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1 Einleitung

1.1  Warum ist liberhaupt eine Lokalisierung notwendig?

Viele Kunden sind beim Start mit dem MTS-NAVI oder MTS-GEO irritiert, weil sie auf dem Bild-
schirm wider Erwarten keinen Baustellenplan sehen. Es liegt auf der Hand: wenn er das Gerat ein-
schaltet mochte er sofort den Baustellenplan sehen. So wie er im Auto auf seinem Navigationsge-
rat sofort sieht, wo sich sein Auto gerade befindet, wird der Kunde sogleich denken ,warum soll
ich im MTS Navi nicht auf dem Plan sein?” oder ,,warum muss ich da noch was machen?”

Jedoch muss man wissen, dass der Baustellenplan im MTS Navi tatsachlich vorhanden ist und ei-
gentlich angezeigt wird: nur liegt er im Augenblick an einer ganz anderen Stelle, als sich der
Kunde gerade mit Toughpad und Rover befindet. Um den Plan nun sozusagen ,auf das Toughpad
hineinzubewegen” muss der Kunde zunachst eine sogenannte ,Lokalisierung” durchfihren.

1.2 MTS-Basis verwenden

Auf der Baustelle ,lokalisiert” der Kunde nun im Basisbetrieb den Baustellenplan in das entspre-
chende Koordinaten-System, in dem er der MTS Anwendung sagt, welcher (Fest-) Punkt der Bau-
stellenkarte auf der Baustelle zu finden ist und misst dann diesen Punkt mit dem Rover. Sobald der
Punkt gemessen ist, weil3 die MTS Anwendung wo er im System liegt. Damit das System auch ein-
deutig die Geometrie erkennen kann, muss der Kunde mindestens 3 Punkte mit dem Rover messen.

1.3 Korrekturdatendienst verwenden

Verwendet der Kunde einen Korrekturdatendienst, dann rechnet der Empfanger die Daten auto-
matisch um. Es muss allerdings die Hohe an einem Festpunkt abgenommen werden, um prazise ar-
beiten zu kénnen.

1.4 Transdienst verwenden

Heutzutage verwenden viele Vermessungssysteme den sogenannten , Transdienst”. Dies verein-
facht die Handhabe mit den Baustellenplanen, da die Transformation automatisch gerechnet und
ein Plan somit sofort ,auf dem Gerat"” angezeigt wird. Mit dem Transdienst zu arbeiten ist so we-
sentlich einfacher. Die Bequemlichkeit wird jedoch mit dem gravierenden Nachteil erkauft, dass
der Transdienst eine wesentlich geringere Genauigkeit der Messdaten liefert, als die Lokalisierung!
Der Transdienst erreicht nicht durchgehend eine Genauigkeit von 1 bis 3 cm in Lage und Hbhe.

Der Kunde muss entscheiden, wo und wie er Transdienst und Lokalisierung einsetzt. Der Trans-
dienst reicht in vielen Fallen aus, um z.B. ein Erdplanum oder Kanalbau herzustellen, wo die Mes-
sung von Festpunkten eine ausreichende Genauigkeit liefern, die detaillierte Prazision aber Gber
einen Laser-Gerat erreicht wird.

Mit einer Lokalisierung lasst sich eine bessere Einpassung in das ortliche System vornehmen,
wodurch eine hdohere Genauigkeit gegentiber dem Transdienst erreicht wird. Bei stérungsfreiem
Arbeiten kann groBtenteils eine Genauigkeit von 1 bis 3 cm erreicht werden, was gerade bei hohe-
ren Prazisionsanforderungen vorzuziehen ist.
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2 Vorbereitungen

Zur Durchflihrung der Lokalisierung mussen Sie sich unbedingt um eine gute Vorbereitung und Be-
reitstellung der entsprechenden Daten kiimmern.

1. Sie bendétigen folgende Hardwaregeriite...

e MTS Rover

e Toughpad mit installierter Software:
o MTS Navi
o MTS Geo

0 MTS Loc (Lokalisierung) Version hoher 2.0.11.25
2. Sie bendétigen folgende Daten...

e Festpunktdatei (diese Datei stellt der Vermesser dem Auftragnehmer zur Verfigung)
e DXF Plan (wenn vorhanden)
e MTS Basis oder Korrekturdatendienst

3. Folgende Vorbereitungen miissen Sie auf der Baustelle durchfiihren...

e Stellen Sie eine Verbindung zwischen Toughpad und MTS Rover Uber Bluetooth her. Die
Praxisanleitung ,MTS-PILOT Einen MTS-Rover SP 80 in Betrieb nehmen” unterstutzt Sie da-
bei (https:/doku.mts-online.de/display/MFK/MTS-PILOT+Einen+MTS-Rover+SP+80+in+Be-
trieb+nehmen#_Toc474833748)

e Suchen Sie auf dem Gelande der Baustelle mindestens einen Festpunkt (besser mehrere
Festpunkte!) und den dazu korrespondierenden Festpunkt auf dem Baustellenplan.

e Gut ist es wenn ein digitales Hohenmodell und digitaler Plan vom Auftraggeber geliefert
wurde und diese auf dem Toughpad oder einem USB-Stick zur Verfigung stehen.

