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Alle Rechte vorbehalten.

Marken

Alle in dieser Verdffentlichung erwahnten Produkt-
und Markennamen sind Marken ihrer jeweiligen
Inhaber.

FCC-Hinweis
Dieses Gerat wurden geprift, und es wurde
festgestellt, dass es den Grenzwerten fir
Digitalgerate der Klasse B geméaB Abschnitt 15 der
FCC-Vorschriften entspricht. Diese Grenzwerte sind
fir die Gewahrleistung eines angemessenen
Schutzes gegen schadliche Interferenzen bei der
Installation im Wohnbereich bestimmt. Dieses Gerat
erzeugt und benutzt Hochfrequenzenergie und kann
diese abstrahlen. Wenn es nicht geméaB der Anleitung
installiert und verwendet wird, kann es Stérungen
des Rundfunkempfangs verursachen. Das Auftreten
von Interferenzen kann jedoch bei keiner Installation
vollig ausgeschlossen werden. Wenn dieses Gerat
den Rundfunk- und Fernsehempfang stort, was
durch Ein- und Ausschalten des Gerats festgestellt
werden kann, kann der Benutzer versuchen, die
Storung durch eine oder mehrere der folgenden
MaBnahmen zu bestimmen und zu beseitigen:
* Platzieren Sie die Empfangsantenne an einer
anderen Stelle bzw. richten Sie sie neu aus.
e VergroBern Sie den Abstand zwischen dem
Gerat und dem Empféanger.
* SchlieBen Sie das Gerat und den Empfanger an
unterschiedliche Stromkreise an.
* Wenden Sie sich an den Handler oder einen
erfahrenen Radio-/Fernsehtechniker.
Anderungen, die nicht ausdriicklich von Magellan
Navigation genehmigt sind, kénnten die
Berechtigung des Benutzers zum Betreiben dieses
Geréates unglltig machen.
VORSICHT: Um die FCC-Konformitatsanforderungen
zur HF-Strahlungsbelastung zu erfillen, muss
zwischen der Antenne des Gerats und allen Personen
ein Mindestabstand von 20 cm eingehalten werden.
C € fr den Empfanger verschlechtern. Wenn
das Gerat aus dem Radiofrequenzfeld
entfernt wird, sollte sich die Satellitensignalstarke
normalisieren.

In der Nahe eines Radiofrequenzfeldes
kannsich die Stéarke des Satellitensignals

RSS-210

Dieses Geréat entspricht den Anforderungen der
kanadischen Norm RSS-210, Ausgabe 5, vom
November 2001, in welchem festgelegt ist, dass
dessen Betrieb den folgenden zwei Bedingungen
unterliegt: (1) Dieses Gerat darf keine Interferenzen
hervorrufen und (2) muss samtliche Interferenzen
absorbieren, einschlieBlich Interferenzen, die
Betriebsstérungen des Geréts zur Folge haben.

Informationsquellen

Dieses Handbuch zeigt Ihnen die Grundbedienung
des ProMark3. Weiterfiihrende Informationen finden
Sie im ProMark3 / ProMark3 RTK Reference Manual
auf der ProMark3-CD.

Magellan Professional Products: Eingeschrankte
Garantie (Nord-, Mittel- und Siidamerika)
Magellan Navigation garantiert, dass ihre GPS-
Empfanger und die Hardware-Zubehdérteile keine
Material- und Herstellungsfehler aufweisen, und

leistet, gemé&B unseren verdffentlichten
Spezifikationen, fir das Produkt vom Datum des
urspriinglichen Kaufs an Garantie auf ein Jahr oder
ftr einen allfalligen, durch das Gesetz geforderten,
langeren Zeitraum. DIESE GARANTIE BEZIEHT
SICH NUR AUF DEN URSPRUNGLICHEN KAUFER
DIESES PRODUKTS.

Im Fall eines Defekts wird Magellan Navigation das
Hardware-Produkt nach eigenem Ermessen entweder
reparieren oder ersetzen, ohne dem Kaufer
Ersatzteile oder Arbeitszeit in Rechnung zu stellen.
Fir das reparierte oder ersetzte Produkt wird eine
Garantie von 90 Tagen ab dem Riicksendedatum,
mindestens aber bis zum Ablauf der urspringlichen
Garantie, gewahrt. Magellan Navigation sichert zu,
dass die Softwareprodukte oder in
Hardwareprodukten enthaltene Software ab dem
Versanddatum 30 Tage in den Medien fehlerfrei sind
und dass sie im Wesentlichen der dann giiltigen
Anwenderdokumentation entsprechen, die mit der
Software (einschlieBlich deren Aktualisierungen)
geliefert wurde). Magellan Navigation ist einzig zur
Korrektur oder zum Ersatz der Medien oder der
Software verpflichtet, so dass sie der dann giiltigen
Anwenderdokumentation im Wesentlichen
entsprechen. Magellan Navigation sicher nicht zu,
dass die Software den Anforderungen des Kaufers
entspricht, oder dass ihr Betrieb unterbrechungsfrei,
fehlerfrei oder frei von Viren bleibt. Der Kaufer
Ubernimmt fir die Benutzung der Software das volle
Risiko.

DAS AUSSCHLIESSLICHE RECHTSMITTEL DES
KAUFERS UNTER DIESER GARANTIE ODER
UNTER EINER IMPLIZITEN GARANTIE IST, JE
NACH ENTSCHEIDUNG VON MAGELLAN
NAVIGATION, AUF REPARATUR ODER ERSATZ DES
EMPFANGERS ODER DER ZUBEHORTEILE
BESCHRANKT, DIE VON DIESER GARANTIE
ABGEDECKT SIND. REPARATUREN IM RAHMEN
DIESER GARANTIE DURFEN NUR IN EINEM VON
MAGELLAN NAVIGATION AUTORISIERTEN
KUNDENDIENSTZENTRUM DURCHGEFUHRT
WERDEN. JEDE REPARATUR DURCH EIN NICHT
VON MAGELLAN NAVIGATION AUTORISIERTES
KUNDENDIENSTZENTRUM FUHRT ZUM
ERLOSCHEN DER GARANTIE.

Um Garantieleistungen zu erhalten, muss der Kaufer
vor dem Versand eine Materialriickgabe-
Autorisierungsnummer (RMA) einholen. Dies ist in
den USA telefonisch unter 1-800-229-2400 (Option
1 wéhlen) und international unter +1-408-615-
3981 sowie online moglich. Fir die Online-
Reparaturanforderung besuchen Sie die Website
http://professional.magellangps.com/en/support/
rma.asp. Der Kaufer muss das Produkt frei mit einer
Kopie der Originalquittung an die von Magellan
Navigation mit der RMA-Nummer ausgegebene
Adresse schicken. Die Adresse des Kaufers und die
RMA-Nummer missen deutlich lesbar auBen auf
dem Paket angebracht werden.

Magellan Navigation behélt sich das Recht vor,
kostenlosen Service zu verweigern, wenn der
Kaufnachweis nicht vorgelegt wird, oder die in ihm
enthaltenen Informationen unvollstandig oder
unleserlich sind, oder wenn die Seriennummer
verandert oder entfernt wurde. Magellan Navigation
haftet nicht fur Verluste oder Schaden am Produkt,
die wahrend des Lieferwegs des Produkts oder bei
seiner Einsendung zur Reparatur auftreten. Der
Abschluss einer Transportversicherung wird
empfohlen. Magellan Navigation empfiehlt einen



nachvollziehbaren Lieferweg wie UPS oder FedEx fir
die Ricksendung des Produkts zum Service.

MIT AUSNAHME DER HIER GENANNTEN
EINGESCHRANKTEN HAFTUNG WERDEN ALLE
SONSTIGEN AUSDRUCKLICHEN ODER
IMPLIZITEN GARANTIEN EINSCHLIESSLICH DER
ZUSAGE DER EIGNUNG FUR EINEN BESTIMMTEN
ZWECK ODER DER NICHTBEEINTRACHTIGUNG
SOWIE, SOWEIT ANWENDBAR, IMPLIZITE
GARANTIEN AUS ARTIKEL 35 DER KONVENTION
DER VEREINTEN NATIONEN UBER DEN
INTERNATIONALEN WARENKAUF, HIERMIT
AUSGESCHLOSSEN. Einige nationale, Staats-, oder
lokale Gesetze gestatten keinen Ausschluss oder
Einschrankungen bei Neben- oder Folgeschaden. In
solchen Féllen trifft die obige Einschrankung oder
der Ausschluss nicht auf Sie zu.

Folgendes ist von der Garantie ausgeschlossen: (1)
regelméaBige Wartung und Reparatur oder Ersatz von
Teilen aufgrund normaler Abnutzung; (2) Batterien
und Verzierungen; (3) Installationen oder Defekte
aufgrund der Installation; (4) jeder Schaden, durch
(i) den Versand, Zweckentfremdung, Missbrauch,
Nachlassigkeit, Eingriffe, oder nicht
ordnungsgeméaBe Anwendung; (ii) Ungliicke wie
Feuer, Flut, Wind und Blitzschlag; (iii) nicht
autorisierte Hinzufligungen oder Modifizierungen;
(5) einen von einem nicht durch Magellan Navigation
autorisierten Kundendienstzentrum durchgeftihrten
oder versuchten Service; (6) Produkte, Komponenten
oder Teile, die nicht von Magellan Navigation
hergestellt wurden; (7) dass der Empfanger frei von
jedem Anspruch aus der Verletzung eines Patents,
einer Handelsmarke, eines Copyrights oder anderen
Eigentumsrechts einschlieBlich von
Berufsgeheimnissen ist; und (8) jeder Schaden
aufgrund eines Unfalls, der durch ungenaue
Satellitentbertragungen entsteht. Ungenaue
Ubertragungen kénnen durch Veranderungen der
Position, des Betriebszustands oder der Geometrie
eines Satelliten oder durch Verdnderungen am
Empféanger auftreten, die durch eine Veranderung am
GPS erforderlich werden kénnen. (Anmerkung:
Magellan Navigation GPS-Empfanger verwenden
zum Empfang der Daten Uber Position,
Geschwindigkeit und Zeit GPS oder GPS+GLONASS.
GPS wird von der US-Regierung betrieben;
GLONASS ist das globale Satelliten-
Navigationssystem der Russischen Féderation. Beide
sind allein fir Fehlerfreiheit und Wartung des
jeweiligen Systems zustandig. Bestimmte
Bedingungen kénnen Ungenauigkeiten verursachen,
welche Modifikationen am Empfanger erforderlich
machen. Solche Bedingungen liegen insbesondere
bei Veranderungen in der Ubertragung von GPS oder
GLONASS vor.) Das Offnen, Zerlegen oder die
Reparatur dieses Produkts durch andere als ein von
Magellan Navigation autorisiertes
Kundendienstzentrum fiihrt zum Erléschen der
Garantie.

MAGELLAN NAVIGATION IST GEGENUBER DEM
KAUFER ODER EINER ANDEREN PERSON FUR
KEINE NEBEN- ODER FOLGESCHADEN
IRGENDEINER ART HAFTBAR, INSBESONDERE
PROFITENTGANG, SCHADEN DURCH
VERZOGERUNG ODER VERLUST DER
NUTZUNGSMOGLICHKEIT, VERLUST ODER
SCHADEN DURCH EINEN BRUCH DIESER
GARANTIE ODER EINER IMPLIZITEN GARANTIE,
UND DAS SELBST IM FALL, DASS DIESER DURCH
EINE NACHLASSIGKEIT ODER EINEN ANDEREN
FEHLER VON MAGELLAN NAVIGATION

ZUSTANDEKOMMT, ODER DURCH NACHLASSIGE
VERWENDUNG DES PRODUKTS VERURSACHT
WURDE. MAGELLAN NAVIGATION HAFTET IN
KEINEM FALL FUR SOLCHE SCHADEN, SELBST
WENN MAGELLAN NAVIGATION AUF DIE
MOGLICHKEIT SOLCHER SCHADEN
HINGEWIESEN WORDEN IST.

Diese schriftliche Garantie ist die vollstandige,
endgiiltige und exklusive Vereinbarung zwischen
Magellan Navigation und dem Kéaufer hinsichtlich
der Leistungsqualitat der Waren und aller und jeder
Garantien und Darstellungen. Diese Garantie
umfasst alle Verpflichtungen von Magellan
Navigation fur dieses Produkt. Diese beschrankte
Garantie steht unter dem Recht des Staates
Kalifornien, ohne Bezugnahme auf Rechtskonflikte
oder die U.N. Konvention (iber Vertrage tiber den
internationalen Verkauf von Gitern, und soll
Magellan Navigation, seinen Nachfolgern und
Abtretungsempfangern zugutekommen.

DIESE GARANTIE GIBT IHNEN BESTIMMTE
RECHTE. Der Kaufer kann andere Rechte haben, die
je nach Ort variieren (einschlieBlich der Richtlinie
1999/44/EC in den EU-Mitgliedsstaaten), und
manche Einschrankungen dieser Garantie,
einschlieBlich der Haftungseinschrankung oder des
Haftungsausschlusses fir Neben- oder Folgeschaden
sind eventuell nicht anwendbar.

Far weitere Informationen zu dieser eingeschrankten
Garantie rufen Sie uns bitte an oder schreiben Sie
uns:

Magellan Navigation, Inc., 960 Overland Court, San
Dimas, CA 91773, Telefon: +1 909-394-5000, Fax:
+1 909-394-7050 oder

Magellan Navigation SAS - ZAC La Fleuriaye - BP
433 - 44474 Carquefou Cedex - Frankreich Telefon:
+33 (0)2 28 09 38 00, Fax: +33 (0)2 28 09 39 39.

Magellan Professional Products: Eingeschrankte
Garantie (Europa, Naher Osten, Afrika)

Alle Empfangsgerate fir das globale
Positionsbestimmungssystem (GPS) von Magellan
Navigation sind Navigationshilfen und nicht dazu
gedacht, andere Navigationsmethoden zu ersetzen.
Dem Kaufer wird angeraten, eine sorgfaltige
Positionsbestimmung durchzufiihren und gesunden
Menschenverstand walten zu lassen. LESEN SIE
VOR DER BENUTZUNG DES PRODUKTS DIE
GEBRAUCHSANLEITUNG SORGFALTIG DURCH.

1. GARANTIE DURCH MAGELLAN NAVIGATION

Magellan Navigation garantiert, dass GPS-
Empféanger und Hardware-Zubehor keine Material-
und Herstellungsfehler aufweisen, und leistet fur das
Produkt gemaB den verdffentlichten Daten eine
Garantie von einem Jahr (oder fiir einen durch das
Gesetz geforderten langeren Zeitraum), gerechnet
vom Datum des urspriinglichen Kaufs. DIESE
GARANTIE BEZIEHT SICH NUR AUF DEN
URSPRUNGLICHEN KAUFER DIESES PRODUKTS.

Im Fall eines Defekts wird Magellan Navigation das
Hardware-Produkt nach eigenem Ermessen entweder
reparieren oder ersetzen, ohne dem Kaufer
Ersatzteile oder Arbeitszeit in Rechnung zu stellen.
Fur das reparierte oder ersetzte Produkt wird eine
Garantie von 90 Tagen ab dem Ricksendedatum,
mindestens aber bis zum Ablauf der urspriinglichen
Garantie, gewahrt. Magellan Navigation sichert zu,
dass die Softwareprodukte oder in




Hardwareprodukten enthaltene Software ab dem
Versanddatum 30 Tage in den Medien fehlerfrei sind
und dass sie im Wesentlichen der dann giiltigen
Anwenderdokumentation entsprechen, die mit der
Software (einschlieBlich deren Aktualisierungen)
geliefert wurde). Magellan Navigation ist einzig zur
Korrektur oder dem Ersatz der Medien oder der
Software verpflichtet, so dass sie der dann giiltigen
Anwenderdokumentation im Wesentlichen
entsprechen. Magellan Navigation sicher nicht zu,
dass die Software den Anforderungen des Kaufers
entspricht, oder dass ihr Betrieb unterbrechungsfrei,
fehlerfrei oder frei von Viren bleibt. Der Kéaufer
tbernimmt fir die Benutzung der Software das volle
Risiko.

2. RECHTSMITTEL DES KAUFERS

DAS AUSSCHLIESSLICHE RECHTSMITTEL DES
KAUFERS UNTER DIESER GARANTIE ODER
UNTER EINER IMPLIZITEN GARANTIE IST,

JE NACH ENTSCHEIDUNG VON MAGELLAN
NAVIGATION, AUF REPARATUR ODER ERSATZ DES
EMPFANGERS ODER DER ZUBEHORTEILE
BESCHRANKT, DIE VON DIESER GARANTIE
ABGEDECKT SIND. REPARATUREN IM RAHMEN
DIESER GARANTIE DURFEN NUR IN EINEM VON
MAGELLAN NAVIGATION AUTORISIERTEN
KUNDENDIENSTZENTRUM DURCHGEFUHRT
WERDEN. JEDE REPARATUR DURCH EIN NICHT
VON MAGELLAN NAVIGATION AUTORISIERTES
KUNDENDIENSTZENTRUM FUHRT ZUM
ERLOSCHEN DER GARANTIE.

3. PFLICHTEN DES KAUFERS

Um den Service in Anspruch zu nehmen, wenden Sie
sich an den Handler, bei dem Sie das Produkt
gekauft haben, und geben Sie das Produkt mit einer
Kopie der Originalquittung an ihn zuriick.

Magellan Navigation behalt sich das Recht vor,
kostenlosen Service zu verweigern, wenn der
Kaufnachweis nicht vorgelegt wird, oder die in ihm
enthaltenen Informationen unvollstandig oder
unleserlich sind, oder wenn die Seriennummer
verandert oder entfernt wurde. Magellan Navigation
haftet nicht fiir Verluste oder Schaden am Produkt,
die wahrend des Lieferwegs des Produkts oder bei
seiner Einsendung zur Reparatur auftreten. Der
Abschluss einer Transportversicherung wird
empfohlen. Magellan Navigation empfiehlt einen
nachvollziehbaren Lieferweg wie UPS oder FedEx fir
die Rucksendung des Produkts zum Service.

4. EINSCHRANKUNG VON IMPLIZITEN
GARANTIEN

MIT AUSNAHME DER OBEN IN PUNKT 1
DARGELEGTEN BESCHRANKTEN GARANTIE WIRD
HIERMIT JEGLICHE DARUBER HINAUS GEHENDE
GARANTIE AUSGESCHLOSSEN. DAS GILT
SOWOHL FUR AUSDRUCKLICHE ALS AUCH
IMPLIZITE GARANTIEN, EINSCHLIEBLICH DER
ZUSICHERUNG DER EIGNUNG FUR EINEN
BESTIMMTEN ZWECK ODER DER
MARKTFAHIGKEIT UND, SOWEIT ANWENDBAR,
FUR IMPLIZITE GARANTIEN GEMASS ARTIKEL 35
DER UN-KONVENTION UBER DEN
INTERNATIONALEN WARENKAUF.

Einige nationale, Staats-, oder lokale Gesetze
gestatten keinen Ausschluss oder Einschrankungen
bei Neben- oder Folgeschéaden. In solchen Fallen
trifft die obige Einschrankung oder der Ausschluss
nicht auf Sie zu.

5. AUSSCHLIESSUNGEN

Folgendes ist von der Garantie ausgeschlossen:

(1) regelmaBige Wartung und Reparatur oder Ersatz
von Teilen aufgrund normaler Abnutzung;

(2) Batterien;
(3) Oberflacheneigenschaften;

(4) Installationen oder Defekte aufgrund der
Installation;

(5) jeder Schaden, durch (i) den Versand,
Zweckentfremdung, Missbrauch, Nachlassigkeit,
Eingriffe, oder nicht ordnungsgeméaBe Anwendung;
(ii) Ungliicke wie Feuer, Flut, Wind und Blitzschlag;
(iii) nicht autorisierte Hinzufiigungen oder
Modifizierungen;

(6) von einem nicht durch Magellan Navigation
autorisierten Kundendienstzentrum durchgeftihrter
oder versuchter Service;

(7) Produkte, Komponenten oder Teile, die nicht von
Magellan Navigation hergestellt wurden,

(8) die Zusicherung, dass der Empfanger frei von
jedem Anspruch aus der Verletzung eines Patents,
einer Handelsmarke, eines Copyrights oder anderen
Eigentumsrechts einschlieBlich von
Handelsgeheimnissen ist;

(9) jeder Schaden aufgrund eines Unfalls, der durch
ungenaue Satellitentibertragungen entsteht.
Ungenaue Ubertragungen kénnen durch
Verénderungen der Position, des Betriebszustands
oder der Geometrie eines Satelliten oder durch
Veranderungen am Empfanger auftreten, die durch
eine Veranderung am GPS erforderlich werden
konnen. (Anmerkung: Magellan Navigation GPS-
Empféanger verwenden zum Empfang der Daten tiber
Position, Geschwindigkeit und Zeit GPS oder
GPS+GLONASS. GPS wird von der US-Regierung
betrieben; GLONASS ist das globale Satelliten-
Navigationssystem der Russischen Foderation. Beide
sind allein fur Fehlerfreiheit und Wartung des
jeweiligen Systems zustandig. Bestimmte
Bedingungen konnen Ungenauigkeiten verursachen,
welche Modifikationen am Empfanger erforderlich
machen. Solche Bedingungen liegen insbesondere
bei Veranderungen in der Ubertragung von GPS oder
GLONASS vor.)

