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Die Aufgabe

Sie wollen eine GNSS-
Basis einrichten und
zum Messen nutzen.

Wir zeigen die
wichtigsten Schritte.
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Prinzip und Begriffe

Eine ,Basis” ist eine fest installierte Antenne auf der
Baustelle und gewahrleistet eine genaue Position. Der
,Rover* ist eine bewegliche Antenne auf einem Stab und
dient zum Messen.

Wenn Sie eine Basis haben, ist fir Korrekturdaten keine
Internetverbindung notig. In diesem Fall spricht man von
einem ,lokalen Rover®.

Die Basis sendet Korrekturdaten tber klassischen Funk
zum Rover. Darum brauchen Basis und Rover jeweils ein
Funkmodul, das evtl. nachgerustet werden muss.

Die Reichweite der Funkverbindung bestimmt auch den
Arbeitsradius.




Antennen

Dieser Spickzettel behandelt die Antennen iCG60 und iCG70.
Beide konnen Rover und Basis sein.

Die iCG60 dient in diesem Die iCG70 dient in diesem
Spickzettel als BASIS. Spickzettel als ROVER.
Sie kann ggf. mit einem Das Funkmodul muss von

Funkmodul nachgerustet Beginn an erworben werden

werden. und ist nicht nachrustbar.



Voraussetzungen zum Messen mit Basis

Basis und Rover brauchen ein Funkmodul und eine
ansteckbare Funkantenne (Zubehor), um miteinander
kommunizieren zu konnen

Es muss nicht zwingend eine offizielle Koordinatendatei in ihr
Projekt importiert werden. iCON passt die Basis auch selbst an
die Baustelle an und berechnet ein passendes
Koordinatensystem.

|deal ist ein stabiler, unveranderter Standort fur die Basis. Falls
Sie die Basis auf ein Stativ stellen, bitte den Bodenpunkt solide
markieren. Sie konnen den Standpunkt zwar beliebig oft
andern, was aber den Aufwand erhoht. Je weniger Anderung,
desto mehr Genauigkeit.



Basis aufstellen

Montieren Sie die Antenne an der
vorgesehenen Stelle oder stellen Sie sie
uber einem bekannten Punkt auf.

Auf Bodenpunkten messen Sie die
Hohe H zur Unterkante des silbernen
5/8“-Gewindes (a). Dieser ist der
Nullpunkt der Antenne.

Details und andere Malde
Standardmale finden Sie auch im
Handbuch der Antenne.




Schrauben Sie die Funkantenne an die Halterung GAD108 und
stecken Sie diese auf die Antennenbuchse an der Unterseite der




Einstellungen an der Basis

In diesem Spickzettel nutzen wir den
Feldrechner, um die Basis

einzurichten. Die Bluetooth-
Verbindung Ubertragt die \
Einstellungsdaten dabei auf die _
Antenne. 3

——

Die iCG60 kann aber auch ohne
Feldrechner Uber das eigene Display
konfiguriert werden. Dazu gibt es
einen bebilderten Handzettel; bitte
-# 1 fragen Sie Ihre Leica-Kontaktperson.
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Um die Basis mit Hilfe des Feldrechners
einzurichten, muss im Hauptmeni unter ,Geréate*
ein neues Profil angelegt werden:

Sensor Profile Neues Profil |

£} suider 500 _
Model: iCON gps 60 b }___.--“'
= iCG
& ICCB0EASIS Profilname: iCG-60BasisNEU g
: N - ] }
== ICG70-Rover-NTRIP-..

2. Antenne wahlen
3. Name flr das Profil eingeben
3. Hakchen

e 1. Neues Profil
anlegen mit Plus-
Taste

.
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Nun wird die Antenne gesucht und mit dem Feldrechner

verbunden;

Kommunikation

| 1. unter ,Kommunikation®
die Geratesuche starten .