¢ Korrekturdatendienst oder MTS-Basis stehen zur Verfliigung.

e Uberprifen Sie grundséatzlich vor den Arbeiten im MTS-GEO die korrekte Bezeichnung und
Stablange des MTS Rovers mit dem Sie die Lokalisierung durchfiihren werden. Die Lange
des Stabes ist definiert als die Lange zwischen Stabspitze und dem Kontakt zwischen Rover-
stab und Empfanger.
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3 Die Lokalisierung starten

Und so starten Sie die Anwendung:

1. Starten Sie den MTS-Pilot.
2. Starten Sie das Programm MTS LOC.
3. Bestatigen Sie den Hinweis-Dialog mit Ok.

Hinweisdialog: Jede Messung wird mit der Eingabe sofort gespeichert. D.h. auch wenn das Programm ge-

schlossen ist, abbricht oder der Computer abstlirzt, sind die Daten wiederherstellbar. Sie kbnnen spéter, z.B.
nach einer Unterbrechung, den gespeicherten Datenstand laden und weiterverarbeiten.

Wenn Sie nicht
weiterkommen,

Mail:

4. Sie befinden sich auf der Konsole des MTS-LOC.

SUFPURI-HU I LINE

rufen Sie uns einfach an
Tel: +49 7386 9792-110

3

Hinweis

Messdaten werden nach jeder
Messung automatisch gespeichert

oK |

IMTS 2 | ==

Reiter
far die Durchiuhrny
der unterschiedlichen
Arbeiten

Arbeitsfenster

mit Inhailten for die
Reiter Messung, Plan
und Berechnung

Befehlsleiste sl

vilo Lokalisierung =
A
—I'| Messung Plan | Berechnung |
o = |
9 Varbinden mit
ROVER Messzeivaum 30 SEC
Raover varbindan Stablange 2 | M
2 Abwsichung
Kerrekiurdaten “\ L B H
Punkte einlesen
@ Lat e
]
& Long Punkt
g andem neu
@ Al Mame
- Facns
NMEA : Hoch
Hihe
Messdaten laden Enda
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4 Die Messungen vorbereiten
Sie wechseln unter dem Reiter Messung in ein neues Dialog-Fenster.
Und so wird’s gemacht:

1. Wahlen Sie den Reiter Messung.
mrs 2 i m=

Messung | Plan Berechnung

Darunter sehen Sie verschiedene Abschnitte, wo Sie das Toughpad mit dem MTS Rover verbinden
und die Einstellungen fir die Messung der Festpunkte festlegen.

4.1 Stablidnge des Rovers liberpriifen

Sie mussen jedes Mal vor der Lokalisierung prifen, dass Sie den korrekten MTS Rover (Name!) ver-
wenden und dass die korrekte Stablange des Rovers eingestellt ist. Ansonsten werden Hohen falsch
angezeigt.

Hinweis: In der Regel werden Sie mit einem 2 m MTS-Rover-Stab die Messungen durchfihren.

Und so wird’s gemacht:

1. Klicken Sie im Arbeitsfenster auf das Feld rechts neben ,Stablange”.

Messzeitraum 30 sec -
Stablénge 2.00 M <=

2. Geben Sie im Editor die Stablange ein.

Messzeiraum 30 SeC 1

Stablange 2 M 2

8 9
Punkte einlesan
41516
Import Cj
112}3}C¢C
Punkt
andern neu = 0 OK
- L 3 2>

Rechts

Wenn Sie dagegen z.B. mit dem MTS-Rucksack-Rover arbeiten, dann andert sich die Stablange, da
das Messzentrum anders berechnet wird. Sie mussen dann die Antennenlange plus 6 cm bertck-
sichtigen. In diesem Falle ware die Stablange 2,06 m.

Hinweis: Es ist nicht méglich, die APC (Antennenphasenzentrum ) einzustellen. Das APC ist der Abstand vom
Stabende (Metallring) zur elektronischen Mitte der Antenne. Bei einem MTS-Rover ist dies bereits berlicksich-
tigt und wird automatisch abgezogen. Es gibt jedoch Geréte, bei denen das nicht so ist. Deshalb sollte man
sich immer dessen bewusst sein und nachprtifen!

4.2 Dauer der Messung festlegen

Legen Sie nun fest, wie lange Sie einen Festpunkt einmessen wollen.
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Und so wird’s gemacht:

1. Klicken Sie im Arbeitsfenster auf das Feld rechts neben , Messzeitraum™”.
Messzeitraum 30 sec h
Stabldnge 2.00 M

2. Stellen Sie das Messintervall ein.

Messzeiraum 10 SEC
Stablange 10 SEec
20 sec

In der Regel reicht fur die Lokalisierung ein Messintervall von 30 Sekunden vollkommen aus, um
eine ausreichend genaue Messung zu erhalten. Falls die Messungen sehr prazise sein sollen, ver-
wenden Sie ein Stativ. So kdnnen Sie problemlos 2 Minuten messen, um hohere Genauigkeiten zu
erreichen.

Hinweis: Ein ldngeres Messintervall bringt meistens keine Verbesserung.

4.3 Mit dem Rover verbinden

Verbinden Sie das Toughpad mit dem MTS-Rover (Anm.: die Bluetooth-Verbindung haben sie be-
reits in der Vorbereitung hergestellt). In diesem Dialog werden lhnen alle Gerate angezeigt, die
bisher mit dem Gerat gekoppelt waren. Dadurch kénnen Sie immer wieder schnell auf ein Gerat
zuruckgreifen, mit dem Sie bereits einmal gearbeitet haben.

Und so wird’s gemacht:

1. Wahlen Sie unter Verbinden mit die Einstellung Rover (damit ist der MTS Rover gemeint)

Verbinden mit
ROVER

RucksackRover
Seriell

2. Mit dem Befehl ,Rover verbinden"” stellen Sie eine Verbindung zwischen Toughpad und
Rover her.

3. Warten Sie ein paar Sekunden, bis der Status von Rot IEEEMauf Grin BEESwechselt. Ein
gruner Balken mit der Schrift ,Fixed” (1) weist Sie darauf hin, dass die Verbindung zwischen
den beiden Geraten erfolgreich aufgebaut worden ist.