Das Offnen, Zerlegen oder die Reparatur dieses
Produkts durch andere als ein von Magellan
Navigation autorisiertes Kundendienstzentrum fiihrt
zum Erléschen der Garantie.

6. AUSSCHLUSS VON NEBEN- ODER
FOLGESCHADEN

MAGELLAN NAVIGATION IST GEGENUBER DEM
KAUFER ODER EINER ANDEREN PERSON FUR
KEINE NEBEN- ODER FOLGESCHADEN
IRGENDEINER ART HAFTBAR, INSBESONDERE
PROFITENTGANG, SCHADEN DURCH
VERZOGERUNG ODER VERLUST DER
NUTZUNGSMOGLICHKEIT, VERLUST ODER
SCHADEN DURCH EINEN BRUCH DIESER
GARANTIE ODER EINER IMPLIZITEN GARANTIE,
UND DAS SELBST IM FALL, DASS DIESER DURCH
EINE NACHLASSIGKEIT ODER EINEN ANDEREN
FEHLER VON MAGELLAN ZUSTANDEKOMMT,
ODER DURCH NACHLASSIGE VERWENDUNG DES
PRODUKTS VERURSACHT WURDE. MAGELLAN
NAVIGATION HAFTET IN KEINEM FALL FUR
SOLCHE SCHADEN, SELBST WENN MAGELLAN
NAVIGATION AUF DIE MOGLICHKEIT SOLCHER
SCHADEN HINGEWIESEN WORDEN IST.



Einige nationale, Staats-, oder lokale Gesetze
gestatten keinen Ausschluss oder Einschrankungen
bei Neben- oder Folgeschéden. In solchen Fallen
trifft die obige Einschrankung oder der Ausschluss
nicht auf Sie zu.

7. GESAMTVERTRAG

Diese schriftliche Garantie ist die vollstandige,
endgdltige und exklusive Vereinbarung zwischen
Magellan Navigation und dem Kaufer hinsichtlich
der Leistungsqualitat der Waren und aller und jeder
Garantien und Darstellungen. DIESE GARANTIE
UMFASST ALLE VERPFLICHTUNGEN VON
MAGELLAN NAVIGATION FUR DIESES PRODUKT.

DIESE GARANTIE GIBT IHNEN BESTIMMTE
RECHTE. SIE KONNEN ANDERE RECHTE HABEN,
DIE VON GEBIET ZU GEBIET VARIIEREN,
(einschlieBlich der Direktive 1999/44/EC in den EG
Mitgliedsstaaten), IN DIESEM FALL GELTEN FUR
SIE BESTIMMTE EINSCHRANKUNGEN, DIE DIESE
GARANTIE ENTHALT, NICHT.

8. WAHL DES RECHTS.

Diese eingeschrénkte Garantie unterliegt den
Gesetzen von Frankreich ohne Bezugnahme auf
Widerspruch zu anderen gesetzlichen Bestimmungen
oder zur UN-Konvention Uber Vertrage fiir den
Internationalen Warenhandel, und soll zugunsten
von Magellan Navigation, Nachfolgern und
Bevollmachtigten sein.

DIESE GARANTIE BERUHRT WEDER DIE
GESETZLICHEN RECHTE DER VERBRAUCHER
UNTER DEN GELTENDEN, ANWENDBAREN
GESETZEN AN IHREM WOHNORT, NOCH DIE
RECHTE DES KUNDEN GEGENUBER DEM
HANDLER, DIE SICH AUS DEM KAUFVERTRAG
ERGEBEN, (wie etwa die Garantien in Frankreich fir
verborgene Defekte gemaRB Paragraph 1641 ff. des
franzosischen Birgerlichen Gesetzbuchs).

Fir weitere Informationen zu dieser eingeschrankten
Garantie rufen Sie uns bitte an oder schreiben Sie
uns:

Magellan Navigation SAS - ZAC La Fleuriaye -
BP 433 - 44474 Carquefou Cedex - Frankreich.

Tel.: +33 (0)2 28 09 38 00
Fax: +33 (0)2 28 09 39 39
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ProMark3

Diese Kurzanleitung
behandelt sowohl den
ProMark3 als auch den
ProMark3 RTK.
Soweit nicht anders
angegehen, sind mit dem
Begriff ,,ProMark3“
sowohl der ProMark3
RTK als auch der
ProMark3 gemeint.
"RTK-Einrichtung”,
"Standard RTK:
»Surveying“” und
"Fortschrittliches RTK:
FAST Survey Option”
behandeln speziell den
ProMark3 RTK.

1. Einfithrung

Danke, dass Sie einen ProMark3 RTK oder ProMark3 von
Magellan gekauft haben.

Was ist ProMark3?

ProMark3 ist ein Datenerfassungsgerat flir Vermessungs- und
GIS-Projekte. Es bietet auBerdem vielfaltige
Navigationsfunktionen.

ProMark3 verfiigt Uber einen groBen Bildschirm mit hoher
Auflésung und kann per Bluetooth, USB und seriell an andere
Gerate angeschlossen werden.

Der ProMark3 kann mit der entsprechenden Firmware von der
Magellan-FTP-Site und einem Kennwort fir die RTK-Funktion
zum ProMark3 RTK aufgeristet werden. Fir weitere
Informationen, siehe Freischalten von RTK und FAST Survey
auf Seite 71.

Was ist ProMark3 RTK?

Der ProMark3 RTK bietet dieselben Funktionen wie der
ProMark3 und zusétzlich die Méglichkeit, zentimetergenaue
Messungen in Echtzeit durchzufiihren. Dabei kommt
BLADE™, Magellans spezieller L1-RTK-Algorithmus zum
Einsatz. Was die Hardware betrifft ist der ProMark3 RTK
identisch mit dem ProMark3.

Fir den RTK-Einsatz des ProMark3 RTK werden folgende

Dinge bendtigt:
ein Basis-/Roversystem (Basis-/Roverkonfiguration) mit
Datenverbindung (lizenzfreie Funkgeréte),

- eine Netzverbindung (Ntrip oder Direct IP Gber GPRS),
falls keine eigene Basis genutzt werden soll (Nur-Rover-
Konfiguration),

- oder eine andere Losung in Form einer externen RTCM-
Quelle (Beacon 0.3.).

Um Messungen mit dem ProMark3 RTK auszufiihren, kénnen
Sie die integrierte Funktion oder die FAST-Survey-Software
von Magellan einsetzen.

Systemiibersicht

Die folgende Tabelle bietet eine Ubersicht der
Hauptkomponenten des ProMark3.
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Je nach erworbenem Paket und geplantem Einsatzbereich
besitzen Sie moglicherweise nur einen Teil der aufgefiihrten
Komponenten. Bitte verwenden Sie den Lieferschein um zu
prifen, welche Komponenten Sie gekauft haben.

Initialisierungs-
ProMark3-CD
ProMark3- stab und
Empfanger (Benutzefdo- Antennen- ‘Jﬂfv
kumentation)
adapter
Vermessungszubehdr:
Externe ) -
Halteschlaufe GNSS- GNSS-Solutions- -
CD :
Antenne
RTK-Zubehor
. Lizenzfreies
Zwei Stifte m m Kabel fur Funkgerat mit
externe
‘ ‘ Antenne Strom-/Daten-
kabel. (1)
Allge e beho Montagezubeh6r
Vertikale
E/A-Modul /-l\.ntennenver- Halterung fir
l&ngerung + lizenzfreies
Unterleg- Funkgerat
scheibe
RTK-Antennen-
. .. verlangerung,
Netzteil/Ladegerét Halteklammer 0,25 m hoch
(10 Zoll)
USB-Kabel == MaRband Optional: FAST-
Survey-CD
(1) Es sind zwei Versionen erhéltlich:
US (111360) und EC (111359).
Zwei Gerdte sind erforderlich: eines | Feldtasche MobileMapper
an der Basis, das andere am Rover. Office CD




,Driicken Sie die Taste
LOG" erfordert also
eine andere Aktion als
, Tippen Sie auf die
Schaltflache
Protokoll”.

A

Dieses Symbol blendet
die Bildschirmtastatur
ein bzw. aus.

ProMark3-Bedienelemente

Tastatur

Neben acht Funktionstasten (LOG, NAV, ESC, IN, OUT,
ENTER, MENU und Einschalttaste) bietet der ProMark3 auch
eine alphanumerische Tastatur. Uber die Cursortasten
bewegen Sie den Cursor nach links, rechts, oben und unten.
Die Tasten 2 bis 9 sind mit alphanumerischen Zeichen belegt.

Verwenden des Stifts

Der Stift dient zur Mentiauswah!l und Dateneingabe auf dem
Touchscreen. Begriffsbestimmungen:

Tippen: Tippen Sie ein Mal mit dem Stift auf den Bildschirm,
um einen Eintrag auszuwahlen oder zu 6ffnen.

Doppelt tippen: Tippen Sie zwei Mal kurz nacheinander, um
einen gewahlten Eintrag zu 6ffnen.

Ziehen: Halten Sie den Stift auf den Bildschirm und ziehen
Sie ihn dartiber, um Text auszuwahlen. Ziehen Sie ihn in eine
Liste, um mehrere Elemente auszuwahlen.

Driicken oder Tippen: Tasten oder Schaltflachen

In dieser Anleitung bezieht sich das Verb ,driicken* auf die
Geratetasten und Tastatur und ,,tippen* auf den Stift und den
Touchscreen (also auch auf die Bildschirmtastatur). Eine

, Taste" ist stets eine Geratetaste, eine ,,Schaltflache” ein
Bedienelement auf der Anzeige.

Bildschirmtastatur

Auf dem ProMark3 wird nun unten rechts immer ein
Tastatursymbol angezeigt. Damit koénnen Sie die
Bildschirmtastatur des ProMark3 steuern. Das Symbol
schaltet zwischen den Modi um. Sie kénnen jederzeit darauf
tippen, um die Bildschirmtastatur ein- bzw. auszublenden.
Der ProMark3 6ffnet die Bildschirmtastatur automatisch,
wenn Daten eingegeben werden missen. Sie wird nach
Driicken von ENTER wieder ausgeblendet.
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Batterielebensdauer

Mit dem internen Akku
kann der ProMark3

(Basis oder Rover) unter
normalen Umsténden acht
(8) Stunden lang
betrieben werden.

2. Vorbereiten fir die
erstmalige Verwendung

Laden des ProMark3-Akkus

Der ProMark3 enthalt einen aufladbaren und austauschbaren

Akku. Bevor Sie den Empfanger verwenden, missen Sie den

Akku laden:

1. Legen Sie den Akku bereit.

2. Offnen Sie den Batteriefachdeckel an der Riickseite
des Empfangers mit einer Miinze oder mit einem
Schraubendreher.

3. Setzen Sie den Akku im Batteriefach ein: Etikettseite
nach oben, Kontakte zur Oberseite des Gerats.

4. SchlieBen Sie den Batteriefachdeckel und ziehen Sie die
Schrauben an.

5. Bringen Sie das I/0-Erweiterungsmodul wie unten gezeigt
am Empfanger an. Zuerst muss die Unterseite eingelegt
werden und anschlieBend das I/0-Modul bei gedriickter
Rasttaste gegen das Gerat gedriickt werden. Lassen Sie
abschlieBend die Rasttaste los:

6. Stecken Sie den Netzstecker ein (siehe unten) und laden
Sie die Batterien etwa sechs Stunden lang auf.

Stecken Sie den
Netzstecker in
diese Buchse.




Loading...

ProMark3-Startbildschirm

7. Driicken Sie die Rasttaste des ansteckbaren

E/A-Moduls, um es zu abzunehmen.

V4

Ein-/Ausschalten des Empfangers

Sobald der Akku geladen ist, driicken Sie die rote Taste
(Einschalttaste) vorn am Empféanger, bis die Betriebs-LED

griin leuchtet.

Der Startbildschirm wird angezeigt
(siehe Abbildung links). Warten Sie,
bis der Fortschrittsbalken ganz gefiillt
ist. Der Bildschirm zeigt nun den
ProMark3-Arbeitsbereich mit vier
Hauptsymbolen.
Die Symbole fiihren zu drei
Programmkategorien:
- ProMark3-Hauptfunktionen:

Symbole Surveying und

Mobile Mapping.

Handelt es sich um einen ProMark3

ProMark™3 RTK

i’s
DGPS
Configurati..

s
¥
Surveying Mobile
Mapping

e %

Settings Utiities

ProMark3-Arbeitsbereich

RTK mit FAST-Survey-Option, wird auch das FAST-Survey-

Symbol angezeigt.

- Symbol DGPS Configuration (DGPS-Konfiguration) zum
schnellen Aufrufen der DGPS-Konfiguration.

- Symbole Settings (Einstellungen) und Utilities
(Hilfsprogramme/Werkzeuge) zum Aufrufen aller

Einrichtungs- und Hilfsprogramme.

Um den ProMark3 auszuschalten, driicken Sie solange auf
die D rote Taste, bis das Fenster Shut Down (Herunterfahren)
angezeigt wird. Tippen Sie dann auf OK.
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Press and briefly hold stylus on the target, ‘
Repeat as the target moves on the screen.
Press the Esc key to cancel,

+

DatejTime Properties m
Date|Time

Kl December 2004 I

S MTWTFS
222030 1 2 3 4
s o Elle 9 1011

12 13 14 15 16 17 18
19 20 21 22 23 24 23
26 27 28 29 30 31 1
2 34586 7 8

11.09:28 AM E

Time Zone

(GMT-08:00) Pacific Time

dlack for dayight saving Apply

|:| Automatically adjust

Link Keypad and LCD brightress [
Keypad Brightness

LCD Panel Brightness

Contrast

Backlight OFF | | Backlight ON

Kalibrieren des Bildschirms

Fur die erstmalige Verwendung missen Sie den
Anzeigebildschirm so ausrichten, dass der Cursor auf dem
Touchscreen mit der Spitze des Stifts (ibereinstimmt. Tippen
Sie mit der Spitze des Stifts auf die Mitte jedes Ziels, das auf
dem Kalibrierungsbildschirm erscheint. Tippen Sie auf eine
beliebige Stelle der Anzeige, wenn Sie fertig sind.

Um den Bildschirm neu zu kalibrieren, tippen Sie doppelt auf
das Symbol Einstellungen und in der dann angezeigten Liste
doppelt auf Stift. Tippen Sie auf Kalibrierung und folgen den
Anleitungen.

Automatische Aktualisierung der Systemzeit

Mit Hilfe der GPS-Zeit, die vom integrierten GPS-Empfanger
bestimmt wird, und der von lhnen angegebenen Zeitzone
aktualisiert der ProMark3 automatisch Datum und Uhrzeit des
Systems. So stellen Sie die Zeitzone ein:

e Tippen Sie im ProMark3-Arbeitsbereich doppelt auf das
Symbol Einstellungen.

e Tippen Sie doppelt auf die Datums-/Uhrzeitfunktion.
Hierdurch wird der Bildschirm der Datums- und
Zeiteigenschaften aufgerufen.

e Wahlen Sie das Zeitzonenfeld (siehe nebenstehende
Abbildung) und wahlen Sie dann oben im Fenster OK.
Bitte beachten Sie, dass Sie nach dem Einschalten des
ProMark3 einen Moment warten sollten, bevor die
Systemzeit aktualisiert werden kann.

Einstellen der Hintergrundbeleuchtung

Um die Beleuchtung fiir Tastatur und Anzeige ein- oder
auszuschalten oder Helligkeit und Kontrast einzustellen,
tippen Sie doppelt auf Einstellungen im ProMark3-
Arbeitsbereich und dann doppelt auf Beleuchtung.

Um die Batterie zu schonen, empfehlen wir, die Beleuchtung
so oft wie mdglich auszuschalten.

Weitere Einstellungen werden im ProMark3 / ProMark3 RTK
Reference Manual beschrieben.



GPS-Initialisierung

Gehen Sie an einen Ort mit unbehinderter Himmelssicht.

& Gehen Sie dann wie folgt vor:
Tippen Sie im ProMark3-Arbeitsbereich auf das Symbol

Fiir die Initialisierung i P .
miissen Sie sich im Utilities (Werkzeuge) und dann auf GPS-Init (GPS-

Freien aufhalten! Initialisierung).

Die Initialisierung muss —— _nitjalisieren Sie den Empfanger auf eine der folgenden
durchgefiihrt werden,

wenn 1) der Empfénger Arten:

ganz neu ist, 2) Sie sich 1.Wenn Sie die Koordinaten des aktuellen Standorts
mehr als 800 km von der . . . . .
Position, an der das Gerét nicht einmal annéhernd kennen, wahlen Sie Choose

zuletzt benutzt wurde, Country (Land wéhlen) (siehe Abbildung unten links).

fo’tbgggithgf"vi%s;)ng‘fg’ Wahlen Sie Region und Land in den beiden Feldern

geldscht wurde oder 4) und geben Sie Datum und Uhrzeit unten auf der

der Empfénger Anzeige ein. Tippen Sie dann auf OK, um die

mehrere Monate nicht

verwendet wurde. Initialisierung zu starten. Das GPS-

Initialisierungsfenster wird geschlossen.

GPS Initialization k] GPS Initialization 0]
Choose Country [ Ehoase Caunry!

Region: Europe :

Country:

Coordinates Coordinates

Latitude: |51 IN : Latitude: |51— IN_B
Longitude: |1g IE : Longitude; Im— lE_B
Altitude: |n— |FE[ Altitude: Ig— |FE|

Datz: | 4 f24/2007 : Date: | 4 f24/2007 :I
Time: |3:52:21PM E Tirne: |3:52:21PM E

2.Wenn Sie die Koordinaten des aktuellen Standorts
ungefahr kennen, geben Sie diese in die Felder
Latitude (Breite) und Longitude (Lange) ein (siehe
Abbildung oben rechts). Geben Sie Datum und
Uhrzeit unten auf der Anzeige ein und tippen OK,
um die Initialisierung zu starten. Das GPS-
Initialisierungsfenster wird geschlossen.
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Vorlaufige Einstellungen

Fihren Sie im ProMark3-Arbeitsbereich folgende Schritte

aus:

e Tippen Sie doppelt auf das Symbol Surveying, um eine
RTK- (nur beim ProMark3 RTK) oder eine Postprocessing-
Vermessung durchzufiihren.

e Tippen Sie doppelt auf das Symbol Mobile Mapping (Mobile
Kartierung), um eine GIS-Aufnahme durchzuftihren.

AnschlieBend wird in beiden Fallen ein Navigationsbildschirm

angezeigt.

Mit NAV und ESC kénnen Sie die verschiedenen

Navigationsbildschirme betrachten.

Weitere Informationen zu Navigationsbildschirmen finden Sie

im Kapitel Navigationswerkzeuge auf Seite 69.

Zugriff auf vorladufe Einstellungen

Sobald der ProMark3 einen Navigationsbildschirm anzeigt,
driicken Sie die Taste MENU und tippen auf Setup.

Sie kdnnen aus vielen Optionen wahlen, die im ProMark3 /
ProMark3 RTK Reference Manual (auf der Dokumentations-
CD) detailliert beschrieben werden. Im Rahmen der Ersten
Schritte werden wir uns jedoch nur auf ein paar beschrénken.
Grundséatzlich 6ffnen Sie durch Antippen einer Option das
zugehorige Einstellungsfenster. Tippen Sie dort auf den
gewiinschten Wert. Der Wert wird aktiviert und das
Einstellungsmen( wieder angezeigt. Sie kénnen auch

die Taste ESC driicken, um zum Einstellungsmeni
zurtickzukehren.

Auswahlen des Speichermediums

Der ProMark3 kann Projekte im internen Speicher oder auf
einer eingelegten SD-Karte speichern. Tippen Sie auf die
gewiinschte Option.



Empfanger-1D

Antennenradius M mrm
@ mm
@ mm

—

Erweitert

Eingeben der Empfanger-I1D

(Nur fir die Vermessungsfunktion)

Im Bildschirm ,, Empfanger-ID“ kénnen Sie die vierstellige
Empfangerkennung eingeben, die beim Benennen von
Rohdatendateien benutzt wird. Jede Rohdatendatei von
diesem Empfanger enthalt die vierstellige Empféanger-ID.

Festlegen der verwendeten Antenne

Uber diese Optionen legen Sie den Typ der externen Antenne,
ihre Hohe und die MaBeinheit fir die Hohe fest.

Sie kdnnen aus drei Antennentypen wahlen: ProMark-Antenne
110454, NAP100O und Andere. Bei Wahl von ,,Andere*
mussen Sie die folgenden Antennenparameter eingeben:
Antennenradius, Phasenzentrumsversatz und Versatz des
Messpunktes fir die Schraghéhe (SHMP-Abstand).

_ Antennenradius
x T A
SHMP- ™ Phasenenzen-
% #Abstand Y trumsversatz

Die fir die externe Antenne gewahlten Optionen werden in
allen Vermessungs- und Kartierungsfunktionen auf dem
ProMark3 als Vorgabewerte verwendet.