Sensoreinrichtungs-Assistent Status

Profil-Wizard starten

Profil aus Sensor auslesen "
Verwendetes Gerit

v

2678446

2. Antenne in der Liste
wahlen (wird blau)

3. Hakchen —
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Jetzt die Antenne als Basis konfigurieren:

Sensoreinrichtungs-Assistent

Profil-Wizard starten

r

Profil aus Sensor auslesen

Sensormodus

Anwenden

Basis p

Interner Funk p

1. Profil-Wizard starten

‘ Funk® einstellen
&

2. ,Basis® und ,Interner

Weiter mit dem
blauen Punkt

13



Weitere Einstellungen:

3. Kanal wahlen oder

Frequenz (MHz) eingeben

Einstellungen Funk intern

Model Satelline M3-TR1

Kanal 0 W;

Frequenz 43352500 [MHZ™ . .
— RTICMY311 4. restliche Einstellungen
Bandbreite 25KHZ b oromva 2 | Unverandert Gbernehmen.
Signalqualitat Kein(e) 9. Weiter mit dem blauen
RTCM v3.2 P kt
Uit

Korrekturformat Leica P CMR I



Weitere Einstellungen:

Antenne ICGF5
Ant -Héhe

Mess.-Methode

Einstellungen Satelliten

~  Emw. Einstellungen i" Satellitensysteme gewahlt
~Ps L2C m werden.
S ops L5 s 8._Absch|ief$en mit dem
LonAss —— Hakchen

Galileo

Beidou

6. Hohe der Antenne Uber dem
Bodenpunkt eingeben. Wenn sich
die Hohe nie andern wird (z. B.
immer auf der gleichen

r Gewindestange am Baucontainer),

Exall

kann man Null eingeben.

Vertikal p h

AUS

AUS

7. Unter ,Erw. Einstellungen®
konnen verschiedene

15



Nach den »
Profileinstellungen kommt | |  Bestatigung
die Abfrage, ob die

POSitiOﬂ neu geSGtZt Das Profil wurde eingestelit.
Wollen Sie die Position der Basisstation
werden soll.

jetzt setzen?
Driicken Sie ,Ja“. P \7

Nein Ja

FUr das weitere Vorgehen ist entscheidend, ob die Position der
Basis bekannt ist. Das ist der Fall, wenn Sie die Koordinaten
kennen oder wenn die Position als Punkt im Projekt vorhanden ist.
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Position der Basis

Es werden drei Moglichkeiten angeboten,
die Position der Basis festzulegen:

Die Basis auf einen im Projekt
vorhandenen Punkt setzen

Y
—
Al =

\

\ Koordinaten eingeben

Auswahl| aus Karte

.
- P

- K //

Eingabe Koordinaten Frei gewahlter Punkt

Standpunkt-
Koordinaten durch
Messung bestimmen.
Hierzu muss der
Rover eingerichtet
sein — siehe Kapitel
am Ende
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Kein aktives
| Koordinatensystem
gesetzt

Bitte ein giiltiges Koordinatensystem

definieren oder importieren.

Import & Loschen

~Wl

OK
Empfohlene Maknahmen

Jobs

Frei gewahlter Punkt

Kommt diese Meldung, ist  pemss
im Projekt kein
Koordinatensystem. Fir die
Methoden ,Auswahl aus T —
Karte® und ,Eingabe

Koordinaten® wird aber N1
eines benotigt. Nutzen Sie 'z
die angebotenen Schalter
zum Import, dann wird die | Ausvenaus e
Konfiguration der Basis nicht
abgebrochen!

X, Y, 2

Bei der Methode ,Frei gewahlter Punkt‘ konnen Sie
die Meldung ignorieren und mit OK weitergehen.

18



> Auswahl aus Karte®: Hierzu wahlen Sie

einen vorhandenen Punkt im Projekt:

—l.' '.

1 Auswahl aus Karte

BASIS1

_ﬁﬁ
A Antennenhohe
BASIS1 Messmethode
A
R -
1.Punkt /
anklicken

2. Bestatigen
mit Hakchen

erscheinen die

dem Hakchen.

3. Zur Kontrolle

Koordinaten des
Punktes. Weiter mit

3454820.590

5428791.058

-

115.075

Néchster

o Bestatigung

Basis Setup war erfolgreich!

OK
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—————y
—I. l

> ,Eingabe Koordinaten®: Wenn die Koordinaten
der Basis bekannt sind, konnen Sie diese

nachfolgend eingeben und mit dem Hakchen
bestatigen.

. JJ Eingabe Koordinaten
Standpunktdetails

Antennenhche 1.500

Messmethode Vertikal b

Punktdetails

Punktnr. BASIS1

3454820.590
O Bestatigung

5428791.058

Basis Setup war erfolgreich! 115.075

20



Y
P

> Frei gewahlter Punkt® richtet die Basis an
einer neuen Position ein, deren Koordinaten
unbekannt sind.

