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1 Einleitung
Wir begliickwinschen Sie zum Kauf der Felderfassungs - und Blrosoftware ~ GART ®.

Dieses Handbuch soll lhnen den schnellen und sicheren Einstieg in das Programm
erleichtern und als Nachschlagewerk dienen. Sollten sich aus der Verwendung von

Programm oder Handbuch Fragen ergeben, erhalten Sie nach Abschluss eines
Support -Vertrages unte r folgender Adresse weitere Informationen:

ALLSAT GmbH

SokelantstrafRe 5, 30165 Hannover

ALLSAT Kundendienst Auskunft: +49(0)511 -30399 -0
ALLSAT E-Mail Service: support @allsat.de

GART ® ist ein nach dem neuesten Stand der Softwaretechnik entwickeltes Pro -
grammsystem zur Durchfihrung von Vermessungen mit Totalstatio nen und
GNSS-Echtzeitvermessungen.  GART ® bietet eine einfache Bedienung und ermaglicht
daher ein si cheres Arbeiten sowie eine rationelle Steuerung der Tachymeter und
GNSS-Empfanger. Die Einsatzbereiche der Software liegen im Gebiet Vermessung,
Navigation und GIS -Anwendungen. Das Programmsy  stem GART © ist lauffahig unter
den Betriebssystemen Windows  ® 9x/CE/NT/2000/XP/7/8 /10 und Microsoft ©® DOS.

Die in diesem Handbuch verwendeten Screenshots beziehen sich auf einen Windows
PC mit Standard Bildschirm - Aufld sung. Je nach verwendeter Hardware ist das Layout
von GART ® angepasst.

Bei der Zusammenstellung von Texten und Abbildungen wurde mit gréf3ter Sorgfalt
vorgegangen. Trotzdem kdnnen Fehler nicht vollstandig ausgeschlossen werden. Die
ALLSAT GmbH kann daher fi r fehlerhafte Angaben und deren Folgen weder eine
juristische noch irgendeine Haftung tbernehmen.

Lizenzbedingungen

Der rechtmafige Erwerb der GART ®-Software und der zugehdrigen Handbicher
berechtigt den Lizenznehmer zur Nutzung dieser G egenstande entsprechend den
nachfol genden spezifizierten Lizenzbedingungen. Mit der Inbetriebnahme der
GART ®-Software erklart sich der Lizenznehmer zur Anerkennung und Einhaltung der
Lizenzbe dingungen bereit.

6 /236


mailto:support@allsat.de

81 Gegenstand der Lizenzierung

Die ALLSATGm bH (ALi zenzgeberi) ist Eigentg¢mer
der Software GART ©.
Die Lizenzgeberin gewahrt dem Lizenznehmer nach Maligabe dieser
Lizenzbedingungen das nicht  -ausschlieBliche und nicht -Ubertragbare Nutzungsrecht
(Lizenz) an dieser Softwa  re sowie an zugeho6rigen Dokumentationen.
Die Lizenzgeberin hat das Recht, jederzeit Ausfiihrung und Inhalt des Produktes zu
aktuali sieren und/oder zu revidieren. Aktualisierte oder revidierte Produkte
unterliegen ebenfalls den Bestimmungen dieses Vertrages
82 Nutzungsrechte, Missbrauch
Der Lizenznehmer erkennt die Rechte der Lizenzgeberin an dem Produkt (Patente,
Urheber rechte, Warenzeichen, Geschaftsgeheimnisse) uneingeschrankt an. Das
betrift auch das exklusive Copyright an sa mtlichen analogen und digitalen
Dokumentationen. Kopien des Produktes und zugehoriger Dokumentationen dirfen
angefertigt werden, soweit dies fur Sicherungszwecke erforderlich ist.
Das Nutzungsrecht umfasst die Anwendung des Systems auf einem einzelnen
Mikr ocomputer.
Nicht erlaubt sind:

1 Die Nutzung der Software auf mehr als einem Computer zur selben Zeit,

1 jegliche Veradnderung der Funktionalitit oder des Erscheinungsbildes der

Software,
1 jegliche Form der Weitergabe der Software oder der zugehdérigen M aterialien an

Dritte (z.B. Verkauf, Vermietung, Verleih oder unentgeltliche Weitergabe).

Jegliche nicht lizenzierte Nutzung stellt eine Verletzung der Schutzrechte der
Lizenzgeberin dar, die eine strafrechtliche Verfolgung nach sich ziehen kann. Der
Lizenz nehmer erklart sich bereit, alle notwendigen MalRnahmen zum Schutz der
Rechte der Lizenzgeberin zu treffen und insbesondere die unautorisierte Nutzung,
Vervielfaltigung, Weitergabe und Ver offentlichung der Software zu verhindern.

83 Anrechte auf Servicelei  stungen

Falls mit dem Kauf der Software GART @ eine Schulung vereinbart wurde, erhalt der
Lizenznehmer fiir den mit der Lieferung beginnenden Zeitraum von drei Monaten ein
Anrecht auf folgende Serviceleistungen der Lizenzgeberin:

1 Unentgeltliche Zusendung aktualisierter Versionen des Programmsystems
GART ® und zugehoriger Dokumentationen,

1 telefonische Beratung bei Anwendungsproblemen.

Daruber hinaus bietet die Lizenzgeberin Software -Wartungsvertrage an.

84 Haftung und Gewahrleistung

Das Produkt ist erpro bt und bei sachgemaler Anwendung unter Verwendung der
Handbu cher tGberprift. Fur die jeweilige Verwendungsmadglichkeit des Lizenznehmers
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wird keine Garantie iUbernommen.

Auftretende Mangel sind dem Lizenzgeber unverzuglich mitzuteilen. Die
Gewabhrleistung er folgt durch Nachbesserung bzw. Ersatzlieferung. Ein Anspruch auf
Wandlung oder Minde rung besteht nur bei Fehlschlagen der Nachbesserung bzw.
Ersatzlieferung innerhalb an  gemessener Frist (mindestens 4  Wochen).
Weitergehende Gewahrleistungs - oder Ersatzan spriiche, insbesondere die Haftung
fur mittelbare Schaden, sind ausgeschlossen. Samtliche Gewaéhrleistungsanspriiche
erléschen 24 Monate nach der Lieferung.

Fur Verbesserungs vorschlage und Hinweise auf Fehler ist die Lizenzgeberin dankbar.

85 Geltungsdauer

Das Nutzungsrecht tritt mit der Zahlung der Lizenzgebuhr an die Lizenzgeberin in

Kraft. Die Lizenz wird auf unbestimmte Dauer erteilt. Wird das Nutzungsrecht durch

den Lizenznehmer nicht mehr ausgelibt oder es ist widerrufen, ist der Lizenznehmer
verpflichte t, sdmtliche in seinem Besitz befindliche Produkt -Software einschlielRlich
der Dokumentation zu vernichten oder auf seine Kosten an die Lizenzgeberin
zuriickzusenden. Der Lizenznehmer ist auch Uber die Nutzungsdauer hinaus zur
Wahrung der Schutzrechte der Li zenzgeberin verpflich  tet.

