes. In dem Fall kann man
nach manueller Beendigung der Satzmessung
weiter im Automatikmodus arbeiten.

Wurden alle Punkte gemessen, gelangt das Pro-
gramm automatisch zum Auswahlmend.
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Allgemeine Ebene

Spezial 6 [6 Spezial |[PROJEKT |
" Richtungssatze 1
Allgemeine Ebene 3 Abst. Pkt_-Gerade =2
5

achenberecnn.

Nach der Definition einer Epannnare
beliebig im Raum liegenden
3D-Ebene kbnnen in dieser
oder in einer zu ihr paral-
lelen Ebene Punkte ohne
Prisma gemessen werden.

Durch Messung von 3 - 30 Punkten P wird
eine beliebig im Raum liegende Ebene definiert.
Mit nur 2 Punkten Py ist bereits eine Vertikalebene
definiert. Danach kdénnen durch Schneiden des
Zielstrahls mit der definierten Ebene Punkt-
koordinaten P; in dieser Ebene ohne Messung von
Strecken bestimmt werden. Die Koordinaten der P;
liegen im vorher gewahlten Koordinatensystem.

&
N
In
e
m

In
w
)

Wenn in einem Ubergeordneten Koordinatensys-
tem gearbeitet wird, kdnnen die Stitzpunkte der
Ebene auch durch Aufruf aus der Projektdatei
definiert werden.

[63 Allgemeine Ebhene |[PROJEKT

Lokales Susten 1
Koordinatensusten

Auswahl des Koordinatensystems zur Definition der
allgemeinen Ebene.
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Allgemeine Ebene

Messung im lokalen System

Lokales System 1

Messung in vertikalen Haus-
fassaden nach 2 Punkten
bereits mdglich.

6-12

532 pllaocmaina Fhana 1T nnn.1l:|(1|'

—| Allgeneine Ebene

oo | Letzte Ebene benutzen 7

ESNT=in

Die zuletzt gemessene Ebene wird mit
ihren Parametern geladen. Weiter mit
Messung in dieser Ebene.

Weiter im Programm mit

Definition der allgemeinen Ebene

[Messung Ebenenpunkt 1 [Adr: &5 |
m 1. 000000 o 0z 576 m

ih 1.750 m ||Hz 156 2557 30 e l
th z.z8m m [|ud 10 @454 =0n

1001 PE1R ﬁ -~
{————PHr-————— »{———Info————»

PRI ® zur =] Messung zum Ebenenpunkt 1.

Nach der Messung zum zweiten Ebenenpunkt
besteht die Mdglichkeit, die damit definierte Verti-
kalebene bereits zu verwenden:

Mescima Fhanonnsin L+ o 1T

m |ﬁllgeneine Ebene

LE Uertikalebene aus den ersten
beiden Punkten benutzen ?

Boo

{—— =

mmmmmmm—m

Die mit 2 Punkten gemessene Vertikal-
ebene wird definiert. Weiter mit Messung
in dieser Ebene.

Weiter im Programm mit Messung zum
dritten Ebenenpunkt.

< Tip

Zur Definition einer Vertikalebene mit 2 Punk-
ten ungefahr gleiche Zielweiten verwenden.



Allgemeine Ebene

Verb

—
e
>

+AP

zur Messung weite-
rer Ebenenpunkte

Anzeige Verbesse-
rungen aus Ebenen-
ausgleichung

L1-Norm Ausglei-
chung zur Suche
grober Fehler

Punkt aus- / ein-
blenden

Punkt 16schen nach
Abfrage

Nach Messung zu mindestens 3 Ebenenpunkten
erscheint folgendes Ergebnis-Display:

[Al1lgemeine Ebene — Ergebnis |[[FROJEKT |

ik 1.750 m T O.0a0 m
ANZ. I H o, 2a0 m
=0 o.00a m z o.oa0 m

Y XZ  Koordinaten der Station
sO Standardabweichung der Ausgleichung

Mit 3 Punkten ist eine 3D-Ebene definiert. Die
Ebene ist damit aber noch nicht Gberbestimmt, so
dal3 keine Verbesserungen berechnet werden kon-
nen.