Auswahlen von Einheiten

Wahlen Sie diese Option, um die MaBeinheiten einzustellen,
die Sie verwenden méchten. Einheiten werden in dieser
Reihenfolge angezeigt: Langstrecken, Kurzstrecken,
Geschwindigkeit und Flache. Sie kénnen ,,Kilometer, Meters,
km/h und Hektar" oder ,,Meilen, FuB, mph, Acre” (oder einer
von drei anderen Optionen) wahlen. Alternativ kdnnen Sie
Uber die Option Erweitert auch eigene Einheitenséatze fir
Strecke, Geschwindigkeit, Héhe, Peilung und Flache
zusammenstellen.
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svarnuns |

Bildschirm Satellitenstatus

10

Prifen des Satellitenempfangs am ProMark3

Driicken Sie mehrmals NAV, bis der Satellitenstatus angezeigt
wird. Dieser Bildschirm zeigt die Satelliten, die der
Empfénger verfolgt, sowie deren Positionen am Himmel.
Wenn Sie nicht 3 oder mehr Satelliten verfolgen, missen
Sie vielleicht in ein offeneres Gebiet gehen.

Wenn Sie die interne Antenne (nur Kartierung) verwenden,
sollten Sie den Empfénger fiir beste Leistung im Winkel von
etwa 45 Grad von der Horizontalen und nicht zu dicht am
Kérper halten.

In dieser Position funktioniert die Antenne am besten und
ermoglicht die héchste Genauigkeit.

In Vermessungsprojekten, bei denen stets die externe
Antenne zum Einsatz kommt, muss lediglich auf lotrechtes
Aufstellen der Antenne geachtet werden.



AN

Wenn Sie die Basis
selbst einrichten,
achten Sie darauf, dass
die Basis an einem
Punkt aufgestellt ist,
an dem maoglichst freie
Rundum- und
Himmelssicht besteht!

Vermeiden Sie, sofern
moglich, die Nahe von
Bdumen, Gebduden
und anderen hohen
Hindernissen.

Eine freie
Himmelssicht stellt
sicher, dass die Basis
Daten von méglichst
allen sichtbaren
Satelliten erfassen
kann - ein
Grundbaustein fiir
erfolgreiche, genaue
und schnelle
Vermessungen.

3. RTK-Einrichtung
RTK-Einfiihrung

Der RTK-Algorithmus des ProMark3 RTK wird durch
Aufrufen von ,,Surveying”, Driicken von MENU,

Auswahlen von Empfangermodus und Echtzeit bzw. Echtzeit &
Rohdatenaufzeichnung aktiviert.

Ab jetzt gibt der ProMark3 RTK , fixe" Positionen aus, sofern
die Betriebsbedingungen passen.

Durch Auswahlen von Echtzeit & Rohdatenaufzeichnung sind Sie
auf der sicheren Seite. Da im Hintergrund die Rohdaten
aufgezeichnet werden, kénnen Sie diese stets im Bliro per
Postprocessing auswerten. Allerdings miissen hierzu auch die
Rohdaten an der Basis fiir denselben Zeitraum aufgezeichnet
werden (siehe auch Seite 39).

Die folgende Tabelle fasst die Stichpunkte und Grundlagen fir
RTK-Messungen zusammen. Bitte machen Sie sich mit dieser
Tabelle vertraut, bevor Sie beginnen.

1. | Korrekturen. Korrekturen werden von einem statischen
Empfénger (Basis) erzeugt. Der Rover benétigt diese
Korrekturen, um zentimetergenaue Positionen zu
bestimmen.

2. | Dateniibertragung. Die Datenverbindung muss zum
Ubertragen der Korrekturen von der Basis zum Rover
hergestellt werden. Der ProMark3 RTK kann drei
Methoden zur Dateniibertragung verwenden:
lizenzfreien Funk, ein Mobiltelefon (GPRS) oder andere
externe RTCM-Geréte.

3. |Basis. Je nach gewahlter Datenverbindung arbeitet die

Basis in einem der folgenden Modi:

e ProMark3 RTK im Basismodus zur Erzeugung von
RTCM-3.1-Korrekturen.

e Externer Anbieter, der Korrekturdaten tber das
Internet zur Verfligung stellt. In diesem Fall kann es
sich um RTCM-3- oder RTCM-2.3-Korrekturen
handeln.
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4. | ProMark3-RTK-Konfigurationen

Basis_ patenfunkstrecke
Nover Rover

—0)

)
ali GPRS-Daten-
| Internet )_verbindung

] \ Mobil-

ki
elefon
Nur Rover T‘J{

Basis/Rover

(Basis-/Roversystem) (Netzverbindung) | | |

\‘
) JU 3%

K

Rover initialisiert werden. Es gibt drei Methoden
hierfar: ,,On The Fly“, ,,Bekannter Punkt“ und ,,Basis”.
Die Stabmethode kann nur in Verbindung mit einer
eigenen Basis verwendet werden.

Die Initialisierungsmethoden werden im
Postprocessing-Kapitel beschrieben (siehe Seite 42).
Die Beschreibung dort gilt auch fur
Echtzeitmessungen. Anders als beim Postprocessing
wissen Sie beim RTK-Verfahren jedoch genau, wann die
Initialisierung abgeschlossen ist.

Standard RTK bietet tber die drei Optionen aus Post-
Processing Vermessung eine vierte an, namlich
,Statische®. Fir diese Methode muss die Antenne auf
einem unbekannten Punkt bis zum Abschluss der
Initialisierung still stehen. Diese Methode bietet bei
gleichen Bedingungen schnellere Initialisierungszeiten
als On-The-Fly.

Die erforderliche Initialisierungsdauer kann wenige
Sekunden bis hin zu wenigen Minuten betragen - je
nach Lange der Basislinie, GPS-Konstellation und
verwendeter Initialisierungsmethode.

., Bekannter Punkt” und ,,Basis* sind die schnellsten
Methoden.

i 5. | Roverinitialisierung. Vor Beginn der Messung muss der

6. | Lange der Basislinie. Ob Sie nun eine echte oder
eine virtuelle Basis verwenden: die Entfernung zum
Rover, die so genannte Basislinie, (maximal 1,6 km
bzw. 1,0 Meilen mit lizenzfreiem Funk und bis zu 10
km in einem Netz) muss in etwa bekannt sein, damit
Sie die bestmdgliche RTK-Genauigkeit erzielen
kdénnen.

12



Basis-/Roverkonfiguration

Sie kdnnen die am Rover benétigten RTCM-Korrekturen mit
einem eigenen ProMark3 RTK als Basis erzeugen. Fr die
Datenverbindung wird ein Paar lizenzfreier Magellan-
Funkgerate benutzt.

Folgende Voraussetzungen gelten in diesem Beispiel einer

Basis-/Roverkonfiguration:

- Der Modus ,,Surveying” wird benutzt.

- Die Basis wird auf einem bekannten Punkt aufgestellt.
Die Koordinaten des Punktes wurden zuvor aus einem
GNSS-Solutions-Projekt auf den ProMark3 RTK
Ubertragen. Der Punkt kann somit in der Liste der
Passpunkte auf dem ProMark3 RTK ausgewahlt werden.
ANMERKUNG: So auf den ProMark3 RTK lbertragene
Punkte werden stets automatisch in das Bezugssystem
WGS84 umgewandelt.

- Die Stabmethode wird fiir die Roverinitialisierung
eingesetzt. Am Rover wird dazu ein Prismenstab mit
Schnellkupplung eingesetzt.

13
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Aufbauen einer RTK- Basis

Der Standpunkt sollte die bestmaoglichen GPS-
Empfangsbedingungen bieten. Die Antenne sollte rundum
freie Himmelssicht haben. Es sollten sich keine (oder
moglichst keine) Hindernisse in der Nahe befinden.

Vertikal| | Schrge
Héhe

~
12.

1. Bauen Sie Stativ und DreifuB Giber dem Punkt auf.

2. Schrauben Sie die RTK-Antennenverlangerung auf den
DreifuB.

3. Setzen Sie den Kinematikstab oben auf die
RTK-Antennenverlangerung.

4. Bringen Sie die GNSS-Antenne oben auf dem
Kinematikstab an.

5. Befestigen Sie das lizenzfreie Funkgerat mithilfe der

mitgelieferten Schrauben, Muttern und Unterlegscheiben

an seiner Halteklammer.



6. Befestigen Sie die Halteklammer des Funkgeréts an der
RTK-Antennenverlangerung. Bringen Sie es so hoch wie

A moglich - jedoch unterhalb der GNSS-Antenne - an (siehe
i i Abbildung). Wird das Funkgerat zu niedrig montiert,
Je héher das Funkgerit reduziert sich die Funkreichweite.
angebracht ist, desto hoher . . .
sind Qualitat und 7. Verbinden Sie das externe Antennenkabel mit der GNSS-
Reichweite der Antenne.
Funkstrecke.

8. Verbinden Sie das andere Ende des externen
Antennenkabels mit dem ProMark3 RTK. Heben Sie die
Klappe an der Geréteseite an, um auf den
Antennenanschluss zuzugreifen.
9. Befestigen Sie das Funkkabel an der Riickseite des
Empféngers. Die Verbindung ist gesichert, sobald Sie die
ACHTUNG! Schraube fest angezeogen haben.
Das Abschrauben der 10.Verwenden Sie die Halteklammer am ProMark3 RTK.
Fupkantennenabdeckulg 11 Befestigen Sie die Halteklammer mit dem ProMark3 RTK
Antenne beschadigen. am Stativ.
12.Messen und speichern Sie die Instrumentenhéhe (HI)
der GNSS-Antenne.
13.Schalten Sie den ProMark3 RTK ein und priifen Sie,
dass die griine LED am Funkgerat leuchtet. Das zeigt an,
dass die Verbindung zwischen Funkgerat und ProMark3
RTK korrekt ist und das Funkgerat mit Strom versorgt
wird.

Einrichten der Basis

Fir dieses Beispiel ist die Position der Basis als Passpunkt im

ProMark3 RTK abgelegt (siehe Seite 13). Befolgen Sie die

folgenden Anweisungen:

1. Tippen Sie doppelt auf das Symbol Surveying.

2. Driicken Sie MENU und tippen Sie auf Empfangermodus
gefolgt von Echtzeit.

3. Dricken Sie MENU und tippen Sie auf Basisstation; geben

Statians 1D Sie dann die Basisparameter ein:
coeBleoss e Punkt-Nr: Hier kdnnen Sie die Basiskoordinaten schnell

Ort

auswahlen. Tippen Sie auf den Rechtspfeil rechts
001°30'32.59268W neben dem Feld.

Hihe Hiih

49515, ||Schrag _ |5|
Antennenhiche Einheit
2.000

15
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Wahlen Sie aus der angezeigten Punktliste den
Passpunkt, auf dem die Basis aufgestellt ist. Damit
werden die richtigen Koordinaten automatisch in das
Feld Lage Gbernommen.

e Stations-ID: 4 Zeichen (0.. 4095).

e Ort: Koordinaten der Basisposition. Siehe Punkt-Nr.
oben.

* Hohe: Uber dem Ellipsoid.

e Einheit: Einheiten fur Antennenhthe (Meter, FuB (US)

‘ oder FuB (International)).

e Antennenhdhe: Vom Referenzpunkt.

e Hohentyp: Schrag oder Vertikal

Punkt auswihlen

Peilung Entfern.
-- 0.00

4. Tippen Sie auf Start. Der ProMark3 RTK arbeitet nun als
Basis. Uber das Funkmodem werden nun RTCM-3.1-

Korrekturen ausgestrahlt. Auf dem Bildschirm werden
[ ROO5 | 00:00:13 | folgende Parameter angezeigt:
# Sats PDOP e Punkt-Nr: Als Hinweis
Easissmion”P e Zeit bisher: Zeit seit dem Start der Basisstation
A7 e #Sats: Anzahl momentan empfangener Satelliten
001°30'32.59268W e PDOP

49.515. . . .
e Basisstationsposition

Spannung Freier Speich.

B e Spannung (ganz griin: voll geladen)
Stopp e Freier Speich. (ganz griin: gesamter Speicher frei)

Nach Abschluss der Messung miissen Sie vor dem
Ausschalten der Basis auf Stopp tippen. Der ProMark3 RTK
hort sofort mit dem Senden der RTCM-Korrekturen auf.

16



Aufbauen des Rovers

Bringen Sie das Gerat auf dem
Prismenstab an:

1. Befestigen Sie die GNSS-Antenne
mithilfe der Schnellkupplung oben
auf dem Stab.

2. Befestigen Sie das Funkgerat
mithilfe der mitgelieferten
Schrauben, Muttern und
Unterlegscheiben an seiner
Halteklammer.

5

) 3. Befestigen Sie die Halteklammer des
Funkgerats am Stab.

'\‘ 4. Verbinden Sie die GNSS-Antenne
und den ProMark3 RTK (ber das
mitgelieferte Kabel.

6
7

5. Befestigen Sie das Funkkabel an der

Rickseite des ProMark3 RTK. ;
- 6. Befestigen Sie die Halteklammer am
Stab
7. Setzen Sie den ProMark3 in die Halteklammer ein.
8. Messen Sie die Antennenhohe.

Einrichten des Rovers

1. Schalten Sie den ProMark3 RTK ein.

2. Tippen Sie doppelt auf das Symbol DGPS Configuration.
Dies 6ffnet das Konfigurationsfenster der DGPS-
Anschlisse.

3. Tippen Sie auf Modus wahlen, wahlen Sie UHF und tippen
Sie auf OK. Tippen Sie erneut auf OK, um das DGPS-
Konfigurationsfenster zu schlieBen.

Initialisieren des Rovers
1. Setzen Sie die Roverantenne vom Prismenstab auf den

Initialisierungsstab (siehe Abbildung links).
Mic Stab 2. Tippen Sie am Rover doppelt auf das Symbol Surveying.
Easis ini M o bisher 3. Driicken Sie MENU und tippen Sie auf Empfangermodus

# Sats PDOP Alter Lésung

gefolgt von Echtzeit.

4. Dricken Sie MENU und tippen Sie dann auf RTK
initialisieren.

5. Wahlen Sie Stab. Das Initialisierungsfenster wird gedffnet.

Abbr.

17
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6. Achten Sie wahrend der Initialisierung auf die angezeigten

Parameter:

e Basislinie: Lange der Basislinie. Dieser Wert sollte bei
einer Stabinitialisierung auf 0,0 km stehen.

e Zeit bisher: Hier wird die Zeit seit Beginn der
Initialisierung gezahlt.

e #Sats: Sollte bei einer schnellen Initialisierung auf 6
oder mehr stehen.

e PDOP: Sollte kleiner als 3 sein.

e Alter: Sollte bei etwa 2 Sekunden liegen. Wenn der
Wert stetig ansteigt, werden wahrscheinlich keine
RTCM-Korrekturen mehr empfangen. Uberpriifen Sie
die Funkgerate.

e Ldsung: Status der Positionsldsung. Hier sollte
wahrend der Initialisierung in blinkenden Lettern
»Float" angezeigt werden.

Sobald im Feld Lésung der Wert ,,Fixed" angezeigt
wird, ist der Rover initialisiert. Eine neue Schaltflache
(OK) erscheint neben der Schaltflache Abbrechen.

7. Tippen Sie auf OK, um das Initialisierungsfenster zu
schlieBen.

8. Setzen Sie die Roverantenne vom Initialisierungsstab auf
den Prismenstab um (siehe Abbildung unten rechts).
Achten Sie dabei darauf, die Roverantenne nicht zu
verdecken, da Sie ansonsten die Initialisierung
wiederholen missen.

9. Wie Sie die Messung starten, erfahren Sie unter Standard
RTK: ,Surveying" auf Seite 24.

18



Nur-Rover-Konfiguration (Netz)

Sie kénnen zwischen zwei Verbindungen wahlen: Ntrip
und Direct IP. Beide nutzen ein Bluetooth-fahiges GPRS-
Mobiltelefon oder -Modem in der Nahe des ProMark3 RTK.

Dabei wird keine eigene Basis bendtigt.

Folgende Voraussetzungen gelten in diesem Beispiel einer

Nur-Rover-Konfiguration:

- Der Modus ,,Surveying” wird benutzt.

- Ntrip wird zum Empfangen von RTCM-Korrekturen aus
dem Internet verwendet.

- Ein bekannter Punkt wird fir die Roverinitialisierung
eingesetzt. Die Koordinaten des bekannten Punktes
wurden zuvor aus einem GNSS-Solutions-Projekt auf den
ProMark3 RTK Ubertragen. Der Punkt kann somit in der
Liste der Passpunkte auf dem ProMark3 RTK ausgewahlt
werden.

ANMERKUNG: So auf den ProMark3 RTK (bertragene
Punkte werden stets automatisch in das Bezugssystem
WGS84 umgewandelt.

Aufbauen des Rovers
Bringen Sie das Gerat auf dem Prismenstab an:
1. Befestigen Sie die GNSS-Antenne auf dem [

Prismenstab. IS
. Befestigen Sie die Halteklammer am Stab /k '
3. Verwenden Sie die Halteklammer fiir den 4

ProMark3 und ‘
4. Verbinden Sie die GNSS-Antenne und des

Gerat Uber das mitgelieferte Kabel. ‘
5. Messen Sie die Antennenhdhe.

N
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BlueToath: =
DialUp: : @

=
Distance

‘ Find Nearest || More Details |

Caster:

Metwork:

Station:

7]

AN

Fiir Schritt 5 miissen Sie
wissen, wie Bluetooth fiir
lhr Mobiltelefon aktiviert
und das Telefon sichtbar
gemacht wird.
Diese Informationen
finden Sie im Handbuch
des Telefons.
Méaglicherweise fordert
das Telefon Sie auf, es mit
dem ProMark3 RTK zu
koppeln. Bestatigen Sie
diese Aufforderung, um
fortzufahren.

NTRIP Settings
BlusTooth: [Phare :
1=

Diallg: =&l

20

Einrichten des Rovers

B~ W N

5.

. Schalten Sie den ProMark3 RTK ein.

. Tippen Sie doppelt auf das Symbol DGPS Configuration.
. Tippen Sie auf die Schaltflache Modus wahlen.

. Wahlen Sie in diesem Beispiel Ntrip und dann OK.

Das Ntrip-Einstellungsfenster wird getéffnet.

Hier kbnnen Sie ...

a) eine Bluetooth-Verbindung mit dem Mobiltelefon
herstellen.

b) eine Internet-Verbindung tber das Mobiltelefon
herstellen.

c¢) Uber das Mobiltelefon die Verbindung zum Ntrip-
Anbieter herstellen und dessen Ntrip-Quelltabelle
herunterladen.

So stellen Sie eine Drahtlosverbindung zwischen
Mobiltelefon und ProMark3 RTK her:

e Tippen Sie auf im Fenster NTRIP-Einstellungen.

e Schalten Sie das Mobiltelefon ein. Aktivieren Sie dort
Bluetooth. Richten Sie das lokale Bluetooth-Geréat so ein,
dass es von externen Bluetooth-Gerédten erkannt werden
kann.

e Tippen Sie am ProMark3 RTK auf , um nach Bluetooth-
Geraten in der Nahe zu suchen. Nach Abschluss der Suche
sollte ein Symbol fir Ihr Mobiltelefon im Bluetooth-Manager-
Fenster sichtbar sein.

e Tippen Sie doppelt auf das Telefonsymbol. Im Bluetooth-
Manager werden nun die vom Mobiltelefon angebotenen
Bluetooth-Dienste angezeigt.

¢ Tippen Sie doppelt auf das Symbol DFU-Netzwerk. Nun wird
automatisch eine Verbindung iiber den ersten freien
virtuellen Bluetooth-Anschluss des ProMark3 RTK
hergestellt. Die Meldung ,,Verbindung erfolgreich auf
Kommunikationsanschluss COMx:“ erscheint.

e Tippen Sie auf OK, um das Mitteilungsfenster zu schlieBen.
Ein Stecker im griinen Kreis am DFU-Symbol zeigt an, dass
die Verbindung besteht.

e Tippen Sie auf E um das Fenster des Bluetooth-Managers
zu schlieBen. Im Ntrip-Einstellungsfenster wird nun die
Bluetooth-Verbindung zum Mobiltelefon angezeigt.



AN

Fiir Schritt 6 miissen Sie
die GPRS-Rufnummern
sowie das GPRS-
Verbindungsprofil
(Benutzername,
Kennwort, Doméane)
kennen.

Fragen Sie lhren
Telefonieanbieter oder
GPRS-Anbieter nach
diesen Daten.

