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Diese Praxisanleitung ist Teil des MTS-Pilot und erleichtert Ihnen das Kennenlernen sowie den Umgang
mit der Softwareanwendung MTS-LOC und seiner Hardware-Komponenten, wie dem MTS-Rover.

Diese Bedienungsanleitung richtet sich an alle Personen, die MTS-LOC nutzen und mit der Soft- und
Hardware arbeiten. Diese Bedienungsanleitung muss allen Personen, die mit dem MTS-LOC arbeiten,
jederzeit zuganglich sein.

Bei Bedienungsfehlern in der Software, sowie fehlerhaften Nutzung der damit notwendigen Gerate
kénnen keine Gewahrleistungsanspriiche gegeniber der Firma MTS Schrode AG geltend gemacht
werden.

Die Firma MTS Schrode AG lehnt jede Haftung ab, wenn werkseitig installierte Programme geandert
werden, wenn zusatzliche Software installiert wird oder wenn MTS-LOC in Verbindung mit den damit
eingesetzten Geraten abweichend von der in dieser Bedienungsanleitung beschriebenen
bestimmungsgemaBen Verwendung eingesetzt wird.

Gewabhrleistungs- und Haftungsbedingungen der allgemeinen Geschaftsbedingungen der Firma MTS
Schrode AG werden durch vor- und nachstehende Hinweise nicht erweitert oder ersetzt.

Bei Bedarf erhalten Sie hier weitere Informationen:

MTS Schrode AG
Innovationsweg 1
72534 Hayingen

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



2 Rechtliche Hinweise

Die Produkte der Firma MTS Schrode AG unterliegen einer kontinuierlichen Weiterentwicklung. Aus
diesem Grund behalt sich die Firma MTS Schrode AG Anderungen in Form, Ausstattung und Technik vor.

Diese Praxisanleitung wird ohne jegliche Gewahrleistung von MTS Schrode AG ver6ffentlicht.
Korrekturen und Anderungen dieser Praxisanleitung kénnen von MTS Schrode AG jederzeit und ohne
Ankindigung vorgenommen werden. Alle Abbildungen dienen ausschlieBlich der Illustration und zeigen
nicht immer exakte Darstellungen lhres Gerats.

Mitgeltende Unterlagen

Neben dem Inhalt dieser Bedienungsanleitung sind folgende Dokumente fiir das Arbeiten mit dem MTS-
LOC und seinen Hardware-Komponenten zu beachten:

* Benutzeranleitung fir den MTS-PILOT und MTS-GEO. Eine ausfuhrliche Benutzeranleitung so-
wie weitere Informationen sind auf der Homepage MTS-PILOT Software-Download
(https://doku.mts-online.de/display/MFK/MTS-PILOT+Software-Download) des Herstellers ver-
offentlicht.

»= Praxisanleitung fir die Nutzung des MTS-Rover. Eine ausflhrliche Benutzeranleitung sowie
weitere Informationen sind auf der Hompage MTS-PILOT Praxisanleitungen (https://doku.mts-
online.de/display/MFK/ MTS-GEO+Einen+MTS-Rover+MiraQLX+lI+in+Betrieb+nehmen) des
Herstellers veroffentlicht.

» Praxisanleitung fur die Nutzung der MTS-Basis. MTS-BASIS Eine Basis einrichten. Eine ausfihr-
liche Benutzeranleitung sowie weitere Informationen sind auf der Hompage MTS-PILOT Pra-
xisanleitungen  (https://doku.mts-online.de/display/MFK/MTS-BASIS+Eine+Basis+einrichten)
des Herstellers veréffentlicht.



https://doku.mts-online.de/display/MFK/MTS-PILOT+Software-Download
https://doku.mts-online.de/display/MFK/MTS-PILOT+Praxisanleitungen
https://doku.mts-online.de/display/MFK/MTS-BASIS+Eine+Basis+einrichten
https://doku.mts-online.de/display/MFK/MTS-PILOT+Praxisanleitungen
https://doku.mts-online.de/display/MFK/MTS-PILOT+Praxisanleitungen

3.1 Allgemeine Sicherheitshinweise

Beachten Sie zur Vermeidung von Personen- und /
oder Sachschaden alle Angaben und Hinweise in
dieser Bedienungsanleitung.

Hinweise zur Sicherheit von Personen sowie Hin-
weise fir den sicheren Umgang mit dem MTS Pilot
und weiterfUhrende Informationen sind durch ent-
sprechende Symbolik in der Bedienungsanleitung
gekennzeichnet.

Spezifische Sicherheitshinweise finden Sie an den
betreffenden Textstellen in der Bedienungsanlei-
tung.

Neben der Bedienungsanleitung gelten die im Ver-
wenderland verbindlichen Unfallverhitungsvor-
schriften sowie die nationalen Gesetze und Ver-
ordnungen.

Fir Sach- und / oder Personenschaden, die durch
die Nichteinhaltung von Sicherheitshinweisen ent-
stehen, Ubernimmt der Hersteller keinerlei Haf-
tung.

3.2 Aufbau der Sicherheitssymbolik

In dieser Betriebsanleitung werden Warn- und Si-
cherheitshinweise verwendet, um Sie vor Verlet-
zungen oder vor Sachschaden zu warnen. Lesen
und beachten Sie diese Warnhinweise immer um
Verletzungen oder Tod zu vermeiden!

Je nach Gefahrdungsstufe werden die Warnhin-
weise in abnehmender Reihenfolge wie folgt dar-
gestellt.

Hinweise fir den sicheren Umgang mit dem
Anbaugerat und weiterfihrende Informatio-
nen.

WARNUNG

Warnungen vor mdglicherweise auftretenden
Problemen, moéglichen Schaden, sowie Einschran-
kungen bei der Durchfiihrung eines geordneten
Baubetriebs aufgrund der Nichtbeachtung der an-
gegebenen Informationen und Details.




4 Einleitung

4.1 Warum ist Giiberhaupt eine Lokalisie-
rung notwendig?

Viele Kunden sind beim Start mit dem MTS-NAVI
oder MTS-GEO irritiert, weil sie auf dem Bild-
schirm wider Erwarten keinen Baustellenplan se-
hen. Es liegt auf der Hand: wenn er das Gerat ein-
schaltet mochte er sofort den Baustellenplan se-
hen. 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 , wa-
rum muss ich da noch was machen?”

Jedoch muss man wissen, dass der Baustellenplan
im MTS-NAVI tatsachlich vorhanden ist und eigent-
lich angezeigt wird: nur liegt er im Augenblick an
einer ganz anderen Stelle, als sich der Kunde ge-
rade mit Toughpad und Rover befindet. Um den
Plan nun sozusagen , auf das Toughpad hineinzu-
bewegen” muss der Kunde zunachst eine soge-
nannte ,Lokalisierung” durchflhren.

4.2 Wie funktioniert eine Lokalisierung?

Auf der Baustelle , lokalisiert” der Kunde den Bau-
stellenplan in das entsprechende Koordinaten-Sys-
tem, in dem er der MTS Anwendung sagt, welcher
(Fest-) Punkt der Baustellenkarte 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 eindeutig die Geometrie erkennen
kann, muss der Kunde mindestens 3 Punkte mit
dem Rover messen.

Diese grundsatzliche Arbeit sollte vor dem Baube-
ginn durchgefihrt werden. Mithilfe der speziellen
Anwendung MTS-LOC (Lokalisierung) wird eine so-
genannte Lokalisierungsdatei erstellt, die auf dem
Computer unter der jeweiligen Baustelle als <bau-
stelle>.loc Datei gespeichert ist.

4.3 MTS-Basis verwenden

Eine MTS-Basis (Basisreferenzstation) kann eine di-
gitale Baustelle mit Korrekturdaten versorgen.
Durch die Verwendung einer Basisreferenzstation
kénnen Lagegenauigkeiten von 0 cm bis 2 cm und
Hoéhengenauigkeiten von 0 cm bis 3 cm erzielt wer-
den. Die Ubermittlung der erzeugten Korrekturda-
ten findet Uber Funk statt und kann so innerhalb
des Empfang-bereichs von endlos vielen Verbrau-
chern (mit passen-der Hardware) empfangen wer-
den. Eine Basis ist im Gegensatz zu einem Korrek-
turdatendienst unabhangig von einem Mobilfunk-
netz und kann auch in Regionen verwendet wer-
den, bei denen kein Mobilfunkempfang / Internet-
empfang gewahrleistet ist.