[Allgemeine Ebene — Ergebnis |[[PROJEKT

ih 1.750 m A o, a0 m
ANZ . s - @.0an m
=@ 0.0531 m z O.Da0 m

Bei weiteren Messungen (bis zu max. 30 Punkten)
wird eine Uberbestimmung der Ebene erreicht und
es kbnnen Verbesserungen berechnet werden:

[ verbesserungen L2 |

MNr . dlnl
llE?lllll=ElEEE?lllllllllllllllllllllll
3 0.017
4 -0.016
I I T T R I S S Y R
d[m] Orthogonaler Abstand des Punktes zur

Ausgleichsebene in [m].

é Achtung !

Die geometrische Anordnung der Punkte wird
nicht Gber die Verbesserungen kontrolliert. Es
ist immer darauf zu achten, daR die Punkte
zur Definition der Ebene gut verteilt liegen.
Die Lage aller Punkte auf einer Geraden ist in
jedem Fall zu vermeiden.
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Allgemeine Ebene

Sollte eine unglinstige geometrische Konstellation
vorliegen (z.B. Punkte liegen auf einer Geraden
oder ihr Abstand zueinander ist kleiner als 2 cm),
kommt die Aufforderung zur Messung weiterer
Punkte zur Stabilisierung der Ebene

| Fehler ”ﬁllgeneine Ebene |

Heiterer Punkt erforderlich !

[ Heiter nit beliebiger Taste ... |

Wenn nach 30 gemessenen Punkten immer noch
keine Ebene bestimmbar ist, erfolgt die Meldung

Fehler Allgeneine Ebens
Schwache Konfiguration

Ebene kann nicht berechnet werden

[ Heiter mit beliebiger Taste ... |

Kann nach 30 Punkten eine Ebene berechnet wer-
den, kommt das Programm automatisch zum
Ergebnis-Display.

Dabei Priifung, ob vorgege- [E33  zur Bestatigung der definierten Ebene im
bene Toleranz eingehalten. Ergebnis-Display beendet die Ebenendefi-
nition. Weiter mit

Messung in der Ebene

FineLock ist abgeschaltet. [Messung_in Ehene |ladr:  134]
ps  olmen m ||us ez wnl P
20089 Fassade 10 ﬁ L
{————PHr————- 3{———Info————%
[Mede ] Rec JIavs]R-M ) ] _ JEins]code]ktrE] o2 |
-pa Mit HzV Winkelmessung kénnen nun beliebi-

ge Punkte in der Ebene gemessen werden.

+pa pa Abstand einer zur definierten Ebene
parallelen Ebene, in der gemessen wird.

zur Eingabe von =pa.
P @ zur Auslosung der Messung.
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Allgemeine Ebene

Auswahl MeBmodi Die MelRmethode zum Messen in der allgemeinen
Ebene ist analog zur Polarpunktaufnahme. Da die
geometrische Lage der Ebene im Raum bekannt ist,
aus Inkrementierung wird nur Uber HzV Messung der Schnitt des Ziel-
strahls mit der Ebene berechnet. Eine Aktivierung
des FineLock oder der Streckenmessung ist nicht

ec Zwischenergebnis notwendig bzw. maglich. Einfach den Punkt in der
Ebene anzielen und die Messung auslésen - das
Elta® S berechnet automatisch die Koordinaten.

=L Parametereingabe

Markierung

A HBEHEEHBE
< =
by ~ ®

Registriermodi

[F¥3  zum Beenden der Messung.

Messung im Koordinatensystem
: 5632 Pl locamaina Fhanao NernaFkT
Koordinatensystem 2 |_|',_,|1 oomcine Fhons I_|

NaCh einel’ Lage_ und HO_ |I_E?Ei Letzte Ebene benutzen 7
henstationierung kann in EEEWNe in)
einer 3D-Ebene im Koordi-

natensystem gemessen Die zuletzt gemessene Ebene wird mit
werden. ihren Parametern geladen. Weiter mit

Messung in dieser Ebene.

Weiter im Programm mit

[632 Allgemeine Ebene |[PROJEKT

Punkte mnessen 1
PFunkte aufrufen
Ftat. priifen

Das Messen der Punkte (Definition der Ebene,

Messen in der Ebene) erfolgt analog der Messung
im lokalen System. Die Koordinaten werden im
stationierten Koordinatensystem gemessen.

[a] Messung im lokalen System
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Allgemeine Ebene

Punkte aufrufen 2

Es ist moglich, die Ebene
durch bekannte Punkte aus
der Projektdatei zu definie-

ren.

=

Stat. prifen 3

Datenmanagement
Editor

Messung im
lokalen System

Vor der Messung im Koor-
dinatensystem kann die
letzte Stationierung gepriift

werden.