Frei gewahlter Punkt

So funktioniert es:

1. iCON ermittelt eine provisorische Position
2. Sie messen 3 - 5 Kontrollpunkte

3. ICON berechnet die exakte Position und legt bei Bedarf
ein neues Koordinatensystem an.

Nachfolgend die Beschreibung dazu.
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Der Bildschirm geht in einen Sonderstatus.
Die Basis-Antenne muss jetzt fertig aufgestellt sein.

Wenn die Antenna liber dem
Basispunkt zentriet ist, "Messen™
driicken.

1. Messung starten
I | und einige
Sekunden

abwarten \
\

B
=3

“

2. Weiter
mit dem

Hakchen
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Standpunktdetails

. . ) ’1.700 ‘
Die provisorische
Position erscheint in ey
Grad, Minuten und
Sekunden - hat also E |
noch kein
Koordinatensystem 1 [¢zzsoaero |
in Metern. 48°59'44 57547'N \
Weiter mit dem 161210 \
Hakchen.

Karte W

A
N\
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Koordinatensystem anlegen

» Nun muss ein metrisches Koordinatensystem
@ sestatioung angelegt werden. Starten Sie

$a08 e el ,Koordinatensystem* im Hauptmenu und
wahlen Sie die Lokalisierung ,Kleines Gebiet",
wenn die Baustelle kleiner als 20 km ist.

OK

B -

GNSS Koordinatensystem

Lokalisierung

Koordinaten
System %
Andere Methoden

Kleines Gebiet Grofles Gebiet

@ = B

Bauachse Hohentbertragung
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Folgen Sie der Aufforderung
und messen Sie einige
Punkte, die Uber die gesamte
Baustelle verteilt sind.

Ersten Punkt wahlen und messen

A L "Messen" driicken, wenn bereit
ASDI
Anschlieftend
FP2 Ergebnisse prufen:
NN Taste mit dem
L Mg Qualitatssiegel
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Die Abweichungen der Punkte erscheinen. Klicken Sie auf die
blauen Felder, um schlechte Punkte abzuschalten, bis die
Abweichungen akzeptabel sind. Position und Hohen werden
separat behandelt.

Punkte aus Berechnung ausschliessen

Punkt Nr Ebene Hohe
Genauigkeit Genauigkeit

FP1

FP2

FP3

FP4

EEREE

Skalierfaktor | 10 O

Benutze Hohen AbSChlIeEen mlt ‘ m

2x Hakchen.
2x Hakchen ~i

1.000147




Geben Sie einen Namen fur das
Koordinatensystem ein.

Lokalisierung fertigstellen?
Speichern

Abbruch

Ordner

C:/L} 3/Public/Document...efault/CoordinateSystems

A\
Speichern als

[Sporlhalle—lokal ] lok

Neuberechung der
Koordinaten

Das aktive Koordinatensystem wird fiir o Information

den aktuellen Job verandert.

Alle Messdaten des aktuellen Jobs

werden neu berechnet. Die Lokalisierung ist vollstindig. Das
neue Koordinatensystem wird im
aktuellen Projekt als Sporthalle-lokal.lok
abgespeichert
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Falls der Rover schon eingerichtet ist (nachstes Kapitel), ist das
Abstecken eines bekannten Punktes die beste Kontrolle, ob das
Koordinatensystem passt.

‘ B / Abweichung
@ - ’ Hohe

N
N
\
N, « =0.007
N/ \
\

Punkte abstecken 1 E Abwei Chung B
"| Lage
(Grundriss) | /& -oc0s
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Lokalen Rover einrichten

...hier am Beispiel einer iCG70.
Der lokale Rover entsteht durch
Anlegen eines neuen Profils.

Stecken Sie die kleine Antenne
in die Buchse mit dem
Antennensymbol und schrauben
Sie die iCG70 wie gewohnt auf
den Lotstab.

Starten Sie dann

im Hauptmenu a
die Gerate- @@E

einstellungen.