Die Praxisanleitung ,, MTS-GEO Einen MTS-Rover
MiraQLX Il in Betrieb nehmen” sowie die Praxisan-
leitung ,,MTS-BASIS Eine Basis einrichten” unter-
stitzt Sie beim Aufbau eines MTS-Rovers sowie
beim Setzen der Einstellungen fir den Empfang
von Korrekturdaten Uber einen Korrekturdaten-
dienst oder MTS-Basis.

Der Link zum Herunterladen der Dokumente ist in
Kapitel 2 ,Rechtliche Hinweise” angegeben.

4.4 Korrekturdatendienst verwenden

Verwendet der Kunde einen Korrekturdaten-
dienst, dann rechnet der Empfanger die Daten au-
tomatisch um. Es muss allerdings die Hohe an ei-
nem Festpunkt abgenommen werden, um prazise
arbeiten zu kénnen.

4.5 Transdienst verwenden

Heutzutage verwenden viele Vermessungssysteme
den sogenannten , Transdienst”. Dies vereinfacht
die Handhabe mit den Baustellenplanen, da die
Transformation automatisch gerechnet und ein
Plan somit sofort ,,auf dem Gerat” angezeigt wird.
Eine Lokalisierung kann dann entfallen. Mit dem
Transdienst zu arbeiten ist so wesentlich einfacher.

Die Bequemlichkeit wird jedoch mit dem gravie-
renden Nachteil erkauft, dass der Transdienst eine
geringere Genauigkeit der Messdaten liefert, als
die Lokalisierung! Mit einer Lokalisierung lasst sich
eine bessere Einpassung in das ortliche System vor-
nehmen. Dadurch wird eine héhere Genauigkeit
gegenuber dem Transdienst erreicht, was gerade
bei héheren Prazisionsanforderungen vorzuziehen
ist.

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



Sie bearbeiten die Aufgaben grundsatzlich von
links nach rechts, bzw. von oben nach unten.

e Wahlen Sie in der Aufgabenleiste die Reiter
von links nach rechts.

e Arbeiten Sie im Arbeitsfenster von oben nach
unten.

Zuerst machen Sie sich mit dem Programm ver-
traut.

5.1 MTS-LOC starten

5.2.1 Programmleiste

Und so starten Sie die Anwendung:
Element Beschreibung

I Strten e das rogramm MTS PLOT
3. Bestatigen Sie den Hinweisdialog mit Ok. ? Hilfe mit interaktiven Erlauterung ein-
zelner Bereiche und Elemente der Be-
nutzeroberflache

Hinweis
i Informationen UGber die Software-Ver-

Messdaten werden nach jeder q
sion

Messung automatisch gespeichert

Flagge Einstellung der Sprache

SUFPPURI-HU I LINE

i Punkt Knopf zum Auslésen einer Messung
hfer e 112 Airioch o messen | mit dem Rover. Ist anfangs ausgegraut
Mail: OK und wird grin, sobald eine ausrei-
chende Empfangsqualitat am Rover

erreicht ist.

mDialogbox .1;“ Anzeige ob Korrekturdaten iber ei-

nen Korrekturdatendienst empfangen
werden..

Jede Messung wird mit der Eingabe sofort
gespeichert. D.h. auch wenn das Programm
geschlossen ist, abbricht oder der Computer
abstlrzt, sind die Daten wiederherstellbar. Sie
kénnen spater, z.B. nach einer Unterbrechung, den
gespeicherten Datenstand laden und
weiterverarbeiten.

5.2.2 Aufgabenleiste

In der Aufgabenleiste werden die Kernaufgaben
far die Lokalisierung gezeigt. Uber den jeweiligen
Aufgabenreiter kann der Benutzer direkt in die an-
stehende Aufgabe springen.

) ) . . Element Beschreibung
4. Sie befinden sich auf der Benutzeroberflache —_——- L L A -E.P DEN R.T - E N EF  ©H H  Fonr-iiasrs9p.

des MTS-LOC. Allge- Aufgabe 1: zuerst muss die Baustelle

mein definiert werden, fir die die Lokalisie-
rung durchgefihrt wird. An dieser
Stelle werden alle fiir die Lokalisierung
notwendigen Dateien geschrieben o-
der importiert.

5.2 Benutzeroberflache

Die Benutzeroberflache ist entsprechend den an-
stehenden Aufgaben chronologisch gegliedert.

amrs 2 | mm Lokalisierung Programmleiste
Allgemein  Messung Plan  |Berechnung AufgabenIEiste Mes- AUfgabe 2: danach erfOIgt die Auf-
sung nahme der Festpunkte mithilfe des Ro-
sovite « = Arbeitsfenster vers. Hierzu muss der Rover mit dem
B o mit aufgabenbezogenen Toughpad verbunden sein und ausrei-
Funktionsschalter und chende Empfangsqualitat bestehen.
_— Eingabemasken ;
=) Plan Aufgabe 3: Anzeige des Baustellen-

plans mit den aufgenommenen, bzw.
vorhandenen Fest- und Hoéhenpunk-
ten.

Symbolleiste

Abbildung 1: Elemente der Benutzeroberflache



Berech- | Aufgabe 4: Berechnung und Priifung

nung der Festpunktmessungen, Uberpri- Element Beschreibung

fung der Genauigkeit und Qualitat der .
~Home"” schlieBt das Programm

Messungen. //}
5.2.3 Arbeitsfenster . Schalter zum Laden bereits be-
Im Arbeitsfenster werden - je nach gewahlter Auf- stehender Loc-Dateien
gabe, sprich Reiter — Eingabemasken, Funktionen R . - o
und Felder fir die Eingabe von Daten angeboten, “‘i = cdieliisr Aur - UlosEEndEns
Einstellungen definiert sowie der Plan angezeigt. . Darstellung der Plandaten

) %

5.2.4 Symbolleiste L -5 /2
In der Symbolleiste werden je nach gewahlter Auf-
gabe, sprich Reiter, unterschiedliche Symbol-Sets A8 & Schalter zum Anpassen der
gezeigt. : ) “ Plandarstellung und Orientie-

AP @_\) rung im Plan
€Yy £

Schalter zur Erstellung der Lo-
kalisierungs-Datei (<name>.loc)

A

LOC erstellen

Schalter zur Ausgabe eines Pro-
tokolls der Messdaten und des
Plans als PDF Dokument.

Protokoll




6 Die Lokalisierung durchfiihren

Die Lokalisierung beinhaltet alle Schritte um die
Lokalisierungsdatei zu erstellen und den Plan kor-
rekt darzustellen.

7 Vorbereitungen

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

Wertvolle Tipps und Ubersichtliche Grafiken zu
den Vorbereitungen sowie eine Checkliste fiir eine
3D-Baustelleneinrichtung sind im ,BIM-Hand-
buch” hinterlegt. Das Handbuch erhalten Sie tGber
den Buchhandel (BIM-Handbuch — Empfehlungen
fur den digitalen Bauablauf im Tief- & StraBenbau,
ISBN 978-3-9820814-0-3).

7.1 Gerate bereitstellen
Sie bendtigen folgende Geréte (Hardware):
1. Toughpad

2. MTS-Rover
3. MTS-Basis (optional)

7.2 Software bereitstellen
Sie benétigen folgende Software:

1. MTS-LOC (Lokalisierung)
2. MTS-GEO (optional)

Die Software ist in der Regel bereits beim Kauf auf
dem Toughpad vorinstalliert.

7.3 Daten bereitstellen
Sie benétigen folgende Daten:

1. Festpunktdatei.

Diese Datei stellt der Vermesser dem Auftragneh-
mer zur Verfligung. Eine Festlegung der Fest- und
Hohenpunkte ist vor der BaumaBnahme dringend
anzuraten. Vor Beginn der Bauarbeiten sollten
zwischen Auftragnehmer und Planer die Lage- und
Hohepunkte in Anzahl und Lage festgelegt wer-
den. Hinzu kommen Informationen Uber das For-
mat der Lage- und Hohepunkte.