BlueTooth: [Fhons .
Daup:  [aprs -

6. So stellen Sie Uiber das Mobiltelefon eine GPRS-
Verbindung zum Internet her:

Tippen Sie auf im Fenster NTRIP-Einstellungen.
Tippen Sie doppelt auf das Symbol Neue Verbindung
erstellen.
Vergeben Sie Uber die Bildschirmtastatur einen Namen
(z. B. ,,Mein Handy") fiir die Verbindung, achten Sie darauf,
dass DFU-Verbindung aktiviert ist, und tippen Sie auf Weiters.
Wahlen Sie im Feld Modem wéhlen den Anschluss, der am
ProMark3 RTK zur Kommunikation mit dem Bluetooth-
Modem des Mobiltelefons verwendet wird (also den zuvor
zugewiesenen Anschluss; das Modem sollte als ,,BT-Modem
an <Name des Telefons> COMx" dargestellt werden).
Tippen Sie im Modemfenster auf Weiter>.
Geben Sie im Feld Telefonnummer die GPRS-Rufnummer fiir
Ihr Mobiltelefon und lhren GPRS-Anbieter ein.
Tippen Sie auf Fertig stellen. Ein neues Symbol erscheint im
Verbindungsfenster.
Tippen Sie doppelt auf das soeben im Verbindungsfenster
angelegte Symbol.
Geben Sie die folgenden Parameter ein:

- Benutzername

- Passwort

- Doméne
Aktivieren Sie die Option Passwort sichern.
Tippen Sie auf die Schaltflache Wahleigenschaften und dann
auf Bearbeiten. Der Dialog fiir das WahImuster wird gedffnet.
Bearbeiten Sie den Inhalt des Fensters so, dass in den drei
Feldern ,G" angezeigt wird.
Tippen Sie zwei Mal auf OK, um zum Fenster DFU-
Verbindung zurlickzukehren.
Tippen Sie auf die Schaltflache Verbinden. Folgende
Meldungen erscheinen nacheinander: ,,0ffne Anschluss®,
»Wahlen ...“, ... ,Anwender authentifiziert" und
»Verbunden*. Die GPRS-Verbindung ist nun hergestellt.
Tippen Sie auf Verbergen, um das Mitteilungsfenster zu
schlieBen.

Tippen Sie auf E, um das Verbindungsfenster zu schlieBen.
Im Ntrip-Einstellungsfenster wird nun die Verbindung zum
GPRS-Anbieter angezeigt.
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Fiir Schritt 7 miissen
Sie lhr Ntrip-
Verbindungsprofil (Host,
Anschluss, Anmeldung,
Kennwort) kennen.
Fragen Sie gegebenenfalls
den Ntrip-Anbieter nach
diesen Daten.

BlusToath: m
Diallp: IGF‘RS—E

Caster: iy TTRIP Provicer

GetTable
MAGELLAN_NAW :
Mantest/MANG :

Distance  20.6 km Mot

Metwiork:

Statior;

‘ Find Nearest || More Details |

o ] cmen
[ | -
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7. So wahlen Sie die Basisstation, deren RTCM-Korrekturen
Sie empfangen mdéchten:

Tippen Sie auf im Fenster NTRIP-Einstellungen. Das
Fenster Ntripcaster-Verbindung 6ffnet sich, und Sie kénnen
dort mehrere Ntrip-Konfigurationen speichern.
Um lhre erste Ntrip-Konfiguration einzugeben, wéhlen Sie
New (Neu) im Fenster Ntrip Configuration (Ntrip-
Konfiguration) aus. Tippen Sie dann auf die Schaltflache Add
(Hinzuftigen) und geben Sie folgende Parameter ein:

- Name (Name): Ntrip-Konfigurationsbezeichnung (wahlen

Sie einen beliebigen Namen aus.)

- Host (Host): IP-Adresse des Hosts

- Port (Anschluss): Anschlussnummer

- Login (Login): Benutzername

- Password (Passwort): Benutzerkennwort

Tippen Sie auf OK. Die Bezeichnung der Konfiguration, die
Sie gerade erstellt haben, wird jetzt im Feld Ntrip
Configuration (Ntrip-Konfiguration) vorausgewahlt. Tippen
Sie erneut auf OK. Dies bringt Sie zum Dialogfeld , Ntrip
Settings" zuriick (siehe Beispiel).

Legen Sie Network (Netz) und Station (Station) fest, um die
Basis auszuwahlen.

Tippen Sie auf OK. Sie gelangen zuriick zur DGPS-
Konfiguration. Oben auf der Anzeige kénnen Sie einen Teil
der getatigten Einstellungen sehen.

Ntrip Configuration (Ntrip-Konfiguration) Verbinden. Die
DGPS-Konfiguration zeigt nun die Anzahl der eingehenden
Datenpakete (unten) sowie den Status des DGPS-Modus
(oben).

Tippen Sie auf OK, um das DGPS-Konfigurationsfenster zu
schlieBen. Die folgenden beiden Meldungen werden
nacheinander angezeigt: Please wait... (Bitte warten...) und
Processing incoming data packets... (Eingehende
Datenpakete werden verarbeitet...).

Tippen Sie auf OK, um das Mitteilungsfenster zu schlieen.



Initialisieren des Rovers

Fir dieses Beispiel ist die Position des Initialisierungspunktes

als Passpunkt im ProMark3 RTK abgelegt (siehe Seite 19).

Befolgen Sie die folgenden Anweisungen:

1. Stellen Sie den Stab auf dem bekannten Punkt lotrecht.

2. Tippen Sie doppelt auf das Symbol Surveying.

3. Driicken Sie MENU und tippen Sie auf Empfangermodus
gefolgt von Echtzeit.

4. Dricken Sie MENU und tippen Sie dann auf RTK

initialisieren.

. Tippen Sie auf Bekannter Punkt.

6. Tippen Sie in der eingeblendeten Liste auf den Namen
des Punktes. Das Initialisierungsfenster wird gedffnet.

7. Achten Sie wahrend der Initialisierung auf die angezeigten

(&)}

Parameter:
e Basislinie: Lange der Basislinie.
Auf bekanntem Punkt 0015 e Zeit bisher: Hier wird die Zeit seit Beginn der
Basislinie Zeit bisher Initialisierung gezahlt.
0.0% e #3Sats: Sollte bei einer schnellen Initialisierung auf 6
oder mehr stehen.
AlsotMEDCRENANCERESsun e PDOP: Sollte kleiner als 3 sein.

e Alter: Sollte bei etwa 2 Sekunden liegen. Wenn der
Wert stetig ansteigt, werden wahrscheinlich keine
RTCM-Korrekturen mehr empfangen. Prifen Sie die
Abbr ; Verbindung zum Korrekturdatenanbieter.

' e Losung: Status der Positionslésung. Hier sollte
wahrend der Initialisierung in blinkenden Lettern
,Float" angezeigt werden.

Sobald im Feld Lésung der Wert ,,Fixed" angezeigt
wird, ist der Rover initialisiert. Eine neue Schaltflache
(OK) erscheint neben der Schaltflache Abbrechen.

8. Tippen Sie auf OK, um das Initialisierungsfenster zu
schlieBen.

9. Wie Sie die Messung starten, erfahren Sie unter Standard
RTK: ,Surveying” auf Seite 24.
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Einheit

2000 [Meter 8

Hahentvp Beobac sek]

vertikal _[Ell10 |

Int; al Intervall
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4. Standard RTK: ,,Surveying*

Voraussetzung ist, dass RTK gemaB den Anleitungen im
Kapitel RTK-Einrichtung auf Seite 11 vorbereitet wurde.
Sobald der Rover initialisiert ist (siehe Seite 17 oder Seite 23,
abhéngig davon, ob mit Basis und Rover oder nur mit einem
Rover gearbeitet wird), kdnnen Sie mit der Messung an sich
beginnen. Achten Sie stets darauf, dass méglichst viele
Satelliten zu sehen sind, damit die Systeminitialisierung
erhalten bleibt.

Wenn der Rover die Initialisierung verliert, miissen Sie diesen
Schritt mit einer beliebigen Initialisierungsmethode
wiederholen (siehe Seite 12).

Aufzeichnen von Punkten in Echtzeit

1. Begeben Sie sich zum ersten aufzuzeichnenden Punkt
und stellen Sie die Antenne ruhig auf diesem Punkt auf.
2. Driicken Sie die Taste LOG und Sie die folgenden

Parameter ein:

e Punkt-Nr: 4 Zeichen.

e Vermessungsmodus: Punkt mit.

¢ Beschreibung: Optionale Beschreibung des Punktes
(20 Zeichen). Tippen Sie in das Feld und geben Sie
den Text Giber die Bildschirmtastatur ein. Beenden Sie
mit ENTER.

e Antennenhdhe: Vom Referenzpunkt.

e Einheit: Einheiten fur Antennenhdhe (Meter, FuB (US)
oder FuB (International)).

e Hohentyp: Schrag oder Vertikal

e Beobacht.zeit (sek): Dauer (in Sekunden), die die
Antenne ruhig stehen muss, bevor der Rover die
Punktposition speichert (Vorgabe: 15 Sekunden). Sie
bestimmen die Dauer der Besetzung. Ist der Wert
groBer als 1 Sekunde, werden die Positionslésungen
gemittelt, um die Genauigkeit zu steigern. Betragt der
Wert 1 Sekunde, erfolgt keine Mittelung - aber der
Gesamtablauf wird beschleunigt.



3. Tippen Sie auf die Schaltflache OK. Daraufhin wird ein
Fenster zum Eingeben der folgenden Parameter gedffnet:
e Der Name der gedffneten Aufzeichnungsdatei wird in
der Titelleiste in Klammern angegeben.
e Basislinie: Lange der Basislinie in Kilometern
e Ldsung: Lésungsstatus: Der Status muss fir
57 Coel [for oS oiE zentimetergenaue Positionen ,,Fixed" lauten.
917 [ 25 [0.02]0.02] o Empfangerstatus:

Punkt mit(BX89T07.113)

Punkt-NPunkt-Beschreib.

47°17'56.2604 1N . .
001°30'32.59269W SV: Anzahl empfangener Satelliten. Hier sollte

88.409.

Freier Speich.

mindestens 6 angezeigt werden.
PDOP: Sollte kleiner als 3 sein.
Alter: Korrekturdatenalter (sollte maximal
2 Sekunden betragen)
HRMS und VRMS: Die GréBenordnung betragt bei
gefixter Position etwa 0,03 Meter (1,2 Zoll). Die
Angabe erfolgt stets in Metern — auch wenn ein
anderes Langenmal3 gewahlt ist.

e |hre aktuell vom System bestimmten

Standortkoordinaten.

4. Wenn Sie mit der angezeigten Qualitat zufrieden sind,
tippen Sie auf die Schaltflache Log. Im neu gedffneten
Fenster wird die verbleibende Dauer angezeigt. Wenn der
Wert 00:00:00 erreicht, wird die Schaltflache Speichern
unten auf dem Bildschirm angezeigt (siehe Abbildung
unten rechts).

Punkt mit(BX89T07.113)

Punkt-NPunkt-Beschreib.

0015 |  PR&78 |

Punkt mit(BX89T07.113)

Punkt-NPunkt-Beschreib.

Basislinie Verbleibend Lésung
0.0 |00:00:00 | Fest |
SV PDOP Alter HRMS VRMS

Basislinie Verbleibend Lésung

08 Fest |

1.7 |25 |0.03]0.02

47°17'56.26040N
001°30'32.59274W

47°17'56.26043N
001°30'32.59257W

Wenn der gespeicherte | 5. Tippen Sie auf die Schaltflache Speich.. Damit wird die

Punkt den Losungsstatus Punktposition gespeichert und Sie kommen zuriick zum

»Fixed" hatte, wurde er . . . . .

als Passpunkt abgelegt. Protokollbildschirm, auf dem die Punkt-Nr. um eins erhoht
wurde.

Er kann spéter aus der
Passpunktliste zum
Initialisieren des Rovers
auf einem bekannten
Punkt verwendet werden.
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6. Gehen Sie zum nachsten Punkt, den Sie aufzeichnen
mdchten.

7. Wiederholen Sie die Schritte 3 bis 6 so oft wie
erforderlich.

8. Sobald alle Punkte erfasst sind, tippen Sie auf Fertig.
Dadurch wird die Aufzeichnungsdatei geschlossen. Sie
enthalt die Positionen aller erfassten Punkte. Auf dem
Bildschirm wird der zuletzt angezeigte
Navigationsbildschirm gedffnet.

Aufzeichnen von Trajektorien in Echtzeit

1. Gehen Sie zum Startpunkt der aufzunehmenden
Trajektorie und stellen Sie die Antenne ruhig auf.
2. Driicken Sie die Taste LOG und Sie die folgenden

Parameter ein:

e Punkt-Nr: 4 Zeichen.

e Verm.: Kinematisch.

e Beschreib.: Optionale Beschreibung des Punktes (20
Zeichen). Tippen Sie in das Feld und geben Sie den
Text Uber die Bildschirmtastatur ein. Beenden Sie mit
ENTER.

e Antennenhdhe: Vom Referenzpunkt.

¢ Einheit: Einheit fir Antennenh6he (Meter, FuB (US)
oder FuB (International)

e Hohentyp: Schrag oder Vertikal

e Intervalltyp: Zeit oder Strecke, je nachdem, in welchem
Intervall die Punkte der Trajektorie aufgezeichnet
werden sollen.

e Intervall: Verstrichene Zeit (in Sekunden) oder
zurlickgelegte Strecke (in Metern) zwischen zwei
aufgezeichneten Punktpositionen entlang der
Trajektorie.



Kinematisch(BX89U07.113)

Punkt-NPunkt-Beschreib.
| 0016 | PR.678

Basislinie Zeit bisher L&sung

00:00:00 | Fest |

SV PDOP Alter HRMS VRMS

|9 [17 25 0.03]0.02

47°17'56.26035N
001°30'32.59270W
88411
EEULTLT] Freier Speich.
[ D

Kinematisch(BX89U07.113)

Punkt-NPunkt-Beschreib.
(0036 |  PR678 |
Basislinie Zeit bisher L8sung
(007 [00:01:56 | Fest |
SV PDOP Alter HRMS VYRMS
1.7 | 2s | 0.03 | 0.02

47°17'56.26042N
001°30'32.59276W

Freier Speich.

3.

Tippen Sie auf die Schaltflache OK. Daraufhin wird ein
Fenster zum Eingeben der folgenden Parameter gedffnet:
e Der Name der gedffneten Aufzeichnungsdatei wird in
der Titelleiste in Klammern angegeben.
e Basislinie: Lange der Basislinie
e Ldsung: Lésungsstatus: Der Status muss fir
zentimetergenaue Positionen ,,Fixed" lauten.
e Empfangerstatus:
SV: Anzahl empfangener Satelliten. Hier sollte
mindestens 6 angezeigt werden.
PDOP: Sollte kleiner als 3 sein.
Alter: Korrekturdatenalter (sollte maximal
2 Sekunden betragen)
HRMS und VRMS: Die GréBenordnung betragt bei
gefixter Position etwa 0,03 Meter (1,2 Zoll). Die
Angabe erfolgt stets in Metern — auch wenn ein
anderes Langenmal3 gewahlt ist.
e |hre aktuell vom System bestimmten
Standortkoordinaten.

4. Tippen Sie auf Start, um mit dem Aufzeichnen der

5.

Trajektorie zu beginnen.

Laufen Sie entlang der Trajektorie - das System arbeitet
ganz allein. Wahrend des Laufens kénnen Sie beobachten,
wie die Punkt-Nr. automatisch erhdht wird. Uber die
Schaltflache Pause kénnen Sie die Aufzeichnung bei
Bedarf unterbrechen.

. Tippen Sie am Ende der Trajektorie auf Fertig. Dadurch

wird die Aufzeichnungsdatei geschlossen. Sie enthalt die
Positionen aller erfassten Punkte entlang der Trajektorie.
Auf dem Bildschirm wird der zuletzt angezeigte
Navigationsbildschirm geéffnet.
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RTK-Absteckung

1. Driicken Sie die Taste LOG und geben Sie die folgenden

PUPER: — Parameter ein:

F.,m ,,Ei,: * Verm.Modus: Absteckung.

e Antennenhohe: Vom Referenzpunkt.

e FEinheit: Einheit fiir Antennenhohe (Meter, FuB (US)
oder FuB (International)).

e Hohentyp: Schrég oder Vertikal

e Beobacht.zeit (sek): Dauer (in Sekunden), die die
Antenne ruhig stehen muss, bevor der Rover die
Punktposition speichert (Vorgabe: 15 Sekunden).
Sie bestimmen die Dauer der Besetzung. Ist der Wert
groBer als 1 Sekunde, werden die Positionslésungen
gemittelt, um die Genauigkeit zu steigern. Betragt der
Wert 1 Sekunde, erfolgt keine Mittelung - aber der
Gesamtablauf wird beschleunigt.

e Kontrollkastchen Manuelle Koordinateneingabe:
Aktivieren Sie dieses Kastchen nicht, wenn die
abzusteckenden Punkte als Passpunkte im Speicher
abgelegt sind. Aktivieren Sie es nur dann, wenn Sie
die Koordinaten eines abzusteckenden Punktes von
Hand eingeben mochten.

Antennenhtihe Einheit

2. Tippen Sie auf die Schaltflache OK. Je nach Status des
Kontrollkastchens Manuelle Koordinateneingabe zeigt der
Empfanger eine Passpunktliste an (siehe unten links) oder
fordert Sie zum Eingeben der Koordinaten des
Absteckpunktes auf (unten rechts). Im letzten Fall
muissen Sie das korrekte Koordinatensystem verwenden
(Taste MENU > Einrichtung> Koord.-Sys.).

Koordinaten eingeben ]

0036 Crt

ROO5 o
0035 F7°17'56.26038N

FLEU 001°30'32 5927 TW

PAL-A

Elip: e Hohe

86.343n
Esc1]2]3]4]s[e]7]8]9]0]-T-[«
= [a]w]e]r]t]y]
Peilung Entfern.
0.00 #
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3.

4.

5.

~

Nach dem Auswahlen oder Eingeben eines Punktes
schaltet der ProMark3 RTK zum zuletzt angezeigten
Navigationsbildschirm um.

Folgen Sie den Anleitungen, um sich dem Absteckpunkt
zu nahern. Wenn die Entfernung zum Punkt noch etwa
einen Meter betragt, wird folgender Bildschirm angezeigt:

Abstand
Rechtswert
0.0
Vi Westen 0.233 .
< i Sid 0.367
1 Zielpunkt

Ausfilllen 8.342 .,
HRMS VYRMS

Abstand

ocwert | 003|002, |

# Sats PDOP Alter Lésung

e Lo | ot

Prifen Sie die oben gezeigten Abstdnde. Bewegen Sie den
Stab, bis die Werte Null zeigen (siehe Abbildung oben
links). Stellen Sie den Stab unbedingt lotrecht. Die
angezeigten Absténde haben folgende Bedeutungen:

e Rechtswert 0,233 m bedeutet, dass Sie den Stab im
Koordinatensystem nach rechts bewegen miissen, um
auf O zu kommen.

e Hochwert 0,367 m bedeutet, dass Sie den Stab im
Koordinatensystem nach oben bewegen missen, um
auf O zu kommen.

. Wenn die Werte Null zeigen, haben Sie den Punkt

erreicht.

. Marken Sie den Punkt ab.
. Fuhren Sie anschlieBend eine weitere Messung vor, um

die abgesteckte Position aufzuzeichnen. Diese Position
sollte der Absteckposition entsprechen, aber so haben
Sie die Mdglichkeit, den Ist- mit dem Sollzustand zu
vergleichen.
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So speichern Sie die abgesteckte Position:

¢ Tippen Sie auf die Schaltflache OK. Im neu gedffneten
Fenster wird die verbleibende Dauer angezeigt. Im
Fenstertitel wird der Name der Aufzeichnungsdatei fiir
gespeicherte Positionen angezeigt. Der Position wird
automatisch eine schreibgeschiitzte Punkt-Nr., die
nicht dem Absteckpunkt entspricht, angegeben.
GNSS Solutions ordnet Soll- und Istposition einander
automatisch zu.
Wenn der Wert 00:00:00 erreicht, wird die
Schaltflache Speich. unten auf dem Bildschirm
angezeigt (siehe Abbildung unten rechts).

Punkt mit{(BX89V07.113) Punkt mit(BX89V07.113)

Punkt-NPunkt-Beschreib. Punkt-NPunkt-Beschreib.
| 0061 | PR.678 0061 PR.678

Basislinie Verbleibend Lésung Basislinie Verbleibend Lésung

[ 005 ]00:00:10 | Fest| | 0.0 |00:00:00 | Fest |

SV PDOP Alter HRMS VRMS SV PDOP Alter HRMS VRMS

19 | 1.7 |25 |0.03] 1.7 | 25 [0.03 ]0.02

47°17'56.26045N 47°17'56.26042N
001°30"32.59270W 001°30'32.59278W
88.405w

Spannung Freier Speich. Freier Speich.

Abbr. Speich.

e Tippen Sie auf die Schaltflache Speich.. Damit wird die
Punktposition gespeichert und Sie kommen zurtick
zum Absteckbildschirm.

9. Tippen Sie auf Weiter, um die Passpunktliste zum
Auswahlen des néachsten Zielpunkts aufzurufen.

10.Wiederholen Sie die Schritte 4 bis 7, bis alle Punkte
abgesteckt sind. Tippen Sie dann auf Fertig, um die
Absteckung zu beenden. Damit kehren Sie zum zuletzt
angezeigten Navigationsbildschirm zuriick.
Wenn Sie die abgesteckten Punkte aufgenommen haben,
wird durch Antippen von Fertig auch die
Aufzeichnungsdatei mit den gemessenen Positionen aller
Punkte geschlossen.

