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Die einfachsten und
elegantesten Bau-Losungen

Leica Geosystems: Moderne Vermessungsgerate im Gart  en- und Landschaftsbau
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Agenda

Vorstellung
Tachymeter oder GNSS-Geréat?

GNSS
Grundlagen der Positionierung
Funktionsweise GNSS Messung
Storeinflisse GNSS Messung

Tachymeter
Grundlagen der Positionierung

Wieso neue Technologien?
Klassischer Arbeitsprozess
Perfekte Erganzung iCON
Anwendungen mit TPS und GNSS

Maschinensteuerung
2d — Komponenten / Einsatz / Funktionsweise / Beispiele
3D — Komponenten / Einsatz / Funktionsweise / Beispiele
Telematics

Praktischer Teil — Einweisung und Messung auf dem Pa  rkplatz
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Vorstellung
Leica Geosystems GmbH

MAGHI

NE
GCONTROL

POWERED BY

e e e konzerneigene Produktion, Forschung :
X ’ und Entwicklung an Support in

hor_\es technlsche_s KnowHow, 5 Standorten, Bauvermes_sung/lTaser/MC,
engagiertes & motiviertes Team, Nutzung der Servicestationen und
langjahrige Erfahrung in kurze Wege, Handlernetzwerk,
Maschinensteuerungen und flexible Organisation, weltweiter Zugriff auf Service und
Bauvermessung kundenorientierte Lésungen Support
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GPS oder Tachymeter?

Grundlagen
der Positionierung
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Grundlagen der Positionierung
GNSS Definition

Was ist GPS/GNSS?

= satellitenbasiertes System

= gleichmé&fig angeordnet
ursprunglich far US Militar

unterschiedliche Satelliten-Systeme

=  vier verschiedene Systeme

=  GNSS als Begriff umfasst alle Systeme

L
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Grundlagen der Positionierung
GNSS Definition

Was heil3t GNSS?

= vier unterschiedliche Systeme
US Amerikanisches GPS System — 32 Sat
Russisches Glonass System — 28 Sat
Européisches Galileo System — 6 Sat
Chinesisches BaiDu System — 20 Sat

>

Le
~ GNSS

= Kombination mehrerer System

= mehr Genauigkeit durch mehr Satelliten
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Grundlagen der Positionierung
Aufbau GNSS

Aufbau in drei Segmenten

Kontrollsegment
Raumsegment
Nutzersegment
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Grundlagen der Positionierung
1. Kontrollsegement

GPS Control Segment

die Hauptu

_\Greenland
Bundessta ® rasia
Schriever AFB " -
United Kingdom
P Eif Colorado \ New Hampshire South Korea )
AN i T Y USNO Washington
Cape Canaveral
9. o4 Florida Bahrain @)
Hawaii
GLE'm “
Ecuador @ Kwajalein
oL
oa g
Ascension Diego Garcia
@ Argentina South Africa Australia ey
Zealand
D
# Master Control Station ¢ Alternate Master Control Station
A Ground Antenna A\ AFSCN Remote Tracking Station
@ Air Force Monitor Station @ NGA Monitor Station

Updated Agril 2014
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Grundlagen der Positionierung
2. Raumsegment
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Grundlagen der Positionierung
3. Nutzungssegment

= Als reines Funklbertragungssystem steht GPS einer unbegrenzten Zahl
von Nutzern zur Verfligung
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w ‘%“ / ' Geosystems

11

| November 2014 | Harald Scharmann



Grundlagen der Positionierung
GNSS Genauigkelt

= Niedrige Genauigkeit
= 20 - 100m Genauigkeit
Typsich fir Wanderer, Schiffe,...

liegt pel

= Mittlere Genauigkeit
= 0,5-5m Genauigkeit
Typisch fir Autonavigation,...

= Hohe Genauigkeit
= 20 — 30mm Genauigkeit
Typisch flr Vermessung,

5 \\
Maschinensteuerung, ... \ //\ 5.

when it has to be right
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Grundlagen der Positionierung
GNSS Grundlagen

Wie komme ich zur hohen Genauigkeit bei GPS?