Falls der Rover die Anzeige DGPS (gelbe Warnfarbe) zeigt, missen Sie die Arbeiten unterbrechen, da die Ge-
nauigkeit der Messdaten zu schlecht ist. DGPS ist ein Hinweis auf einen schlechten Satellitenempfang. Das
kann verschiedene Griinde haben, méglicherweise durch eine Verschattung der Satellitenantennen oder un-
glinstige Position des Baggers oder einer Stérung im Korrekturdatendienst. Eventuell miissen Sie den Korrek-
turdatendienst erneut konfigurieren.

4. Gleichzeitig erhalten Sie unter Abweichung die Abweichung der Lange, Breite und Hohe
(2) in der Einheit Meter.
5. Wenn die Verbindung zwischen den Geraten besteht, wird der Schalter ,Punkt messen”
= (3) auf griin wechseln.
Lokalisierung 6"@

19|
aoey Messzeitraum 30 SEC

Stablinge 2.00 M

9 Abweichung
0.008 B |0.006 H 0.015
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Der Schalter Messung befindet sich rechts oben am Bildschirmrand. Sie kénnen so das Toughpad mit der
rechten Hand sicher umklammern und mit dem Daumen den Messschalter driicken, bzw. die Messung auslo-
sen!

Weitere Optionen:

e ,RucksackRover” (1) (Anm.: entsprechend MTS-Rucksackrover, 2 m plus 6 cm), und rechts
daneben im Eingabefeld die IP-Adresse (2) und IP-Port (3), Uber die Toughpad und MTS-
Rucksackrover kommunizieren sollen.

Verbinden mit
RucksackRover - e IP Adresse e\P Port 0O
Rover trennen

e Seriell” (1) wenn das Toughpad mit einem anderen Rover Uber die serielle Schnittstelle ver-
bunden ist. Bei der Auswahl ,,Seriell” kann in der Auswahl ein Rover verwendet werden, der
bereits einmal mit dem Toughpad verbunden war. Und rechts daneben im Eingabefeld (2)
auf welchem COM-Port sich der Rover verbinden soll.)

Verbinden mit
Seriell v 9
COM1 : Kemmunikationsanschluss
Rover trennen COM3 : Intel(R) Active Management Technology

Hinweis: Theoretisch kénnten Sie jetzt schon mit den Messarbeiten beginnen, obwohl! Sie noch keinen Fest-
punkt oder Messpunkt gewahlt haben.

4.4 Lokalisieren, wenn ein Korrekturdatendienst zur Verfiigung steht

Wenn auf der Baustelle keine MTS-Basis zur Verfigung steht und Sie einen Korrekturdatendienst
verwenden wollen, stellen Sie das System schnell und einfach um.

Stellen Sie sicher, dass eine SIM-Karte im Toughpad eingelegt und das Internet erreichbar ist. Eine
detaillierte Anleitung finden Sie in der Praxisanleitung MTS-PILOT SIM-Karte im Toughpad wech-
seln.

Und so wird’s gemacht:

1. Wahlen Sie den Schalter Korrekturdaten.

ﬂM?I§ ? i . Lokalisierung
Messung Plan | Berechnung|

Verbinden mit
ROVER v v

Mess:
Rover verbinden - <
sl | Korrekturdaten % L ‘ ‘ Qt‘aweichun|gH ‘ ‘

2. Das System zeigt in der Menuleiste . an, dass er Uber eine Internetverbindung Daten vom
Korrekturdatendienst verwendet.

Falls Sie noch keinen Korrekturdatendienst eingerichtet haben, kénnen Sie in den Einstellungen
die Konfiguration durchfihren.

Falls wéahrend des Betriebs der Verdacht auftkommt, dass Daten fehlerhaft ankommen, oder die Verbindung
zwischen Toughpad und Rover schlecht ist, kbnnen Sie hier priifen, ob das Toughpad lberhaupt eine Verbin-
dung zu einem Korrekturdatendienst hat.

(8]
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Und so wird’s gemacht:

1.

Wahlen Sie den Schalter X,

2. Geben Sie nun die notwendigen Parameter ein.

Eine detaillierte Beschreibung finden Sie in der Praxisanleitung MTS-PILOT Einen MTS-Rover SP 80
in Betrieb nehmen.

4.5

Festpunkte einlesen

Im nachsten Schritt mussen sie die vom Vermesser mitgelieferten Festpunkte einlesen. Eine Fest-
punktdatei kann in einem einfachen Textformat vorliegen und als TXT oder CSV eingelesen wer-
den. Die Datei muss folgenden Aufbau haben: Punktname, Rechtswert, Hochwert, Hohe. Als
Trennzeichen sind zulassig: Semikolon, Komma und Leerzeichen. Mithilfe dieser Festpunkte kann
MTS-LOC die eigentliche Lokalisierung des Plans durchfiihren.

Und so wird’s gemacht:

1.

Wahlen Sie den Schalter ,Punkte einlesen” = Purkesiniesen
Bestatigen Sie den Warndialog.

Warnung

Die Datei muss folgenden Aufbau
haben:

- Punktname

- Rechtswert

- Hochwert
SURUN AU L - Hohe
Ween Sia nicht
-
nufen Sia uns aintach sn
Tol: +40 7238 9792-110

i OK

Das System 6ffnet den Verzeichnisbaum. Suchen Sie die Datei mit den Festpunkten im Ver-
zeichnisbaum aus.

