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Fachbeitrage

Von statischen zu kinematischen Messverfahren

Die terrestrischen Vermessungsverfahren haben sich in
den vergangenen 25 Jahren stark verdndert. Der Rationa-
lisierungsdruck hat bei der klassischen statischen Punkt-
bestimmung durch den Einsatz von motorisierten Tachy-
metern und Satellitenmethoden zu vollig neuen Ar-
beitsabldufen gefiihrt. Ein groBer zusitzlicher Bedarf an
Geodaten ist durch das Aufkommen der Geoinforma-
tionssysteme entstanden. Um diesen Bedarf effizient be-
friedigen zu konnen, sind neue Messverfahren entwickelt
worden. Zum Aufbau von Datenbanken der Verkehrs-
infrastruktur durch Datenerfassung im Feld haben sich
kinematische Messverfahren als besonders geeignet er-
wiesen.

Die Anfange dieser kinematischen Verfahren liegen
etwa 30 Jahre zuriick, als man in den USA und Kanada
begann, inertiale Navigationssysteme zum Aufbau von
Festpunktfeldern einzusetzen. Diese Nutzung der Iner-
tialtechnologie war jedoch nur von kurzer Dauer, denn
seitdem das Global Positioning System (GPS) nutzbar ist,
steht ein wesentlich genaueres und effizienteres Verfah-
ren der Positionsbestimmung zur Verfiigung.

Als weiteres Einsatzgebiet der Inertialtechnologie wur-
de die kinematische Aufmessung von Strafen- und Schie-
nennetzen erprobt. Die Fehlercharakteristik der Inertial-
systeme setzte dieser Anwendung jedoch enge Grenzen.
Auch hier fiihrte das GPS eine Wende herbei. Die Ent-
wicklung der Auswertemethoden eréffnete ndmlich rasch
die Moglichkeit, GPS auch fiir kinematische Messungen
einzusetzen. Allerdings werden die Satelliten durch Ge-
bdude, Wilder und andere Hindernisse abgeschattet, so
dass sie nicht uneingeschrankt verfiighar sind.

Als geradezu ideal fiir kinematische Vermessungen hat
sich die Integration von GPS und Inertialsystem erwie-
sen. Das ungiinstige Driftverhalten der inertialen Senso-
ren wird durch GPS-Positionen wirkungsvoll kontrolliert,
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Zusammenfassung

Die Nutzung der modernen Hochtechnologie in der geodati-
schen Messtechnik hat zu neuen Messsystemen und Messme-
thoden gefiihrt. Dabei ist ein ausgepragter Trend zu kinema-
tischen Messverfahren festzustellen.

Messverfahren werden als kinematisch bezeichnet, wenn die
Erfassung der Bewegung eines Objektes mittelbar oder un-
mittelbar zu dem gesuchten Messergebnis flihrt. Die mathe-

und das Inertialsystem kann Liicken im GPS-Empfang
von einigen Minuten Dauer gut {iberbriicken. Durch Hin-
zunahme weiterer Sensoren wie Odometer und Barometer
entstanden Multisensorsysteme, die die Bahnen im Raum
(Trajektorie), entlang der sie gefiihrt werden, mit hoher
Genauigkeit digitalisieren. Wird ein mit solch einem
Multisensorsystem ausgestattetes Fahrzeug zuséatzlich
mit Kameras und Scannern bestiickt, so entsteht ein mul-
tifunktionales Messfahrzeug, mit dem der Fahrweg und
alle Objekte in einem Korridor von ca. 50 m Breite erfasst
werden konnen. Bei reduzierten Genauigkeitsanforde-
rungen kann das aufwindige Inertialsystem durch ein
einfaches Koppelsystem ersetzt werden, das die Signale
von low-cost Drehraten- und Weggebern verarbeitet.

Um 1991 waren die ersten kinematischen Messsysteme
dieser Art in den USA und Kanada einsatzfahig. Unter der
Bezeichnung »Mobile Mapping System« haben sie sich
inzwischen fiir die messtechnische Erfassung von Trassen
und trassennahen Objekten bewihrt.

Mit geringer zeitlicher Verzégerung begann in Europa
die Entwicklung vergleichbarer Messsysteme. Eine der
ersten Arbeitsgruppen, die sich mit dieser neuen Techno-
logie beschiftigt haben, ist die Arbeitsgruppe integrierte
kinematische Vermessung (ikV), die im Institut fiir Geo-
désie der Universitdt der Bundeswehr Miinchen beheima-
tet ist. Das Ergebnis ihrer nahezu zehnjihrigen Entwick-
lungsarbeit sind die beiden Messfahrzeuge KiSS® und
MOoSES, die sich in zahlreichen Praxiseinsédtzen bereits
bewihrt haben.

In einer Serie von Beitrdgen wird iiber die Grundlagen
und Einsatzméglichkeiten kinematischer Messverfahren,
iiber die technische Realisierung und die umfangreichen
Erfahrungen von den Mitgliedern der Arbeitsgruppe ikV
berichtet werden
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matische Beschreibung der Bewegung bzw. des Zustands
eines bewegten Objektes kann in verschiedenen Koordinaten-
systemen erfolgen. Dabei wird kein Bezug zu verursachenden
Kraften hergestellt sondern die Bewegung nur als zeitliche
Anderung des Zustands modelliert.

In Abhéngigkeit von der Rolle, die das kinematische Objekt im
Messverfahren spielt, kénnen drei Gruppen unterschieden
werden:
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