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elegantesten Bau-Lösungen
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Agenda

Vorstellung

Tachymeter oder GNSS-Gerät?

• GNSS
• Grundlagen der Positionierung
• Funktionsweise GNSS Messung
• Störeinflüsse GNSS Messung

• Tachymeter
• Grundlagen der Positionierung

• Wieso neue Technologien?
• Klassischer Arbeitsprozess
• Perfekte Ergänzung 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

Support in

Bauvermessung/Laser/MC,

Nutzung der Servicestationen und 

Händlernetzwerk,

weltweiter Zugriff auf Service und 

Support

erstklassiger Service,

hohes technisches KnowHow,

engagiertes &  motiviertes Team,

langjährige Erfahrung in

Maschinensteuerungen und 

Bauvermessung

konzerneigene Produktion, Forschung

und Entwicklung an 

5 Standorten,

kurze Wege,

flexible Organisation,

kundenorientierte Lösungen
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Grundlagen
der Positionierung

GPS oder Tachymeter?
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Grundlagen der Positionierung
GNSS Definition

Was ist GPS/GNSS?

� satellitenbasiertes System

� gleichmäßig angeordnet

� ursprünglich für US Militär

� unterschiedliche Satelliten-Systeme

� vier verschiedene Systeme

� GNSS als Begriff umfasst alle Systeme
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Grundlagen der Positionierung
GNSS Definition

Was heißt GNSS?

� vier unterschiedliche Systeme

� US Amerikanisches GPS System – 32 Sat

� Russisches Glonass System – 28 Sat

� Europäisches Galileo System – 6 Sat

� Chinesisches BaiDu System – 20 Sat

�

� 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

� die Hauptüberwachungseinrichtung befindet sich auf der Falcon-AFB im

Bundesstaat Colorado
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Grundlagen der Positionierung
2. Raumsegment
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Grundlagen der Positionierung
3. Nutzungssegment

� Als reines Funkübertragungssystem steht GPS einer unbegrenzten Zahl
von Nutzern zur Verfügung
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Grundlagen der Positionierung
GNSS Genauigkeit

� Niedrige Genauigkeit

� 20 – 100m Genauigkeit

� Typsich für Wanderer, Schiffe,...

� Mittlere Genauigkeit

� 0,5 – 5m Genauigkeit

� Typisch für Autonavigation,…

� Hohe Genauigkeit

� 20 – 30mm Genauigkeit

� Typisch für Vermessung, 
Maschinensteuerung, …
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Grundlagen der Positionierung
GNSS Grundlagen

Wie komme ich zur hohen Genauigkeit bei GPS?

� Durch Korrekturdaten über Internetverbindung oder F unk-Basis
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Grundlagen der Positionierung
Funktionsweise Basis auf einer Großbaustelle

Basis

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

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

RoverPositionsgenauigkeit
von +/- 3cm
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Grundlagen der Positionierung
GNSS Störeinflüsse

Welche Störfaktoren gibt es für GNSS/GPS?

� Kein Mobilfunkempfang

� Kein Funkempfang zur Basisstation

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

� Keine freie Sicht zum Himmel

(z.B. Überdachung, Wald,…)

� Umgebungsbehinderungen

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

TPS

360° Prisma

Messstrahl

Messwerte
per Funk / 
Bluetooth
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Warum neue
Technologien im Bau

Der klassische Bauprozess
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Klassicher Arbeitsprozess

Maschine
 arbeitet

Messarbeiten

„stop and go“

5,5 m

Wie hoch
bin ich ?

| November 2014 | Harald Scharmann



2020

Klassicher Arbeitsprozess
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Klassicher Arbeitsprozess
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Klassicher Arbeitsprozess
Materialverbrauch

5cm 5cm

6,10m • 0,32m = 1,95m²  ≙ +8%

2cm

6,00m • 0,30m = 1,80m² = 100%

250 t
je km

| November 2014 | Harald Scharmann



2323

Klassicher Arbeitsprozess
Materialverbrauch

40 € / Tonne

10 € / Tonne

30 € / Tonne
� Ausgleich von Unebenheiten durch Mehreinbau im 

Oberbau

� Minderdicken führen zu Abzügen 
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iCONstruct
Bauvermessung

Die perfekte Ergänzung

| November 2014 | Harald Scharmann



2525

Leica iCON Site
Bauvermessung für Jedermann
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Leica iCON Robot 50 & Robot 60
einfachste Totalstationen

Tachymeter

Robot 50 Robot 60

� Genauigkeit im mm- Bereich

� innovative und patentierte Technologien

� einfache Bedienung

� 1-Mann oder 2-Mann Nutzung

� Fernsteuerung mit Controller

� ideal für 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

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

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 Lösung für den Bau

die einfache Software
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Leica iCON Field
die einfache Lösung für den Bau

die einfache Software
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Leica iCON Field
die einfache Lösung für den Bau

Anwendung – Auf-/Abtrag
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Leica iCON Field
die einfache Lösung für den Bau

Anwendung – Volumenberechnung
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Leica iCON Field
die einfache Lösung für den Bau

Anwendung - Volumenbericht
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Leica iCON Field
die einfache Lösung für den Bau

Anwendung – Aufmaß, Dokumentation
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Leica iCON Field
die einfache Lösung für den Bau
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Anwendung – Aufmaß, Dokumentation



iCONtrol
Maschinensteuerung

Die perfekte Ergänzung
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Leica iCONtrol
die professionelle Maschinensteuerung
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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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Leica 2D Baggersteuerung
2D Arbeitsmöglichkeiten
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Leica 2D Baggersteuerung
2D Funktionsweise

2D Baggersteuerung

Referenzpunkt Rotationslaser
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Leica 2D Baggersteuerung
2D Anwendungsbeispiele
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Leica 2D Dozer - / Gradersteuerung
2D Dozer / Grader
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Leica 2D Dozer - / Gradersteuerung
2D Dozer / Grader
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Was ist 3D?
Die Baustelle im Raum
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Leica 3D Steuerung
3D Grundkomponenten am Beispiel Bagger
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Leica 3D Baggersteuerung
3D Funktionsweise
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Leica 3D Baggersteuerung
3D Ansichten
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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
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Leica 3D Dozer- / Gradersteuerung
3D Ansichten

DOZER GRADER
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Leica 3D Dozer- / Gradersteuerung
3D GNSS Anwendungsbeispiele
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Leica 3D Dozer- / Gradersteuerung
3D TPS Anwendungsbeispiele
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Leica iCONtrol
Spezialanwendungen
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Leica iCONtrol
Spezialanwendungen
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Leica iCONtrol
Spezialanwendungen
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Leica iCON Telematics
die einfache Lösung für den Bau

einfache Fernwartung

Track

Sync

View

| November 2014 | Harald Scharmann



6363

Leica iCON Telematics
die einfache Lösung für den Bau

einfache Fernwartung
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iCON
Bauzubehör

Die perfekte Ergänzung
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Leica iCON Bauzubehör
Kabelsucher

Kabelsuchsystem
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Leica iCON Bauzubehör
Laser

Laser
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Leica iCON Bauzubehör
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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Leica Geosystems: Moderne Vermessungsgeräte im Gart en- und Landschaftsbau

Vielen Dank.