3

mDesktop

: EigeneDateien

mComputer

+ | C\mts-pilot-data

Baggereinmessung
Baustelle
current
deleted
digidat
Gewerk
imported

Z.B. ,MTS-Lokalisierungspunkte_all.csv” (es sind alle Textdateien wie .csv, .txt zulassig)
Bestatigen Sie mit OK, um die Datei zu importieren.

Das System zeigt einen Hinweisdialog mit der Zusammenfassung der importierten Fest-
punkt-Daten. Beim Import fuhrt das System eine Datenprifung durch und importiert nur
gultige Festpunktdaten (In unserer Datei sind bewusst zwei fehlerhafte Messdaten vorhan-
den um das System beim Import der Festpunktliste zu prifen).

Warnung

23 Punkie aingelesen
2 fehlerhaft ignorier

SURHUH L LINE
Wiann S richt
weiseckommemen,

naen: Sk uns winfach e

Tal: =40 738 6702110

oK

Bestatigen Sie die Warnung mit OK.

Sie zeigt die Anzahl der erfolgreich importierten sowie der fehlerhaften Datensatze.

Die importierten Festpunkte werden anschlieBend im Listenfeld (1) angezeigt. Sie kdnnen
durch die Liste navigieren. Details des gewahlten Punktes sehen Sie im Punktemen

[9]
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~Punkt” angezeigt (2)

ngggg o Punkte einlesen
iv
RS oLat ook
NAGELWSb 7
NAGELWS | oo D pun
20120221A a andern neu
5282002%281 N @ Alt Mame MNAGELWSa
RAMPE & Rechis 0.000
RS01 ! NMEA : Hoch 0.000
Hohe 678.311

4.6 Daten importieren

MTS-LOC kann Datensatze in einem Fremdformat von anderen Anbietern lesen und umrechnen.

Und so wird’s gemacht:

1. Wahlen Sie den Schalter '™

Navigieren Sie in das Verzeichnis mlt den entsprechenden Dateien.
3. Wabhlen sie das Format, in dem die Daten vorliegen.

Filter: Carlson (*.loc)

Carlson (*.loc)
Trimble (*.CAL)

Trimble (*.DC)
MTS-Navi (*.xml)
CSV-Datei (*.CSV)

Wabhlen Sie Ok.
Das System importiert die Daten.

Abbruch

v e

4.7 Messdaten laden

Jede Lokalisierung, die durchgefiihrt wurde wird im Verzeichnis C:\MTS—PI1LOT-DATA\LOKALISIE-
RUNG gespeichert. So ist gewahrleistet, dass alle geladenen Messdaten und Anderungen die Sie bei
der Lokalisierung vorgenommen haben auch gespeichert und dadurch reproduzierbar sind. So ist
es moglich eine einmal begonnene Lokalisierung jederzeit fortzuflhren, bevor Sie eine abschlie-
Bende Loc-Datei fur das MTS-Navi oder MTS-Geo erstellt haben.

Das System hinterlegt die Datensatze als Textdatei (TXT) mit dem Speicherdatum. Die Daten wer-
den mit einem automatischen Dateinamen im Format LOKALIS1ERUNG-JJJJ-MM-DD-HHMMSS ge-
speichert, z.B. Lokalisierung-2017-03-17-164326.txt.

Und so wird’s gemacht:

Wahlen S|e den SChaIter Massdataen laden

Das System zeigt alle verfligbaren LokaI|S|erungsdate|en an.
Wabhlen Sie die benoétigte Datei.
Bestatigen Sie mit Ok.

PWN =
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4.8 (Fest)-Punkte neu hinzufiigen oder editieren

Die Festpunktdatei konnen Sie direkt in der MTS-LOC Oberflache editieren. Der Name sowie die
Koordinaten und Hoéhe sind anderbar, falls Daten fehlerhaft eingegeben wurden. So kénnen Sie
Koordinatendaten oder Punktnamen andern.

Und so wird’s gemacht:

1. Wahlen S|e den Schalter Handernu andem .

2. Fugen Sie Uber den Schalter neu ' ™  weitere Punkte dem Datensatz hinzu. Diese neuen
Punkte werden sofort ,kartiert”, d.h. im Plan angezeigt.

Wichtig: Die editierten oder neu hinzugefligten Festpunkte werden in einer eigenen Messdatei gespeichert,
und nicht in der Festpunktdatei. Die Festpunktdatei bleibt unverdndert! Die Festpunktdatei kénnen Sie nur
in einem externen Editor-Programm editieren.

5 Plan laden und Festpunkte messen

Bisher haben Sie Festpunkte aus einer Festpunktdatei importiert, editiert und eventuell neue Mess-
punkte hinzugefligt. Damit Sie auch die Lage der Festpunkte im Plan prifen kénnen, laden Sie ei-
nen digitalen Plan (DXF-Datei). Dazu wechseln sie nun in die Plan-Ansicht.

Und so wird’s gemacht:

1. Wechseln Sie auf den Reiter Plan.
mrs 2 i m=
Messung| Plan | Berechnung
2. Sie sehen in der Symbolleiste (unterer Rand des Programm-Fensters) drei Symbole.

—l Z

3. Zur Auswahl eines Plans klicken Sie das Symbol “'. Sie gelangen in die Verzeichnisstruktur.
4. Wahlen Sie den benétigten digitalen Plan (.dxf).
5. Bestatigen Sie mit OK.