Beenden der Vermessungsfunktion

Driicken Sie die MENU-Taste und tippen Sie auf Exit
(Beenden). Sie gelangen zurlick zum ProMark3 RTK-
Arbeitsbereich.



5. Fortschrittliches RTK: FAST Survey
Option

Einfiihrung

Es gibt zwei Voraussetzungen fur FAST Survey: 1) Sie missen
einen ProMark3 RTK verwenden. 2) FAST Survey muss
freigeschaltet sein.

Aufrufen von FAST Survey

Tippen Sie im Arbeitsbereich des ProMark3 RTK doppelt auf
das Symbol FAST Survey, um FAST Survey zu starten. Die
Software Gbernimmt die Kontrolle tiber das Gerat und &ndert
die Belegung der Funktionstasten. Einzelheiten finden Sie in
der Tabelle auf Seite 72.

Anlegen eines neuen Projekts

FAST Survey fordert zuerst zum Offnen eines Projekts (einer
CRD-Datei) auf. gehen Sie wie folgt vor:

1. Wahlen Sie Neues/Vorhandenes Projekt. Ein neuer Dialog
wird angezeigt.

2. Geben Sie im Feld Name einen Titel fir das anzulegende
Projekt ein, zum Beispiel ,tutol.crd”

3. Tippen Sie dann auf OK, um das Projekt anzulegen.
Nun wird das Register Einheiten angezeigt.

4. Wahlen Sie im Register Einheiten die zu verwendenden
Einheiten und Projektparameter.

5. Tippen Sie auf das Register GPS.
Wahlen Sie im Register GPS das Koordinatensystem und
das Geoidmodell fiir das Projekt. FAST Survey unterstitzt
eine Vielzahl von Koordinatensystemen. Um eines
auszuwahlen, klicken Sie auf Projektionsliste bearbeiten
und dann auf Vorab definierte hinzufiigen. Einige
Koordinatensysteme bendtigen ein Datumgitter (oder
Projektionsgitter), damit sie gewéhlt werden kdénnen.
Geoide kdnnen mit GNSS Solutions tbertragen werden.

6. Klicken Sie auf OK oben im Dialog, nachdem Sie alle
gewlinschten Parameter festgelegt haben.

31




yosinaqg

32

Einrichten einer Basis

Voraussetzung ist ein ProMark3 RTK, der, wie unter RTK-
Einrichtung auf Seite 11 beschrieben, als Basis eingerichtet
wurde. Wenn Sie die Stabmethode zum Initialisieren des
Rovers nutzen moéchten, missen Sie den Kinematikstab
zwischen Antenne und DreifuB anbringen.

A WN =

. Tippen Sie auf das Register Geréte.

. Tippen Sie auf die Schaltflache Instrument.

. Wahlen Sie ProMark3 Magellan Basis und tippen Sie auf OK.
. Tippen Sie auf Basis konfigurieren, geben Sie

Antennenhdhe und -typ sowie die Elevationsmaske an.
Wenn Sie Basisrohdaten aufzeichnen méchten, missen
Sie Datenaufzeichnung aktivieren, das
Aufzeichnungsintervall (in Sekunden) sowie das
Speichermedium fir die Daten (SD-Karte oder interner
Speicher) festlegen und eine Geratekennung eingeben.
Hinweis: Die Kennung wird als erster Teil von
Rohdatendateinamen verwendet.

. Tippen Sie zum Ubernehmen der Einstellungen auf OK.

FAST Survey fordert Sie dann auf, die Basisposition und
die Referenzstationskennung einzugeben.

. Nach der Basiskonfiguration fordert FAST Survey zum

Speichern der Basiseinstellungen als REF-Datei
(<Projektname.ref) auf. Der ProMark3 RTK arbeitet jetzt
bis zum Verlassen von FAST Survey als Basis.

Einrichten eines Rovers

Voraussetzung ist ein ProMark3 RTK, der, wie unter RTK-
Einrichtung auf Seite 11 beschrieben, als Rover eingerichtet
wurde.

A WN =

. Tippen Sie auf das Register Geréte.

. Tippen Sie auf die Schaltflache Instrument.

. Wahlen Sie ProMark3 Magellan Rover und tippen Sie auf OK.
. Tippen Sie auf Rovereinstellungen, geben Sie

Antennenhdhe und -typ sowie die Elevationsmaske an.
Geben Sie an, welcher Lésungstyp am Rover erwartet wird
(,,Float" oder , Fixed“).



Wenn Sie Roverrohdaten aufzeichnen méchten, missen
Sie Datenaufzeichnung aktivieren, das
Aufzeichnungsintervall (in Sekunden) sowie das
Speichermedium fir die Daten (SD-Karte oder interner
Speicher) festlegen und eine Geratekennung eingeben.
Hinweis: Die Kennung wird als erser Teil von
Rohdatendateinamen verwendet.

5. Tippen Sie zum Ubernehmen der Einstellungen und
AbschlieBen der Roverkonfiguration auf OK.

Initialisieren des Rovers

1. Tippen Sie auf dem Register Ausriistung auf die
Schaltflache RTK-Initialisierung.

2. Wahlen Sie die zu verwendende Initialisierungsmethode
(siehe Randspalte) und befolgen Sie die Anleitungen auf
dem Bildschirm.

ANMERKUNG: AuBerbei der On-The-Fly-Initialisierung
wird bei jeder Methode zuerst die Meldung , Antenne erst
bewegen, wenn die Position ,,fixed“ ist! angezeigt. Tippen Sie
auf OK, um diese Mitteilungsfenster zu schlieBen.

RTK-Initialisierung

On-the-Fly-Initialisierung

alisieren auf einem bekannten P

tatische On-the-Fly-Initialisierun|

Initialisierung mit Kinematikstab

&

3. Nach Wahl der Initialisierungsmethode schaltet FAST

MONITOR /SKYPLOT

Survey auf den Monitor/Skyplot-Bildschirm um. Hier

= e . . L
A sehen Sie den Fortschritt der Initialisierung (HRMS,
Resfsuert: 203254 0 VRMS, Status, Latenz usw.).
EI . Sobald eine Fixed-L&sung fiir die Position vorliegt, ertont
FDOP: 230 ein Signal. Mit BACK oben auf dem Bildschirm kénnen
HOOP: 130 . . . .
Toor: a0 Sie dann die Messung beginnen. Achten Sie aber darauf,
- dass die Initialisierung nicht verloren geht.
Latenz 2.0
[ RTK-Reset | Tirme: 132055.0

]

33



yosinaqg

34

Aufzeichnen von RTK-Punkten

1. Tippen Sie auf das Register Messen und dort auf Punkte
speichern. Der angezeigte Bildschirm dient zur
Punktaufnahme.

Die folgende Abbildung fasst die dort verfligbaren
Funktionen zusammen.

_ Punktposition mitteln Standardeinstellungen
Punkt mit __und aufzeichnen fir Punktaufzeichnung

Versatz aufzeichnen einrichten

PKTE\Q..ERN I MENU

Punkt mit @ @ C] —— Zugriff auf die
(Standardeinstellungen) @ FIXIERT 7 a0m Uberwachungsanzeige
Aktueller Status der —] Aktuele Posit y
Positionslgsun —[AKuuelle Fosition un
‘ l?>/ Richtung

Geben Sie den Punktnamen
und die Beschreibung in W&E_;\

diesen beiden Feldem ein. bl Jeea]] Jirles || Crfischer Anzeigebereich
Aktuelle Position un N:262580.048 E:300229.874 2:85.2640
telle Position und HRMS:0.015 VRMS:0.021 N GNSS-Antennenhdhe

hoi
Qualitatslf:r?sz;r::gﬁ @‘
\

MafRstabseinstellungen

Ansichtparameter

Wenn Sie also einen Punkt aufzeichnen méchten gehen
Sie wie folgt vor:

2. Geben Sie den Punktnamen und die Beschreibung in die

beiden entsprechenden Felder (siehe oben) ein.

. Tippen Sie auf die Schaltflache ,A“.

4. Geben Sie die Anzahl Messungen ein, die durchgefiihrt
werden missen, bevor FAST Survey eine gemittelte
Position fur diesen Punkt berechnen darf. Geben Sie zum
Beispiel ,,5 ein und tippen Sie auf OK.

Nun werden Meldungen zu den 5 geforderten Messungen
angezeigt. AnschlieBend zeigt FAST Survey die
gemittelten Koordinaten an.

5. Tippen Sie zum Ubernehmen auf OK. Die Meldung ,,Punkt
abgelegt” wird kurz angezeigt. Der Punkt und seine
Beschreibung erscheinen auf dem Bildschirm.

6. Wenn alle Punkte erfasst sind, kehren Sie mit MENU oben
rechts zum Men0 zuriick.

w



Auto-Speichern nach Intervall

Intervallyp

Startpunkinr.:

S —

Aufzeichnen von RTK-Punkten im
kontinuierlichen Modus

1. Wahlen Sie im Register Messen den Eintrag Auto nach
Intervall. Zwei verschiedene Modi sind verflighar: Zeit oder
Entfernung.

2. Fur die Entfernung missen Sie eine horizontale und
vertikale Schrittweite (in der eingestellten MaBeinheit) in
den Feldern X/Y und Z eingeben. Geben Sie fir Zeit das
Sekundenintervall ein.

3. Geben Sie einen Punktnamen fiir den ersten Punkt im
Feld Startpunktnr. ein. Das Feld wird nach jedem
aufgezeichneten Punkt erhoht. Der eingegebene
Punktname muss nicht mit einer Ziffer enden.

FAST Survey fugt beim Hochzahlen eine Ziffer zum
Feldinhalt hinzu.

4. Mit OK wechseln Sie zum grafischen Bildschirm (siehe

unten) und beginnen mit der Punktaufzeichnung.

AUTO-INTVL il |MENU)
S| X [C] [#
Manuelles — FrxaerT P47, 30m
Aufzeichnen der

Punktposition

T Unterbrechen/
[z Wiederaufnehmen der
Datenaufzeichnung
Punktname
wird automatisch ~ PReFE_|Beschr. | prizas |

erhoht M:262580.055 E:3059229.6877 £:85.2730
HRMS:0.014 VRMS:0.019 HSTR:0.01(

VIRV IRV IR

Mit S zeichnen Sie direkt eine Punktposition auf.

Mit X unterbrechen Sie die kontinuierliche
Datenaufzeichnung.

Auch bei unterbrochener Aufzeichnung kénnen Sie mit S
Punkte manuell aufzeichnen.

Tippen Sie erneut auf X (im Pausemodus ein Rechtspfeil),
um den kontinuierlichen Modus fortzusetzen.

Wenn Sie tiber MENU ins Hauptmenii zurlickkehren, wird
die kontinuierliche Aufzeichnung automatisch beendet.
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Abstecken von RTK-Punkten

1.

Name des abzusteckenden—jk -

Punktes

Koordinaten des

abzusteckenden Punktes__|

Tippen Sie auf das Register Messen und dort auf Punkte
abstecken. Der angezeigte Bildschirm dient zur
Punktabsteckung.

. Sie kénnen hier eingeben, welchen Punkt Sie abstecken

mochten. Geben Sie die Koordinaten entweder als
Hochwert, Rechtswert, Hohe ein oder wahlen Sie einen
Punkt in der Punktliste (siehe Datei > Punktliste). Sie
kdnnen Punkte auch grafisch durch Tippen auf dem
Bildschirm oder iber Azimut, Schrag- oder
Horizontalstrecke bestimmen.

Punkt absteckung Zugriff auf die Punktliste

Beispiel einer Punktliste
PURKE-Nr, - [=] [Z]j=—Zugriff auf die grafische
Quelle:  aktuelles Projekt Anzeige
|2ur Liste hinzu | |§us Liste wahl.|
Hochwert: 262580.0570 P Deta
Rechtswert: |309220.58734 [ Einstel. [[suchen| o« J[Schiissen
Hidhe: 85.2745 Point Mord Est
Beschreibung: FB175 ¥ FOOO4  262580.05 20922957
Punkt  Azimut: ¥ F5 262580.05 309229,67]
uber Schrag: 6
Richtng |, o ¥ F7 26258005 309229,67]




3. Sobald Sie einen Punkt gewahlt haben, kdnnen Sie mit OK
den grafischen Bildschirm zur einfachen Absteckung des
Punktes aufrufen:

Zuriick zum
Punktauswahlbildschirm

Standardeinstellungen fir
Punktaufzeichnung einrichten

5 __|ABST-PUNKTE [ IMEMNU
Néchster Punkt T iM%qugriffaufdie
Punktaufzeichnen . M m Uberwachungsanzeige
3l FIXIERT m_,

7 3

Absteckungsbildschirm |

Zugrif auf detailierte_|_| — Abzusteckender Punkt (Ziel)

Absteckfunktionen (siehe unten) ey~ Aktuelle Position und Richtung
5,28

PitfFe Jeeschr. o Jurfees |

N:262580.052 E:309229.874 7:85.2650
HRMS:0.014 VRMS:0.019
£:85.275

Aufirag 0.005

Norden 2.005 Westen 0.001

Detaillierter ‘

Absteckungsbildschirm

| crapHik | REF JkarTE] mEMU

ABSTECKUNGSPKT.: 1H0); [2,35

NORTH =)
Abzusteckender Punkt —] PeT

BESCHR.:
EUT 0.001
" ) Auswahl der anzuzeigenden
Aktuelle Position und Richtung —— [EsrEr] Einwei d
105 I inweisungsdaten
FIXIERT 7
ABSTN/S.OM = Auswahl der fiir den Punkt
Hoch 0,303 . .
Rechts 0.002 anzuzeigenden Daten:
== OoiE Koordinaten oder

M :I2625EID.DS25 E 1I3D9229. a705 Z 82 IV Q ualitatsdaten

Der Zielradius wird automatisch mit der Entfernung zum
Punkt geandert.
Wenn Sie sich dem Punkt nahern, werden Markierungen
in den vier Zielecken angezeigt (siehe Abbildung unten
links). So wissen Sie, dass Sie fast am Ziel angekommen
sind. Nun kénnen Sie den Punkt vermarken und
aufnehmen.

4. Tippen Sie auf Sichern, um die Zielposition per Messung
ZuU bestimmen.
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Die Anzahl der Messungen hangt vom bereits frither
eingegebenen Wert im Register Datei, Ablesung
konfigurieren ab. Sobald die Position bestimmt ist, zeigt
FAST Survey das Ergebnis der Berechnung zur Prifung an

(siehe unten rechts).

. Tippen Sie auf OK, wenn Sie mit dem Ergebnis zufrieden

sind. FAST Survey speichert die Ergebnisse und kehrt zum
Absteckungsbildschirm zurlick.

| GrepHK | reF JkarTE| mEnD

ABSTECKUNGSPKT. : 1H(: [2.35

Ll PKT|F2
BESCHR.:
ETKFG FB17S

1:0.5 MO SKY

FIXIERT 7

ABST-N/S,00M -

Hoch 0.003

Rechts 0.004

TIEF: 0.001

M:262580.0523 E:309220,8755 2185 «

Ergebnisse mitteln

10 Gultige Werte von 10 Ablesungen
Hw-Min: 262580.0506  Max:
262580.0543

Ri-Min: 3092298679 Max:
309220.8744

Hohenmin: 83,2720 IMax; 85,2860
HWw-it: 262580.0523  Std.-abw.:
0.0017

RAW-MIE D 309229.8711  Std.-abw.:
0.0021

Hihenmit.: 85.2776 Std.-Abw.:
0.0043




6. Post-Processing-Vermessung

Hinweise zu Vermessungstechniken
Statisch

Typischer Einsatzzweck: Einmessen eines neuen
Kontrollpunktes (Passpunktes)

A Basis Rover

Achten Sie darauf, dass Bendtigte
die Basis an einem Punkt Ausristung:
aufgestellt ist, an dem Feldaufbau
moglichst freie Rundum-
und Himmelssicht besteht.

Ba5|sI|n|e
Vermeiden Sie, sofern Bekannter Punkt Entfernung Messpunkt
mdglich, die Nahe von
Bé&umen, Gebguden und Zeiteinteilung
anderen hohen
Hindernissen. An der Basis erfasste Daten:

Eine freie Himmelssicht | |

stellt sicher, dass die Basis Am Messpunkt erfasste Daten:

Daten von mdglichst allen
sichtbaren Satelliten ‘ Beobachtungsdauer

erfassen kann — ein

Grundbaustein fiir

erfolgreiche, genaue und
schnelle Vermessungen.

Wichtigste Hinweise:

1. Zwei Gerate erforderlich: Gerat 1 (die Basis) wird auf einer bekannten
Position betrieben, Gerét 2 (der Rover, die Mobileinheit) auf dem zu
messenden Punkt. Es kénnen gleichzeitig Daten mit mehreren
Rovern erfasst werden.

2. Der ungeféhre Abstand zwischen den beiden Geréten (die Basislinie)
muss bekannt sein.

3. Daten miissen an beiden Geraten gleichzeitig aufgezeichnet werden.
Verwenden Sie an beiden Geréten dasselbe
Aufzeichnungsintervall.

4. Die Beobachtungszeit wird durch das zuletzt aufgestellte (Anfang)
und das zuerst abgeschaltete (Ende) Gerét bestimmt. Sie sollten die
Basis zuerst einschalten und als letztes ausschalten.

5. Die erforderliche Beobachtungsdauer richtet sich in erster Linie nach
dem Abstand zwischen den beiden Geréten (und den
Empfangsbedingungen). Am Rover wird die ungefahr benétigte
Beobachtungsdauer ermittelt.

Wenn der angezeigte Beob.-Bereich groRer oder gleich der
Basislinienldnge ist, konnen Sie die Datenerfassung beenden.
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,Stop & Go*

Typischer Einsatzzweck: Aufnehmen mehrerer Punkte in
einem relativ kleinen Gebiet

Basis
Ausrlistung

Achten Sie darauf, dass
die Basis an einem Punkt
aufgestellt ist, an dem
moglichst freie Rundum-
und Himmelssicht besteht.

Bekannter Punkt
Vermeiden Sie, sofern

mdglich, die Néhe von Verfahren im Feld 0001

B&umen, Gebduden und ) 5 0002

anderen hohen Basis - % ~_Rover
Hindernissen. > Startpunkt
S\ehe%ewte 42 (;(103
Eine freie Himmelssicht
stellt sicher, dass die Basis 0004 N
Daten von moglichst allen 0007 0005 0005
sichtbaren Satelliten X %X

erfassen kann - ein
Grundbaustein fir —
erfolgreiche und genaue Zeiteinteilung

Vermessungen. An der Basis erfasste Daten:

5 Minuten mit Initialisierungsstab
’ : Aufstellung: in der Regel 15 Sek.
Am Rover gesammelte Daten: ﬂi‘j\il{ -

it 0001 0002 0003 0004 0005 0006 0007

Wichtigste Hinweise:

1. Zwei Geréte erforderlich: Gerét 1 (die Basis) wird stationar betrieben,
Gerét 2 (der Rover, die Mobileinheit) nacheinander auf den zu
messenden Punkten aufgestellt. Es konnen gleichzeitig Daten mit
mehreren Rovern erfasst werden.

2. Die Vermessung beginnt mit einer Initialisierungsphase
(siehe Seite 42).

3. Nachdem die Initialisierung abgeschlossen ist, miissen Sie
sorgféltig darauf achten, die GNSS-Antenne des Rovers wahrend

A der Vermessung nicht abzudecken. Wenn das Satellitensignal
verloren geht, miissen Sie die Initialisierung wiederholen.

4. Daten milssen an beiden Geréten gleichzeitig aufgezeichnet werden.
Sie sollten die Basis zuerst einschalten und als letztes ausschalten.
Verwenden Sie an beiden Geréten dasselbe
Aufzeichnungsintervall. Der Rover erfasst wahrend der Vermessung
fortlaufend Daten.

5. Benutzerdefinierte Beobachtungsdauer auf jedem zu messenden
Punkt. Vorgaben: 5 Minuten auf dem Initialisierungspunkt, 15 Sekunden
auf Messpunkten. Ein Countdown zeigt an, wann der ndchste Punkt
angesteuert werden kann.
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Kinematisch

Typischer Einsatzzweck: Aufnehmen von Bahnen (Spuren,
Trajektorien).

AN

Achten Sie darauf, dass
die Basis an einem Punkt
aufgestellt ist, an dem
maoglichst freie Rundum-
und Himmelssicht besteht.

Vermeiden Sie, sofern
mdglich, die Nahe von
Béumen, Gebduden und
anderen hohen
Hindernissen.

Eine freie Himmelssicht
stellt sicher, dass die Basis
Daten von méglichst allen
sichtbaren Satelliten
erfassen kann - ein
Grundbaustein fiir
erfolgreiche und genaue
Vermessungen.