. Durch Korrekturdaten uber Internetverbindung oder F unk-Basis
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Grundlagen der Positionierung
Funktionsweise Basis auf einer Grof3baustelle

.....
ea,
........
.....
"y
"y
.....

Messgenauigkeit von
etwa
+/- 5m in HOhe und Lage

a b
Positionsgenauigkeit Rover

von +/- 3cm <

Messgenauigkeit von
etwa
+/- 5m in Hohe und Lage!

Basislinie
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Grundlagen der Positionierung
GNSS Storeinflisse

Welche Storfaktoren gibt es fur GNSS/GPS?
= Kein Mobilfunkempfang

= Kein Funkempfang zur Basisstation

(z.B. weil grol3e Entfernung, zu viele Hindernisse im
Weg,...)

= Keine freie Sicht zum Himmel Without Locata

(z.B. Uberdachung, Wald,...)
= Umgebungsbehinderungen

(z.B. arbeiten im Kanal,...)
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Grundlagen der Positionierung
Tachymeter

1 1
L ]
- when it has to be right am

16 ¥ ': NI Geosystems

| November 2014 | Harald Scharmann



Grundlagen der Positionierung
Funktionsweise Tachymeter

360° Prisma

Messstrahl

-
e
-
s V
y o o
IR
L} g8
il oS 4 i
i —
-
1 k.
x

Messwerte
per Funk /
Bluetooth
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Der klassische Bauprozess

Warum neue
Technologien im Bau
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Klassicher Arbeitsprozess

Wie hoch
bin ich ?

Maschine
arbeitet

Messarbeiten
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Klassicher Arbeitsprozess

Geosystems
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Klassicher Arbeitsprozess
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Klassicher Arbeitsprozess
Materialverbrauch
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Klassicher Arbeitsprozess
Materialverbrauch

Asphalt 40 €/ Tonne

FSS 10 €/ Tonne

30 €/ Tonne
= Ausgleich von Unebenheiten durch Mehreinbau im
Oberbau

= Minderdicken fiihren zu Abziigen
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Die perfekte Erganzung

ICONStruct
Bauvermessung

L ]
- when it has to be right i.

Geosystems

| November 2014 | Harald Scharmann




Leica ICON Site
Bauvermessung fur Jedermann

25 Geaosystems
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Leica ICON Robot 50 & Robot 60
einfachste Totalstationen

Genauigkeit im mm- Bereich

innovative und patentierte Technologien

einfache Bedienung
1-Mann oder 2-Mann Nutzung
Fernsteuerung mit Controller

ideal fir Maschinensteuerung
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Leica ICON Robot 50 & Robot 60
vielseitige Anwendungen

Anwendungsbeispiele im Bau
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Leica ICON GPS 60
das Multitalent

Serieller LEMO-Anschluss

Anschiuss fir externe
Funkantenne

UsB fiir direkte
Datenlbertragung

Die Antenne im Aufbau
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Leica ICON GPS 60
vielseitige Anwendungen

Anwendung als Rover
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Leica ICON GPS 60
vielseitige Anwendungen

Anwendungen als Basis
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Leica ICON Controller
die Power auf 7 Zoll

TOUGHPAD

Controller — der digitale Plan
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Leica ICON Controller
die doppelte Power auf 7 Zoll

Controller
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Leica ICON Field
die einfache Losung fur den Bau

Projekt: -
i =

Job: E %

g Pkt+Linien Punkte
S :E}E" Ll abstecken abstecken abstecken

abstecken abstecken

e | Ml | 2

Aufirag /Abtrag | Trassierung E’.Lari?s'snf,:g

2

die einfache Software
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Leica ICON Field
die einfache Losung fur den Bau

= ST
@ Instrument stationieren

" Punkt auswahlen

Freie Station Uber 1. Punkt

Orientierung setzen Setup Pilot

Héhenlbertragung Uber Referenzpunkt

die einfache Software
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Leica ICON Field
die einfache Losung fur den Bau

Measure Point ID
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Leica ICON Field
die einfache Losung fur den Bau

Wabhlen Sie "Oberflache bearbeiten™
oder "Volumen berechnen” aus der

Volumen

Fenster Verscnisben

Oberfldche zu Punkt Oberfléche zu Oberfldche

Anwendung — Volumenberechnung

36
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Leica ICON Field
die einfache LOosung fur den Bau