Tipp: Hinterlegen Sie den DXF-Plan bereits vor den Arbeiten in dem gleichen Verzeichnis wie die Festpunkt-
datei. Dadurch ersparen Sie sich das Navigieren in unterschiedlichen Dateiordnern.

=l Plan laden

Hiermit lasst sich ein Plan (DXF — Datei) laden.

5.1 Anzeige des Plans und der Festpunkte ubersichtlich organisieren

Bei der Anzeige zahlreicher Punkte gemeinsam mit einem detailreichen Plan, wird die Anzeige auf
dem Bildschirm unter Umstanden untbersichtlich. Hierzu bietet das Programm verschiedene Még-
lichkeiten die Anzeige zu organisieren.

o= Layerverwaltung

Um die Anzeige auf dem Bildschirm Ubersichtlicher zu gestalten, konnen Sie Uber den Schalter Layer nicht be-
nétigte Layer ausblenden.

Schraffur an- und ausschalten

[11]



Eine Lokalisierung durchfihren MTS

mehr TamoveTion

Der Plan selbst kann farblich reduziert werden, indem Sie den Schalter Schraffur wahlen. Beinhaltet der Plan
Schraffuren oder 3D-Flachen, so lassen sich diese zur besseren Ubersicht ein-/ausschalten.

5.2 Festpunkt ist im Geldnde bekannt

Sind die Festpunkte im Gelande erkennbar, kdnnen Sie mit dem Rover direkt dorthin gehen und
die Messung beginnen.

Und so wird’s gemacht:

1. Mit einem Klick auf den Plan kénnen Sie die einzelnen Festpunkte auswahlen.

2. Die markierten Punkte werden im Plan hervorgehoben. Diese Markierung ist ein kleiner ro-
ter Kreis innerhalb des Dreiecks, der aber erst bei ausreichender VergréBerung des Punkts
erkennbar ist.

3. Gehen Sie zu dem bekannten Festpunkt im Geldande (also nicht im Plan des MTS-Navi). Auf
dem Toughpad kdnnen Sie sehen, wie der Rover im Plan mitwandert. Er sollte etwa auf
dem Festpunkt zum Stehen kommen.

4. Setzen Sie den Rover darauf ab.

Sie kénnen jetzt direkt anfangen, den ersten Festpunkt zu messen. Gehen Sie zu Kapitel

»5.3 Einen Festpunkt im Gelande suchen”

b

Tipp: Eine andere Mdglichkeit besteht, die Festpunkte im linken Listenfeld direkt auszuwéhlen.

5.3 Einen Festpunkt im Geldnde suchen

Ungunstiger Weise ist es jedoch meist so, dass Sie bestimmte Festpunkte eher schlecht im Gelande
erkennen. Deswegen lassen Sie sich einfach zum nachsten Festpunkt durch das MTS-LOC leiten.
Stellen Sie sich auf der Baustelle an eine markante Stelle, z.B. in der Flucht zwischen zwei Geb&u-
dewanden und stellen den Rover ab. Nun erstellen Sie im digitalen Plan zunachst einen tempora-
ren Punkt, Gber den sie dann zur Position des gesuchten Festpunktes geleitet werden. Ein tempora-
rer Messpunkt dient also dazu, den Plan zunachst auf eine lhnen bekannte Position ungefahr zu
»ziehen”. Mit diesem temporaren Punkt sagen Sie der Karte , hier ungefahr bin ich”.

Und so wird’s gemacht:

1. Suchen Sie sich auf dem Plan einen markanten Gelandepunkt, eine Gebaudeecke oder eine
StraBBengrenze, den Sie auch bei sich im Gelande sehen.
Bewegen Sie sich mit dem Rover zu diesem bekannten Punkt.

Wabhlen Sie das Symbol (1) * und setzen Sie mithilfe des Toughpad-Stifts die Position des
Rovers im Plan (2) (in unserem Beispiel in der Flucht zwischen den Gebauden Wkst und Pro-
duktionshalle)

4. Passen Sie mit dem Fadenkreuz die Position an, bis sie passt.

Bestatigen Sie die Position mit dem Symbol (3) " * .
Der Punkt ist nun margentafarben markiert 0.
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7. Der Plan sollte nun auf der im Gelande erkannten Position gezogen sein.
\ u
\\ A Rover

\ \

X B ﬂ
\ = I\
\ L \ \

nehalle

duklio

Hinweis: Es handelt sich hierbei um eine sehr ungenaue ,, Groblokalisierung”. Sie reicht eventuell nicht aus,
um den ndchsten Festpunkt tatséchlich zu finden.

Hinweis: Falls die Karte selbst verdreht waére, oder nicht eingenordet ist, dann kénnten Sie (ber das Einmes-
sen eines wejteren, zweiten bekannten Punktes die Karte ausrichten. Diese Ausrichtung tbernimmt dann das
Programm automatisch. 80 Prozent aller Plane sind aber in der Regel eingenordet und benétigen keine Aus-
richtung!

Im nachsten Schritt wollen wir einen Festpunkt z.B. RS01 finden und einmessen. Sie benétigen fol-
gende Schalter:

%r’ Die Anzeige zoomt auf den Rover.
L 40
_\.) Die Anzeige zoomt auf den gewahlten Festpunkt und zentriert ihn in der Ansicht.
v
@) Karte verschieben.

C— G- VergroBern und Verkleinern der Karte.