6-16

[Aufruf Ebenenpunkt 1 |[FROJEKT |

54 37999 S tandpunkt
167 S000 Ebenenpunkt 1
=1 i) benenpun
169 5002 Ebenenpunkt 3
170 35003 Ebenenpunkt 4

[ProdlEinal  JEdit]suchledr Lene l JFitt]

Zum Aufrufen der Punkte wird der Editor gestartet.

Die Funktionstasten sind analog den Editorfunktio-
nen. Die Projektdatei wird dabei nach Punkten mit
Koordinaten gefiltert.

Bestétigung der Punktauswahl

[Z33  Abbruch des Programms.

Verfahrensweise und Ergebnis-Display sind analog
zur Messung im lokalen System.

[Allgemeine Ebene — Ergebnis |[[PROJEKT |

ih 0. @@ m
ANZ . 4
=@ o.00% m

A ZEED ., DE@E m
- SO0, Qa0 m
z IO, 0ad m

Ergebnis-Display mit Koordinaten der Station.

[Etationierung Il

m 1. QEEDEED v ZEOD . 0@E m
ih @.000 m ||& SED. 000 m
Z 0,000 m
&000 Station
{————PHr————— ¥{——Info————3%
nmit beliebiger Taste ...

¢ Achtung !

Es ist immer eine Hohenstationierung erfor-
derlich zur Messung einer 3D-Ebene im Uber-
geordneten Koordinatensystem.



Flachenberechnung

Spezial 6 [6 Spezial |[PROJEKT
:
Flachenberechnung 4 At bkt -Gerade

_
Berechnung der Horizontal- pannnafe
flache Fl aus maximal 99 e
gemessenen oder aus der i+l Q

Projektdatei aufgerufenen
Flacheneckpunkten FP.

L P e

& 3 < FP £ 99
[64 Messung Punkt 1 [Adr: SE |
m 1. QDR i Z5EZ.954 m
it 1.550 m (|% -aald 451 m t?’ l
th 1.455 m (|2 122 .4@4 m
1001 Ebene Punkt ﬁ 2,
{————PNr————— ¥»¢———Info————%
[Mede | Rec JIsin|R-MRJE<=_JEdit]Eins]Code|Such] +2 ]
P03 @ zur Auslosung der Messung.
Edit Aufruf von Punkten [64 Aufruf Punkt =2 |[FLAECHE |
aus der Projektdatei
L) Hadius nde
4 1004 HBadius anfana
5 1005 Eckpunkt
[FroiJFir=] —Jeait]euch]aar Tenr [ Jriti] ]
Auswahl und Aufruf.
Der ausgewdhlte Punkt bildet zu seinem Vorganger
eine horizontale Flachenbegrenzungslinie (Spann-
maR) E.
Reihenfolge beachten! Fur eine Flachenberechnung miissen mindestens 3

Punkte gemessen bzw. ausgewahlt sein.
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Flachenberechnung

Auswertung

ool |

6-18

Einflgen weiterer
Punkte hinter dem
mit dem Cursor

markierten Punkt.

Punkt aus der Reihe
16schen

Pl mit vollstandiger
Koordinatenansicht

Eingabe einer Soll-
flache (in m?2)

Ergebnis der Fl&-
chenberechnung

9 im MeRmenii zur Ansicht der Punktliste:

[643 Liste Eckpunkte

][ FLAECHE

Nr E [n 1

Eckpunkt

Hadius HN 5 . =5
Radius End 30 .000
Radius Anf 20.000

I N . T DTN ERT EREA EREER EGER -

Liste der Flacheneckpunkte.

E Spannmal? zum néchsten Punkt in [m].

[PguP[PgD, zum Blattern in der Liste.

643 | icta Felrmml-ta 1'e1 aFrHFE
Hr [Eingabe Sollfliche | =3

!; Sollfliache =298 .00 R %
4 100
| zus | JDel Juigw]Soll JEosz |BossEFSE]

zur Bestatigung der Eingabe.

[Ergebnis Flichenberechnung ||

SF ZEZ95 .00 m2 |FL 2300 . @@E m2

dF -Z.000 m2

=1 -0.057 ne s

4711 Flaeche 1l ” |
{————PHr————-— ¥»{-———Info————13

FI Flache in [m?]

np Anzahl der Flacheneckpunkte

SF Eingegebene Sollflache in [m?]
dF Differenz dF = SF—Fl in [m?]
pF Prozentwert pF = (dF / SF)*100% in [%]

Eingabe der Flacheninformation im PI-Feld.