Die Festpunkte mussen auffindbar und dauerhaft
markiert sein. Fir gréBere und langer dauernde
BaumaBnahmen sind 3 bis 8 Lagefestpunkte gut,
sie sollten um die Baustelle herum verteilt sein. Die
Festpunkte mussen ungehinderten Blick auf den
Himmel zulassen.

2. DXF Plan

Gut ist es wenn ein digitales Hohenmodell und di-
gitaler Plan vom Auftraggeber geliefert wurde
und diese auf dem Toughpad oder einem USB-
Stick zur Verfigung stehen. Sie laden den Plan spa-
ter in die Anwendung.

3. Korrekturdaten

Korrekturdaten werden entweder Uber die MTS
Basis, einem Korrekturdatendienst oder Trans-
dienst Gbermittelt.

7.4 Auf der Baustelle

Folgende Vorbereitungen miissen Sie auf der
Baustelle durchfiihren:

1. Verbinden Sie das Toughpad und den MTS Ro-
ver Uber eine Bluetooth-Verbindung.

2. Uberprufen Sie grundsatzlich vor den Arbeiten
die korrekte Bezeichnung (Rovername!) und
Stablange des MTS-Rovers mit dem Sie die Lo-
kalisierung durchfihren. Die Lénge des Stabes
ist definiert als die Lange zwischen Stabspitze
und dem Kontakt zwischen Roverstab und
Empfanger.

3. Je nachdem, wie Sie Korrekturdaten empfan-
gen, stellen Sie sicher, dass entweder:

e die MTS-Basis Korrekturdaten zur Verfiu-
gung stellt

e die Verbindung zum Anbieter von Korrek-
turdaten funktioniert

e die Verbindung zum Anbieter eines Trans-
dienstes funktioniert

4. Suchen Sie auf dem Geléande der Baustelle min-
destens einen Festpunkt mit Hoéhenangabe
(besser mehrere Festpunkte!). Er sollte bereits
deutlich markiert sein!

5. Danach den dazu korrespondierenden Fest-
punkt auf dem Baustellenplan.



Grundsatzlich bezieht sich die Lokalisierung auf
eine Baustelle. Deswegen wird zuerst die Baustelle
definiert, fir die Sie die Lokalisierung durchfihren
werden. Die Lokalisierungsdatei (.loc Datei) wird
am Ende der Lokalisierung in den Ordner dieser

Baustelle  gespeichert
rent\<baustelle>).

(C:\mts-pilot-data\cur-

Und so wird’s gemacht:

1. Wahlen Sie den Reiter ALLGEMEIN.
IMTS 2?2 i = Tyl

e

8.1 Baustelle definieren

Lokalisierung

Berechnung

In diesem Abschnitt legen Sie fest, fiir welche Bau-

stelle die Lokalisierung durchgefuhrt wird.

Schalter Beschreibung

Eine bestehende Baustelle laden. Es
wird die Auswahl der existierenden
Baustellen aus dem Baustellenver-
zeichnis der Pilot-Verzeichnisstruktur
(C:\mts-pilot-data) angezeigt.

Laden

Neu Sie legen eine neue Baustelle ,von der
Pike auf” an. Das System legt im Bau-
stellenverzeichnis der Pilot-Verzeich-
nisstruktur (C:\mts-pilot-data) auf dem
lokalen Computer eine neue Baustelle
an und speichert darin alle notwendi-

gen Daten fur die Lokalisierung.

Import Sie importieren eine Baustelle aus ei-
nem anderen Verzeichnis oder Spei-
chermediums (in der Regel ein USB-
Stick). Die Baustelle wird automatisch
im Quellverzeichnis der Pilot-Verzeich-
nisstruktur (C:\mts-pilot-data) des lo-

kalen Computers gespeichert.

Export Diese Funktion ist nur verfiigbar, wenn
bereits eine Baustelle definiert ist. Sie
kénnen die Baustellendaten auf ein
Speichermedium (z.B. USB-Stick) si-

chern.

8.1.1 Baustelle laden
Und so wird’s gemacht:

1. Wahlen Sie den Reiter ALLGEMEIN
2. Wahlen Sie LADEN.

Markieren Sie im Auswahldialog den entspre-
chenden Rover und bestatigen Sie mit OK.
Der Name der gewahlten Baustelle wird im
Textrahmen dargestellt.

Das Programm erkennt, falls eine Lokalisierung fur
diese Baustelle bereits gemacht wurde. Entschei-
den Sie UGber den Hinweisdialog, wie Sie mit der be-
stehenden Lokalisierung weiterverfahren wollen:

e Bestatigen sie mit JA, wenn Sie die bestehen-

den Daten weiterverwenden und erganzen
wollen.

e Bestatigen Sie mit NEIN, wenn die Lokalisie-
rung neu erstellt werden muss. Alte Daten-
satze werden Uberschrieben.

Hinweis

Lokalisierung bereits vorhanden
Soll diese fongesetzt werden?

BUPPORT-HOTLINE
Wenn Sie nicht weitertkommen,
rufen Sie uns einfach an
Tel +49 7386 5792-110

Mait ID-Supped@MTS-anline da ",
Nein Ja
e MT S-onhne de

Es ist nicht gewollt, dass eine Baustelle mit der
Anwendung MTS-LOC geldscht werden kann. Eine
Baustelle l6schen Sie grundsatzlich in den
Anwendungen MTS-NAVI oder MTS-GEO.

8.1.2 Baustelle neu erstellen
Und so wird’s gemacht:

5. Wahlen Sie den Reiter ALLGEMEIN

6. Wahlen Sie NEU.

7. Geben Sie Uber die Tastatur den Namen der
Baustelle ein und bestatigen Sie mit OK.

8. Die Baustelle wird automatisch im Quellver-
zeichnis der Pilot-Verzeichnisstruktur (C:\mts-
pilot-data) des lokalen Computers gespeichert
und im Textrahmen dargestellt.

8.1.3 Baustelle importieren

9. Wahlen Sie den Reiter ALLGEMEIN

10. Wahlen Sie IMPORT.

11. Navigieren Sie im MTS-Explorer in ein Ver-
zeichnis, auf dem Sie die Daten bereitgestellt
haben. Das kann in einem Verzeichnis auf
dem Rechner oder einem USB-Stick sein.

12. Wahlen Sie die Baustelle und Bestatigen Sie
mit OK.
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13. Die Baustelle wird automatisch im Dateisys-
tem der Pilot-Verzeichnisstruktur (C:\mts-pilot-
data) des lokalen Computers gespeichert und
im Textrahmen dargestellt.

8.1.4 Baustelle exportieren

Der Export der Baustelle dient dazu, die Lokalisie-
rungsdaten schnell zur Hand zu haben und auf der
Baustelle auf weitere Toughpads (Computer) zur
Nutzung mit MTS-GEO oder MTS-NAVI zu vertei-
len.

Und so wird’s gemacht:

1. Wahlen Sie den Reiter ALLGEMEIN

2. Prifen Sie, dass eine Baustelle ausgewahlt ist
und dass eine Lokalisierung durchgefihrt
wurde (d.h. dass eine .loc Datei im Ordner der
Baustelle angelegt ist).

3. Wahlen Sie den Schalter EXPORTIEREN.

4. Navigieren Sie im MTS-Explorer in ein Ver-
zeichnis, auf dem Sie die Daten ablegen wol-
len, z.B. einen USB-Stick.

5. Wabhlen Sie diesen Ordner und bestatigen Sie
mit OK.

Die Daten werden als ZIP-Datei gespeichert.

Die ZIP-Datei kann sofort auf einen anderen Com-
puter auch Uber die Anwendung MTS-GEO oder
MTS-NAVI importiert werden.

8.2 Plan laden

In diesem Abschnitt kénnen Sie einen Baustellen-
plan laden. Voraussetzung ist, dass dieser Plan im
Format DXF zur Verfliigung gestellt ist.

Schalter Beschreibung

Laden Einen bestehenden Plan laden. Es wird
der Dateiexplorer flr die Navigation in
einen Dateiordner (C:\mts-pilot-data)
des lokalen Computers angezeigt.

Hinterlegen Sie den DXF-Plan bereits vor den Ar-
beiten in dem gleichen Verzeichnis wie die Fest-
punktdatei. Dadurch ersparen Sie sich das Navigie-
ren in unterschiedlichen Dateiordnern.