Basis

Ausrlistung
Bekannter Punkt

Verfahren im Feld prK 2
erranren im re PTK Rover

Basis X

¢ Startpunkt

oy Siehe Seite 42 Pause

PTK
FWS

Zeiteinteilung

An der Basis erfasste Daten:

.5 Minuten mit Initialisierungsstab
\

e

Am Rover gesammelte Daten:

—
01... 0015...

Wichtigste Hinweise:

A

1. Zwei Gerate erforderlich: Gerdt 1 (die Basis) wird stationdr betrieben,
Gerét 2 (der Rover, die Mobileinheit) entlang der zu messenden
Bahn bewegt. Es kdnnen gleichzeitig Daten mit mehreren Rovern
erfasst werden.

2. Die Vermessung beginnt mit einer Initialisierungsphase
(siehe Seite 42).

3. Nachdem die Initialisierung abgeschlossen ist, mussen Sie
sorgféltig darauf achten, die GNSS-Antenne des Rovers wahrend
der Vermessung nicht abzudecken. Wenn das Satellitensignal
verloren geht, missen Sie die Initialisierung wiederholen.

4. Daten missen an beiden Geraten gleichzeitig aufgezeichnet
werden. Sie sollten die Basis zuerst einschalten und als letztes
ausschalten. Verwenden Sie an beiden Geraten dasselbe
Aufzeichnungsintervall. Der Rover erfasst wahrend der
Vermessung fortlaufend Daten.

5.  Die Punktnummer wird automatisch im vorgegebenen
Aufzeichnungsintervall erhdht, wahrend der Rover entlang der Bahn
bewegt wird.
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Die Initialisierungsphase
ist erforderlich, damit in
kinematischen Messungen
(egal ob fortlaufend oder
Stop-and-go)
zentimetergenaue
Positionen in der
Auswertung (Post-
processing) erzielt werden
kénnen.

Uber die Methode eines
bekannten Punktes kénnen
Sie Messungen mit sehr
langen Basislinien
durchfiihren.

Im Gegensatz dazu
beginnt bei der von uns
empfohlenen Methode

, Stab“ die Vermessung
direkt an der Basis.
Dabei diirfen die aufzu-
nehmenden Punkte nicht
zu weit von der Basis
entfernt sein.

Die Methode ,,<Keine>*
verwendet einen
beliebigen Punkt fiir den
Messbeginn. Sie sollten
die Entfernung vom
Messgebiet zur Basis in
etwa kennen, damit Sie
die Dauer der
Datenerfassung
abschéatzen kénnen

(im Normalfall 15 bis
30 Minuten).
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Initialisierungsmethoden

Drei mogliche Methoden, von der schnellsten zur
langsamsten:

e Bekannt: Initialisierung auf einem bekannten Punkt

Initialisierung nach Basis =7' Rover
15 Sekunden =
abgeschlossen Kw\;
Der Initialisierungspunkt W\,J‘/

kann sich mehrere Kilometer |
von der Basis entfernt || |
befinden. Bekannter /1 | J\ |

Punkt Diesery; t-L) Die Position des
ekturls?genaubekan /1IN Initialisierungspunkt
nt.

es ist bekannt.

1. Se miissen die Punktnummer des bekannten Punktes kennen. Der Punkt kann
in einem friheren Projekt erfasst oder aus der Birosoftware iibernommen
worden sein.

2 Die GNSS-Antenne muss etwa 15 Sekunden ruhig tiber dem bekannten Punkt
aufgestellt werden.

3. Ein Countdown zeigt an, wann die Initialisierung abgeschlossen ist.

e Basis: Mit Initialisierungsstab an der Basis

Initialisierun ialisi
9 1 Imtlalls@ﬂgg.... 2 Setzen Sie die Antenne nach
dauert asls dem Countdown auf den
i Prismenstab.
5 Minuten #1[] Rover

Initialisierungspunkt
ist 20 cm von der
Basis entfernt.

/1 Bekannter Punkt

1. Sie konnen die Punktnummer fur den Startpunkt der Mobilstation frei vergeben.

2. Die GNSS-Antenne muss etwa 5 Minuten ruhig auf dem Initialisierungsstab
montiert werden.

3. Ein Countdown zeigt an, wann die Initialisierung abgeschlossen ist.

4., Achten Sie beim Umsetzen der Antenne vom Initialisierungsstab auf den
Prismenstab darauf, dass die Antenne nicht verdeckt wird. Beginnen Sie
dann das Projekt.

e <Keine>: OTF-Initialisierung (Initialisierung bei Erfassung)

Kein Initialisierungspunkt | Basis CT Rover
T

1A

|
Bekannter Punkt /1 \ ‘\\

{
h Dié Koordinaten des
D Rover-Startpunktes

sind unbekannt.

1. Sie kdnnen die Punktnummer fiir den Startpunkt der Mobilstation frei vergeben.
2. Das Ende der Initialisierung wird nicht durch einen Countdown angezeigt.



Durchfiihren einer statischen Messung
Aufbau

Die Aufbauanleitung ist fiir Basis und Rover identisch.
Bauen Sie zuerst die Basis auf und starten Sie diese.

In beiden Fallen sollte der Standort die bestmdéglichen GPS-
Empfangsbedingungen bieten. Die Antenne sollte rundum
freie Himmelssicht haben. Es sollten sich keine (oder
moglichst keine) Hindernisse in der Nahe befinden.

Es wird der typische 1. Ba'uen Sig Stgtiv und DreifuB [Jber.dem Pur.1kt auf.
Aufbau mit einem Stativ 2. Bringen Sie die Verldngerung und einen DreifuBadapter an
o beschrieben. der GNSS-Antenne an.

Sie Konnen auch ein Stafiv 3 Setzen Sie die GNSS-Antenne auf das Stativ.

. Verwenden Sie die Halteklammer fiir den ProMark3.
. Befestigen Sie die Halteklammer mit dem ProMark3
am Stativ.

6. Verbinden Sie das Kabel der GNSS-Antenne mit dem
Gerat.

7. Messen und speichern Sie die Instrumentenh&he (HI)
der GNSS-Antenne.

o bW

7.\

Vertikal Schrage
| Hohe

g
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Einrichten der statischen Vermessung

Wir gehen davon aus, dass Sie bereits die Anleitungen in
Kapitel 2. Vorbereiten fiir die erstmalige Verwendung auf
Seite 4 befolgt haben. Befolgen Sie die folgenden
Anleitungen fir Basis und Rover.

1. Schalten Sie den Empfanger durch Driicken der roten

Taste d) ein.

. Tippen Sie doppelt auf das Symbol Surveying.

3. Dricken Sie am ProMark3 RTK MENU und tippen Sie
nacheinander auf Empfdngermodus und auf Postprocessing.

4. Driicken Sie NAV, bis der Satellitenstatusbildschirm (siehe
Abbildung) angezeigt wird. Warten Sie, bis mindestens
vier Satelliten empfangen werden.

5. Driicken Sie, sobald genligend Satelliten empfangen
werden, die Taste LOG. Der Bildschirm MeReinstellungen
erscheint.

MeReinstellungen B
Verm

Purist-Mr.

N

M| ontrollpunkt

e

6. Geben Sie die folgenden Parameter ein:
e Punkt-Nr.: 4 Zeichen.
e \erm.Modus: Statisch.
e Beschreibung: Optionale Beschreibung des Punktes
(20 Zeichen)
e Antennenhohe: Vom Referenzpunkt.



e FEinheit: Einheit fir Antennenhdhe (Meter, Fu3 (US)
oder FuB (International)

¢ Hohentyp: Schrég oder Vertikal

Vertikal e Messzeit: Zeit in Sekunden zwischen aufeinander
folgenden GPS-Datenerfassungen. Verwenden Sie an
Basis und Rover unbedingt dasselbe
Aufzeichnungsintervall.

e Kontrollkastchen Kontrollpunkt: Aktivieren Sie dieses

Kontrollkastchen, um spater den Punkt mit dieser
Punktnummer als Kontrollpunkt verwenden zu kénnen.

Datenerfassung

7. Tippen Sie auf die Schaltflache Log am unteren Rand des
Bildschirms.
Der Bildschirm Statische Messung erscheint und zeigt
wahrend der Erfassung Informationen zum Status der
Vermessung an.

Statische Messung

Punkt-Nr. Dateiname
0125 R4469B05.291

Beob.-Bereich Zeit bisher
¥ Sats PDOP

Spannung Freier Speich.

L] arte

Fertig

Die angezeigten Informationen helfen lhnen zu
bestimmen, wann genligend Daten aufgezeichnet wurden.
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AN

Achten Sie darauf, dass
die Roverantenne wéhrend!
der gesamten Messung
mdglichst freie
Himmelssicht hat.

Die Zahl im Feld # Sats
(Anzahl der Satelliten)
sollte immer gréBer als 4
und der PDOP-Wert immer
kleiner als 4 sein.

Der Wert Beob.-Bereich
entspricht dem Wert
Beob.-Dauer am ProMark2.
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8. Beachten Sie folgende Daten am Rover:

e Beob.-Bereich: Maximale Basislinienlange, die mit in
der Auswertung (Postprocessing) mit den bisher
gesammelten Daten genau berechnet werden kann. Je
mehr Daten Sie sammeln, desto langer ist die
mogliche Basislinie.

e Zeit bisher: Verstrichene Zeit seit Beginn der
Datenerfassung.

e #Sats: Anzahl empfangener Satelliten

e PDOP: Aktueller PDOP-Wert

9. Wenn gemal dem Wert Beob.-Bereich am Rover geniigend
Daten erfasst wurden, tippen Sie auf Fertig unten auf dem
Bildschirm oder driicken Sie ENTER.

10.Befolgen Sie die genannten Schritte fiir alle weiteren

Punkte, um die Vermessung abzuschlieBen. Wenn alle

Daten erfasst sind, tbertragen Sie die Daten von den

ProMark3-Empfangern wie in Ubertragen von Rohdaten

auf Seite 62 beschrieben im Buro auf den PC. Die Daten

kdnnen nun mit GNSS Solutions ausgewertet werden.

Durchfiihren einer Stop-and-go-Messung

Dieses Kapitel beschreibt eine typische Stop-and-go-
Messung, bei der die Initialisierung mit dem
Initialisierungsstab ausgefihrt wird. (Diese
Initialisierungsmethode wird von Magellan empfohlen.)
Wir gehen davon aus, dass Sie bereits die Anleitungen in
Kapitel 2. Vorbereiten fiir die erstmalige Verwendung auf
Seite 4 befolgt haben.



— Aufbauen und Einrichten der Basis

Die Basis wird wie fiir eine statische Messung aufgebaut
und eingerichtet (siehe Seite 43). Der einzige Unterschied
besteht darin, dass der Initialisierungsstab an der Basis
verwendet wird.

Die Basisantenne sollte zentriert und horizontiert Gber dem
- bekannten Punkt stehen. Damit Sie den Initialisierungsstab
Vorbereiten der  DENUTZEN KBNNen, mussen Sie ihn wie abgebildet in den

kinematischen ~ Aufbau integrieren.
Initialisierung an der
Basis mit dem

Initialisierungsstab Aufbauen des Rovers

Bringen Sie das Gerat auf dem Prismenstab an:
1. Befestigen Sie die Halteklammer am Stab.
2. Verwenden Sie die Halteklammer fir den
ProMark3.
3. Verbinden Sie das Kabel der GNSS-Antenne =
mit dem Geréat.
4. Befestigen Sie die GNSS-Antenne am Ende
des Initialisierungsstabes an der Basis.
5. Verbinden Sie das andere Ende des
Antennenkabels mit der Roverantenne. 2
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Einrichten einer Stop-and-go-Messung am Rover
1. Schalten Sie den Empfanger durch Driicken der roten

Taste (IJ ein.

. Tippen Sie doppelt auf das Symbol Surveying.

3. Driicken Sie am ProMark3 RTK MENU und tippen Sie
nacheinander auf Empfdngermodus und auf Postprocessing.

4. Driicken Sie NAV, bis der Satellitenstatusbildschirm (siehe
Abbildung) angezeigt wird. Warten Sie, bis mindestens
vier Satelliten empfangen werden.

5. Driicken Sie, sobald genligend Satelliten empfangen
werden, die Taste LOG. Der Bildschirm MeReinstellungen
erscheint.

6. Geben Sie die folgenden Parameter ein:

e Punkt-Nr.: 4 Zeichen.

e Verm.Modus: Stop-and-go.

e Beschreibung: Optionale Beschreibung des Punktes
(20 Zeichen)

e Antennenhohe: Abstand von der Roverantenne auf dem
Stab zum Boden

¢ Einheit: Einheit fir Antennenhdhe (Meter, FuB (US)
oder FuB (International))

e Hohentyp: Schrag oder Vertikal

e Messzeit: Zeit in Sekunden zwischen aufeinander
folgenden GPS-Datenerfassungen. Verwenden Sie an
Basis und Rover unbedingt dasselbe
Aufzeichnungsintervall.

e |nitialisieren: Basis.

e Beobacht.zeit (sek): Beobachtungsdauer auf
Initialisierungsstab fiir Roverantenne (Vorgabe:
300 Sekunden)

N

MeReinstellungen [x]
Punkt-nr. 5
Stop-and-golf

Punk i

STS00
Antennenhdhe Enheit

(1432 [eter 8]

Hahentyn
Vertikal [5f|18ek ]

Initial Beohacht zeit (sek)
Basis -]

—




Initialisierungsphase

7. Tippen Sie auf die Schaltflache Log am unteren Rand des
Bildschirms.

Punkt-Nr. Dateiname Ein Bildschirm zeigt den Countdown der

| 0023 JRa46ac06 201 Initialisierungsphase an (siehe Abbildung). Das Feld

B ~ e Verbleibend z&hlt vom eingestellten Wert im Feld

e omor . Beobacht.zeit (sek) (Bildschirm MeReinstellungen) riickwarts.
Am Ende des Countdowns zeigt das Feld Verbleibend den

Wert ,,00:00:00".

8. Setzen Sie die Roverantenne vom Initialisierungsstab auf
den Prismenstab um (siehe Abbildung unten). Achten Sie
dabei darauf, die Roverantenne nicht zu verdecken, da Sie
ansonsten die Initialisierung wiederholen mussen.

Spannung Freier Speich.

Initialisierungscountdown
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Datenerfassung

9. Gehen Sie zum ersten aufzunehmenden Punkt. Achten
Sie darauf, die Antenne nicht zu verdecken, da dies zu
einem Signalverlust flihren kénnte.

10.Driicken Sie die LOG-Taste (tippen Sie NICHT auf die
Schaltflache Log). Der Bildschirm ,MeBeinstellungen*
wird angezeigt. Dort kdnnen Sie folgende Parameter
festlegen:

e Punkt-Nr. und Punkt-Beschreib.: Andern Sie bei Bedarf
diese beiden Felder.

e Antennenhdhe: Neue Héhe der Roverantenne auf dem
Prismenstab

e |nitialisieren: Achten Sie darauf, dass <Keine> gewahl|t
ist.

e Beobacht.zeit: Geben Sie die Beobachtungsdauer
fir jeden aufzunehmenden Punkt ein (im Normalfall
15 Sekunden).

11.Halten Sie den Prismenstab ruhig iber dem Punkt und
tippen Sie auf die Schaltflache Log. Der Empfanger zeigt
den unten links abgebildeten Bildschirm an.

12.Warten Sie, bis im Feld Verbleibend ,,00:00:00“ steht.

Der Empfénger zeigt nun den unten rechts abgebildeten

A Bildschirm an.

Achten Sie darauf, dass Stop-and-Go-Messung Stop-and-Go-Messung

die Roverantenne wéhrend )
der gesamten Messung Punkt-Nr. Dateiname
thmﬁlrfl;:/f/;aéégle Beob.-Bereich Verbleibend
(Anzahl der Satelliten) _
sollte immer gréBer als 4 # Sats PDOP
und der PDOP-Wert immer
kleiner als 4 sein.

Punkt-Nr. Dateiname

| 0025 |R4469E05.291

Beob.-Bereich Verbleibend

Spannung Freier Speich.

Das Feld Beob.-Bereich ist
fiir Stop-and-Go-
Messungen unwichtig und
daher leer.

= arte
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Der Inhalt des Feldes Punkt-Nr. wird nach jeder statischen

0oL Punktbeobachtung um 1 erhéht (Reihenfolge: O bis 9,
XS Rover dann A bis Z, dann wiederum O ... usw.). Sie kénnen die
0003 Punkt-Nr. zwischen zwei Messungen durch Driicken der
X Taste LOG (nicht durch Tippen auf Log) und Bearbeiten
0004 o des Wertes im Feld Punkt-Nr. &ndern.
0007 0006 0005 13.Gehen Sie zum nachsten Punkt und wiederholen Sie die
X beiden genannten Schritte, bis alle Punkte beobachtet

Kreuze zeigen an, wo
statische Beobachtungen wqrden_ . .
stattgefunden haben,  14.Tippen Sie auf Fertig, nachdem der letzte Punkt gemessen

ist. Damit ist die Datenerfassung beendet.

Durchfiihren einer kinematischen Messung

Dieses Kapitel beschreibt eine typische kinematische
Messung, bei der die Initialisierung auf einem bekannten
Punkt erfolgt (die schnellste Methode).

Aufbauen und Einrichten der Basis

Die Basis wird wie fiir eine statische Messung aufgebaut und
eingerichtet (siehe Seite 43).

Aufbauen des Rovers

Bringen Sie das Gerat auf dem Prismenstab an: T~
1. Befestigen Sie die GNSS-Antenne auf dem /k &
Prismenstab. 4.
2. Befestigen Sie die Halteklammer am Stab |
3. Verwenden Sie die Halteklammer fiir den
ProMark3. ‘
2 4. Verbinden Sie die GNSS-Antenne und des
Gerat Gber das mitgelieferte Kabel. \
5. Messen Sie die Antennenhdhe.
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Einrichten einer kinematischen Messung am Rover

Wir gehen davon aus, dass Sie bereits die Anleitungen in
Kapitel 2. Vorbereiten flir die erstmalige Verwendung auf
Seite 4 befolgt haben.

1. Schalten Sie den Empfanger durch Driicken der roten

Taste d) ein.

2. Tippen Sie doppelt auf das Symbol Surveying.

3. Driicken Sie am ProMark3 RTK MENU und tippen Sie
nacheinander auf Empfangermodus und auf Postprocessing.

4. Dricken Sie NAV, bis der Satellitenstatusbildschirm (siehe
Abbildung) angezeigt wird. Warten Sie, bis mindestens
vier Satelliten empfangen werden.

5. Driicken Sie, sobald genligend Satelliten empfangen
werden, die Taste LOG. Der Bildschirm MefBeinstellungen
erscheint.

6. Geben Sie die folgenden Parameter ein:

e \erm.Modus: Kinematisch.

e Antennenhdhe: Abstand von der Roverantenne auf dem
Stab zum Boden

¢ Einheit: Einheit fir Antennenhdhe (Meter, FuB (US)
oder FuB (International)

e Hohentyp: Schrag oder Vertikal

e Messzeit: Zeit in Sekunden zwischen aufeinander
folgenden GPS-Datenerfassungen. Verwenden Sie an
Basis und Rover unbedingt dasselbe
Aufzeichnungsintervall.

e |nitialisieren: Bekannt. Nach dem Auswahlen dieser
Option missen Sie die Punktnummer des
Kontrollpunktes eingeben, auf dem die Initialisierung
stattfindet.



Nach dem Auswahlen eines Punktes aus der Liste
(siehe Abbildungen unten), werden Punkt-Nr. und
Punkt-Beschreib. (ibernommen.

MeReinstellungen ]
(]
unkt-fr. i I5
s orzs — [iinematisch B
LNk eh

4365
fal
FLEL

Antennenhohe Einheit

Meter 5]
t

Hl1sek H
é;kannt |—E“L

et

e Beobacht.zeit (sek): Beobachtungsdauer auf bekanntem
Punkt (Vorgabe: 15 Sekunden)

Initialisierungsphase
7. Tippen Sie auf die Schaltflache Log am unteren Rand des

Bildschirms.

Punkt-Nr. Dateiname Ein Bildschirm zeigt den Countdown der

I Initialisierungsphase an (siehe Abbildung). Das Feld

E°°b"5m'°'~v°',b:e':’ = Verbleibend zahlt vom eingestellten Wert im Feld

v~ — Beobacht.zeit (sek) (Bildschirm MeReinstellungen) rickwarts.
1.7 Am Ende des Countdowns wird das Feld Verbleibend durch

das Feld Zeit bisher mit dem Wert ,,00:00:00" ersetzt.

Spannung Freier Speich.

Datenerfassung

8. Gehen Sie zum Startpunkt der aufzunehmenden Bahn.
Achten Sie darauf, die Antenne nicht zu verdecken, da
dies zu einem Signalverlust fiithren kénnte.

Initialisierungscountdown
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AN

Achten Sie darauf, dass
die Roverantenne wéhrend
der gesamten Messung
moglichst freie
Himmelssicht hat.

Die Zahl im Feld # Sats
(Anzahl der Satelliten)
sollte immer gréBer als 4
und der PDOP-Wert immer|
kleiner als 4 sein.

Das Feld Beob.-Bereich ist
fir kinematische
Messungen unwichtig und
daher leer.