86 Rechte fremder Firmen

Warennamen sowie Marken - und Firmennamen fremder Firmen werden ohne
Gewahrlei stung der freien Verwendbarkeit benutzt. Die Lizenzgeberin tGbernimmt

keine Ge wahr daflr, dass beschriebene Programme, Schaltu ngen, Baugruppen,
Verfahren etc. funktionsfahig und frei von Schutzrechten Dritter sind.

87 Schlussbestimmungen

Alle Anderungen oder Erganzungen dieser Lizenzbedingungen bedurfen zu ihrer
Wirksam keit der Schriftform.

Sollten einzelne Bestimmungen dieser Lizenzbedingungen unwirksam sein, berthrt
das die Wirksamkeit der Ubrigen Bestimmungen nicht. Unwirksame Bestimmungen
sind durch Re gelungen zu ersetzen, deren Wirkung dem angestrebten
wirtschaftlichen Zweck der Lizenz bedingungen entspricht.

Es gilt das Recht der Bundesrepublik Deutschland. Gerichtsstand fir alle
Streitigkeiten im Zusammenhang mit den Regelungen dieser Lizenzbedingungen ist
Hannover.

ALLSAT GmbH, Hannover
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2 | nstallation

Dieses Kapitel gliedert sich wie folgt:
2.1 Systemvoraussetzungen

2.2 Installation

2.1 Systemvoraussetzungen

2.1.1 Hardware

Fur den Betrieb des  GART ® Programmsystems bend  tigen Sie einen Windows PC oder
Handheld PC / Pocket PC mit mindestens 32 MB an Hauptspeicher und 16 MB freier
permanenter Speicherkapazitat. Zur Steuerung der Vermessungsinstrumente

bendtigen Sie aulerdem eine RS232 - oder Bluetooth -Schnittstelle. Weiterhi n
empfehlen wir bei Handgeraten als Datenspeicher eine interne CompactFlash - Disk
(bei Pocket PC Voraussetzung), um die Projekte aus GART ® zu sichern.

2.1.1 Betriebssystem

Das GART® Programmsystem wurde fir die Anwendung unter Windows ®
9x/CE/NT/2000/XP/7/8 /10 entwickelt.

2.2 Installation

Zur Installation von GART ® erhalten Sie von ALLSAT ein Setup in Form einer exe -
oder cab -Datei.

Auf einem Windows PC, die Datei GART_Setup.exe ausfiihren und den
Anweisungen folgen. Unter Windows 7+ die Software am besten in das
Root -Verzeichnis installieren, beispielsweise unter C: \GART. Dadurch konnen

mogliche Einschréankungen der Software durch beschrankte Zugriffsrechte unter
aktuellen Microsoft Betriebssystemen umgangen werden.

Um die GART ® Version auf lhrem Windows CE Ge rat zu installieren, kopieren Sie die
Datei, z.B. mit dem mitgelieferten Programm Microsoft ® ActiveSync oder dem
Mobile - Geratecenter, in ein temporares Verzeichnis auf dem Windows CE Gerét sowie

auf die Speicherk arte.

Starten Sie anschlielend aus dem temporaren Verzeichnis heraus die Datei
GART_CE.CAB durch Doppelklick mit dem Stift auf das Programmsymbol.

Zunachst werden Sie aufgefordert, das Zielver zeichnis flr die Installation von GART ®
einzugeben. Empfohlen wird hier standardgemal’ die Compact Flash-Karte. Dieses hat
folgenden Grund. Bei einem Hardware -Reset setzt sich der Rechner in seinen
Lieferzustand zurick. Danach sind alle nachtraglich installierten Programme nicht

mehr vorhanden. Dateien auf der Compact Flash - Karte bleiben jedoch erhalten

Das Installationsprogramm kopiert nach Wahl des Zielverzeichnisses alle
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erforderlichen Dateien auf den Festspeicher lhres Rechners und legt eine
Verknlpfung mit dem GART ® Programmsymbol auf dem Desktop an.

Die Installationsdatei ~ GART_CE.CAB wird anschlie Rend geléscht.

Abbildung 2 Z: GART ® 1 Programmsymbol auf dem Desktop

Um GART® zu starten, klicken Sie einfach doppelt mit dem Stif t auf das
Programmsymbol bzw. wahlen das Programm aus der Anwendungsliste.
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3 Schnellstart von GART ©
GNSS -Vermessungen

Dieses Kapitel bietet dem Benutzer eine Kurzanleitung zum Einstieg in das Arbeiten
mit GART ® bei GNSS - Echtzeitvermessungen . Es werden kurz die notwendigen
Arbeitsschritte in ihrer Abfolge erklart:

3.1 Einstellung des Anwenderkoordinatensystems
3.2 Eingabe bekannter Koor  dinaten

3.3 Initialisierung der Referenzstation

3.4 Initialisierung der Mobilstation

3.5 Eingabe Standpunkt

3.6 Speicherung eines Messwertes

3.7 Korrekturdaten tiber GSM

3.8 Ausgabe von Messwerten und Koordinaten
3.9 Lokale Transformation

Néhere Erluterung en sind im Kapitel  Menisteuerung zu finden.

3.1 Einstellung des Anwenderkoordinatensystems
T
¥

In GART ® werden die WGS84 -Koordinaten generell in ein
Anwender -Koordinatensystem transformiert. Damit GART ® mit der korrekten
Darstellung arbeitet, muss unter Inital > GNSS oder Uber den oben abgebildeten
Button das Anwender -Koordinatensystem (ber eine 7P -Transform ation (unter
Datum, hier ETRS89) und die Abbildung (hier UTM Zone 33) definiert werden.
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GNSS-Konstanten

GNSS Anwendung
Empfanger [tandard NMEA >

v

T HEBE{ BB
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Koordinatensystem

§ YNl ez __] |~ Trans-It >

Datum ]ETRSBQ

v

v

Abbildung  |UTM Zane 33

v
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Baudraten Mlttelung
Funk IQBDD _] Anzahl
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Berechnung

I lineares Mittel

Absteckung
Auto Zoom & Ja " Nein

oK Esc

Abbildung 3 Z: GNSS -Konstanten

AulBerdem werden in diesem Menl das Format der Korrekturdaten und die Baudraten
von Empfanger und Funkgerat/GSM -Modem gewahlt.

Je nach Version kann zwischen folgenden differentiellen Korrekturdatenformaten
gewahlt werden:

Ashtech CPD (RTK) | Ashtech -internes Korrekturdat  enformat fiir Genauigkeiten
im cm -Bereich

Ashtech RTCM Allgemeines Korrekturdatenformat flr Genauigkeiten im
(DGPS) m-Bereich

Ashtech RTCM 2.1 Allgemeines Korrekturdatenformat fiir Genauigkeiten im
(RTK) cm-Bereich

Ashtech RTCM AdV Format fi r die Kommunikation mit

(RTK) SAPOS- Referenzstationen fiir Genauigkeiten im cm -Bereich
JAVAD RTCM Allgemeines Korrekturdatenformat fiir Genauigkeiten im
(DGPS) m-Bereich

JAVAD RTCM 2.1 Allgemeines Korrekturdatenformat fiir Genauigkeiten im
(RTK) cm-Bereich

JAVAD RTCM 2.2 Allgemeines Korrekturdatenformat flir Genauigkeiten im
(RTK) cm-Bereich
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JAVAD RTCM 2.3
(RTK)