\ \

;,' Gummiband. Zeigt die Richtung und Entfernung von dem gerade gemessenen Punkt, hin zum gewahl-

+ ten Messpunkt

Und so wird’s gemacht:

1. Stellen Sie den Rover auf den vorlaufigen Messpunkt und messen dann die Position.
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2. Klicken Sie auf . Die Anzeige zoomt auf die aktuelle Position des Rovers im Plan, also auf
den vorlaufigen Punkt, den Sie gerade gemessen haben.

iy \ e
W — \W S
\ \ kst
1 WA \ \ | 67895
- \ I'._ \
I\ I'-. e Zoor auf =
- | I:. "/ Roverposition
- : 7| o

|

Wom

Ende

\ oy e

3. Wahlen Sie in der Punktliste einen Festpunkt aus der Festpunktliste (die Festpunktliste se-
hen Sie auf der linken Fensterseite).
4. Klicken Sie auf *~. Die Anzeige zoomt auf den gewahlten Festpunkt (z.B. RS01).

Mouse- A
Klick
¥
@. (_ L Wl W 2 .
208 & ks R B &N B %8 KK &

5. Markieren Sie diesen Festpunkt.

6. Klicken Sie auf den Befehl GumvMiBAND . Das System zeigt nun eine Verbindungslinie
(,Gummiband”) von dem aktuellen Standort des Rovers hin zu dem gewahlten Festpunkt
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(z.B. RSO1). In der Gelben Markierung am unteren Rand des Fensters werden Ihnen die Ent-
fernung und die Richtung des Festpunktes angezeigt.

Niv008a
Niv008b
Niv008
NAGELWSa
NAGELWSb
NAGELWS
20120221A
20120221N
B200208
RAMPE

RS01

RSO01b
RS02
WSO01NIV
ZB1

ZB2

ZB3

AB1

AB2

e
=}
— ,_A\

kol \ _/w,‘ e .
— 1LY | L

\ \ i
|

\ kst

\ F\Y\\' 6785

Rover

\
__—
< <
[
e o
- )i
xo

|\
R:-0.20 m

e e

H:47.53m  Ent:4753m

3

= 0 c 4 p AP
2 G-\ (\ PN " @

o

Ende

7. Gehen Sie nun mit dem Rover in der Hand in Richtung des Gummibands, solange bis sie den
Festpunkt RSO1 gefunden haben. Die MTS LOC geht sozusagen mit Ihnen im Gelande mit

an.

== __—"'

R:-0.90m  H:3599m

Punkt.

Entf: 36.00 m

[

R:-0.44 m

und zeigt die aktuelle Position des Rovers und die Entfernung zum nachsten Punkt im Plan

\

=
=)

H_: 14.81_m
8. Sobald Sie den Festpunkt erreicht haben, stellen Sie den Rover darauf ab und messen den

\ \ b | \
! \ £ ol \
\ Lol |
|I' \ D \ \
! 1 > :.
1 i =
Lol Al
£ gyl \ v i
',:.. | @ |}
|| 2
=8l \ \
| =
(=2 W
| 4| wrick 4
@ | falleknick
® 8
o -

1 [y 3 |
Entf: 14.82 m R:0.82m H:473m_ Ent:4.80m

Hinweis: Stimmt der Festpunkt nicht mit der Position des Rovers (berein, dann war in der Regel die Messung
des ersten Grobmesspunktes ungenau. Dies ist nicht gravierend, da der erste Grobmesspunkt nur zum Auffin-
den der eigentlichen Festpunkte verwendet wird. Die nachfolgende Messung des Festpunktes muss aber pré-

zise vorgenommen werden!

54

Festpunkt messen

Wenn Sie den Festpunkt gefunden haben, kénnen Sie diesen nun einmessen.
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Eine Messung des Festpunktes sollte mindestens 30 Sekunden dauern. Dieses Zeitintervall ist erfahrungsge-
maB ausreichend. Hier misst man im 2 cm Bereich. Wenn man mehr herausholen will, dann sind 2 Minuten
ganz gut, sollte aber ein Stativ zur Stabilisierung nutzen. Eine Messung, die noch langer dauert wird nur
noch geringfligig praziser.

Folgende Regeln sollten Sie bei der Messung von Festpunkten berucksichtigen:

e 1 Messpunkt: Zur naherungsweisen Verortung von Karten bendétigt das System mindestens 1
Messpunkt. Das funktioniert aber nur, wenn diesem Messpunkt eine Lage und Hohe mitge-
geben wurde. Dies wurde tatsachlich auch fir kleine Baugruben ausreichend sein.

e 2 Messpunkte: Um einen Plan drehen (positionieren, georeferenzieren) zu kénnen, bendti-
gen wir mindestens 2 Messpunkte.

e 3 Messpunkte: Um eine ,Uberbestimmung” zu erhalten und um feststellen zu kénnen, wie
genau die Messung durchgefiihrt wurde, bendtigt man 3 Messpunkte. Dadurch kénnen Dif-
ferenzen und damit Abweichungen und Messgenauigkeit berechnet werden.

Wichtig: Um Folgeprobleme beim Auffinden von Festpunkten zu vermeiden, sollten Sie bei der Messung des
ersten Festpunktes sicher sein, dass auch tatsachlich der korrekte Festpunkt aufgenommen wird! Sorgen sie
bereits vor der Lokalisierung daflr, dass auf der Baustelle durch den Vermesser wenigstens ein markanter
Festpunkt farblich auffallig markiert und mit der korrekten Angabe des Rechtswerts, Hochwerts und Héhe
ausgewiesen ist.