(3 oder zuriick zur Liste der Eckpunkte
und Messung weiterer Punkte.

[Z33 in der Liste der Eckpunkte zum Beenden des
Programms und Speicherung der Ergebnisse:



Flachenberechnung

643 | icto Eolbrumlb-ta 1'El aFrdE
Hr LF 1ichenberechnung |
g Flache speichern 7 E‘
3 [ 92 GETjf
| J=Fu=] | Del Juicw]SoLl |Eoaz]Eoas|Ersb] |

Die Flachenparameter werden mit der
eingegebenen Pl gespeichert

Keine Speicherung der Ergebnisse.

Danach zurtick zum Men( Spezial.

Einbindung von Kreisbdgen

Es kénnen auch Kreisbt')gen [642 Liste Eckpunkte |(FLAECHE |
. . . Nr E [n 1
in die Flachenberechnung Eckpunk t 30. 000

. LBL] ET: w ~PEisT:
einbezogen werden. 3 1ioo3 Radius End  30.000

4 1004 Radius Anf 20.000
| zus | JDel Juigw]Soll JEosz |BossEFSE]

Liste der Flacheneckpunkte. Alle Punkte der Flache
sind aufzumessen bzw. aufzurufen.

I : 643 | icto Eolbrimlb-+a 1'E1r aFruE
Deflnltl(_)n eln.es Bo- Iﬁ| Kurveninfornation |TI
gens mit zwei Punk- 1 100
ten bei Eingabe ei- !i adius IR - e
nes Radius [ T7o= ]  Joet [oiew]soiiJEoaz[eoaz[Eran] ]

Der Cursor ist auf den Bogenanfangspunkt zu
setzen. Der darauffolgende Punkt in der Liste wird
automatisch der Bogenendpunkt.

positiv

Mit Bog?2 wird der 2-Punkte-Bogen definiert.

negativ B Umschaltung Bogen positiv / negativ.

Bestatigung der Eingabe.

Nach der Eingabe werden die beiden Bogenpunkte
mit einem c in der Punktliste gekennzeichnet:
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Flachenberechnung

auf Anfangspunkt
zum eliminieren

Definition eines Bo-
gens mit drei Punk-
ten

positiv

negativ

auf Anfangspunkt
zum eliminieren

6-20

[643 Liste Eckpunkte |[FLAECHE |
MHr E [m 1
1 1001 Eckpunk t 30 . 000

HRadius Anf =8 .284
= UL Hadius End 0. 000
4 1004 Radius Anf S50 .000

eulsall JEosz JEossJErab ] ]

Die Punkte 2 und 3 der Liste definieren einen Bo-
gen. Um diesen Bogen wieder zu eliminieren, ist
der Cursor auf den ersten Punkt zu setzen und
erneut Bog2 zu wahlen.

643 | icto Eolbrimlb-+a 1N'elr aErdE
Hr [Kurveninfornation | =3
g Radius 38.079 n @
3| Bogen 00

| zus | JDel Juigw]Soll JEosz |BossEFSE]

Der Cursor ist auf den Bogenanfangspunkt zu
setzen. Die darauffolgenden beiden Punkte in der
Liste sind automatisch die beiden anderen Bogen-
punkte. Mit dem Softkey Bog3 wird der 3-
Punkte-Bogen definiert.

Der Radius wird sofort berechnet und ist nicht
editierbar.

B Umschaltung Bogen positiv / negativ.
Bestatigung der Eingabe.

Nach der Eingabe werden die drei Bogenpunkte
mit einem c in der Punktliste gekennzeichnet:

[643 Liste Eckpunkte ][ FLAECHE

Hr E [n 1
1lc 1001 Eckpunk t 30 . 000
{ nad UL Hadlus HN =N 2l
3c 1003 Radius End 30 .000
4 1004 Radius Anf 50 .000
[ T 5= Joet ToiewfSoitJEcaz[Eoas[Erab [ ]

Die Punkte 1, 2 und 3 der Liste definieren einen
Bogen. Um diesen Bogen wieder zu elimieren, ist
der Cursor auf den ersten Punkt zu setzen und
erneut Bog3 zu wéhlen.



Flachenberechnung

A Auswertung Flachenberechnung und Auswertung siehe
Auswertung.
¢ Achtung !

Es ist nicht mdglich, einen Punkt sowohl als
Endpunkt eines Bogens als auch als Start-
punkt eines anderen Bogens zu definieren.