Vorschau

DE Netze 4G
Address: Garnitzstr, 55-56
PLE: 13189, City: Berln
Telefoni+433020741000

Vorschau
Fax; 4493029740910

4571 s6d 730

Reportstil “olumes Report 45714E[I 3[I6 5641 lEI3 3EI2 252 220
Bk irto 4571401,334 56411100633 257300
Krase Frierg 4E7i4a4,%68  Eediilzia0 252400

Er‘it??’ Zﬁigr‘lffff %2 gg SE{: {g 2% 4571457,EI47 5641 lZEIJZEI 252,433

etoter Zugri
o Administrator berfla:henuunkte O lorden Hithe:

H;Iépeer:\ee‘ppelten mi 4571479,158 5641D9D 725 255,730
Entfenngsaioken Heter bt T
4571497,550  Be4li0g,72% 255117

Eerechnetes Yolumen 4571497531 5641108724 285,117

Yolume2
ACADZ013-MeinDGEM_U_Grundlageplan_2014-02-13_Endhéhen_nurBKDGM, TRIM
e e der Unrandung 358
Arzhl Punke der Cbeiflachs 1114 oheon 788,079

Berertnyngsergebnisse Fir die Berechrung wird ein 3D- oder 2.5D-ild des TIN-Modells verwendst
irgelande

Oberflachen Detals Nox, Hobe
S nkte der Umrandung Mkt Flachenhihe 253,994

Berectinetes lumen 4844,663

Quelfakior 1,000
Korrigiertes Yolumen 4844,663

Anwendung - Volumenbericht
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Leica ICON Field
die einfache Losung fur den Bau

-
(i[5 2| H | 0.000

27138.300H N | 30031.800

D) 1) H | 0.000,
| 0| sare8B0.000 | N | s662916.000

Anwendung — Aufmalf3, Dokumentation

38
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Leica ICON Field
die einfache Losung fur den Bau

D] v ]

| 0| 5476880.000 | N |  sbgpascsas

'ﬂ Messen PunktID | § ——

Anwendung — Aufmalf3, Dokumentation
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Die perfekte Erganzung

ICON!Ttrol
Maschinensteuerung
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Leica ICONTtrol
die professionelle Maschinensteuerung

41
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Was ist 2D?
Die Baustelle in der Ebene
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Leica 2D Baggersteuerung
2D Komponenten
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TIEFE

Haufig verwendet
flr Grundflachen,
Fundamente usw.

BOSCHUNG
Geben Sie die
gewlinschte
Neigung flr die
Boschung ein.

KANALBAU
Geben Sie die
gewtlinschte Tiefe
und Neigung der
Rohrgraben ein.

Leica 2D Baggersteuerung
2D Arbeitsmoglichkeiten

FLACHENPLANIE
Ceben Sie die rich-
tige Tiefe und die
gewlinschte Neigung
in eine Richtung ein.

LASER-REFERENZ
Sie kdnnen Rota-
tionslaser als Refe-
renz verwenden.

SCHIEFE EBENE

Das System bewaltigt
sowohl Langsneigung
(Pitch) als auch
Querneigung (Roll).

UNTERWASSERAR-
BEITEN

Die Loffelbewegung
wird auf dem
Grafik-Display
angezeigt.

QUERNEIGUNG
Sensoren registrieren
die Schieflage der
Maschine und gleichen
sie aus.

LANGSNEIGUNG
Sensoren registrieren
die Schieflage der
Maschine und gleichen
sie aus.

KOMPASS

Das System verwendet
einen Kompass um die
Neigungsrichtung ein-
wandfrei festzustellen.