Geréate
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Neues Profil anlegen:

fi Builder 500

= ICG

== iCG-80BasisNEU

FatTnt LY
=

1. Plus-Taste

= ICG70-R

Model:

iCONgps 70 p

VA

2. Modell iCG70 wahlen

= iCGT70-Rover-f/ fio-Ch0 }

2 icre

3. Hakchen |
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Feldrechner mit der Antenne verbinden:

Modus Bluetooth ’ | 1. Suche Starten

2. Die gefundene Antenne anklicken.
Weiter, sobald sie blau ist l

iCON gps 70 2685170

3. Blauer Punkt“

4. New
Konfiguration*

New Configuration
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Definition als lokaler Funk-Rover:

EE— | 5 R0ver und Intemer |
Funk® einstellen,
Sensormodus Rover p
e dann blauer Punkt
Anwenden

Interner Funk p

6. Hier die gleiche Frequenz
wie bei der Basis einstellen;
weiter mit blauem Punkt. §

Model Satel M3-TR4

Kanal 0>
Frequenz 433.52500 "'-T_I\T‘I_I-I:(-
Bandbreite 25.0 KHz »
Funkprotokoll Satelline 3AS » N
FEC (Vorwartsfehlerkorrektur) Aus

Bei Verwendung einer Basis
anderer Hersteller bitte auf ein
allgemeines Funkformat und
—protokoll achten. Wir
empfehlen Satel RTCM3.1



Weitere Einstellungen: ‘ 7. Lange des Lotstabes
eingeben, mit der Sie

Einstellungen Antenne , ublicherweise messen.
Stabhohe 12,000 | \///r

Neigung B . 8. Nur fiir Modelle iCG70T
Messmethode Vertikal zum Messen mit geneigter
Antenne. Weiter mit

blauem Punkt

Profilname ICGT70-lokalerRover

GPS Modus Radio Roh\

Karrekturen, letzte Minute 100 % 9. Hier kbnnen Sie dem neuen
I _ Profil einen Namen geben.

Positionsqualitat Fixed

Erkannte Referenzante... Autom. Erkennung

10. AbschlielRen
Erkannter Referenzsensor G310 mlt HakChen
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Nach erfolgreicher Konfiguration liefert der Rover Positionen
mit Zentimetergenauigkeit.

eed D & il I

[ .. | ~ogy )20t B 5 # 114.534
A B o 3454815512 2% 0.030

Die Wellen neben dem
Funkgerat stehen fiir A

die funktionierende Anzei{fe der
Funkverbindung. ﬁ E 3D-Genauigkeit
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Tipps

Das Abstecken einiger bekannter Punkte ist
die beste Kontrolle, ob Basis, Rover und
Koordinatensystem zusammenpassen. Die
Punkte sollten Uber das Baufeld verteilt sein.

Wenn die Basis-Antenne auf einem
Vermessungsstativ steht und Uber Nacht
abgebaut wird, sollte der Bodenpunkt stabil
markiert sein. Am nachsten Tag muss dann im
Profil der Basisantenne nur die geanderte
Hohe Uber dem Bodenpunkt eingegeben
werden (im Profil den Wizard starten).
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Trainingsprogramm

Leica macht im ganzen
Land Schulungen zu
Tachymeter, GNSS und
Maschinensteuerung — auf
Wunsch auch in lhrer
Firma. Warum nicht mal
mitmachen?

Infos unter 0172-3861060
oder
icon.training.geo@leica-
geosystems.com

i #

Einstellungen am Feldrechner @ Koordinaten
und Hohen e Daten einlesen e Stationierung
e Was kann mein Tachymeter sonst noch? e
GNSS-Genauigkeit ® Korrekturdaten @
Maschinensteuerung 2D und 3D e
Vermessungstricks e Fragerunde e
Praxistibungen e Baugruben e Volumen e
Flachen @ Hohen prifen @ Dokumentation
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Spickzettel
Ubersicht

Abstecken

Volumen

Freie Stationierung und Héheniibertragung
Stationierung

Stationierung auf Schnurgerist

Plane und Koordinaten einlesen

Bestand messen

Hdéhen messen

Netzwerk-Rover

GNSS-Vermessung mit Basis

Fl&chen berechnen und Malke priifen
Neigungen prifen und Baugruben abstecken
Zeichnen und Punkte erzeugen
Feldrechner anpassen

Die Spickzettel werden laufend aktualisiert und erweitert.
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