Allgemeines Korrekturdatenformat fir Genauigkeiten im
cm-Bereich

JAVAD RTCM 3.x
(RTK)

Allgemeines Korrekturdatenformat fir Genauigkeiten im
cm-Bereich

JAVAD CMR (RTK)

Allgemeines Korrekturdatenformat fir Genauigkeiten im
cm-Bereich

JAVAD CMR+ (RTK)

Allgemeines Korrekturdatenformat fiir Genauigkeiten im
cm - Bereich

JAVAD JPS (RTK)

Allgemeines Korrekturdatenformat fiir Genauigkeiten im
cm - Bereich

JAVAD OmniSTAR

Fur JAVAD-Empfanger, die OmniSTAR Korrekturdaten
verarbeiten kbnnen; Genauigkeiten im m -Bereich

Trimble CMR (RTK)

Allgemeines Korrekturdatenformat fiir Trimble 4000 Serie

Topcon RTCM
(DGPS)

Allgemeines Korrekturdatenformat fir Genauigkeit enim

m -Bereich

Topcon RTCM 2.1
(RTK)

Allgemeines Korrekturdatenformat fiir Genauigkeiten im
cm-Bereich

Topcon RTCM 2.2
(RTK)

Allgemeines Korrekturdatenformat fiir Genauigkeiten im
cm-Bereich

Topcon RTCM 2.3
(RTK)

Allgemeines Korrekturdatenformat fu
cm-Bereich

r Genauigkeiten im

Topcon RTCM 3.0
(RTK)

Allgemeines Korrekturdatenformat fiir Genauigkeiten im
cm-Bereich

Topcon CMR (RTK)

Allgemeines Korrekturdatenformat flr Genauigkeiten im
cm-Bereich

Topcon CMR+
(RTK)

Allgemeines Korrekturdatenformat fi
cm-Bereich

r Genauigkeiten im

Topcon JPS (RTK)

Topcon -internes Korrekturdatenformat fir Genauigkeiten im
cm-Bereich

Topcon OMnISTAR

Fur Topcon -Empfanger, die OmniSTAR Korrekturdaten
verarbeiten kbnnen; Genauigkeiten im m -Bereich

Topcon RTCM AdV
(RTK)

Format fur die Kommunikation mit

SAPOS- Referenzstationen fur Genauigkeiten im cm -Bereich

Sokkia RTCA Sokkia -internes Korrekturdatenformat fir Genauigkeiten im
cm-Bereich

Sokkia RTCM Allgemeines Korrekturdatenformat fiir Genauigkeiten im

(DGPS) m-Bereich

Sokkia RTCM 2.2
(VRS)

Allgemeines Korrekturdatenformat fiir Genauigkeiten im
cm-Bereich
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Sokkia CMR (RTK)

Allgemeines Korrekturdatenformat fir Genauigkeiten im
cm -Bereich

Sokkia RTCM AdV
(RTK)

Format fur die Kommunikation mit

SAPOS-Referenzstationen fur Ge  nauigkeiten im cm  -Bereich

Thales RTCM
(DGPS)

Allgemeines Korrekturdatenformat fir Genauigkeiten im
m-Bereich

Thales RTCM 2.2
(RTK)

Allgemeines Korrekturdatenformat fiir Genauigkeiten im
cm - Bereich

Thales LRK (Long
Range) RTK

Thales -internes Korrekt
cm - Bereich

urdatenformat fur Genauigkeiten im

Thales RTCM AdV
(RTK)

Format fur die Kommunikation mit

SAPOS- Referenzstationen fur Genauigkeiten im cm -Bereich

Leica RTCM (DGPS)

Allgemeines Korrekturdatenformat fiir Genauigkeiten im
m - Bereich

Leica RTCM 2.1
(RTK)

Allgemeines Korrekturdatenformat flr Genauigkeiten im
cm -Bereich

Leica RTCM 2.2
(RTK)

Allgemeines Korrekturdatenformat flir Genauigkeiten im
cm -Bereich

Leica RTCM 3.0
(RTK)

Allgemeines Korrekturdatenformat flr Genauigkeiten im
cm -Bereich

Leica CM R (RTK)

Allgemeines Korrekturdatenformat flr Genauigkeiten im
cm-Bereich

Leica CMR+ (RTK)

Allgemeines Korrekturdatenformat fiir Genauigkeiten im
cm-Bereich

Leica RTK

Leica-internes Korrekturdatenformat fiir Genauigkeiten im
cm-Bereich

Leica RTCM AdV
(RTK)

Format fur die Kommunikation mit

SAPOS- Referenzstationen fur Genauigkeiten im cm -Bereich

NavCom
Auto - Input

Kann fir den Rover ausgewahlt werden; das beste
Korrekturdatenformat wird nach einer Prioritatenliste (RTK,
RTG, WCT,RTCM, WAAS) ausgewahlt

NavC om NCT (RTK)

Allgemeines Korrekturdatenformat fiir Genauigkeiten im
cm-Bereich

NavCom RTCM
(DGPS)

Allgemeines Korrekturdatenformat fiir Genauigkeiten im
m-Bereich

NavCom RTCM 2.2
(RTK)

Allgemeines Korrekturdatenformat fiir Genauigkeiten im
cm-Bereich

NavCom CMR
(RTK)

Allgemeines Korrekturdatenformat fir Genauigkeiten im
cm-Bereich

NavCom StarFire
(RTG)

Allgemeines Korrekturdatenformat flir Genauigkeiten im
m-Bereich
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NavCom StarFire
(WCT)

Allgemeines Korrekturdatenformat fir Genauigkeiten im
m-Bereich

NavC om SBAS
(WAAS/EGNOS)

Allgemeines Korrekturdatenformat fir Genauigkeiten im
m-Bereich

Septentrio RTCM
(DGPS)

Allgemeines Korrekturdatenformat fir Genauigkeiten im
m-Bereich

Septentrio RTCM
(RTK)

Allgemeines Korrekturdatenformat fiir Genauigkeiten im
cm-Bereich

Septentrio CMR
(RTK)

Allgemeines Korrekturdatenformat fiir Genauigkeiten im
cm-Bereich

Septentrio SBAS
(WAAS/EGNOS/
MSAS)

Allgemeines Korrekturdatenformat fiir Genauigkeiten im
m-Bereich

Standard NMEA

Allgemeines Format
Ermoglicht die Verwendung and
fur GIS - Anwendungen)

erer Empfangertypen (z.B.

Die Transformationsparameter

kdnnen

aus mehreren vorgegebenen Satzen

(beispielsweise DHDN, STN 42/83, WGS84,...) sowie verschiedenen veranderbaren

Eintragen (z.B. User081) ausgewahlt werden.