HOHENWARNUNG
Akustisches Warnsignal
bei Erreichen der gewahl-
ten Hohe - eine hilfreiche
Funktion beim Arbeiten
unter Briicken oder Strom-
leitungen.
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Leica 2D Baggersteuerung
2D Funktionsweise
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Leica 2D Baggersteuerung
2D Anwendungsbeilspiele
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Leica 2D Dozer - / Gradersteuerung
2D Dozer / Grader

RUGBY 420 DG

X+14.750%
Y+ 0500%
patid ([t

Jeica

|mIny |
X

: m.- .
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Leica 2D Dozer - / Gradersteuerung
2D Dozer / Grader
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Was ist 3D?
Die Baustelle m Raum
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Leica 3D Steuerung
3D Grundkomponenten am Beispiel Bagger
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Leica 3D Baggersteuerung
3D Funktionswelse

51
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3D/GPS
Mit unserem 3D-System

koénnen Sie Zweineigungen
in 2D und digitale Referenz-

modelle in 3D verwenden.

2D oder 3D
Einfacher Wechsel
zwischen 2D- und
3D-Ansicht mit nur
einem Tastendruck!
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Leica 3D Baggersteuerung
3D Ansichten

> Aktuell; 0.0% > Aktuell; 0.0%

AUFTRAG . Ziel:-5.5% AUFTRAG@G) AUFTRAG > Ziel:-2.5% AUFTRAG
t0128m 0,040 m Q t009$m ‘ 0,053 m L

Héhé’i"‘i’i'gsz Héhe: 10,438 m

STA: 4544,922 m Dist. Axe:-3,992m  Planum: 13,046 m Instr.: STA: 4056,406 m Dist. Axe:-3,599m  Planum: 10,511 m Instr.: 2

Ansicht [ Extras ’ Halte Neigung Ausgang AnS|cht [ Extras ’ Halte Neigung ’ Ausgang
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Leica 3D Baggersteuerung
3D Anwendungsbeispiele
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Leica 3D Baggersteuerung
3D Anwendungsbeispiele
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Leica 3D Dozer- / Gradersteuerung
3D Grundkomponenten am Beispiel Dozer

\—J

w3

CGA60 GNSS-Antenne

iCP42
Steuerungs-
einheit

¥ (WX

iCG82 GNSS
Maschinenempfanger SP14 Sensor

: . .
u(!; /4-16“ S - when it has to be right ie“ca
55 o %“/ AN &) 4 Geasystems

| November 2014 | Harald Scharmann



Leica 3D Dozer- / Gradersteuerung
3D Ansichten

. Actual:-4.0% > Actual: -4.0%
» Target: -4.0% 2 %) > Target:-4.0%

4= 0.030 m

EE |

ET IR 152.038 m Elevatiion: 11.93

STA:4380.104m  DistCL: 3.020m
) DOZER ) GRADER
w_Dffoos 0 | vew_Ofose 0 |
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Leica 3D Dozer- / Gradersteuerung
3D GNSS Anwendungsbeispiele

57
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Leica 3D Dozer- / Gradersteuerung
3D TPS Anwendungsbeispiele

: ﬂ;‘ -
‘/“.(!' /4’6!! ZH - - when it nas to be right ewca

58 Geosystems

| November 2014 | Harald Scharmann



Leica ICONItrol
Spezialanwendungen
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Leica ICONItrol
Spezialanwendungen
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Leica ICONTtrol
Spezialanwendungen
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Leica ICON Telematics
die einfache Losung fur den Bau

einfache Fernwartung

e .
u(!; /4-16“ S - when it has to be right ie"ca
62 o ,%“ / : ' Geosystems

| November 2014 | Harald Scharmann



Leica ICON Telematics
die einfache Losung fur den Bau

einfache Fernwartung
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Die perfekte Erganzung
ICON
Bauzubehor
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Leica ICON Bauzubehor
Kabelsucher

2

(E_,
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=}
n
i)
§:
=
=

l{ﬁ DIGICAT650i [
(i piGicaT750i

Kabelsuchsystem
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Leica ICON Bauzubehor
Laser
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Leica ICON Bauzubehor
Nivelliere

Nivelliere
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Kontakt:

Harald Scharmann Fischinger GmbH & Co. KG
T 0172 6024700

Mail harald.scharmann@fischinger-messen.de

Sascha Redlich

Leica Geosystems Vertrieb GmbH

T 0152 06105638

Mail sascha.redlich@leica-geosystems.com
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Vielen Dank.

ntellige| t con str:c tior

Leica Geosystems: Moderne Vermessungsgerate im Gart  en- und Landschaftsbau
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