Fehlermeldungen

Wird ein bereits vorhandener Punkte erneut aus-
gewahlt oder gemessen, kommt folgenden Mel-
dung:

Fehler F lachenberechnung
Punkt ist bereits wvorhanden

Punkt wird nicht ibernomnen !

[ Heiter mnit beliebiger Taste ... |

Der Punkt wird nicht in die Liste aufgenommen.

Wenn der eingegebene Radius die Koordinaten
beider Punkte nicht auf einem Bogen vereint, er-
scheint folgende Fehlermeldung:

| Fehler ” |

Schuwache Konfiguration

[ Heiter mit beliebiger Taste ...

Der Bogen wird ignoriert.
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Spezial 6 [6 Spezial |[PROJEKT ]
Tacpropsrce, 3

5T . —berade
Spannma@e 5 Allgemneine Ebene g
5

Flichenberechn.

Berechnung der Spannmalie SDannmare
(Schragstrecke, Horizontal-
strecke, Hohenunterschied)

e zwischen erstem Auf-
nahmepunkt P, und
weiteren Punkten
(P,->P)

oder

» zwischen aufeinander-
folgenden Punkten
(Pi->Puy)

durch

*  Messung im lokalen
System.

oder

e Messung oder Aufruf
von Punkten aus der
Projektdatei im statio-
nierten Koordinatensys-

tom. & : DHzV
:Dl-ilEl-i 1Ahl-i Oder
:Di.i+1!Ei-i+l 'Ahi'i+1

Die Anzahl der Punkte P; ist lediglich durch den
Speicherplatz auf dem Datentrager begrenzt.

[65 Epannmape |[PROJEKT |

Lokales Iusten 1
Koordinatensusten ]

Stat. priufen

zur Auswahl, in welchem

System gearbeitet werden soll.
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Lokales System

Lokales System 1 [Lokales Sustem |[PROJEKT |

) Mit Hi-;iensl:at ionierung
Das Spannmald wird durch Uhne Hshenstationieruna
Messung zu Punkten be-
stimmt.

Im lokalen System kann mit oder ohne stationier-
ten H6henbezug gearbeitet werden.

Ohne Hohenstationierung ist die Hohe z=0.000
der Station die Bezugshohe. Mit Hohenstationie-
rung werden alle z-Werte im lokalen System auf
die Z-Hohe der Station bezogen. Man kommt bei
dieser Auswahl automatisch zur Kontrolle der letz-
ten Stationierung:

[417 =tat. in Ordnung 7 Il

m 1. QREOEE v ARDE . @EEE m
ih 1.5500 m ||® 1203, @00 m
£ 1ZZ. 7103 m
3000 Standpunkt _
{————PNr-————- ><———Infu————>|| EElNe in) |

Zuriick zum letzten Auswahlmenii.

Die Hohenstationierung wird Ubernom-
men. Weiter im Programm zum MeRme-
nu der Spannmalie:

[651 Messung P1 [Adr: Erdd|
m 1 EoEmnEm 5] 121 1510 m

ik 1.5580 m |[Hz 14774689 30N e] re l
th 1.4900 m ||\ 131 . 5490 30n

1000 Startpunkt FH ﬁ o %
{————PMr—--———-— »¢———Info———-7% 3
[Mode | Rec JIein] R-M L3P ] JEins]code JSuch] o2 |

Der erste Punkt (Startpunkt) P, wird gemessen.

oder @ zur Messung.

Weitere Messungen und Berechnungen erfolgen
nun, wie mit Softkey W& eingestellt:
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Spannmaf P, > P, Das Spannmaf zu weiteren Punkten P, wird bezo-

gen zum Startpunkt P, berechnet.

Spannmaf P,> P.,,

[651 Hessung 1 + Pi |lAadr : 990 |
m 1. ooenan i) 175 776G m

ih 1.5500 m ||E 1757377 m e] v l
th 1.e7a0 m [|h 3.4740 m

1002 Spannnass 1 @, %
{————PHNr--———-— ¥{-———Info————1%

[ode ) Rec JTein]r-HE] 5P ) lFins]Ccode

oder ® zur Messung.

Das Spannmal zu aufeinanderfolgenden Punkten
P; - P,,, wird berechnet.