Und so wird’s gemacht

1. Wahlen Sie den Reiter ALLGEMEIN.

2. Wahlen Sie Abschnitt PLAN und den Schalter
LADEN.

3. Navigieren Sie im MTS-Explorer in ein Ver-
zeichnis, auf dem Sie die Daten bereitgestellt
haben. Das kann in einem Verzeichnis auf
dem Rechner oder einem USB-Stick sein.

4. Wahlen Sie die DXF-Datei mit dem Plan.

5. Klicken Sie OK.

Der Plan ist nun in der MTS-Lokalisierung geladen
und in der Baustelle verflgbar.

Empfehlenswert ist das DXF-Format 2000. Dieses
Format ist am universellsten. So lassen sich Fehl-
interpretationen und /oder Fehldarstellungen
bei der Verwendung jingerer DXF-Programm-
versionen verhindern.

8.3 Informationen zur Lokalisierung
hinzufiigen

Der folgende Abschnitt dient dazu, Informationen
far die Lokalisierung protokolldhnlich mitzuge-
ben. Hierzu tragen Sie die beschreibenden Anga-
ben ein. Die Eingaben werden in der Gene-
ralinfo.xml gespeichert.

Eintrag Beschreibung

Name der Falls Korrekturdaten von einer Basis

Basis empfangen werden, dann tragen
Sie hier den Namen dieser Basis ein.

Datum Das Datum wird automatisch einge-
tragen, falls noch kein Datum ge-
setzt wurde.

Oort Tragen sie den Standort der Basis
auf der Baustelle ein.

Beobachter | Tragen Sie den Namen der Person
ein, die die Lokalisierung durchge-
fuhrt hat.

Besonder- Freies Textfeld, in dem Sie wichtige

heiten Mitteilungen zur Lokalisierung wei-

teren Mitarbeitern der Baustelle
mitgeben kénnen.

-11 -



8.4 Rover konfigurieren

8.4.1 Rover festlegen

In diesem Abschnitt legen Sie den Rover fest, mit
dem Sie die Lokalisierung durchfihren. In diesem
Dialog werden lhnen alle Gerate angezeigt, die
bisher mit dem Gerat gekoppelt waren. Dadurch
kénnen Sie immer wieder schnell auf ein Gerat zu-
rackgreifen, mit dem Sie bereits einmal gearbeitet
haben

Schalter Beschreibung ‘
Rover Offnet das Dialogfenster mit der Aus-
wahl der bereits auf dem Toughpad
(Computer) bekannten Rover.
Verbin- Schalter zum Verbinden der Anwen-
den dung MTS-LOC mit dem Rover.
WARNUNG

Wichtig: Zum Anlegen eines neuen Rovers missen
Sie in die Anwendung MTS-GEO oder MTS-NAVI
wechseln.

Und so wird’s gemacht:

1. Wabhlen Sie den Schalter ROVER.
2. Markieren Sie im Auswahldialog den entspre-
chenden Rover und bestatigen Sie mit OK.

8.4.2 Stablange des Rovers liberpriifen

Sie mussen jedes Mal vor der Lokalisierung prufen,
dass Sie den korrekten MTS Rover (Name!) verwen-
den und dass die korrekte Stablange des Rovers
eingestellt ist. Ansonsten werden Hohen falsch an-
gezeigt.

Und so wird’s gemacht:
1. Klicken Sie im Arbeitsfenster auf das Feld

rechts neben ,Stablange”.
2. Geben Sie im Editor die Stablange ein.

X
2

71e]c B
41516 Ko
1(213}¢C
. Wy oK
< I

Wenn Sie dagegen z.B. mit dem MTS-Rucksack-Ro-
ver arbeiten, dann andert sich die Stablange, da
das Messzentrum anders berechnet wird. Sie mus-
sen dann die Antennenldnge plus 6 cm bertcksich-
tigen. In diesem Falle ware die Stablange 2,06 m.

Es ist nicht mdglich, die APC (Antennenphasen-
zentrum ) einzustellen. Das APC ist der Abstand
vom Stabende (Metallring) zur elektronischen
Mitte der GNSS-Antenne. Bei einem MTS-Rover ist
dies bereits berlcksichtigt und wird automatisch
abgezogen. Es gibt jedoch Gerate, bei denen das
nicht so ist. Deshalb sollte man sich immer dessen
bewusst sein und nachprifen!

8.4.3 Weitere Priifungen des Rovers

3. Prifen Sie die APC (Antennen Phasenzentrum)

4. Wahlen Sie den korrekten Kommunikationsan-
schluss aus (COM Port).

5. Prifen Sie die Baudrate. Die Grundeinstellung
sind 19200 Baud.

8.4.4 Korrekturdatenempfang festlegen

Hier legen Sie fest, ob die Korrekturdaten Uber ei-

nen Korrekturdatendienst, oder von einer MTS-Ba-

sis empfangen werden.

6. Wahlen Sie KORREKTURDATENDIENST CHECKBOX
OFF, wenn Sie die Korrekturdaten Uber eine
MTS-Basis empfangen werden.

Korrekturdatendienst

O off

7. Wahlen Sie KORREKTURDATENDIENST CHECKBOX
ON, wenn Sie die Korrekturdaten Uber eine In-
ternetverbindung des Toughpads zu einem
Korrekturdaten-Anbieter nutzen wollen.
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Korrekturdatendienst

M on s

8.4.5 Korrekturdatendienst-Anbieter ein-
richten

Falls noch keine Verbindungsdaten fiir einen Kor-
rekturdatendienst vorliegen, werden hier die Ver-
bindungsdaten zum Anbieter eingetragen.

Und so wird’s gemacht:

1. Wahlen Sie Korrekturdatendienst CHECKBOX ON

Korrekturdatendienst

M on s

2. Wahlen Sie das Symbol X,
3. Das System 6ffnet den Dialog Korrekturdaten-
Parameter.

MName Sapos_By 2 New Léschan

= Ubsrtragung aktiv
* Korekturdaten Flatrate

Adresse SAPOS-BY-NTRIP.DE

Port 2
Benutzer ZS_MTSMAE
Passwort | [ttt

Mountpaint WRS 3 2G_BY Suchan

Verbindungstest
Start Test
Sariall COM14 : 11642478
TCRAP 189.254.1. 0
Abbruch
Rover

Korrekturdatendienst
ormekturdatendianst oK

4. Geben Sie nun der Reihe nach die Zugangsda-
ten fur den Korrekturdatendienst in die Dia-
logmaske ein.

a. Adresse: URL des Anbieters (hier: vrs.ag-

cel.net)

b. Port: Portangabe des Anbieters (z.B.
2101)

c¢. Benutzer: Benutzername (hier: MTS-
Name)

d. Passwort; ****x*%*
5. Mountpoint: Verwendetes Ubertragungspro-
tokoll (hier: AGCEL_RTCM ).
6. Speichern Sie die Eingabe mit dem Schalter OK.

Das System speichert die Daten. Kehren Sie erneut
zu den Einstellungen zurlick und testen Sie die Ver-
bindung.

7. Wahlen Sie den Schalter OK TEST.

8. Wenn die Daten korrekt eingegeben wurden
und eine Verbindung zum Internet besteht
sollte der Dialog folgendermaBen aussehen:

a. Rover: griner Balken
b. Korrekturdaten-Dienst: griner Balken

Verbindungstest

Start Test

Seriell COM14 : 11642478
TCP/IP 169.254.1. |0
Rover

I

Korrekturdatendienst

9. Verlassen Sie den Dialog mit OK.

8.4.6 Problembehandlung
Ich empfange keine Korrekturdaten.

e Prifen Sie die Internetverbindung.

e Sie sind mit einem falschen Netzwerk verbun-
den.

e Prifen Sie die Bluetooth-Verbindung zum Ro-
ver.

e Starten Sie das Programm MTS-GEO, wahlen
den Schalter ROVER und dort den Schalter DE-
TAIL. Stellen Sie in der Zeile Korrekturdaten
den Wert UBER TOUGHPAD ((KORREKTURDATEN-
DATENDIENST) ein.