PTK 0001...

Pause

PTK
?é 0015...

Dicke Linien zeigen
vermessene Bahnen an.
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9. Tippen Sie auf die Schaltflache Log und bewegen Sie sich
entlang der Bahn. Der Bildschirm sieht dann so aus:

Kinemat. Messung

Punkt-Nr. Dateiname

m R4469F05.291

Beob.-Bereich Zeit bisher

T ovanor

PDOP
1.7

Spannung Freier Speich.

= arte
Wahrend Sie der Bahn folgen, wird der Inhalt des Feldes
Punkt-Nr. im gewéhlten Aufzeichnungsintervall um 1
erhdht (Reihenfolge: O bis 9, dann A bis Z, dann
wiederum O ... usw.).
Verwenden Sie die Schaltflachen am Ende des
Bildschirms fir folgende Optionen:
e Pause: Tippen Sie auf diese Schaltflache,
wenn Sie das Ende der Bahn erreicht haben.
Die Schaltflachenbeschriftung wird in ,,Log" geandert.
Tippen Sie auf Log, wenn Sie den Startpunkt einer
neuen Trajektorie erreicht haben. Achten Sie darauf,
die Antenne zwischen zwei Bahnen nicht abzudecken.
e Fertig: Beendet die kinematische Messung.
Die Datendatei wird geschlossen und der zuletzt
gewahlte Navigationsbildschirm wird angezeigt.

(Nach Wahl von Fertig befindet sich der Empfanger
weiterhin im Vermessungsmodus.)

Beenden der Vermessungsfunktion

Driicken Sie die MENU-Taste und tippen Sie auf Exit
(Beenden). Sie gelangen zuriick zum ProMark3-Arbeitsbereich.



7. Mobile Kartierung

Dieser Abschnitt stellt die mobile Kartierung in ihrer
einfachsten Form - d. h. mit der internen Antenne des
ProMark3 und ohne differenziellen Modus - vor.

Mit einem ProMark3 RTK und einer externen Antenne kénnen
Sie die mobile Kartierung auch im RTK-Modus fiir
Vermessungsgenauigkeiten verwenden.

Wenn Sie wissen, wie man RTK-Messungen mit dem
ProMark3 RTK durchfihrt (siehe RTK-Einrichtung auf
Seite 11), kdnnen Sie RTK auch fiir mobile
Kartierungsaufgaben einsetzen. Allerdings wird der aktuelle
Positionsstatus (,,Float", , Fixed“ usw.) nur auf dem
Positionbildschirm angezeigt (siehe Seite 70).

Vorbereitende Schritte

Wir gehen davon aus, dass Sie bereits die Anleitungen in
Kapitel 2. Vorbereiten fiir die erstmalige Verwendung auf
Seite 4 befolgt haben.

N 3D
{ \ 1. Schalten Sie den Empféanger durch Drlcken der roten
[0S

e = o Taste(b ein.
\mj 2. Tippen Sie doppelt auf das Symbol Mobile Mapping.
5 3. Driicken Sie NAV, bis der Satellitenstatusbildschirm (siehe
m Abbildung) angezeigt wird. Warten Sie, bis mindestens
I vier Satelliten empfangen werden. Die beste Genauigkeit
968089167 erzielen Sie, wenn Sie den Empféanger im Winkel von 45°
‘Spﬁ""'-'ng [ ‘ von der Horizontalen und nicht zu dicht am Kérper halten.

Bildschirm Satellitenstatus

45°
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Protokollieren neuer GPS/GIS-Daten

1. Erstellen eines Projektes und Auswéhlen einer

Featurebibliothek

- Dricken Sie die Taste LOG.

- Tippen Sie auf Neues Proj. anl.

- Geben Sie den Projektnamen ein und driicken ENTER.

- Tippen Sie auf die Featurebibliothek
»TUTORIAL.MMF* (oder eine andere).

- Tippen Sie auf den Projektmodus , Echtzeit”
(oder einen anderen bendtigten Modus).

Proj.-Name

Eingeben eines
Projektnamens . . .
2. Protokollieren und Beschreiben eines Punktfeatures

- Markieren Sie das Feature , Lichtmast* (wenn Sie in
der Nahe einer StraBenbeleuchtung stehen) und
tippen Sie auf die Schaltflache Log. Damit wird das

Str Light Protokollieren von Features gestartet. Ein Signal
Y = ertént, wenn der ProMark3 Daten aufzeichnet.
Closest Ad Unknown . . . . .
-( Jetzt wird der Protokollbildschirm angezeigt, wo Sie
= die Liste der Attribute fiir dieses Merkmal sehen
kénnen. Sie kommen jetzt in die ,,Beschreibungs*-
Phase des Features
Anzgeaty EEDR - Tippen Sie auf das erste Attribut (,,Zustand”) und
9o ] 18 | dann auf den gewlinschten Attributwert flr das
Protokollbildschirm aufgenommene Merkmal (Feature), beispielsweise
,Gut”. Damit kommen Sie zuriick zum
Der Protokollbildschirm : .
zeigt ebenfalls die Zeit an, PrOtOkOlllI?IldSChlrm. . .
die vergangen ist, seitdem - Wahlen Sie das nachste Attribut auf der Liste hervor
Sie an diesem und wiederholen Sie den letzten Schritt. Wiederholen
Punktfeature mit dem . . . . . . .
Protokollieren begonnen Sie diesen Schritt, bis alle Attribute richtig
haben, die Anzahl der beschrieben sind.

Satelliten, die derzeit - -
Empi;éeﬁnwe,’seneﬁ’d Das , Beschreiben* des Features dauert nur ein paar

der aktuelle PDOP-Wert. Sekunden. Bis Sie mit dem Beschreiben des Features
fertig sind, wurde die GPS-Position des Features
wahrscheinlich in dem Projekt gespeichert. Sie kénnen
auch langer auf dem Feature bleiben, um den
Empfénger mehrere Positionen bestimmen zu lassen.
Dadurch bekommen Sie eine noch genauere Position
fur das Feature, da der ProMark3 den Mittelwert aller
GPS-Positionen bestimmt, die er fir das Feature
berechnet hat.
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- Um die Aufzeichnung zu beenden, tippen Sie auf
Fertig. Damit kommen Sie zurlick zu dem Bildschirm
mit der Featureliste

- Gehen Sie zum nachsten Feature und wiederholen Sie
die obigen Anweisungen, um dieses Feature zu
protokollieren.

3. Protokollieren und Beschreiben eines Linienmerkmals
Im Grunde verwenden Sie dasselbe Verfahren wie beim
Protokollieren eines Punktfeatures (siehe 2. oben). Es gibt
jedoch zwei Unterschiede, wenn Sie ein Linienfeature
protokollieren:

- Sie missen ein Protokollintervall bestimmen, wenn
Sie mit dem Protokollieren des Features beginnen
- Und dann missen Sie vom Anfang bis zum Ende des
Linienmerkmal gehen, bevor Sie das Protokollieren
beenden.
Diese Unterschiede werden unten erklart.
. Nachdem Sie das Linienmerkmal ,,StraBe* in der
BevseFoa Featureliste gewahlt und auf die Schaltflache Protokoll

Abst

Featirenesten getippt haben, beginnt der ProMark3 mit der
ifiﬁﬁ?ﬁiﬂﬂ I Aufzeichnung von GPS-Positionen ab der aktuellen
Position. Das Standardaufzeichnungsintervall betragt 5
Ll Sekunden. So andern Sie das Intervall:
- Tippen Sie auf Optionen und markieren Sie Aufz.-
A“S‘”fih'e" der Option Intervall. Es werden dann zwei Optionen angeboten:
rotokollintervall
Nach Zeit: Wahlen Sie diese Option, wenn Sie méchten,
in regelmaBigen Zeitabstanden eine neue GPS-
Position protokollieren, unabhangig von der
Entfernung, die seit der letzten protokollierten Position
zurlickgelegt wurde. Wahlen Sie fiir diese Option auch
das gewiinschte Zeitintervall. Damit kommen Sie
zurlick zum Protokollbildschirm, wo Sie die Liste der
zu dem Merkmal gehérigen Attribute sehen kénnen.
Nach Entfernung: Wahlen Sie diese Option, wenn Sie
mochten, eine neue GPS-Position protokollieren, wenn
Sie eine bestimmte Entfernung zurlickgelegt haben
seit der letzten protokollierten Position. Wahlen Sie fur
diese Option auch das gewlinschte Streckenintervall

Road

MName Unknowvin

Protokollbildschirm

, . Der (den Abstand). Damit kommen Sie zuriick zum
A”fze’ggig;”;ﬁslgrlgz;mc’lg Protokollbildschirm, wo Sie die Liste der zu dem
zuriickgelegte Strecke seit Merkmal gehorigen Attribute sehen kénnen.

Aufzeichnungsbeginn des
Linienmerkmals an.
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Wie Punktmerkmale kénnen Sie auch dieses Merkmal
mit verschiedenen Attributen belegen.

Wenn die Beschreibung fertig gestellt ist, konnen Sie
dem StraBenverlauf folgen.

Wenn Sie am StraBenende ankommen, tippen Sie auf
dem weiterhin angezeigten Aufzeichnungsbildschirm
des ProMark3 auf Fertig, um die Aufzeichnung des
Merkmals zu beenden.

4. Protokollieren und Beschreiben eines Flachenfeatures
Im Grunde verwenden Sie dasselbe Verfahren wie beim

Protokollbildschirm

Dieser Bildschirm zeigt die
aktuellen Werte fiir
Umfang und Flache seit
Aufzeichnungsbeginn des
Features (sowie die Anzahl!
der Satelliten und

den PDOP). -
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Protokollieren eines Linienmerkmals, insbesondere in
Bezug auf die Notwendigkeit, ein Protokollintervall
festzulegen (siehe 3. oben).

Der einzige Unterschied zwischen Linien- und
Flachenfeatures ist, dass bei einem Flachenfeature die
letzte mit der ersten Position verbunden wird.

Zeichnen Sie die Attribute eines Flachenfeatures ebenso
auf wie die eines Linienfeatures (siehe Seite 57):

Tippen Sie auf den Namen des Flachenmerkmals
,Park” in der Featureliste und dann auf Protokoll.
Der ProMark3 beginnt mit der Flachenaufzeichnung.
Wahlen Sie ein Aufzeichnungsintervall Gber die
Schaltflache Optionen (siehe Anleitungen fir
Linienflachen auf Seite 57). Damit kommen Sie
zurlick zum Protokollbildschirm, wo die Liste der
Attribute fiir das Feature angezeigt wird
Beschreiben Sie jedes Attribut, indem Sie den
entsprechenden Attributwert fir jedes davon
auswahlen oder eingeben.



" Projektlistenbildschirm

Sie werden aufgefordert,
das Merkmal zu besetzen.

Wenn Sie wissen, dass die
Attribute eines
Punktmerkmals geédndert
werden muissen (und es
somit nicht erneut
besetzen miissen), tippen
Sie auf Bearbeiten statt auf
Goto, um die Attribute
direkt zu dndern.

Einsehen und Aktualisieren bestehender GPS/
GIS-Projekte

Sie kénnen den ProMark3 nicht nur zum Positionieren und
Beschreiben neuer GIS-Features verwenden, sondern auch
zum Aktualisieren zuvor gesammelter Informationen. Dies ist
besonders niitzlich, wenn Sie Daten von Merkmalen erfassen,
die sich im Laufe der Zeit andern: Leuchtmittel in
StraBenlaternen brennen durch, neue StraBen werden in
Baugebieten angelegt, neue Felder werden bestellt usw.

1. Aligemeines Verfahren

Kehren Sie in das Gebiet der ersten Erfassung zuriick,

schalten Sie den ProMark3 ein und tippen Sie doppelt auf das

Symbol Mobile Mapping. Nachdem eine GPS-Position

berechnet ist, befolgen Sie den folgenden Anweisungen, um

das Projekt zu aktualisieren und weitere Daten anzuhangen.

- Dricken Sie die LOG-Taste und tippen Sie auf Vorh. Pra;j.
offn.

- Tippen Sie auf den Namen des zu aktualisierenden
Projekts.

- Wenn dieser Bildschirm nicht bereits angezeigt wird,
driicken Sie mehrmals NAV, bis der Kartenbildschirm
angezeigt wird. Der Kartenbildschirm zeigt geografische
Details der im Projekt enthaltenen Merkmale. Von diesem
Bildschirm aus werden Sie jetzt das erste Feature
angeben, das Sie nochmals aufsuchen méchten. Wenn
notig, driicken Sie die IN- oder OUT-Taste, um den
MaBstab anzupassen, so dass Sie dieses Feature sehen
kénnen.

- Tippen Sie auf dem Kartenbildschirm auf das Merkmal,
das Sie als erstes neu besetzen méchten. (Der Name des
Features erscheint auf dem Bildschirm unten, wenn der
Cursor Gber dem Feature ist.)

- Sobald der Cursor Giber dem zu aktualisierenden Feature
steht, driicken Sie ENTER. Ein Bildschirm mit den derzeit
zugewiesenen Attributwerten wird geéffnet. Beachten Sie,
dass das Feld Goto unten auf dem Bildschirm
hervorgehoben ist.
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Tippen Sie auf Goto, damit der ProMark3 Sie zur Position
des Merkmals fiihrt. Damit wird das gewahlte Merkmal
zum Zielpunkt und alle Navigationsbildschirme helfen
Ihnen, den Weg dorthin zu finden. Der Kartenbildschirm
zeigt automatisch eine Gerade zwischen lhrem aktuellen
Standort und dem gewéhlten Feature an.

Gehen Sie gemanB der auf dem Kartenbildschirm
gegebenen Navigationsanweisungen zu dem Feature. Sie
kdnnen andere Navigationsbildschirme verwenden, wenn
Sie dies vorziehen (siehe auch das Kapitel
Navigationsbildschirme von Seite 69). Sie merken, dass
Sie nahe bei dem Feature sind, wenn die Entfernung zu
dem Feature auf oder gegen Null geht, oder einfach, weil
Sie es visuell erkennen kénnen. Sie kdnnen sich auch
Uber die Option Alarm Uber die Ankunft am Merkmal
informieren lassen (Anleitungen finden Sie im ProMark3 /
ProMark3 RTK Reference Manual)

Driicken Sie nach lhrer Ankunft am Merkmal die Taste
LOG. Der Attributbildschirm fiir das Merkmal erscheint.
Nachdem Sie nun sehen kénnen, welche Attribute des
Features gedndert werden mdssen, tippen Sie
nacheinander auf diese Attribute und &dndern Sie diese.
Wenn Sie die Attribute Gberpriift haben, tippen Sie auf
Fertig am Seitenende. Damit wird das Uberarbeiten dieses
Features beendet, und der Kartenbildschirm wird wieder
angezeigt.

Befolgen Sie dieselben oben beschriebenen Schritte und
aktualisieren Sie die anderen Features in diesem Projekt.



2. Repositionieren eines Punktfeatures

Wenn ein Punktmerkmal auf dem Kartenbildschirm scheinbar

falsch liegt, fiihren Sie nach der Ankunft am Merkmal

folgende Schritte aus:

- Dricken Sie die LOG-Taste und tippen Sie auf die
Schaltflache Log. Der ProMark3 berechnet die
Punktposition neu. Tippen Sie zum SchlieBen des
Features auf Fertig.

Sie kdnnen nur die Position von Punktmerkmalen andern.
Linien oder Flachen missen erneut erfasst werden. Das
alte Feature kann spéater in MobileMapper Office gel6scht
werden.

3. Hinzufiigen weiterer Merkmale und Attribute zum Projekt
Wenn Sie weitere Features und Beschreibungen zu dem
bestehenden Projekt hinzufiigen wollen, brauchen Sie sie nur
genau so aufzuzeichnen, wie Sie Features in ein neues Projekt
aufzeichnen.

4. SchlieBen des Projekts
Um ein Projekt zu schlieBen, tippen Sie in der Attributliste
auf Fertig und dann auf Ja.
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8. Biiroaufgaben

Herunterladen

Der einfachste Weg zum Herunterladen von ProMark3-Daten
auf einen PC besteht im Entnehmen der SD-Karte aus dem
ProMark3 und Einlegen der Karte in ein Kartenlesegerat am
PC. Das setzt Folgendes voraus:
1. Alle Felddaten wurden auf der SD-Karte abgelegt

(siehe Einstellung auf Seite 8).
2. Der PC ist mit einem SD-Kartenleser ausgestattet.

Wenn Sie keinen Kartenleser am PC besitzen, kénnen Sie den
ProMark3 lber das mitgelieferte USB-Kabel an den PC
anschlieBen.

Mit der FAST-Survey-Option erfasste Daten kénnen nur Gber
das USB-Kabel heruntergeladen werden.

Dieses Kapitel beschreibt das Herunterladen mithilfe des
USB-Kabels. Wir gehen davon aus, dass GNSS Solutions und
Mobile Mapper Office bereits auf dem PC installiert wurden.

Bearbeiten von iiber ,,Surveying*
erfassten Felddaten

Ubertragen von Rohdaten
1. Am ProMark3:

- Schalten Sie den Empfanger ein.
A - Tippen Sie doppelt auf das Symbol Surveying.
Denken Sie daran, - Achten Sie darauf, dass die Option Storage
doppelt auf das (Speicherung) am ProMark3 dem
‘:‘?’"‘e““"gssy"‘“'.zu Ubertragungsprogramm den Zugriff auf die benétigten
ippen - ansonsten ist . . . . .
keine Kommunikation Dateien gewahrt. Wenn sich die Dateien auf der SD-
zwischen ProMark3 und Karte befinden, miissen Sie als Speicheroption

PC méglich.

SD Card (SD-Karte) auswéhlen. Dazu driicken Sie
MENU und wahlen Einstellungen und Speicher.
2. SchlieBen Sie das E/A-Modul an (siehe Abbildung).
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Es ist sehr wichtig, die
Verbindung zwischen
ProMark3 und PC VOR
dem Aufrufen des
Ubertragungsprogrammes
Download herzustellen.

Wenn Sie den Anschluss
nicht kennen, fiihren Sie
Download OHNE
Verbindung zum ProMark3
aus, um die verfligbaren
Anschliisse aufzulisten.
Beenden Sie dann
Download und starten Sie
den Vorgang neu, nachdem
Sie den ProMark3
angeschlossen haben. Ein
zusétzlicher Anschluss wird
in der Liste angezeigt.
Diesen neuen Anschluss
miuissen Sie auswahlen, um
die Verbindung zum
ProMark3 herzustellen.

3. Verbinden Sie ProMark3 und PC mit dem USB-Kabel.

& Beim ersten Verbinden des ProMark3 mit dem PC
werden Sie moglicherweise aufgefordert, einen USB-
Treiber zu installieren. (Im Normalfall wird der Treiber
zusammen mit GNSS Solutions installiert.) Der Treiber
befindet sich auf der CD-ROM ,,GNSS Solutions” im
Ordner ,,..\USB Drive\PROMARK\". Sobald die CD
eingelegt ist, weisen Sie den PC an, den Treiber auf der
CD zu suchen. Befolgen Sie Bildschirmanleitungen, um
die Treiberinstallation abzuschlieBen.
4. Auf dem PC:
- Wahlen Sie im Windows-Startmenii Programme>GNSS
Solutions>Tools>Download.

(Doppelklicken Sie auf L. rechts im Fenster, um in
das Ubergeordnete Verzeichnis zu wechseln und ein
anderes Verzeichnis auf dem PC zu 6ffnen.)

- Wahlen Sie im Ubertragungsfenster
File>Connect>Receiver>Connect via Cable
(Datei>Verbinden>Empfanger>Uber Kabel verbinden).
Das Dialogfeld ,,Verbindung iber Kabel* wird ge6ffnet.

- Wahlen Sie im Dialog den Anschluss, der vom USB-
Treiber auf dem PC erstellt wurde, und klicken Sie auf
OK. In der Statusleiste unten im Anwendungsfenster
werden nacheinander folgende Meldungen angezeigt:

Suche Gerat auf COMx mit xxxx Baud...
Mit Datenquelle verbunden

Stelle Baudrate ein...

Bereite Auflistung vor...

Verzeichnis wurde aufgefiihrt

Die linke Halfte des Ubertragungsfensters zeigt die auf
dem ProMark3 vorhandenen Dateien an.

- Wahlen Sie die zu Uibertragenden Dateien. Sie kdnnen
mehrere Dateien auswahlen, wenn Sie STRG gedriickt
halten.
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Beim Herunterladen einer

Beobachtungsdatei
entstehende Dateien

werden wie folgt benannt:
X<Name der heruntergeladenen

Datei>

Hierbei steht das Préfix X
fiir einen der folgenden

Buchstaben: ,, E" fir

Ephemeridendaten, ,,B*
flir Positionsdaten, ,,D* fiir
GPS-Rohdaten und ,, W* fiir
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SBAS-Daten.

- Driicken Sie F5. Der Dialog Datei kopieren wird wahrend
der Dateniibertragung angezeigt.
Nach der Ubertragung werden in der rechten Halfte
des Ubertragungsfensters fir jede (bertragene Datei
mehrere neue Dateien angezeigt. Die Bedeutung der
Prafixe wird in der Randspalte erlautert.