[651 Messung P + Pi [Adr: 993 |
m 1. Q0EDEE ] A0 1057 m || i

ih 1.5500 m ||E 10 @520 m G] e l
th 1.a000 m ||[h -4 FaE1 m

[1hE] Spannnass 1 E B2, %
{————PHr————— ¥»{-———Info————3% &

[Mode D Rec JIeinR-MR] PR L JEinslcodelsuch] +2 ]

oder @ zur Messung.

< Tip

Wahrend der Messung kann zwischen beiden
Softkeys beliebig umgeschalten werden.

Umschaltung zur

Anzeige und Regist-
rierung weiterer
MeRergebnisse

Zusatzliche Regist-
rierung der im Dis-
play angezeigten
Ergebnisse in Ab-
héangigkeit vom
eingestellten Re-
gistriermode.

[651 Messung 1 + Pi [Adr: EEITE|
m 1. Q0EDEE ] 175, 77ee m || i

ih 1.5500 m ||E 175 7577 m G] e l
th 1.a000 m ||Z 124 3904 m

1002 Spannnass 11 E 2, &
{————PHNr————— ¥»{-———Info————3% &

[Mode | Rec JIzin] R-M AR ] JEins|Codelsuch] o2 |

Mode 1

Mode 2

Mode 3
Mode 4

Spannmal3 Schrégstrecke D
Spannmal3 Horizontalstrecke E
Spannmal’ Héhenunterschied h

Spannmalfd Schragstrecke D
Spannmalf3 Horizontalstrecke E
Héhe Z (H6henstationierung)
Héhe z (lokal)

lokale Koordinaten x, y, z

originale MeRBwerte D, Hz, V
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< Hinweis

Ob MeR3- und / oder Rechenwerte bei der
Messung oder der zuséatzlichen Registrierung
mit Rec abgespeichert werden, wird tber
den jeweils eingestellten Registriermode be-
stimmt. FUr die Registrierung einer berechne-
ten GroRe (E, h, X, Y, z, Z) sollte daher der
Registriermode immer auf R-R oder R-MR

stehen.
38 Umschaltung Re- (@) R-M  nur MeRwerte
gistriermode 2 R-R nur Rechenwerte

(3) R-MR  MeR- und Rechenwerte

(B8 Messung im loka- Alle weiteren Softkeys im Mef3menu haben analo-
len System ge Funktionen zu den bereits beschriebenen Mef3-
programmen (Messung im lokalen System, Polare

Aufnahme).
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Koordinatensystem

Koordinatensystem 2 [Aufruf Punkt P1 |[PROJEKT |
657 1992, 2oy -2
Das Spannmald wird durch 701 270300 S tartpunkt
a}=
Aufruf von Punkten aus 720 1001 PPO7.1

durch Messung bestimmt. Beim Start geht das Programm automatisch in den

Editor, um den Startpunkt P, aus der Projektdatei
auszuwaéhlen.

Funktionstasten im Editor
Datenmanagement
Editor

=) zur Auswahl oder

[E9 zum Verlassen des Editors in das MeRmend,
um den ersten Punkt zu messen:

Edit

agy

Aufruf von Punkten
aus der Projektdatei

Spannmalie
Lokales System

[651 Hessung P1 JlAdr: 1029
m 1. 00000 3] 1Z4 @51z m || i

ih 1.5500 m ||Hz 425205 3on G] v l
th 1. 4%E0 m ||W1 101 . @FFF 3oh

1002 FPOT .20 ﬁ i
{————PHNr————— ¥»{-———Info————3% &

[Mode | Rec JIzin] R-M | 4+P JEQitEins [CodelSuch] 2 |

oder @ zur Messung.

Wurde der Punkt gemessen, verbleibt das Pro-
gramm im MelBmen(, um weitere Punkte P; eben-
falls zu messen.

[651 Messung 1 + Pi Jladr = 10320
m 1. Q0EDEE 3] 113 6552 m || i

ih 1.5500 m ||Hz 47 SZES 3o G] e l
th 1. aemn m ||ud 9. AFFF aon

1003 Spannnass 30 E - W
{————PHr————— ¥»{-———Info————3% &

[Mode | Rec JIzin] R-M | 4+P JEQitEins [CodelSuch] 2 |

oder @ zur Messung.

Mit Edit kann man im MeBmeni zum Aufruf von
Punkten aus der Projektdatei wechseln. Das Pro-
gramm verbleibt danach wieder im Editor, mit
[F¥3 gelangt man von dort zum MeRmenii zu-
rick.

Die Bedienung im MelRmenu erfolgt analog der
Messung im lokalen System.