Wahlen Sie dann den Schalter KORREKTURDATEN-
DIENST einrichten und prifen Sie im Dialog KOR-
REKTURDATEN PARAMETER ob die Daten des Mobil-
funk-Anbieters korrekt eingegeben sind.

8.4.7 Mit dem MTS-Rover verbinden
Verbinden Sie das Toughpad mit dem MTS-Rover
(Anm.: die Bluetooth-Verbindung haben sie be-
reits in der Vorbereitung hergestellt)..

Und so wird’s gemacht:

1. Mit dem Befehl VERBINDEN stellen Sie eine
Verbindung zwischen Toughpad und Rover
her.

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

3. In der Symbolleiste wird die erfolgreiche Ver-
bindung zu einem Korrekturdatendienst mit

einem grinen Tl quittiert.

Falls der Rover die Anzeige DGPS (gelbe
Warnfarbe) zeigt, muissen Sie die Arbeiten
unterbrechen, da die Genauigkeit der Messdaten
zu schlecht ist. DGPS ist ein Hinweis auf einen
schlechten Satellitenempfang. Das kann
verschiedene Grinde haben, moglicherweise
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durch eine Verschattung der Satellitenantennen
oder unglinstige Position des Baggers oder einer
Storung im Korrekturdatendienst. Eventuell
mussen Sie den Korrekturdatendienst erneut
konfigurieren.

8.4.8 MTS-Rucksack-Rover nutzen

Falls Sie die Lokalisierung mit einen MTS-Ruck-
sack-Rover durchfihren gehen Sie folgenderma-
Ben vor:

1. Prifen Sie die Stablange 2m plus 0,06m
2. Wahlen Sie Korrekturdatendienst CHECKBOX ON

Korrekturdatendienst

M on rd

3. Geben Sie im Eingabefeld ADRESSE und PORT
die IP-Adresse (2) und en IP-Port (3) an Uber
die das Toughpad und der MTS-Rucksack-Ro-
ver kommunizieren sollen.

Yerbinden mit 9
RucksackRover - e\P Adresse PPort D

Rover trennen

Dies gilt nur fir RucksackRover mit der Seriennum-
mer S/N < 200!

Fir RucksackRover mit einer héheren Seriennum-
mer S/N > 200 wird die Verbindung Uber Bluetooth
hergestellt.

4. Geben Sie im Abschnitt Verbindungstest SE-
RIELL (7) ein, wenn das Toughpad mit einem
anderen Rover Uber die serielle Schnittstelle
verbunden ist. Bei der Auswah! SERIELL kann
in der Auswahl ein Rover verwendet werden,
der bereits einmal mit dem Toughpad verbun-
den war.

5. Und rechts daneben im Eingabefeld (2) auf
welchem COM-Port sich der Rover verbinden
soll.

o Verbinden mit 9
Seriell *

COM1 : Kommunikationsanschluss
Rover trennen COM3 . Intel(R) Active Manag Technology]

Theoretisch kdénnten Sie jetzt schon mit den
Messarbeiten beginnen, obwohl Sie noch keinen
Festpunkt oder Messpunkt gewahlt haben.
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9 Messung - Messungen vorberei-
ten, Festpunkte laden

In einem zweiten Schritt bereiten Sie die Messung
der Festpunkte vor und legen die Einstellungen fur
die Messung fest. Sie kénnen eine Festpunktdatei
laden oder eigene Festpunkte definieren.

Und so wird’s gemacht:

1. Wahlen Sie den Reiter MESSUNG.
IMTS 2?2 i = Tl

Allgemein Viessung Plan

9.1 Datenempfang priifen

Lokalisierung

Berechnung

Uberprifen Sie regelmaBig den Datenempfang.
Nur so kénnen Sie prazise Messungen durchflh-
ren.

4. Prufen Sie dass das Signal FIXED anzeigt wird
(1).

5. Prifen Sie unter ABWEICHUNG die Standardab-
weichung der Lange, Breite und Hohe (2).

6. Behalten Sie den Status und das Korrekturda-
tenalter im Blick um etwaige Empfangsprob-
leme zu erkennen.

7. Sobald die Verbindung zwischen Toughpad
und Rover aufgebaut ist, wechselt der Schalter

PUNKT MESSEN *# (3) auf grin.

Lokalisierung

g _

g

B14009 Mesazeiraum 30 S€C

Stablange 2.00 M

Abweichung
B 0.006

p0.00S

H 0.015

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 dricken, bzw. die
Messung auslésen, wahrend die andere Hand den
Rover stabilisiert.

9.2 Dauer der Messung festlegen

Legen Sie nun fest, wie lange Sie einen Festpunkt
einmessen wollen.

Und so wird’s gemacht:

1. Klicken Sie im Arbeitsfenster auf das Feld
rechts neben MESSZEITRAUM.

Messzeitraum 30 SEC e

Stablange 2.00 M

2. Stellen Sie im Auswahldialog das Messintervall
ein.

Messzeitraum 10 SecC

Stabléngem
2

0 sec

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

Ein langeres Messintervall bringt meistens keine
Verbesserung.

9.3 Messdaten laden

Es ist moglich eine einmal begonnene Lokalisie-
rung jederzeit fortzufihren.

Jede Lokalisierung, die durchgefiihrt wurde wird
im Verzeichnis C:\MTS—PILOT-DATA\CUR-
RENT\<BAUSTELLE>\LOKALISIERUNG gespeichert.
So ist gewahrleistet, dass alle geladenen Messda-
ten und Anderungen die Sie bei der Lokalisierung
vorgenommen haben auch gespeichert und
dadurch reproduzierbar sind.

Das System hinterlegt die Datensatze als Textdatei
(TXT) mit dem Speicherdatum. Die Daten werden
mit einem automatischen Dateinamen im Format
LOKALISIERUNG-YYYY-MM-DD-HHMMSS  gespei-
chert, z.B. Lokalisierung-2021-05-17-164326.txt.

Und so wird’s gemacht:

1. Wabhlen Sie den Schalter MESSDATEN LADEN. Er
befindet sich am unteren Bildschirmrand in
der Symbolleiste.

2. Das System zeigt alle verfligbaren Lokalisie-
rungsdateien an.

3. Wahlen Sie die benétigte Datei.

4. Bestatigen Sie mit OK.

9.4 Festpunkte definieren

9.4.1 Festpunkte einlesen

Im nachsten Schritt lesen Sie die vom Vermesser
mitgelieferten Festpunkte ein. Eine Festpunktdatei
kann in einem einfachen Textformat vorliegen und
als TXT oder CSV eingelesen werden. Die Datei
muss folgenden Aufbau haben: Punktname,
Rechtswert, Hochwert, Hohe. Als Trennzeichen
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sind zulassig: Semikolon, Komma und Leerzeichen.
Eine Zeile entspricht einem Festpunkt. Mithilfe die-
ser Festpunkte kann MTS-LOC die eigentliche Lo-
kalisierung des Plans durchflhren.

Und so wird’s gemacht:

1. Wahlen Sie den Schalter PUNKTE EINLESEN
2. Bestatigen Sie den Warndialog mit OK.

Warnung

Die Datei muss folgenden Aufbau
haben:

- Punktname

- Rechtswert

- Hochwert

- Hohe

SUFPORI-HU | LINE
Wenn Sie nicht
weiterkommen,

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

OK

Mail:

3. Falls eine Baustelle mit Festpunktdaten bereits
geladen wurde, fordert Sie das Programm auf
zu entscheiden, ob Sie eine neue Lokalisie-
rung starten wollen, oder ob die im weiteren
Verlauf der Lokalisierung zusatzlich aufge-
nommenen Festpunkte zum aktuellen Daten-
satz hinzugeflgt werden sollen.

Hinweis
Neue Lokalisierung stanen 7

bei Abbruch werden Punkie an vorhandene
angehangt

SUPPORT-HOTLINE
Wenn Sie nichl weserkommen,
rufen Sie uns einfach an
Tel -43 7306 5752-110

Mail. A0-Suppon@MT S-onlini di
Abbruch oK

W MTS-online.de

4. Wahlen Sie ABBRUCH, um die Lokalisierung
fortzusetzen und zusatzliche Festpunkte
aufzunehmen.

5. Wahlen Sie OK, um eine neue Lokalisierung
durchzufahren.

6. Das System 6ffnet den Dateiexplorer.

7. Suchen Sie im Verzeichnisbaum die Datei
mit den Festpunkten und markieren Sie
diese.

mDesktop
1 EigeneDateien
mComputer
4 | 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)

8. Bestatigen Sie mit OK, um die Datei zu laden.
9. Das System zeigt einen Hinweisdialog mit der
Zusammenfassung der importierten Fest-

punkt-Daten.