-~

GNSS-Konstanten 2@ J
- GNSS Anwendung
Empfanger lStandard NMEA i’
Korrekturdaten INMEA default 2J

- Koordinatensystem

B s T J

Da.t_'qml ETRSE9

I Trans-It 2_'

'l

>>
3

¥ Wahle 7P-Transformation

DHDN
DHDN (ascos)

Bessel 1841 dx-582.000
Bessel 1841 dX:-584| |
STN 42/83 Krassowvsky 1940 dX:-24.
STN 42/83 (ascos) Krassowsky 1940 dx:
ETRSAY WiESE4 dx: 0.0000 ¢

ED50 Hayford 1924 dX: 87.0000 ~
< |

1 ‘ »

oK Esc | Andern l Lﬁsché’
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Abbildung 3 2: Auswahl der 7 -Parameter - Transformation

Nach Driicken der Andern -Taste konnen die sieben Transformationsparameter fiir
die veranderbaren Eintrage edit iert werden.
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,' | |
GNSS-Konstanten L XS §
-

# © Wahle 7P-Transformation |

User018 WESE4 dx: 0.000 ~

Edit 7P-Transformation

Name User'021

Ellipsoid  |WGS84 ~

X [U.UUUD m o owx |U.UUUDDD “
dY [U.UUUD m owY |U.UUUDDD Y

dZ ’U.DDUO m Wz |U.DUUUUD "
MalBstab |D.DUDDUD ppm

oK Esc | Lokale 7P |

Auto Zoom v Ja " Nein

OK Esc |

.

Abbildung 3 2: Editierung der 7 Transformationsparameter

Hier werden folgende Daten abgefragt:

Name Bezeichnung der Transformationsparameter (frei definierbar)
Ellipsoid Ellipsoid des Anwender -Koordinatensystems

dx . dY, dz Translationen in Richtung der X -, Y- und Z -Achse in Metern
wX , wY , wZ Rotation um X -, Y- und Z -Achse in Sekunden

Mal3stab Maf3stab in ppm

Wird der Button Lokale 7P  gedriu ckt, so kann man eine Transformation, die man

sich  dOber identische Punkte unter dem  MeniUpunkt Rechnen >
Polar/GNSS - Transformation als lokale 7 -Parameter -Transformation (Bursa Wolf)
berechnet hat, Gbernehmen, diese als eigenen 7 -Parametersatz definieren und damit

in die globalen GNSS -Konstanten tibernehmen.
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3.2 Eingabe bekannter Koordinaten

Bevor Sie mit den Messungen beginnen, sollten Sie bekannte Koordinaten im
Anwender -Koordinatensystem in GART ® eingeben. Hierzu wahlen Sie das Menu
Eingabe > Koordinaten

™

Eingabe Koordinaten LS ETRS89_UTM32 28

Pkiir.  {LU13 A o »]
Rechts [32549615.028 m Sting [000 >
Hoch [58027796685  m Rol [S > |
Hahe  {0.000 m RgH [3 >
Kommentar | > |

Speich.l Esc I Geogr. l

\ S

Abbildung 3 4: Eingabe von Koordinaten im Anwendersystem

Die Koordinaten kdnnen als Koordinaten im Anwendersystem oder Uber den Button

Geogr. als geographische Koordinaten im WGS84 System eingeg eben werden. Eine
Umrechnung  zwischen Anwenderkoordinaten und geographischen Koordinaten

erfolgt bei einem Wechsel des Eingabemodus automatisch. Zur Umrechnung wird das

aktuelle Anwender -Koordinatensystem verwendet, welches unter Initial > GNSS
einzustell en ist.

Eingaben kdénnen auch Uber ein Keypad erfolgen, das nach Belieben aktiviert bzw.
deaktiviert werden kann. Wird es unter Extras > Keypad aktiviert, so erscheint
direkt das Keypad nach einem Klicken in ein zu editierendes Eingabefeld.

p
Eingabe Koordinaten LS ETRS89_UTM32

% —
o 4 i

PKINE| Geogr. Koordinaten [WGS84] | h

Rechtl | Lange |1 ° [15 | [esg22a1 M [E »]

Hoch! | Breite (51 * [33 | [s633570 [N >

Hohel | Hihe 0000

e ok [ Esc | 3
X

Speich.l Esc | Geogr. I

18 /236



Abbildung 3 %: Eingabe geographischer Koordinaten

—
3.3 Initialisierung der Referenzstation g
Zur Initialisierung der Referenzstation wird in GART ® die Funktion GNSS > Starte

Referenz Uber die Menuleiste oder den oben abgebildeten Button aufgerufen.

Pkitr. |Basel!

koordinaten SatStatus

Fechts (32545225.140 Sw's |B
Hoch |5806304.665 FDOF |5.B
Hihe |102.775 Maw Lsg.

Einstellungen

AntHihe [2075  >>|[Port() >
MinElev. [5 Max 8 [15

kultipath-Reduz. v

Start ‘ Satelliten ‘ Esc

Abbildung 3 &: Initialisierung der Referenzstation (hier Javad)

In diesem Meniu T leicht variierend nach Empfangertyp - kbénnen der Name der
Referenzstation ( PktNr. ), die Koordinaten des Referenzpunktes, die Antennenhdhe
sowie die minimale Elevations  maske und der Funkport eingegeben werden.

Die Anzahl der bei der Navigationslosung berlicksichtigten Satelliten kann dem Feld
SVs, der aktuelle PDOP dem Feld PDOP entnom men werden.

Bei JAVAD und Topcon Empfangern kdnnen Sie eine maximale Anzahl verwendeter
Satelliten vorgeben sowie eine zusatzliche Multipath  -Reduktion  anbringen. Hierflr
sollten sowohl der Referenz - als auch der Mobil -Empfa nger die entsprechende gleich
eingestellte Option besitzen.

Mdchten Sie lhren Topcon Empfanger als Referenzstation nutzen, die gleichzeitig
mehrere Mobil -Empfanger bedienen soll, so ist die Option Multi -Base zu aktivieren.
Bei aktivierter Option kénnen ube r den Funk Port mehrere Kommunikationskanale
angesprochen werden.

Mit  Nav.Lsg. kann eine Naherungskoordinate aus der Navigationslésung des
Empfangers ge lesen werden. Mit  Satelliten gelangen Sie in die Ubersicht der
momentan  verfigbaren  Satelliten.  Mit OK wird der Empfanger als
GNSS-Referenzstation initialisiert und die Referenzkoordinate kann gespeichert
werden.
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Mit dem Button >> neben dem Feld Ant.H6he wird das MenlU zur Eingabe der
Antennenh6he geoéffnet. Hier kdnnen géngige Antennen der Hersteller Ashtech
Javad, Leica, NavCom, Sokkia, Thales, Topcon wund Trimble mit ihren
Antennen -Offsets ausgewahlt werden.

Antennenhdhe

Antenne

Hersteller |Javad

Typ TRIUMPH-1_UHF_Antenna

Farameter

Yerdilk, Offset | 02753 m Radius 0.0887 m
Schrag. Offset | 02203 Karig L1/L2 PCY |

Antennenhohe

Gemessen | 1.800 1y |uertikal (Stabhdh

Berachnet (T4 | 2075 m

K, ‘ Speichem ‘ Esc

Abbildung 3 Z: Eingabe der Antennenhdhe

Nach der Eingabe des Antennentyps muss die Art der H6henmessung ausgewahit
werden. Hier bestehen folgende Mdglichkeiten:

M vertikal : Lotrechte Hohe bis zum Gewinde der Antenne.
1 schrag : Schragstrecke vom Bodenpunkt zur Markierung an der Antenne.