- SchlieBen Sie das Ubertragungsfenster.

5. Beenden Sie die Vermessungsfunktion am ProMark3,
schalten Sie den Empfénger aus und entfernen Sie das
Kabel zwischen PC und ProMark3.

6. Wiederholen Sie die 5 genannten Schritte fiir jedes am
Projekt beteiligte ProMark3-Gerat, um die jeweiligen
Dateien in denselben Projektordner auf dem
Blrocomputer zu Ubertragen.

Ubertragen von RTK-Daten

1. Befolgen Sie die Schritte 1 bis 3 gemaB Ubertragen von
Rohdaten auf Seite 62.
2. Auf dem PC:

- Starten Sie GNSS Solutions und &ffnen oder erstellen
Sie ein Projekt fiir die RTK-Ergebnisse.

- Wahlen Sie in GNSS Solutions Extras > Voreinstellungen
und achten Sie darauf, dass RTK-Funktionen anzeigen
aktiviert ist. Klicken Sie auf OK.

- Wahlen Sie Projekt>Positionen von externem Gerét lesen.

- Wahlen Sie ProMark3 Surveying und klicken Sie auf OK.
Damit wird das Ubertragungsprogramm auf dem PC
gestartet. Die linke Halfte des Ubertragungsfensters
zeigt die auf dem ProMark3 RTK vorhandenen
Dateien an.

- Wahlen Sie die zu lbertragenden O-Dateien.

- Driicken Sie F5, um die Dateniibertragung
durchzufiihren.

- Wenn die Ubertragung abgeschlossen ist, schlieBen
Sie das Ubertragungsfenster. Die RTK-Ergebnisse
werden nun in dem in GNSS Solutions gedffneten
Projekt angezeigt.



Auswerten der Rohdaten (Postprocessing)

1. Starten Sie auf dem Biirocomputer GNSS Solutions.

2. Klicken Sie auf Ein neues Projekt anlegen, geben Sie einen
Projektnamen ein und klicken Sie auf OK.

3. Klicken Sie auf Importieren von Rohdaten aus Dateien.

4. Wahlen Sie den Ordner mit den soeben (bertragenen
Datendateien.

5. Wahlen Sie die zu importierenden Dateien und klicken Sie
auf Offnen. Der Dialog GPS-Daten importieren zeigt die zu
importierenden Dateien (oben). Jede Zeile beschreibt eine
der Dateien (Name, zugehérige Punktnummer usw.).
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6. Unten im Fenster legen Sie den Passpunkt (Basis) fest
und geben dessen Koordinaten ein bzw. priifen die
angezeigten. Sie kbnnen den Passpunkt Gber eine der
Optionen in der Spalte Fest weiter definieren. Wenn Sie
<Leer> wahlen, ist der Punkt nicht fest.

7. Klicken Sie auf OK>Importieren, um die Daten in das
Projekt einzulesen. Je nach Art der Vermessung ist es
eventuell schneller, Import, Auswertung und Ausgleichung
in einem Schritt durchzufiihren.
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Herunterladen von mit FAST Survey erfassten
RTK-Daten

1. Schritte am ProMark3 RTK:
- SchlieBen Sie das E/A-Modul an (siehe Abbildung).
- Schalten Sie den ProMark3 RTK ein.
- Verbinden Sie ProMark3 und PC mit dem USB-Kabel.

& Beim ersten Verbinden des ProMark3 mit dem PC
werden Sie moglicherweise aufgefordert, einen USB-
Treiber zu installieren. (Im Normalfall wird der Treiber
zusammen mit GNSS Solutions installiert.) Der Treiber
befindet sich auf der CD-ROM ,,GNSS Solutions” im
Ordner ,,..\USB Drive\PROMARK\"“. Sobald die CD
eingelegt ist, weisen Sie den PC an, den Treiber auf
der CD zu suchen. Befolgen Sie
Bildschirmanleitungen, um die Treiberinstallation
abzuschlieBen.

- Tippen Sie doppelt auf das Symbol FAST Survey.

- Datei auswahlen>6. Dateniibertragung. Das
Datentibertragungsfenster wird gedffnet.

- Wahlen Sie unten in diesem Fenster im Feld COM-Port
den Eintrag ,,USB (COMx)“.

- Tippen Sie auf die Schaltflache SurvCom Transfer.

Das Dateitibertragungsfenster wird gedffnet.
2. Auf dem PC:

- Starten Sie GNSS Solutions und klicken Sie auf Ein
neues Projekt anlegen.

- Vergeben Sie einen Namen und klicken Sie auf OK.

- Wahlen Sie flr das zu Ubertragende Projekt dasselbe
Koordinatensystem (rdumliches Referenzsystem), das
auch in FAST Survey verwendet wurde. Wahlen Sie die
passende Zeitzone und klicken Sie auf OK.

- Klicken Sie auf Nichts einlesen. Ein neues leeres
Projekt wird in GNSS Solutions gedffnet.
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- Wahlen Sie Extras > Voreinstellungen und achten Sie
darauf, dass RTK-Funktionen anzeigen aktiviert ist.
Klicken Sie auf OK.

- Wahlen Sie in der Menileiste Projekt > Positionen von
externem Gerdat Ubertragen.

- Klicken Sie im nun getéffneten Dialog im linken
Fenster auf RTK-Ergebnisse und anschlieBend rechts
auf FAST-Survey-Feldrechner.

- Klicken Sie auf OK. Der Dialog Dateniibertragung wird
geodffnet.

- Wahlen Sie den PC-Anschluss, an dem der ProMark3
RTK angeschlossen ist (USBx), und klicken Sie auf
OK. Ein neuer Dialog mit den auf dem ProMark3 RTK
gespeicherten CRD-Dateien erscheint.

- Wahlen Sie das zu bertragende Projekt. Der Name
des gewahlten Projekts wird im oberen Feld angezeigt.

- Klicken Sie auf OK. Das Projekt wird in das in GNSS
Solutions gedffnete Projekt tibertragen. Auf dem PC
wird fir die heruntergeladenen Dateien ein
Projektordner im gedffneten Projektorder erstellt. Nach
der Ubertragung kdnnen Sie die Ergebnisse in der
Vermessungsansicht betrachten.

Bearbeiten von iiber ,,Mobile Mapping*
erfassten Felddaten

Herunterladen von GIS-Daten

Befolgen Sie die Anleitungen flr das Herunterladen von
Rohdatendateien. Siehe Ubertragen von Rohdaten auf
Seite 62. Beachten Sie lediglich folgende Unterschiede:

1. Starten Sie auf dem ProMark3 die Kartierungsanwendung
anstelle der Vermessungsanwendung, bevor Sie die
Birosoftware aufrufen. Wahlen Sie auf dem PC
Start>Programme>MobileMapper Office>MobileMapper Transfer.
Damit wird das Ubertragungsprogramm gestartet.

2. Sie mussen die Dateien mit der Erweiterung MMJ
Gbertragen.
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Exportieren von Daten zu einem GIS

Die wichtigste Verarbeitung Ihrer Felddaten ist ihr Export zu
einem GIS. Das Exportieren von Felddaten besteht aus zwei
Prozessen: der Konvertierung der Dateien in ein GIS-lesbares
Standardformat und der eigentlichen Ubertragung der Datei.

1.
2.
3.

[

Starten Sie auf dem Birocomputer MobileMapper Office.
Wahlen Sie in der Meniileiste Datei>Offnen

Wahlen Sie den Ordner, in den Sie die Dateien bertragen
haben.

. Wahlen Sie die zu 6ffnende MMJ-Datei und klicken Sie

auf Offnen. MobileMapper Office zeigt nun die im Feld
erfassten Daten an.

. Wahlen Sie im Men( Datei>Exportieren.
. Wahlen Sie eines der angezeigten Formate und Sie sehen

ein Fenster ,,.Durchsuchen nach Ordner“, das es lhnen
erlaubt, das Verzeichnis auszuwahlen, in das die
umformatierte Datei Gbertragen wird. Wenn Sie nicht
wissen, wohin mit dieser Datei, wahlen Sie einfach einen
vorlaufigen Ort.

. Klicken Sie auf Exportieren. |hr Projekt wird automatisch

formatiert und in den gewahlten Ordner (bertragen.

Sie kénnen jeden Ordner wahlen, der von |hrem PC aus
zugénglich ist - einschlieBlich jedes GIS-Ordners im
Netzwerk. Wenn Sie echte Daten fiir den Export in ein GIS
aufzeichnen, werden Sie typischerweise Daten in eine
GIS-Datenbank exportieren.



9. Navigationswerkzeuge

Beim Bearbeiten von Vermessungs- oder GIS-Projekten
kénnen Sie sich stets auf den integrierten
Navigationsbildschirm des ProMark3 verlassen, um entweder
das Messgebiet oder eine bestimmte Position zu finden.

Taste NAV

Wie die Abbildung unten zeigt, kénnen Sie durch wiederholtes
Driicken von NAV lhren bevorzugten Navigationsbildschirm
auswahlen. Mit ESC kdénnen Sie in umgekehrter Reihenfolge
durch die Bildschirme blattern.

L Bildschirm Kartenansicht
Navigations- Satellitenstatus \

bildschirme

Kompassbhildschirm

4717 938N
001°30.543W
132

07758 AM
Mitteln
00:31:36

| turs Gasehw.

Tagesodometer

Positionshildschirm

Bildschirm StraRe

Bildschirm Karte: Zeigt eine Karte des Gebietes um Ihren
aktuellen Ort. Verwenden Sie die Tasten IN und OUT, um den
MaBstab anzupassen.

Kompassbildschirm: Zeigt lhre Richtung grafisch an.

Die gefolgte Richtung wird immer vertikal und aufwarts
ausgerichtet.
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47°17'56.2604 1N
001°30'32.59279W
88.408u

03:43:01 PM
24 APRO7
Fest
HRMS: 0.03
VRMS: 0.02

SV: 6

Kurs Geschw.

Tagesodometer

0000.514 =
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Bildschirm GroBe Daten: Zeigt 4 Navigationsparameter
in digitaler Form an unter Verwendung groBer Buchstaben,
die von weitem sichtbar sind.

Bildschirm Position: Zeigt alle grundlegenden Positions-,
Zeit- und Satelliteninformationen an. Dartiberhinaus werden
aktuelle Navigationsinformationen in der unteren
Bildschirmhalfte angezeigt.

Der Positionsbildschirm zeigt den aktuellen Lésungsstatus
der Position an. Unter ,,Mobile Mapping" im RTK-Modus (nur
ProMark3 RTK) zeigt nur dieser Bildschirm an, ob die Positon
fix ist oder nicht (siehe Abbildung).

Bildschirm StraBe: Stellt Ihre Strecke so dar, als waren Sie auf
einer StraBe unterwegs. Merkmale, Wegpunkt- und
Zielsymbole werden in Bezug auf lhre Position angezeigt,
wenn Sie in Sicht kommen.

Bildschirm Daten: Zeigt eine hohe Informationsdichte an,
insbesondere sechs Datenfelder plus einen aktiven Kompass.

Bildschirm Tachometer: Zeigt Ihre Geschwindigkeit in einem
vertrauten grafischen Format an. Es gibt auBerdem vier
weitere Datenfelder plus einen Tageskilometerzéhler.

Bildschirm Satellitenstatus: Der Satellitenstatusbildschirm
gehort zu den Navigationsbildschirmen. Dieser Bildschirm
zeigt den Status des GPS-Empfangs an: Anzahl verfolgter
Satelliten, ihre Nummern und Positionen am Himmel, Starke
der empfangenen Signale + Batteriestandsanzeiger.

Abschalten nicht genutzter Bildschirme

Da einige der verfligbaren Navigationsbildschirme fiir Ihre
Anwendung nutzlos sein kénnen, méchten Sie sie vielleicht
abschalten.

Driicken Sie dazu MENU, heben Sie die Setup-Option hervor,
driicken Sie ENTER, heben Sie die Option Nav-Bildschirme
hervor und driicken Sie nochmals ENTER.

Sie werden dann dazu aufgefordert, jeden der verfiigbaren
Navigationsbildschirme ein- oder auszuschalten. Wahlen Sie
»Aus* und driicken Sie ENTER fur alle Bildschirme, die Sie
momentan nicht verwenden.

Beachten Sie, dass der Kartenbildschirm nicht abgeschaltet
werden kann.



10. Anhange

Bluetooth-Manager: Bedeutung der
Schaltflachen in der Symbolleiste
Symbol Funktion

@ beendet die aktive Suche.

startet eine Suche (in der Statusleiste erscheint ,Suchen“) nach allen
Bluetooth-Geraten in Reichweite. Firr neu gefundene Geréte werden
neue Symbole angezeigt. AnschlieBend erscheint ,Bereit* in der

g .
o Statusleiste.
ANMERKUNG: ist nur aktiv, nachdem angetippt wurde.
dient zum Anzeigen des Inhalts der Ubergeordneten Verzeichnisses.
Die Funktion ist gliltig, wenn der Dateiiibertragungsdienst eines

entfernten ProMark3 nach dem Offnen eines Unterordners
verwendet wird.

zeigt Verkniipfungen fiir die Dienste der erkannten Bluetooth-Geréate
an. Sie kénnen jede Verkniipfung aus der Liste entfernen.

wird anfénglich zur Suche nach Bluetooth-Geréten in der Umgebung
verwendet.

Wenn Sie diese Schaltflache nach der erfolgreichen Suche antippen,
werden die erkannten Bluetooth-Geréte angezeigt.

=]

[&]

) ) i o )
Tippen Sie auf , um die Liste der erkannten Bluetooth-Gerate
zu aktualisieren.

zeigt alle lokalen Bluetooth-Dienste an, die im ProMarks3 verfiighar
sind.

dient zum Anzeigen oder Bearbeiten der Eigenschaften des
Bluetooth-Geréts des ProMark3: Allgemein, Sicherheit und Optionen.

zeigt die Softwareversion von Bluetooth-Manager an.

minimiert Bluetooth-Manager (die Anwendung lduft im Hintergrund
weiter).

L=

Freischalten von RTK und FAST Survey

Zum Umwandeln eines ProMark3 in einen ProMark3 RTK
missen Sie die spezielle Firmware vom Magellan-FTP-Server
herunterladen und die Funktionsfreischaltung bei Magellan
kaufen.

Vor dem Bestellvorgang miissen Sie den ProMark3
einschalten, doppelt auf das Symbol Settings und dann auf
das Symbol Magellan System Info tippen. Oben im Dialog wird
die Seriennummer des ProMark3 angezeigt.
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Bitte nennen Sie lhrem Magellan-Handler die Seriennummer,
wenn Sie das Upgrade bestellen. Sie erhalten dann einen
Produktschliissel.

Zum Aktivieren des RTK-Moduls tippen Sie doppelt auf das
Symbol Utilities und dann auf das Symbol RTK-Option
freischalten. Geben Sie den Produktschliissel ein und tippen
Sie auf OK. Der Erfolg der Freischaltung wird bestéatigt.

Gehen Sie wie beim Freischalten der FAST-Survey-Option vor.
Fur genau diese Seriennummer liefert Ihr Magellan-Handler
einen Produktschlissel fir Ihren ProMark3 RTK. Zum
Aktivieren der FAST-Survey-Funktion tippen Sie doppelt auf
das Symbol Utilities und dann auf das Symbol FAST-Survey-
Option freischalten. Geben Sie den Produktschlissel ein und
tippen Sie auf OK. Der Erfolg der Freischaltung wird bestéatigt.
Wenn Sie die optionale FAST-Survey-Funktion (Totalstation
oder GPS) erwerben méchten, missen Sie FAST Survey
ausfithren und tber ,,Ausristung>Uber Fast
Survey>Registrierung dndern den Registrierungscode vom
Produktregistrierungsbildschirm notieren. Geben Sie diesen
Code an, wenn Sie die Option bestellen. Sie erhalten eine
Seriennummer und einen Anderungsschliissel fir lhre
FAST-Survey-Lizenz. Diese beiden Codes miissen Sie im
Produktregistrierungsbildschirm eingeben, um die Funktion
zu aktivieren.

Neubelegung der Funktionstasten durch
FAST Survey

Die folgende Tabelle zeigt die Tastenbelegung durch FAST
Survey an.

Taste Neue Funktion
IN vergroRRert die Anzeige (sofern angezeigt wird).
out verkleinert die Anzeige (sofern angezeigt wird).

Menu schaltet zwischen [[HEYd und [GEITE um.
NAV ruft den Skyplot auf.

LOG entspricht dem Antippen von auf verschiedenen
Vermessungsbildschirmen.

Da die NAV-Taste neu zugewiesen wird, deaktiviert
FAST Survey den Zugriff auf die acht normalen
Navigationsbildschirme.



Glossar

Basis: Eine im statischen Modus betriebene
Referenzstation.

Basislinie: Ein dreidimensionaler Vektor
zwischen Basis und Rover. Die Lange der
Basislinie ist der Vektormodul.

DGPS: Differenzielles GPS. Technik, bei der
Daten aus einem Empfanger an einem
bekannten Ort zur Korrektur der Daten aus
einem Empféanger an einem unbekannten Ort
eingesetzt werden. Differentielle Korrekturen
kdnnen in Echtzeit angewendet werden oder
durch Post-Processing. Da die meisten GPS-
Fehler Benutzer in einem groBen Bereich
betreffen, ist die differentiell korrigierte
Position deutlich genauer als eine autonome
Position.

Direct IP: (IP = Internetprotokoll) Eine
Methode zum Verwenden von Basisdaten
(Korrekturen) Uber das Internet per GPRS.
Beim Einrichten von Direct IP in einem
Empféanger missen Sie die IP-Adresse des
Korrekturdatenanbieters angeben.

Fix/Fest: Positionslésungsstatus eines
Empféangers im RTK-Modus.
Positionsgenauigkeit im 1-Zentimeter-
Bereich.

Float: Vorlibergehender
Positionslésungsstatus eines Empfangers,
bevor er den RTK-Modus erreicht.
Positionsgenauigkeit im Bereich weniger
Dezimeter.

GNSS: Globales Satellitennavigationssystem.
GPS, GLONASS und das kinftige Galileo
sind GNSS.

GPRS: General Packet Radio Service. Ein
Mobilfunkdatendienst. GPRS-
Datenverbindungen werden meist auf
Volumenbasis (in MB) abgerechnet.
Herkdmmliche Datenverbindungen dagegen
werden pro Minute abgerechnet - egal, ob
Daten tbertragen wurden oder nicht.

GPS: Global Positioning System.

Passives Satelliten-Navigationssystem,
betrieben vom US-Verteidigungsministerium.
Die Hauptaufgabe des Systems ist die
Erméglichung passiver globaler
Positionsbestimmung/Navigation fir
Einsatze zu Lande, zu Wasser und in der Luft.

GSM: Global System fiir mobile
Kommunikation. Der verbreitetste Standard
der Welt fir Mobiltelefonie.

HRMS: Quadratisches Mittel (RMS) in der
Lage. Statistisches MaB fir die Streuung
berechneter Lagepositionen um eine ,,ideale”
Positionslésung. Der Wert ist ein guter
Indikator fir die Qualitat der Geréateleistung.
Initialisierung:

e Ein Verfahren, das beim Einschalten von
GPS-Empfangern hilft, den Standort
schneller zu bestimmen. Die Lésung gilt
fur einzelne Empfénger (Genauigkeit von
wenigen Metern).

e Bei RTK-Rovern wird damit nach der
GPS-Initialisierung das Verfahren
bezeichnet, tiber das der Rover die
Phasenmehrdeutigkeiten 16st, um so eine
zentimetergenaue Position zu bestimmen.
NTRIP: Networked Transport of RTCM via
Internet Protocol.

Ein Korrekturdatenprotokoll fir
Referenzstationen oder Netze von GNSS-
Diensteanbietern.Um Ntrip zu nutzen,
mussen der Mountpoint (eine IP-Adresse)
des Ntrip-Anbieters sowie das eigene
Nutzerprofil angegeben werden.

PDOP: Position Dilution of Precision. Dieser
Wert beschreibt die Geometrie der GPS-
Konstellation. Je kleiner der Wert, desto
besser die Geometrie der Konstellation und
desto hoher die Qualitat der Positionslésung.
Rover: Das mobile Gerat in der Messung.
RTCM: Radio Technical Commission for
Maritime Services (Technische Kommission
fir Telekommunikation der Seefahrt). RTCM
bezeichnet international gebrauchliche
Normen fir differenzielle GNSS und
elektronischen Kartensysteme.

RTK: Echtzeitkinematik (RTK).

Ein Algorithmus im Empféanger, der
zentimetergenaue Positionsbestimmungen in
Echtzeit ermoglicht.

UHF: Ultrahochfrequenzband.
Magellan-Funkmodems arbeiten in diesem
Frequenzband.

VRMS: Quadratischer Mittelwert (RMS) fur
die Hohe. Statistisches MaB fiir die Streuung
berechneter H6hen um eine , ideale*
Positionslésung. Der Wert ist ein guter
Indikator fur die Qualitat der Gerateleistung.
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