Warnung
23 Punkte eingelesen

2 fehlerhaft ignoriert

SUFPORI-HUILINE
Wenn Sie nicht
weiterkommen,

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

OK

Mail:

10. Bestatigen Sie die Warnung mit OK.

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

Das System flihrt eine Datenprifung durch und
l[adt nur gultige Festpunktdaten.

11. Die Festpunkte werden anschlieBend im Lis-
tenfeld (7) angezeigt. Sie kénnen durch die
Liste der Festpunkte navigieren um Details
Uber die Festpunkte im Abschnitt PUNKT zu

prifen (2).

Niv008a
nwvooss @
_ Nl:ﬂaDEsl @ Lat jmport.
NAGELWSb " (2 o
NAGELWS @ Long i
20120221A a andem neu
20120221N T
B200208 >
RAMPE e
RSO1 MMEA ot

Punkte einlesen

@ At
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9.4.2 Festpunkte aus Datensatzen mit
Fremdformaten importieren

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

Und so wird’s gemacht:

1. Wahlen Sie den Schalter IMPORT.

2. Navigieren Sie in das Verzeichnis mit den ent-
sprechenden Dateien.

3. Wahlen sie das Format, in dem die Daten vor-

liegen.
Filter: Carlson (*.loc)
*
Abbruch Carlson (*.loc)

Trimble (*.CAL)
Trimble (*.DC)

L MTS-Navi (*.xml)
CSV-Datei (*.CSV)

4. Wahlen Sie OK.
Das System importiert die Daten.

9.4.3 Festpunkte (Punkte) neu hinzufiigen
oder editieren

Die Festpunktdatei konnen Sie direkt in der MTS-

LOC Oberflache editieren. Der Name sowie die Ko-

ordinaten und Héhe sind anderbar, falls Daten feh-

lerhaft eingegeben wurden. So kénnen Sie Koor-

dinatendaten oder Punktnamen anpassen.

Und so wird’s gemacht:

1. Wahlen Sie den Schalter ANDERN.

Sie konnen nun den Datensatz in den darunter
liegenden Eingabefeldern editieren.

2. Fugen Sie Uber den Schalter NEU weitere
Punkte dem Datensatz hinzu.

Diese neuen Punkte werden auch sofort im Plan
angezeigt.

WARNUNG

Die editierten oder neu hinzugeflgten Festpunkte
werden in einer eigenen Messdatei gespeichert,
und nicht in der Festpunktdatei. Die
Festpunktdatei bleibt unverandert! Die
Festpunktdatei kdnnen Sie nur in einem externen
Editor-Programm editieren.
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10 Plan - Festpunkte im Plan und

auf Baustelle finden, Festpunkte
messen

Bisher haben Sie Festpunkte aus einer Festpunkt-
datei importiert, editiert und eventuell neue Mess-
punkte hinzugeflgt. Falls Sie noch keinen Plan ge-
laden haben, laden Sie jetzt einen digitalen Plan
(DXF-Datei). Verfahren Sie wie im Kapitel 8.2 ,Plan
laden” beschrieben.

In diesem dritten Schritt werden Sie nun die Lage
der Festpunkte im Plan feststellen, Festpunkte auf
der Baustelle finden und die Messung der Fest-
punkte durchfihren.

Und so wird’s gemacht:

2. Wahlen Sie den Reiter PLAN.
IMTS 2?2 i =

Allgemein l Messung @ Berechnung ‘

10.1 Anzeige des Plans und der
Festpunkte Ubersichtlich organisieren

Lokalisierung

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

Schalter

san |
T

Beschreibung ‘

Kontrollflache

Mit dem Schalter Uberprifen Sie visu-
ell ob die gemessenen Festpunkte die
Baustelle in ausreichendem MaBe
umspannen. Sie dient ebenfalls dazu,
die vorhandenen Festpunkte leichter
im Plan zu orten, bzw. die Lage zuei-
nander zu prifen. Es werden alle vor-
handenen Festpunkte dargestellt. Die
Baustelle sollte idealerweise vollstan-
dig von der Flache Uberspannt sein!

Layerverwaltung

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

Plan laden (inaktiv)

Wechseln auf den Reiter Allgemein
und laden Sie dann im Abschnitt
Plan den Plan (DXF - Datei) in die Lo-
kalisierung.

Schraffur an- und ausschalten

%A Der Plan selbst kann farblich redu-
ziert werden, indem Sie den Schal-
ter Schraffur wahlen. Beinhaltet der
Plan Schraffuren oder 3D-Flachen,
so lassen sich diese zur besseren
Ubersicht ein-/ausschalten.

10.2 Festpunkte messen

10.2.1 Messpunkte verteilt liber die Bau-
stelle messen

Es ist angeraten, bei der Lokalisierung Festpunkte
gleichmaBig verteilt Gber die Baustelle einzumes-
sen. Dies erhoht die Genauigkeit der Lokalisierung
sowie eine Verbesserung der Abweichungen.

Messen Sie deswegen:

e Festpunkte, die randlich auf der Baustelle lie-
gen.

e Festpunkte, die mehr oder weniger in einem
weitstandigen Dreieck oder Quadrat liegen.

e Festpunkte, die in weitem Abstand zueinan-
der liegen.

Sie sollten vermeiden:

e Festpunkte linear zu messen. Sie dlrfen nie-
mals nur in einer auf einer Linie liegen.

e Festpunkte messen, die in einem flachen Drei-
eck oder Quadrat zueinander liegen.

WARNUNG

Je mehr Punkte, desto besser! Die Punkte sollten
rings um ein Baufeld aufgenommen werden.

10.2.2 Bekannten Festpunkt im Geldnde
auffinden

Sind die Festpunkte im Gelande erkennbar, kon-

nen 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 her-
vorgehoben. Diese Markierung ist ein kleiner
roter Kreis auBerhalb des Dreiecks, der aber
erst bei ausreichender VergréBerung des
Punkts erkennbar ist.

3. Gehen Sie zu dem bekannten Festpunkt auf
der Baustelle. Auf dem Toughpad kénnen Sie
sehen, wie der Rover im Plan mitwandert. Er
sollte etwa auf dem Festpunkt zum Stehen
kommen.

4. Setzen Sie den Rover darauf ab.
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Sie konnen jetzt direkt anfangen, den ersten Fest-
punkt zu messen (lesen Sie weiter im Kapitel 0 ,,

WARNUNG |

Grundsatzlich empfiehlt es sich fir die Messung
ein Stativ zu verwenden. Dadurch wird sofort eine
hohere Prazision bei der Messung erreicht. Erfah-
rungen den Roverstab einfach nur mit der Hand
festzuhalten ergaben weniger gute Messgenauig-
keiten. Oftmals mussten deswegen Messungen
wiederholt werden.

5. Festpunkt messen”.

Tipp: Eine andere Modglichkeit besteht, die
Festpunkte im linken  Listenfeld  direkt
auszuwabhlen.

WARNUNG

Der erste zu messende Festpunkt sollte idealer-
weise zu 100% genau identifiziert und gemessen
sein! Das System orientiert sich an dem ersten
Punkt!

10.2.3 Eigene Position im Plan finden
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. Stel-
len Sie sich auf der Baustelle an eine markante
Stelle, z.B. in der Flucht zwischen zwei Gebaude-
wanden und stellen den Rover ab. Nun erstellen
Sie im digitalen Plan zunéachst einen temporaren
Punkt, Uber den sie dann zur Position des gesuch-
ten Festpunktes geleitet werden. Ein temporarer
Messpunkt dient also dazu, den Plan zunéachst auf
eine lhnen bekannte Position ungefahr zu ,zie-
hen”. 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
StraBengrenze, den Sie auch bei sich im Ge-
lande sehen.