Wurde bereits ein Punkt aus der Projektdatei auf-
gerufen, bleibt man im Editor, um weitere Punkte
P, daraus aufzurufen.

[Aufruf Punkt Pi |[FROJEKT |
708
720 1001 PPOY . 1
N N PO .
737 1002 PPOT .2
745 1002 PPOT .2

Froileinal JEditlSuchladr JPee 1 JFiLt] ]

P zur Auswahl oder [E9 zum

Verlassen des Editors in das MeRmentdi.

Nach der Auswahl des Punktes werden die berech-
neten Spannmalile angezeigt:

[651 Ergebnis 1 + Pi [Adr: EEITE|
m 1. Q0EDEE ] 175, 77ee m || i

ih 1.5500 m ||E 175 7577 m G] e l
th 1.a000 m ||Z 124 3904 m

1002 Spannnass 11 E 2, &
{————PHNr————— ¥»{-———Info————3% &

[Mode P Rec JIein] ] sk 1 JEinslcodelsuch] +2

speichert das Ergebnis in der Projektdatei.

[E33 keine Speicherung, Aufruf neuer Punkt.

Spannmaf P, > P, Das Spannmaf zu weiteren Punkten P, wird bezo-
gen zum Startpunkt P, berechnet.

SpannmaR P,> P,,, Das SpannmaR zu aufeinanderfolgenden Punkten
P, - P,,; wird berechnet.
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Programm verlassen

Alle MenUs sind mit [F9  zu verlassen, im MeR-
menl kommt danach die Abfrage:

551 Moccima 1+ P - 1040
Er——|SpannnaPe

m Programn abbrechen ? l
Zro ISEM N in)

[ e— — e = |
[Fiods | Fec JTaus | B | 1zF JEd T ]E ne]coge [ouch] o= |

Zurtick zum MeBmend.

Das Programm wird verlassen, zuriick zum
Menu Spezial.

Fehlermeldungen

Wurde zur Berechnung des Spannmal3es zwei
identische Punkte gemessen bzw. aufgerufen,
erscheint folgende Fehlermeldung:

Fehler
Spannnag

Punkte sind identisch

[ Heiter mit beliebiger Taste ... |

Einen anderen Punkt messen bzw. aufrufen besei-
tigt das Problem.

Sind im Koordinaten Programm beim Start keine
Punkte mit Koordinaten in der Projektdatei vor-
handen, erscheint folgende Meldung:

Aufroaf Ponlk-+ B = PaNNMAas
— [Filter ]
| |

|Keine Daten in Filter uurhanden|

[Heiter mnit beliebiger Taste ...|

[ProdlEinal  JEdit]suchledr Lene l JFitt]

Messung zum Punkt oder Eingabe des Punktes im
Editor fuhrt weiter im Programm.
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9 Konfiguration Programme

[92 Konfiguration Programne

Etationierundg 1

Koordinaten =
pezla

Allg. Funkt. 4
Proiektinfo 5

Ftandardeinst. 1]

In diesem Kapitel wird die Konfiguration von
Grenzwerten und Parametern der in den Pro-
grammpaketen Special und Professional enthal-
tenen Programme beschrieben.

Konfiguration Koordinaten
Konfiguration Spezial
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Konfiguration Koordinaten

9-2

Programme

Koordinaten

Aufnahme

Konfiguration
Mehrfachaufnahme.

Aufnahme

Fehlergrenzen

II

Eingabe der zuléssigen Dif-
ferenzen fur mehrfach auf-
genommene Punkte.

&  0.000<da<1gon
0 <dr/dg/dl/dh <1 m

Aufnahme

II

Speicherung

Ein- / Ausschaltung der
Speicherung von Mittelwer-
ten und Differenzen.

[922 Koordinatenprogranne

[IE SN Helmerttransf. 6
steckung

Poluygonzug 3
Echnittherechn. 4
Transformation =

Meni der Konfiguration der Koordinatenpro-
gramme.

[92211 Mehr fachaufnahme

Fehlergarenzen 1
pelcherung

Fangradius 3
Echalter 4

Menu der Konfiguration Mehrfachaufnahme.

[Mehr fachaufnahme Fehlergrenzen

Lineare fAbw. dr 1.0300 n
Richtungsabw. da 0.0050 gon
OQuerabw. dqg 0.0200 »
Langsabw. dl 0.0200 »
Hohenabw . dh 0.0200 n

Eingabe der Werte in vorgegebenen MaReinheiten.