Und so wird’s gemacht:

1. Zum prazisen Einmessen eines Messpunktes bendtigt es zunachst einen stabilen Stand. Des-
wegen stellen Sie sich am besten etwas breitbeinig Gber den Messpunkt hin und halten das
Toughpad mit beiden Handen links und rechts am Rand fest. Kontrollieren Sie dann noch-
mals mit einem Blick auf die Libelle, dass der Rover auch tatséchlich senkrecht steht.

2. Nun kann die Messung mit einem Daumenklick auf den griinen Messpunkt rechts oben im
Toughpad ausgeldst werden. Die Messung sollte ca. 30 Sekunden durchgefihrt werden.

Hinweis: Nach der Messung kénnen Sie auf den Reiter Berechnung umschalten und prdifen, ob die Messung
korrekt und zur Zufriedenheit durchgefiihrt wurde. Weitere Informationen im Kapitel ,6 Messdaten berech-
nen und Lokalisierung erstellen"

mTsS 2 | m=

Messung Plan | Berechnung

3. Wechseln Sie wieder zurlick auf den Reiter Plan.
ImTS ?2 i B=

Messung | Plan | Berechnung
4. Fuhren eine Prazisionsmessung an mindestens zwei weiteren bekannten Festpunkten durch.

Hinweis: Im MTS Navi ist bereits optisch sichtbar, wie genau die neue Prédzisionsmessung am ersten Festpunkt
durchgefihrt wurde.

5. Wechseln Sie wieder auf den Reiter Berechnung.
6. Kontrollieren Sie die Abweichung und die Hohe. Wenn sie passt, sind die Messwerte in Ord-
nung. Es braucht kein weiterer Punkt mehr eingemessen zu werden.

Hinweis: Ab dem zweiten Messpunkt wird der tempordre Messpunkt automatisch geléscht. Die beiden
Punkte sind sozusagen die Minimallésung, mit der die Karte eingemessen ist. Selbst wenn der Plan gedreht
ware wirde das System die Karte nun korrekt einnorden und die Messpunkte korrekt setzen.
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Hinweis: Temporéare Punkte kénnen jederzeit hinzugefligt werden! Diese werden nach jeder weiteren Mes-
sung automatisch geléscht und sind so nur eine Zwischenlésung. Man kann durchaus 6 oder mehr temporére
Punkte messen, aber sobald zwei echte Festpunkte gemessen wurden, wird der temporare Punkt geléscht.

Hinweis: Temporédre Messunkte werden endgliltig geléscht, da die Messgenauigkeit von tempordren Punk-
ten zu schlecht ist, um sie einer prazisen Messung zurechnen zu kénnen.

5.5 Messpunkte verteilt uber die Baustelle messen

Es ist angeraten bei der Lokalisierung Messpunkte (Festpunkte) gleichmaBig verteilt Gber die Bau-
stelle einzumessen. Dies erhoht die Genauigkeit der Lokalisierung, sowie eine Verbesserung der
Abweichungen.

Messen Sie deswegen:

e Festpunkte, die randlich auf der Baustelle liegen.
e Festpunkte, die mehr oder weniger in einem weitstandigen Dreieck oder Quadrat liegen.
e Festpunkte, die in weitem Abstand zueinander liegen.

Sie sollten vermeiden:

e Festpunkte linear zu messen, sprich auf einer Linie liegen.
e Festpunkte messen, die in einem flachen Dreieck oder Quadrat zueinander liegen.

Wichtig: Je mehr Punkte, desto besser! Die Punkte sollten um ein Baufeld herum aufgenommen werden.
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6 Messdaten berechnen und Lokalisierung erstellen

Aus den verwendeten Messungen der Festpunkte (Position und Hohe) berechnet nun das System
die Lage des Plans und der Festpunkte und erstellt die fur die Baustelle spezifische Lokalisierungs-
datei (loc-Datei). Diese loc-Datei muss im MTS-Navi grundsatzlich geladen werden, wenn auf dieser
Baustelle gearbeitet wird.

6.1 Innere und absolute Genauigkeit

Die innere Genauigkeit der Messung ist in der Regel sehr gut. Problematisch ist die absolute Ge-
nauigkeit, die natlrlich auch abhangig vom Satelliten-Empfang ist.

Die Messgenauigkeit wird aus den gemessenen Festpunkten errechnet. Hierzu ist ein Algorithmus
hinterlegt, der die Einzelmessungen gewichtet und die Wahrscheinlichkeit als ,best fit” aus den
Messungen herausfiltert.

Eine manuelle Uberprifung ist moglich, falls Sie sich entscheiden, dass Messungen schlecht durch-
geflhrt wurden. Wahlen Sie den Reiter Berechnung. Hier kdnnen Uber die Option Verwendet ein-
zelne Punkte abgewahlt werden und werden so nicht mehr berucksichtigt.

Hinweis: In der Regel wird man die Messung mit der gréBten Abweichung abwaéhlen.

MTS ?2 | == Lokalisierung

Messung | Plan | Berechnung

o Typ AbweichunglLage [m] verwenden AbweichungHohe [m]  verwend Lage
9 [0.007
ZA3 Festpunkt — X - X Héhe
0.004
ZA1 Festpunkt 0.005 v 0.005 v
Rotation
AB1 Festpunkt 0.006 v -0.002 v 0.019°
RSO01 Festpunkt 0.006 v e -0.002 v

Gemessene Festpunkte sind und bleiben alle gespeichert. Die Berechnung wird entsprechend der
vorgenommenen Einstellungen gespeichert.