2. Bewegen Sie sich mit dem Rover zu diesem
bekannten Punkt.

3. Wahlen Sie das Symbol © (7) 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)
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4. Passen Sie mit dem Fadenkreuz die Position

an, bis sie passt.

5. Bestatigen Sie die Position mit dem Symbol

= (3).

6. Der Punkt ist nun margentafarben markiert

-

7. Der Plan sollte nun auf der im Gelande er-

kannten Position gezogen sein.

A Rover

Plan
dukilor\sha\\e

kst
Fri67855

4 Kons“\!kwn \ &
un — | i

Es handelt sich hierbei um eine sehr ungenaue
»~Groblokalisierung”. Sie reicht eventuell nicht aus,
um den nachsten Festpunkt tatsachlich zu finden.

Falls die Karte selbst verdreht ware, oder nicht
eingenordet ist, dann konnten Sie Uber das
Einmessen eines weiteren bekannten Punktes die
Karte ausrichten. Diese Ausrichtung Ubernimmt
dann das Programm automatisch. Die meisten
Plane sind aber in der Regel eingenordet und
bendtigen keine Ausrichtung!




10.2.4 Festpunkt im Geldnde finden

Im nachsten Schritt wollen wir einen Festpunkt z.B. \ -
RSO1 finden und einmessen. Sie verwenden fol- \ wist
gende Schalter: \ #1678

Schalter Beschreibung e

\ | — overposition
Die Anzeige zoomt auf den Ro-

4 » N
= ver. L—"1 = 0

Die Anzeige zoomt auf den ge- \
:: wahlten Festpunkt und zentriert s ‘ [
ihn in der Ansicht. 0]

Karte verschieben (Das Symbol

@ wird nur an Desktop PCs ohne

Touchpanel bendtigt).

VergroBern und Verkleinern der 3. Wahlen Sie nun in der Punktliste einen Fest-
€ @ Karte. punkt aus der Festpunktliste, die auf der lin-
' ken Fensterseite eingeblendet ist.

4. Klicken Sie auf #~ (3).

Gummiband. Zeigt die Richtung

7 und Entfernung von der aktuel- | pje Anzeige zoomt auf den gewéhlten Festpunkt
len Roverposition hin zum ge- (z.B. RSO1).
wahlten Messpunkt.
. A
Und so wird’s gemacht: A
A
A
1. Stellen Sie den Rover auf den vorlaufigen &
Messpunkt und messen dann die Position. B ouse.
2. Klicken Sie auf “* (7). Die Anzeige zoomt auf N
die aktuelle Position des Rovers im Plan (2), ot ARN EhARESD
also auf den vorlaufigen Punkt, den Sie ge-
rade gemessen haben. e‘
&SRO
- O -
T 5. Markieren Sie diesen Festpunkt im Plan.
¥ 6. Klicken Sie auf den Befehl GUMMIBAND 7 (4).

oA

Das System zeigt nun eine Verbindungslinie
(,Gummiband”) von dem aktuellen Standort
des Rovers hin zu dem gewahlten Festpunkt
(z.B. RSO1). In der Gelben Markierung (5) am
unteren Rand des Fensters werden Ihnen die
Entfernung und die Richtung des Festpunktes
angezeigt.

Ende
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Gehen Sie nun mit dem Rover in der Hand in
Richtung des Gummibands, solange bis sie den
Festpunkt RS01 gefunden haben. Die MTS-
LOC geht sozusagen mit Ihnen im Gelande mit
und zeigt die aktuelle Position des Rovers und

die Entfernung zum nachsten Punkt im Plan
an.

e

RS02
WSO01NIV
ZB1

ZB2

ZB3

AB1
AB2

T gevadd

B
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18]
>
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L | il
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.o I ?
o ‘ll l
1 [
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!
\
\
5 ?
= ||
2 \
A
o ||
2 |
o
Lw |
[==3
o~ |
[s:]
=
R:-044m H: 1481m Entf: 14.82 m
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8. Sobald Sie den Festpunkt erreicht haben, stel-

len Sie den Rover darauf ab und messen den
Punkt.

Stimmt der Festpunkt nicht mit der Position des
Rovers Uiberein, dann war in der Regel die Messung
des ersten Grobmesspunktes ungenau. Dies ist
nicht gravierend, da der erste Grobmesspunkt nur
zum Auffinden der eigentlichen Festpunkte
verwendet wird. Die nachfolgende Messung des

Festpunktes muss aber prazise vorgenommen
werden!

WARNUNG

Grundsatzlich empfiehlt es sich fir die Messung
ein Stativ zu verwenden. Dadurch wird sofort eine
hohere Prazision bei der Messung erreicht. Erfah-
rungen den Roverstab einfach nur mit der Hand
festzuhalten ergaben weniger gute Messgenauig-

keiten. Oftmals mussten deswegen Messungen
wiederholt werden.

10.2.5 Festpunkt messen

Wenn Sie den Festpunkt gefunden haben, kénnen
Sie diesen nun einmessen.

Eine Messung des Festpunktes sollte mindestens 30
Sekunden dauern. Dieses Zeitintervall st
erfahrungsgemaf 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 be-
racksichtigen:

1 Punkt-Vermessung: Zur naherungsweisen
Verortung von Karten bendétigt das System
mindestens 1 Messpunkt. Das funktioniert
nur, wenn diesem Messpunkt eine Lage und
Hoéhe mitgegeben wurde. Dies kann tatsach-
lich auch fir kleine Baugruben ausreichend
sein.

2 Punkt-Vermessung: Um einen Plan drehen
(positionieren, georeferenzieren) zu kénnen,
bendtigen wir mindestens 2 Messpunkte.

3 Messpunkte: Um eine , Uberbestimmung”
zu erhalten und um feststellen zu kénnen, wie
genau die Messung durchgeflhrt wurde, be-
notigt man 3 Messpunkte. Dadurch kénnen
Differenzen und damit Abweichungen und
Messgenauigkeit berechnet werden.

WARNUNG

Wichtig: Um Folgeprobleme beim Auffinden von
Festpunkten zu vermeiden, sollten Sie bei der Mes-
sung des ersten Festpunktes sicher sein, dass auch
tatsachlich der korrekte Festpunkt aufgenommen
wird! Sorgen sie bereits vor der Lokalisierung da-
fur, dass auf der Baustelle durch den Vermesser
wenigstens ein markanter Festpunkt farblich auf-
fallig 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.
Deswegen stellen Sie sich am besten etwas
breitbeinig Gber den Messpunkt hin und hal-
ten das Toughpad mit beiden Handen links
und rechts am Rand fest. Kontrollieren Sie
dann nochmals mit einem Blick auf die Libelle,
dass der Rover auch tatsachlich senkrecht
steht.

Nun kann die Messung mit einem Daumen-
klick auf den griinen Messpunkt rechts oben
im Toughpad ausgeldst werden. Die Messung
sollte ca. 30 Sekunden durchgefiihrt werden.

Nach jeder Messung kénnen Sie auf den Reiter Be-
rechnung umschalten und prifen, ob die Messung
korrekt und zur Zufriedenheit durchgefihrt
wurde.

3. Flhren Sie eine Prazisionsmessung an mindes-

tens zwei weiteren bekannten Festpunkten
durch.
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In der MTS Lokalisierung ist bereits optisch
sichtbar, wie genau die neue Prazisionsmessung
am ersten Festpunkt durchgefiihrt wurde!

4. Wechseln Sie auf den Reiter Berechnung.

TMTS ?2 i mm Y| Lokalisierung

Allgemein | Messung Plan
5. Kontrollieren Sie die Abweichung und die

Hohe. Wenn sie passt, sind die Messwerte in
Ordnung. Es braucht kein weiterer Punkt
mehr eingemessen zu werden.

Ab dem zweiten Messpunkt wird der temporare
Messpunkt automatisch geldscht. Die beiden
Punkte sind sozusagen die Minimallésung, mit der
die Karte eingemessen ist. Selbst wenn der Plan ge-
dreht ware wirde das System die Karte nun kor-
rekt einnorden und die Messpunkte korrekt set-
zen.

Temporare Punkte kénnen jederzeit hinzugefiigt
werden! Diese werden nach jeder weiteren Mes-
sung automatisch geldscht und sind so nur eine
Zwischenldésung. Man kann durchaus 6 oder mehr
temporare Punkte messen, aber sobald zwei echte
Festpunkte gemessen wurden, wird der temporare
Punkt geldscht.