Im Feld Gemessen tragen Sie die von lhnen gemessene Antennenhdhe ein, womit
sofort die H6he des Phasenzentrums ( True Vertical) ber dem Bodenpunkt berechnet
und im Feld Berechnet angezeigt wird. Diese Hohe wird nach Verlassen dieses
Fensters mit OK im Messwertfenster als Antennenhdhe angezeigt. Die Taste
Speichern  ist hierbei nicht zu bedienen. Durch Aktivieren der Checkbox Korrig.
L1/L2 PCV  werden die Offsets zwischen L1 und L2 des Antennenphasenzentrums
(Nord, Ost, Hohe) an die Referenzstation fir den jeweiligen Antennentyp gesendet
(im Normalfall nicht notig).

Das Arbeiten mit der True Vertical -Hohe in GART® hat den Vorteil, dass auf
Referenz - und Mobilstation unterschiedliche Antennentypen verwendet werden
konnen, ohne Hohenfehler aufgrund unters chiedlicher Offsets befiirchten zu missen.

Neben der Wahl einer vorgegebenen Antenne besteht die Mdoglichkeit, eigene
Antennen -Offsets einzugeben. Hierzu geben Sie eine neue Bezeichnung fur die von
Ihnen verwendete Antenne in den Feldern Hersteller und Typ ein und editieren die
Offset -Werte. AbschlieBend speichern Sie die neue Antenne mit der Taste
Speichern

Haben Sie das Korrekturdatenformat Standard NMEA gewahlt, so ist die Funktion
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GNSS > Starte Referenz deaktiviert.

3.4 Initialisierung der Mobilstation h

Unter GNSS > Rover starten wird die Mobilstation initialisiert. Einzustellen sind der
Fixing Parameter, der Funkport, der minimale Elevationswinkel sowie der maximal
erlaubte PDOP. Bei Leica sind diese Parameter zumeist vorkonfiguriert.

Starte Rover

Einstellungen

Fiing Par.  [99% (mitel) | >>| |Port(c) ﬂ

BTk Modus  |robust >»| Min Elew. 10

Antenne intern »¥| Max PODOP |60

Sat Systern  |GPS+GLONA 33| pMultipath-Red. v

Update Rate |5 Hz ¥ Multi-RTE [

Start Satelliten ‘ Esc ‘

Abbild ung 3 B: Initialisierung der Mobilstation (hier Javad)

Fur Javad und Topcon Empfanger besteht aulBerdem eine Wahlmoglichkeit fir den
RTK-Modus (robust oder prazise), die Art der Antenne  (intern, extern oder
automatische Erkennung), das Satellitensystem (GPS oder GPS+GLONASS), die
Update Rate (1 Hz bis 10 Hz) und die Multipath - Reduktion

Die Wahl des RTK -Modus hat Einfluss auf die Stabilitat der Mehrdeutigkeitslésung.

Die Einstellung robust extrapoliert die Mehrdeutigkeitsfestsetzung Uber kurze
Verluste der Datenverbindung (mehrere Sekunden) hinaus. Der Modus prazise ist
genauer, die empfohlene Einstellung bei der RTK -Messung fester Punkte verliert
allerdings bei einer Unterbrechung der Datenverbindung sofort die Festsetzung der
Mehrdeutigkeiten.

Der Fixi ng Parameter beschreibt das Konfidenzintervall flr die Festsetzung der
Mehrdeutigkeiten. Hierbei gilt folgende Zuordnung:

Konfidenzintervall Fixing Fixing Fixing
Parameter Parameter Parameter
Ashtech Javad Topcon
kein Fixing float float float
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90 % sehr niedrig - -

95 % niedrig niedrig niedrig

99 % mittel mittel (default) mittel (default)
99,9 % hoch (default) hoch hoch
99,99 % sehr hoch -- --

Bei einem Konfidenzintervall von 99,9 % ist theoretisch nur eine von 1000
Mehrdeutigkeitsfestsetzungen falsch.

Die Taste Satelliten ermoglicht einen Uberblick tiber die derzeit vom Empfanger
getrackten Satelliten.

Mit Start werden die Daten an den Empfanger Ubertragen.

3.5 Eingabe Standpunkt

Nachdem die Mobilstation erfolgreich initialisiert wurde, sollte im Menupunkt
Eingabe > Standpunkte in GART ® zunachst ein Standpunkt angelegt werden. Nach
dem Aufruf der Funktion erscheint eine Auflistung aller vorhandenen Standpunkte.

E ] EfngabeStandpunk‘teA ﬁ
atandpunkinummer;
|435898IIIEI—EIEIIZIIII1 v GHES
| | PhtMNr |Sys.| Datum ™ Zeit | Gerdt |
E“ 4:39:15
| F o= tachy 100 04.02.2015 16:40:47 Leica Geocom
F Disto 100 26.08.2015 16:39:00 Disto
1
[B];8 Eopieren Esc
N — Yy
Abbildung 3 2: Eingabe Standpunkte
Im Fenster  Standpunktnummer kann nun die Bezeichnung eines neuen
Standpunktes eingegeben oder ein schon vorhandener Standpunkt aus der Liste
dariber gewahlt werden. Bei Eingabe eines neuen GNSS - Standpunktes muss

zusatzlich die Checkbox  GNSS angewahlt werden.

Wird ein neuer Standpunk t eingegeben, werden anschlielend weitere Daten wie
Antennenhdhe (Instr.Hoehe), System, Ort, Beobachter und Wetter abgefragt. Mit OK
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werden die Daten gespeichert.

p
Eingabe Standpunktdaten %

PKhr. 516718

A

Instr.Hohe m | RR

System  |ETRS83_UTM32  ~|
Ont |
Beobachter |
Wetter l
ok | Esc
L :

Abbildung 3 20: Eingabe Standpunktdaten

Nach der Eingabe eines Standpunktes ruft GART ®  automatisch  die
Messwerterfassung auf. Die Standpunktdaten kdnnen mit Ausga be > Standpunkte
auf dem Bildschirm angezeigt und editiert werden.

3.6 Speicherung eines Messwertes =

Unter Eingabe > Me sswerte werden die vom GPS - bzw. GPS/GLONASS -System
berechneten Koordinaten der Mobilstation in das Anwenderkoordinatensystem
transformiert und dargestellt. Dieses Meni kdnnen Sie auch mit dem oben
abgebildeten Button aufrufen.
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[ GM55-Messwerte [ETRS89] [i_E-J-‘
Koordinaten M Sat-Info
£ [ 32548232799 [ 0011 GPs| 7 }}
N[ 5808300516 | 0011 GLO | B
H 110804 | 0011 POOP | 15
St Funktdaten | Exz |
Zeit | 0801:23  Funk | 1s/100%
AntH.| 2075 >>| DRef |  4145216m
Losung
Typ IT Wﬂ
(Speich || mo || Beset | Ecc |

Abbildung 3 2B1: GNSS -Messwerte

Angezeigt werden dabei: die Koordinaten im Anwender - Koordinatensystem mit lhren
Standardabweichunge n, die Anzahl der verwendeten Satelliten (GPS | GLONASS),
der PDOP -Wert, die Antennenhdhe, der Korrekturdaten -Empfang und die aktuelle
Entfernung zur Referenzstation ( DRef ). Zusatzlich wird der Zustand der Bestimmung
der Mehrdeutigkeiten und die Dynamik im Feld LOsung farbig dargestellt.

Mit der Taste >> kann die Dynamik verandert werden. Die moglichen
Einstellungen sind (variierend nach Empfangertyp) statisch, quasistatisch, bewegt,
Auto, Flugzeug und Schiff.