Default-Werte:
Lineare Abweichung dr: 0.030 m
Richtungsabweichung da: 0.0050 gon
Querabweichung dq: 0.020 m
Langsabweichung dl: 0.020 m
Héhenabweichung dh: 0.020 m

|Hehrfachaufnahne Speicherung

Aus

Hittelwert

Differenzen

B zur Umschaltung, zur Bestatigung.



Konfiguration Koordinaten

Aufnahme [Mehr fachaufnahnme ]

Fangradius Fangradius . 05000y

Eingabe eines Fangradius.

« 0000 sFR<1m Eingabe eines Fangradius, in dem mehrfach auf-
genommene Punkte gesucht werden.

zur Bestatigung.

Aufnahme [Schalter Mehrfachaufnahme

Schalter Mehr fachaufnahmne Ein
Selektion [Punk tnunner |

Ein- / Ausschaltung der

Mehrfachaufnahme.

Selektion zwischen Suche B zur Umschaltung.

nach Punktnummer oder e

Fangradius zur Bestatigung.

@ Hinweis

Ist die Mehrfachaufnahme eingeschaltet,
wird zusétzlich beim Start des Programms
Aufnahme gefragt, ob sie fiir diesen Stand-
punkt aktiviert werden soll.

Bei ausgeschalteter Mehrfachaufnahme
erfolgt diese Abfrage nicht.

Wenn man die Kontrolle einer Mehrfachauf-
nahme nicht bendétigt, sollte diese besonders
bei groReren Projektdateien aus Zeitgriinden
(umfangreiche Suchfunktion) ausgeschaltet
bleiben.
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Konfiguration Koordinaten

Polygonzug 3 [Fehlergrenzen Foluygonzug |

Koord.Abschlug dY¥ @ [ al. 020
Definition der Fehlergren- Foord. Ahschlup  dx ! D-paon
zen fur die Ergebnisse der Gonasiphier a5 o-b2on

Hinkelabschlug H 0.0040 gon

Polygonzugmessung.

zu den Eingabefeldern.
Bestatigung der Eingabe.

Schnittberechnungen 4 |9224 Konfig. Schnittberechnungen

Definition der Grenzen fur Grenzen fir
schleifende Schnitte.

schleifenden Schnitt 20 gon
extren schl. Schnitt : H11 gon

zu den Eingabefeldern.
Bestatigung der Eingabe.

Helmerttransformation 6 [9226 Helmerttransformation
. .
Konfiguration von Fehler- ANEassung

i HMagst . -Bereich 3
grenzen, MaRstabsbereich
und nachbarschaftstreuer

Anpassung. Konfigurationsmeni der Helmert Transformation.
AN Konfiguration Der Maf3stabsbereich und die Konfiguration der
Stationierung nachbarschaftstreuen Anpassung wird analog der

Konfiguration der Stationierung festgelegt.
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Konfiguration Koordinaten

[92261 Helmerttransf. Fehlergrenzen ]

n=fest n=frei
Lineare Abw. ur | al. 040 0.030 n

Definition der radialen, linearen Abweichung fur
den Transformationspunkt.

zu den Eingabefeldern.
zur Bestatigung der Eingabe.
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Konfiguration Spezial

9-6

Programme

Spezial 3

Richtungssatze

Definition von zulassigen
Differenzen und Standard-
abweichungen fiir die Mes-
sung von Richtungsséatzen.

[923 Sperialprogranne

Abst. Pkt-Gerade 1
Richtungssitze 3

Menu der Konfiguration der Anwendungspro-
gramme im Menupunkt Spezial.

[9233 Richtungssitze

Differenzen 1
andardabw.

Meni Konfiguration Richtungssatze.

|92331 Richtungssatze Differenzen

Richtungsdifferenz da HIER] gon
UVert.Hinkeldifferenz dw 0.0050 gon
Etreckendifferenz dl 0.090 nm
OQuerabwe ichung da 0.090 n

Zulassige Differenzen des berechneten Satzmittels
zum Gesamtmittel der Richtungsmessung.

[92332 Richtungssitze Standardabw.

Grenzwerte fir Einzelmessungen

s(Hz? EERONER gon
s{U» 0.0050 gon
s(D) 0.005 n

Grenzwerte fur Einzelmessungen in der satzwei-
sen Richtungsmessung.

zu den Eingabefeldern.
zur Bestatigung der Eingabe.
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