Temporare Messunkte werden endglltig geloscht,
da die Messgenauigkeit von temporaren Punkten
zu schlecht ist, um sie einer prazisen Messung zu-
rechnen zu kénnen.

-23 -



11 Berechnung - Messdaten berech-
nen und Lokalisierung erstellen

Sie haben Festpunkte auf der Baustelle mit dem
Rover gemessen sowie gegebenenfalls weitere
Messpunkte hinzugefiigt.

Aus den Messungen der Festpunkte (Position und
Hohe) berechnet nun das System die Genauigkeit
der Messung, sowie die Lage des Plans und der
Festpunkte. Es erstellt die fiir die Baustelle spezifi-
sche Lokalisierungsdatei (loc-Datei).

Diese loc-Datei muss im MTS-NAVI grundsatzlich
geladen werden, wenn auf dieser Baustelle gear-
beitet wird.

Und so wird’s gemacht:

1. Wahlen Sie den Reiter BERECHNUNG.

TMTS ? i = | Lokalisierung
Allgemein ’ Messung | Plan (—Berechnung ‘
C——

11.1 Innere und absolute Genauigkeit

Die innere Genauigkeit der Messung ist in der Re-
gel sehr gut. Problematisch ist die absolute Genau-
igkeit, die naturlich 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.

Sie kénnen die Messungen handisch auswahlen,
die flr die Berechnung herangezogen werden sol-
len. So lassen sich Messungen abwahlen, die ihrer
Meinung nach schlecht durchgefiihrt wurden.

Und so wird’s gemacht:

1. Wahlen Sie den Reiter BERECHNUNG (7).

2. Schalten Sie eine Messung der Lage oder Hohe
individuell Gber die Checkbox aus (2) oder wie-
der ein (2).

JMTS ? i == Lokalisierung
SCHWABENFOWER
Allgemein Messung Plan [—Bew&w‘:g—]o
Typ L Laga " Ftmr{in]
201202210008 Fastpunk 0.010 e [V] 0000 v
HNAGELWS Fastpunkt 0o v 0000 v
01 Festpunkt x x
02 Fastpunkt 0.017 v 0000 v q

Die abgewahlten Werte werden in der Berechnung
nicht mehr bericksichtigt.

In der Regel werden Sie die Messung mit der groB-
ten Abweichung abwahlen.

Gemessene Festpunkte sind und bleiben alle ge-
speichert. Die Berechnung wird entsprechend der
vorgenommenen Auswahl gespeichert.

11.2 MaBstab in der Lokalisierung
anpassen

Gelegentlich ist es notwendig, den MaBstab der
Karte anzupassen. Die MaB3stabsanpassung 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

¢ 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 gear-
beitet wird.

Das Problem ist, wenn ein Bauleiter z.B. mit dem
Transdienst eines anderen Anbieters von Bagger-
steuerungen arbeitet, dort in GauB-Kriiger-Koor-
dinaten absteckt und danach das MTS-NAVI ver-
wenden will. Das MTS-NAVI arbeitet immer im
MafBstab 1. Dadurch werden die Projektionsverzer-
rungen direkt dem MafBstab gegenlibergestellt.
Das summiert sich in Randbereichen von GauB3-Kri-
ger auf 15 cm bis zu 20 cm und macht sich relevant
bemerkbar.
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Bei groBen, unerklarbaren aber auffalligen Abwei-
chungen lohnt es sich immer wieder, den Maf3stab
anzupassen!

Und so wird’s gemacht:

1. Wechseln Sie auf den Reiter BERECHNUNG.
2. Wahlen Sie im Arbeitsfenster unter MaB3stab
die Option MARSTAB ANPASSEN .

IMTS 2?2 i = Lokalisierun
IMTS ? i g
Allgemein Messung Plan | Berechnung
Typ Lage Héhe [m] age . )
0019
20120221niv008 Fi Kt 0.010 X
- ]
NAGELWS Festpunkt 0.018 0.000 oo
rs01 Festpunkt — x E;I:g;t;r\.
s02 Festpunkt 0.017 0.000
—

11.3 LOC erstellen - Lokalisierungsdatei
fiir MTS-NAVI und MTS-GEO erstellen

Nach der Berechnung kénnen Sie nun die Lokali-
sierungsdatei erstellen.

IMTS 2

Lokalisierung

Allgemein

20120221riv008
NAGELWS
01

02

Messung

v Abweichung Lage  verwenden | Al

Fespunia
Festpunia
Fastpunkt

Fastpunkt

0010

0012

0017

Plan

ral aom

x — X

Und so wird’s gemacht:

Ein Hinweisdialog zeigt den errechneten Maf3stab
und die Abweichung, mit der im Augenblick ge-
rechnet wird (in unserm Beispiel waren das auf
100 Meter ca. 2 cm!)

Hinweis

Sie arbeiten jetzt mit einem Malistab von

M =1.000139

Dies entspricht auf 100 m einer Abweichung von
0.01m

SUPPORT-HOTLINE
‘Wenn Sie nicht westerkommen,
rufien Sie uns einfach an

Tel +43 7386 5752-110

E-Mail 30-Suppon@MT S-online die
Abbruch OK

www, MT5-online.de

3. Bestatigen Sie den Dialog mit OK, wenn Sie
damit weiterarbeiten wollen.

WARNUNG

Normalerweise arbeitet das MTS-NAVI im MaBstab
1! Es ist immer moglich, auf den MaBstab 1 zurtck-
kehren! Die Einstellungen werden grundsatzlich
im System gespeichert.

Im Arbeitsfenster ist rechts (7) nochmals die veran-
derte Lage und Héhengenauigkeit im Gesamten,
sowie die Rotation (sprich die Verdrehung) des Ko-
ordinatensystems dargestellt:

1. Dricken Sie in der Symbolleiste am unteren
Fensterrand auf den Schalter LOC ERSTELLEN.

2. Geben Sie im Datei-Explorer den Verzeichnis-
pfad und einen Dateinamen fir die Lokalisie-
rung ein.

3. Bestatigen Sie mit OK.

4. Es wird die [Dateiname].loc Datei erstellt.

Falls weniger als 3 Punkte gemessen wurden, wird
beim Speichern der LOC-Datei ein Hinweisdialog
angezeigt. Diese Lokalisierung wird dennoch ge-
speichert!

11.4 Protokoll als Dokument speichern

Mit dem Protokoll wird eine PDF-Datei geschrie-
ben, in der die wichtigsten Informationen zu der
Lokalisierung hinterlegt sind. Sie enthalt folgende
Informationen:

Aus dem Reiter Allgemein:

Informationen Uber die Baustelle, fiir die die Loka-
lisierung durchgefihrt wurde.

e Abschnitt Baustelle: Name der Baustelle
e Abschnitt Informationen: Alle manuell einge-
gebene Informationen

Aus dem Reiter Plan

Grafische Darstellung der Festpunkte und Uber-
deckten Flache.

e Festpunkt-Uberdeckungsrand

Aus dem Reiter Berechnung

Alle wesentlichen Parameter und Werte, die zur
Berechnung der Position notwendig sind.

e Parameter

Zonenzahl

Horizontale Parameter

e Vertikale Parameter

e Zusammenfassung

e Punktlbersicht

-25-



Und so wird’s gemacht:

1. Drucken Sie in der Symbolleiste am unteren
Fensterrand auf den Schalter PROTOKOLL.

Das System erstellt automatisch eine [Datei-
name).pdf Datei. Sie ist im Ordner der Baustelle
unter folgendem Pfad gespeichert: C:\mts-pilot-
data\current\<Baustelle>\Lokalisierung

12 Die Lokalisierung abschlieBen

Die Lokalisierung der Baustelle ist abgeschlossen.
Beenden Sie das Programm. Die Daten (Dateien)
fur die Lokalisierung sind nun im Ordner der Bau-
stelle auf dem Toughpad gespeichert.

Wenn Sie spater mit dem MTS-NAVI auf der Bau-
stelle arbeiten, mussen Sie die loc-Datei grundsatz-
lich in das MTS-NAVI laden.
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