Mit dem Button  Satelliten kénnen die zur Zeit verfligbaren Satelliten dargestellt
werden.

Durch Betatigung der Taste Info  erscheint fur Ashtech -, Javad -, Leica- und
Topcon -Empfanger eine Tastenreine, mit der weitere Informationen vom
GNSS-Empféanger abgefragt werden kénnen. (siehe Abbildung 3 2)

Mit d em Button Ant.H wird das Meni zur Eingabe der Antennenhdhe getffnet,
welches bereits zur Initialisierung der Referenzstation erlautert wurde. Die Anderung
der Antennenhothe wirkt sich direkt auf die Darstellung der Koordinaten aus.

Mit Reset kann die Bestim mung der Mehrdeutigkeiten neu gestartet werden. Sind
die Mehrdeutigkeiten festgesetzt, so erscheint im Feld Losung derText Af i x ed f

Durch Driucken der Taste Speich oder des Buttons OK kann die aktuelle Koordinate
gespeichert werden.

Mit der Taste Geo werden die Messwerte in geographische Koordinaten
umgerechnet.

Mit der Taste Exz konnen mit Hilfe eines angeschlossenen Tachymeters oder MDL
Punkte angemessen werden, die mit dem Rover nicht direkt erreichbar sind.
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WRSIFKF

“elktar

OnTrans

Abbildung 3 Z2: Info (fur Javad - Empfanger)

Die Info -Tasten enthalten folgende Funktionen:

DRef

Die Koordinaten der Referenzstation kdnnen aus den

Korrekturdaten -Messages gelesen und korrigiert werden . Dies
wirkt sich auf die Entfernungsanzeige zur Referenzstation aus

(Feld DRef ).

Falls die Vektordatenaufzeichnung eingestellt ist, erfolgt das
Aktualisieren der Entfernungsanzeige automatisch.

Funk

Der Status der Funkverbindung zur Referenz kann tberpri ft
werden.

Stat

Ldsungsstatistik mit den verwendeten Satelliten (bei Javad und
Topcon).

Extra

Es kdnnen zusatzliche Einstellungen fir Javad - und
Topcon - Empfanger vorgenommen werden. Als
Standardumgebung sollte dabei himmelsfrei gewahlt werden.

Im Feld Elevation kann eine Gradzahl eingegeben werden, ab
der Satelliten zur Berechnung der Position verwendet werden
sollen.

Mit der Checkbox Co-Op Tracking  kann das Co -Op Tracking
gesteuert werden.

Uber die Checkbox Multi  -RTK kann die Multi -RTK Funktionalitat
bei aktuellen Javad Empfangern (2015) aktiviert werden.

Ext. Power  zeigt die anliegende Eingangsspannung des
Receivers an. Power A und Power B gibt die Spannung an den
internen Akkus A und B an (nur fur Hiper und Odyssey -E von
Topcon). Power Board informiert  Uber die anliegende
Spannung auf dem Board.

VRS/FKP

Hier kdnnen Einstellungen zur Verwendung einer virtuellen
Referenzstation oder Flachenkorrekturparameter vorgenommen
werden (bei Javad und Topcon).
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Vektor Anzeige der Absolutkoordinaten der Base sowie des Vektors
Base-Rover in kartesischen Koordinaten.

Durch markieren der Checkbox Vektordatenaufzeichnung
werden zusatzlich die Korrelationen der Koordinaten gespeichert.
Die Entfernungsanzeige = DRef zur Referenzstation wird
automatisch aktualisiert.

OnTrans Statusanzeige der Online - Transformation
Power Anzeige der Batteriekapazitat.
Die Funktion arbeitet nur bei dem Ashtech Z - Surveyor mit

interner Batterie. Angezeigt werden die aktuelle Spannung und
Kapazita t sowie die verbleibende Restzeit.

Contrast Anzeigen des Contrast Ratio Wertes.

Die Funktion arbeitet nur mit Ashtech - Empfangern. Hiermit kann
der Kontrast angezeigt werden. Der Kontrast ist ein Wert, der

angibt, wie sicher die Festsetzung der Mehrdeutigk eit ist. Die
Angabe liegt zwischen 0.00 und 999.0. Bei 1.0 wird die
Mehrdeutigkeit festgesetzt.

3.7 Korrekturdaten tiber GSM VA4
Um die Korrekturdatenibertragung Uber GSM zu initialisieren, wahlen Sie das Menl
GNSS > Referenz anwahlen oder benutzen den oben abgebildeten Button.
( GsM-Telefon Lﬁw
Sende MNMEA [+ Signalstarke W
069208390002 ascos-PED-23-G .

8692083908883 ascos-Trans-23-G 1
69208390884 ascos-ED 2

069208390005 ascos-Trans—-HHH-23- Editieren
0602083008086 ascos—HAC-31-C —
0692882300007 ascos—PED-31-CGEG aiEEE

8692088390889 ascos-Trans-31-GG
069208390000 ascos-DBREF-31-GG ~

Initial
Status

| ox

Abbildung 3 43: Das Telefon -Men

Sie konnen aus dem Telefonverzeichnis eine bereits vorhandene Nummer auswahlen
oder eine neue Telefonnummer in das Verzeichnis ei ngeben. Hierzu klicken Sie eine
leere Zeile an und driicken dann den Button Editieren
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-
Editiere Telefonnummer

Murmmer |063208330007

Mame |asc:|:|s—PED—31—

EE

b

-~

Abbildung 3 Z4: Editieren einer Telefonnummer

Im Telefonverzeichnis kénnen b is zu 20 Nummern gespeichert werden.

Mit dem Button Initial konnen Sie die PIN der verwendeten SIM

Im Feld Signalstarke wird die Qualitat der aktuellen GSM

Markieren Sie die Checkbox Sende NMEA

wenn Sie sich in ein Referenznetz

-Karte angeben.

einwahlen wollen. Benutzen Sie Ihre eigene lokale Referenzstation, so lassen Sie

diese unmarkiert.

Nach Auswahl der entsprechenden Telefonnummer driicken Sie den Button

um die GSM -Verbindung zur Referenzstation auf

sollte im Display erscheinen. Wenn das Statusfenster

anzeigt, verlassen Sie mit OK das Telefonmendi.

Zum Beenden der Telefonverbindung dricken Sie im Telefonmeni die Taste

zubauen. Die gewahlte Nummer
AVerbindung

Auflegen  oder betatigeninder S ymbolleiste den rechts abgebildeten Button.

3.8 Ausgabe von Messwerten und Koordinaten

Die mit GART ® gespeicherten Standpunkte, Messwerte und die daraus berechneten
Ausgabe editiert werden. Sie kdnnen

Koordinaten kdnnen jederzeit unter dem Menu

-Verbindung angezeigt.

Wahlen

hier auswéhlen, ob Sie sich Standpunkte, Messwerte oder Koordinaten anzeigen

lassen mochten.

Die Koordinaten wer  den wie folgt ausgege ben:

-
' Koordinaten LS:ETRS89_UTM32

=] %

PunktN... A VMA | Rechts Hoch RgL (LG |L #
100 [+ oo 32549701675 5802792172 | M =
101 4 000 32549695.395 5802791674 M 2 |2

102 4 000 32549694657 5802792544 M 2 2

103 4 000 32549686.053 5802786751 M 2 |2 _

4 | ] [ »

Alle j Drucken Suchen | Markierung Mitteln Pg

Grafikauswahl | Andem Loschen Iden. Pkt.