6.2 Mafstabsanpassung in der Lokalisierung

Gelegentlich ist es notwendig, den MaBstab der Karte anzupassen. Die MaBstabsanpassung verbes-
sert nochmals die Genauigkeit. Dies ist meist nur dann der Fall, wenn Sie...

e Auf groBeren Baustellen von mehreren 100 Metern oder Kilometerbereichen arbeiten
e ohne Korrekturdatendienst zum Rand einer Zone arbeiten

Auf eine groBere Distanz nimmt nach AuBen der Fehler zu, oder aber Sie verwenden UTM Koordi-
naten und wissen, dass mit einem MaBstab gearbeitet wird.
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Das Problem ist, wenn ein Bauleiter z.B. mit dem Transdienst eines anderen Anbieters von Bagger-
steuerungen arbeitet, dort in GauB3-Kriiger-Koordinaten absteckt und danach das MTS Navi ver-
wenden will. Das MTS NAVI arbeitet immer im MafBstab 1. Dadurch werden die Projektionsverzer-
rungen direkt dem MaBstab gegenlbergestellt. Das summiert sich in Randbereichen von GauB3-
Krager auf 15 cm bis zu 20 cm und macht sich relevant bemerkbar.

Tipp: Bei groBen, unerkldrbaren aber auffélligen Abweichungen lohnt es sich immer wieder, den MaBstab
anzupassen!

Und so wird’s gemacht:

1. Drlcken Sie im Reiter MaBstab MaBstab anpassen.
Das System zeigt den errechneten MaBstab und den Fehler, mit dem im Augenblick gerech-
net wird (in unserm Beispiel waren das auf 100 Meter ca. 2 cm!)

2. Danach kénnen sie entscheiden, ob Sie damit weiterarbeiten wollen.

3. Bestatigen Sie den Dialog mit OK.

Bitte beachten: Normalerweise arbeitet das MTS Navi im MaBstab 1! Es ist immer méglich, auf den MaBstab 1
zurtickkehren! Die Einstellungen werden grundsatzlich im System gespeichert.

Im Fenster ist oben rechts nochmals die Lage und Hohengenauigkeit im Gesamten, sowie die Rota-
tion (sprich die Verdrehung) des Koordinatensystems dargestellt:

qmTS ?2 i = Lokalisierung

Messung| Plan | Berechnung

o—

Typ AbweichunglLage [m] verwenden AbweichungHohe [m]  verwend Lage
[0.007 |
ZA3 Festpunkt — X i X Hohe
[0.004
ZA1 Festpunkt 0.005 v 0.005 v
Rotation
AB1 Festpunkt 0.006 v ~0.002 v [0.019° |
RSO01 Festpunkt 0.006 v -0.002 v

6.3 Lokalisierungsdatei fiir MTS-NAVI und MTS-GEO erstellen
Nach diesen Vorarbeiten kénnen Sie nun die Lokalisierung erstellen.
Und so wird’s gemacht:

1. Drlcken Sie am unteren Fensterrand auf den Befehl LOC erstellen.

2. Geben Sie im aufklappenden Explorer den Dateipfad und einen Dateinamen fir die Lokali-
sierung ein.

3. Es wird eine [Dateiname].loc Datei erstellt.
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Hinweis: Falls weniger als 3 Punkte gemessen wurden, wird beim Speichern der LOC-Datei ein Hinweisdialog
angezeigt. Diese Lokalisierung wird dennoch gespeichert!

6.4 Protokoll ausgeben

Diese Funktion ist noch nicht implementiert.
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lhr Spezialist fur Automatisierung

Unternehmen

MTS behauptet sich dank zahlreicher innovati-
ver Produktentwicklungen seit Jahren als
Marktfahrer far vollhydraulische Anbauver-
dichter und anerkannter Spezialist fir Auto-
matisierungsstrategien im Tiefbaubereich.

Hauptanliegen der vom Anbauverdichter bis
zur 3D-Steuerung fur Bagger reichenden Pro-
duktpalette ist es, die Effizienz und Wirtschaft-
lichkeit von Arbeitsablaufen auf Baustellen zu
optimieren, um Bauunternehmen angesichts
des zunehmenden Kostendrucks das Uberle-
ben zu sichern.

Beratung und Service

Unser MTS-Vertriebs- und Serviceteam steht
Ihnen mit fundiertem Fachwissen und langjah-
riger Branchenerfahrung bei allen Anliegen
mit Rat und Tat zur Seite. Gleich ob es um Pro-
duktberatung, Baustellenbetreuung oder bo-
denmechanische Prifungen geht: Fragen Sie
uns einfach!

Schulungen und Seminare

Damit unsere Gerate bei lhren Bauvorhaben
optimal zum Einsatz kommen, bieten wir ein
umfassendes Schulungsprogramm fir Baulei-
ter, Gerateflihrer und Baumaschinenhandler.

In diesem Rahmen vermitteln wir lebendig und
praxisnah technisches und vertriebliches

Know-how sowie Tipps und Tricks rund um
den praktischen Einsatz.

Mietpark und Demogeldnde

Uberzeugen Sie sich selbst: Auf unserem Test-
gelande prasentieren wir Ilhnen unsere ge-
samte Produktpalette live und in Farbe. Damit
Sie die Vorteile unserer Produkte auch bei sich
vor Ort testen konnen, bieten wir lhnen unsere
Gerate auf Wunsch auch mietweise zu fairen
Preisen an.

Kontakt

MTS

Maschinentechnik Schrode AG
Ehrenfelser Weg 13

72534 Hayingen

48° 16’ 23.8" Nord, 9° 28’ 20.2" Ost
UTM Rechts 32535043 / Hoch 5346783

Tel.: +49 7386 9792-0
Fax: +49 7386 9792-200
info@ MTS-online.de

www.MTS-online.de
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