271236
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Abbildung 3 %5: Koordinatenausgabe

Zum Editieren einzelner Punkte, d.h. zur A nderung von Punktart, Punktnum mer,
Koordina ten, Koordinatensystem sowie Lage - und Hohen genauigkeit wird ~ Andern
gedriickt oder die  Koordinate doppelt angeklickt.

Um einzelne Koordinaten zu lI6schen, mussen Sie den Button Loschen betatigen.

Zur Ausgabe der Koordinaten in eine Protokolldatei, wird Drucken aktiviert.

Wollen Sie nach einem bestimmten Punkt suchen lassen, driicken Sie Suchen und

geben die Punktnummer des gesuchten Punktes ein. Die Anzeige springt automatisch
zum gesuchte n Punkt. Alternativ kbnnen Sie auch den gesuchten Punkt in der Grafik
anklicken.

Um bestimmte Koordinaten zu markieren, betatigen Sie den Button Markier und
geben Punktnummer, Punktart, Vermarkungsart, Rechts - und Hochwert, Hohe,
Rechengenauigkeit der Lag e und der Hohe fur den Anfangs - und Endpunkt der

gewilnschten Markierung ein.

Die durch die  Space -Taste oder durch die Markier -Funktion ausgewahlten
Koordinaten  kdnnen mit der Funktion Mitteln  gemittelt und als Soll -Koordinate
gespeichert werden. Bei Mar kierung von Koordinaten mit unterschiedlichen
Punktnummern, werden nur die markierten Koordinaten des ersten Punktes in den

Dialog "Koordinaten Mitteln" Ubernommen.

Es gibt zwei Mdglichkeiten, die erfassten Koordinaten nach einer bestimmten Spalte

zu sortieren. Durch Druck auf den Spaltenbezeichner oder durch o6ffnen des
Sortierdialogs Uber den B utton >> . Die erste Variante ermdglicht eine Sortierung
des gesamten Datenbestandes. Erneutes Driicken kehrt die Art der Sortierung um
(kleinster Wert zuerst/grofdter Wert zuerst). Der Sortierdialog bietet die zusatzliche
Option, nur eine bestimmte Auswahl a n Koordinaten/Punkten zu sortieren.

Wird ein Punkt entweder in der Grafik oder in der Tabelle ausgewahlt, so kann der
Grafikausschnitt Gber den Button Pan auf diesen Punkt zentriert werden ( nicht CE ).

Um auf den selektierten Punkt zu zoomen, aktivieren Sie Zoom auf  (nicht CE ).

3.9 Lokale Transformation

Um eine lokale Transformation zu berechnen, missen unter Eingabe >
Koordinaten zuné chst die Sollkoordinaten der Passpunkte eingegeben werden. Es

ist darauf zu achten, dass die Sollkoordinate und die entsprechende beobachtete
Koordinate die gleiche Punktnummer zugewiesen bekommen.

Nachdem die in Echtzeit berechnete Koordinate unter Einga be > Messwert
gespeichert wurde, ist es moglich, eine Transformation zu berechnen. Hierzu wéhlen
Sie das Menli  Rechnen > Polar/GNSS - Transformation
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‘ Polaraufnahme auf Standpunkt ts1 System: ETRS89_UTM32 l 2 | = ' = J

ts1 4 060 h: 0©0.6060 v:100.6000 s: 0.06808 -~
442 4 000 h:183.4560 v: 99.3840 s: 22.2928 | |
%Sl 1 000 h:170.4365 wv: 99.6385 s: 30.7070
*h1 1 0008 h: 92.7200 v: 98.3115 s: 8.4618
%51 1 0008 h:161.9305 wv: 99.0450 s: 12.81380
458 4 000 h:307.9690 wv: 95.8795 s: 7.82380 ~

Abbildung 3 56: Rechnen GNSS - Transformation/Polaraufnahme

\

Zunachst wird im Unterpunkt Transf > Wechseln die Transformationsart gewahilt.
Far eine  ortliche  Einpassung benutzen Sie im  Allgemeinen  die
3-Parameter -Transformation ohne Restklaf  fenverteilung.

Transformationsart

Abbildung 3 Z7: Transformationsart beim Tachymeter - Standpunkt
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Transformationsart

Abbildung 3 Z8: Transformationsart beim GNSS - Standpunkt

AnschlieRend kdnnen mit dem Button Passpkt die Passpunkte ausgewdahlt werden.

Folarautnahm

& Posspurice DrsiParamete
PktNr | uR [m]| vH [m] | uS [m]

sS4 6.809 ©0.884 ©6.618 06.0618 Mm 2 2
-0.6089 -0.664 ©6.618 -0.063 M

o P s N oo

Abbildung 3 Z9: Passpunkt -Ubersicht

Hier werden nur diejenigen Punkte angezeigt, deren Messwerte bereits als
Passpunkte bezeichnet wurden. Hierzu wird im Fenster Ausgabe > Messwerte der
jeweilige Messwert editiert und die Checkbox PP aktiviert.
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& Messwerte auf Standpunkt ts1 System: ETRS89_UTM32 L=
Messwert editieren X
ts1 = = _=m
uu2 | | [s1 Al >»| wmafooo »|  ©Pp I Deakiv
x5l
«b1 || H [1619305 v [990450 D [128130 ok | Esc |
58| | t 20750 L. |0.000 Q: |0.000 s: |0.0000
(‘ -3
Kommentar: l ﬂi‘
Es.
™ o ™ . o ]
Abbildung 3 20: Messwerte editieren
Die uber die Passpunkte festgelegte Transformation wirkt sich direkt auf die

Berechnung der Anwender -Koordinate aus und wird standpunktbezogen gespeichert.

Das heif3t, dass die Koordinaten fur alle Messwerte, die unter einem Standpunkt
gespeichert  werden, Uber  die in Inital > GNSS gewahlte
7-Parameter -Transformation, die Abbildung und die hier gewahlte lokale
Transformation berechnet werden. Nach Eingabe der Passpunkte wird Gber den

Button Berechnen die Berechnung der Transformation fir alle Punkte eines
Standpunktes durchgefiihrt. Alle danach neu gemessenen Punkte wer den
automatisch transformiert. Eventuelle Abweichungen zu Soll -Koordinaten werden
gegebenenfalls angezeigt.

Mit Ausnahme der Passpunkte greift die Transformation auf die Messwerte und nicht

auf die Koordinaten im Anwender -Koordinatensystem zu. Daher ist e s wichtig, vor
der Transformation fiir eventuell falsch gespeicherte Punkte sowohl die Koordinate

als auch die Messwerte zu l6schen!

Bei einer neuen Stationierung der Referenzstation muss die lokale Transformation
neu berechnet werden.
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4 MenUsteuerung

Dieses Kapitel gliedert sich in Anlehnung an die Mendstruktur von GART ® wie folgt:
4.1 Hauptmeni

4.2 QuickAccess

4.3 Eingabe

4.4 Ausgabe

4.5 Rechnen

4.6 GNSS

4.7 Initial

4.8 Extras

4.1 Hauptmenu =

Das Hauptment enthalt die Projektverwaltung, sowie Lizenzierung. Aul3erdem kann
die Versionsnummer abgefragt werden.

4.1.1 Projekt PRJ

Das Programmsystem  GART ® arbeitet projektorientiert, d.h. alle Koordina ten und
Messwerte werden einem Projekt zugeordnet. Um mit GART ® arbeiten zu koénnen,
muss also zundchst  ein neues Projekt angelegt oder ein bereits beste hendes ge 06ff net

wer den. Dazu wahlen Sie das Unterment F=RS > projekt . Im darauf fol  genden

Bildschirm kann ein neuer Projekt name in das Fe Id Projektname eingegeben oder
ein bereits vorhandenes Projekt aus der Liste Projekte  ausgewahlt und geéffnet
wer den.
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& Projekt sffnen R

CAGART-2000_NT

Projektname:

lDemo

Yerzeichnisse: Projekte:

Demo

Ypconfig
(D]
(E]
[F]
[G]
(T3]
(V]

Offnen Esc

Abbildung 4 Z: O ffnen eines Projektes

Wenn Sie den Namen eines neuen, noch nicht existierenden Projektes eingeben, legt

GART ® automatisch ein neues Unterverzeichnis gleichen Namens und eine neue
Datenbank an.

Hinweis: Unterverzeichnisse, die GART ® Projektdateien enthalten
unter den Verzeichnissen, sondern unter den Projekten angezeigt.

, werden nicht

4.1.2 Projekt l6schen E E

Um ein Projekt vollstandig zu léschen, offnen Sie zunéchst dieses Projekt Gber den
Menipunkt = > Projekt . AnschlieBend wéahlen Sie in diesem Projekt den
Menipunkt HLEM > Projekt Loschen . Es erfolgt eine Abfrage mit der Angabe des

Projektnamen, die mit ~ Ja beantwortet werden muss, um das Projekt zu I6schen.

Abbildung 4 2: Léschen eines Projektes

Zur Sicherheit, dass lhre Daten nicht unbeabsichtigt geldscht werden, erfolgt eine
zweite Abfrage, ob das Projekt wirklich geléscht werden soll.
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Ft = B

. Beim Laschen des Projektes werden alle Dateien und Unterverzeichnisse
_J; aus demn Projektverzeichnis geldscht!

Wollen Sie das Projekt

CAGART\Demao

wirklich l6schen 7

Abbildung 4 2: Wollen Sie das Projekt wirklich 16schen?

Beantworten Sie auch diese Frage mit Ja, so sind die Daten dieses Projektes
unwiderruflich geldscht.

4.1.3 Lizenzierung

Bei der Lizenzierung m¢ssenK&ye | nr ere mnFted elr sAplesz
Schlissel eingeben, damit Sie GART ® als Vollversion verwenden konnen. Der
User-Key ist abhéngig von der GART Seriennummer, sowi e der verwendeten

Modulnummer. Werden die Funktionen der GART Software nachtraglich tUber eine
neue Moduldatei erweitert, so muss ein neuer Lizenzschliissel generiert werden.

~

g
GART-2000 Lizenz L2

S{N:

kodul-Nr.;

User-Key:

oK Esc

Abbildung 4 A4: Lizenzierung

Bei GART ® st die Art der Lizenzierung vom verwendeten Geréatetyp abhéngig. Bei
bestimmten Handcontrollern ist die Lizenz direkt in der Moduldatei eingetragen.

414 Hilfe
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Unter dem Menipunkt E > Hilfe kann die Online -Hilfe von GART ® aufgerufen
werden. Dazu o6ffnet sich der zugehdérige Browser d es Betriebssystems. Uber die
Taskleiste am unteren Rand des Bildschirms kdnnen Sie danach auch zwischen dem

Fenster von GART ® und der Online -Hilfe wechseln.

4.1.5 Version b

Unter dem Menipunkt E > Version zeigt GART ® lhnen die aktuell installierte
Programmversion an. Zusatzlich erfahren Sie das Datum der Erstellung und das Build
dieser Version und fur wen diese erstellt wurde.

Abbildung 4 %: Angabe der Versionsinformationen von GART ©

Mit einem Druck auf X oder Esc-Taste verlassen Sie die Anzeige wieder.

4.2 QuickAccess

Der MenUpunkt QuickAccess fasst die wichtigsten Funktionen von GART ® zusammen.
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4.3 Eingabe

Der Menupunkt Eingabe befasst sich mit allen Funktionen, die dem Projekt auf
irgendeine Art Informationen hinzuftigen. Der Schwerpunkt liegt hier bei der
Messwerteerfassung.

4.3.1 Standpunkte

Zum Erfassen von Messwerten muss zuerst ein Standpu nkt angelegt werden. Hierbei
wird unterschieden, ob eine GNSS - oder eine tachymetrische Messung durchgefiihrt
werden soll.

Bei der Messwertaufnahme mit einem Tachymeter ist der Standpunkt derjenige

Punkt, (ber dem das Tachymeter aufgebaut wird. Als Standpun kt einer
GNSS-Messung wird der Punkt bezeichnet, auf dem die Referenzstation initialisiert

wird. Die Zuordnung der Messwerte zu einem Standpunkt ist eines der
grundlegenden Prin  zipien von GART ©.

Das Anlegen eines Standpunktes erfolgt mit dem Menipunkt Ein gabe >
Standpunkte

Nach dem Aufruf der Funktion erscheint eine Auflistung aller vorhandenen
Standpunkte.

v e’
standpunkinummer:;
|435895EIEI—EIEIEIEI1 v GMNSS
| | PhtMNr | S, | Datum ™ Zeit | Gerdt |
G [~ | 30.01.2015 [143818] ]
F o= tachy 100 04.02.2015 16:40:47 Leica Geocom
F Disto 100 26.08.2015 16:39:00 Disto

Eopieren

Abbildung 4 %: Eingabe Standpunkte

Im Feld Standpunktnummer kann nun die Bezeichnung eines neuen Standpunktes
eingegeben oder ein schon vorhandener Standpunkt aus der Liste ausgewahlt
werden. Bei Eingabe eines neuen Standpunktes fiir GNSS -Messungen muss

zusatzlich die Taste GNSS angewahlt werden.

Wird ein neuer Standpunkt eingegeben, werden anschlieRend weitere Daten
abgefragt:

¥ PktNr.: Die Standpunktnummer / der Standpunktbezeichner.
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N N N X

A: Hier kann eine Punktart ausgewahlt werden.
VMA / A Feld2 (CE) : Hier kann eine Vermarkungsart ausgewahit werden.
Instrument: Auswahl des Tachymetertyps oder -treibers

Instr. Hohe / i (CE): Hier kann die Kippachshéhe bzw. Antennenhdhe
angegeben werden  [m]

PP: Soll der Punkt als Passpunkt verwendet werden, so ist dieses Feld
anzuklicken.

System:  Falls im laufenden Projekt in mehre ren Systemen gearbeitet wird, so
ist hier das System des Standpunktes zu wahlen. Die Koordinaten aller auf
diesen Standpunkt be zogenen Messwerte werden in diesem System
gespeichert.

Ort , Beobachter und Wetter sind in formative Angaben.

Abbildung 4 Z: Eingabe der Standpunktdaten GNSS
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