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1 Bedienungsanleitung fiir die Leica MS60 Multistation

1.1 Zeitsynchronisierung der MS60

Um Sensoren untereinander vergleichen zu konnen, ist eine genaue zeitliche Zuordnung der Beobachtun-
gen notwendig. Bei Trimble NetR9 ist der UTC-Zeitstempel nicht wegzudenken, da dies auch als externer
Zeittaktgeber, in Form von PPS (Puls Per Second), dient. Bei der Multistation fehlt leider diese stabile
Zeitinformation, sodass ein Vergleich mit anderen Sensoren unmdglich ist. Um dieses Problem zu behe-
ben, ist die Zuhilfenahme von externer Hardware notwendig. Fiir diesen Zweck stellt die Firma Leica einen
GNSS-Empfinger, Leica Viva GS16, zur Verfiigung.

Abbildung 1.1: Leica Viva GS16

Abbildung 1.2: Leica MS60 + GS16 GNSS

Die GS16 wird auf der Multistation montiert, um somit den hochstabilen Zeitstempel zu iibertragen. Die
Verbindungsschritte lassen sich wie folgt beschreiben:

Zuerst wird die GS16 auf der MS60 montiert. Bei eingeschalteter GS16 wird automatisch eine Bluetooth-
Verbindung zwischen beiden Gerédten hergestellt. Die Uhr der MS60 kann wie folgt diszipliniert werden.
Durch driicken der Taste FN und anschlieBend auf Instrument (siehe Bild [I.3), wird ein Untermenii
geoffnet.
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& 2 A = = (g Hz358°15'05"
Leica Captivate - Home @ 1 @ (@} (E)

V 271°2119"

ROESSLERPA

Settings 3D viewer

20200114_135654

Abbildung 1.3

Dieses Menii ist in nachfolgendem Bild zu sehen. In diesem Menii muss der Punkt Use both GS & TS
ausgewahlt werden.

» (7 H2358°1506 -
< Choose Instruments to Use @ kY Qs () ﬂ

Choose the instruments to use

O Use TS only

@ Use both GS & TS

First measure with TS instrument

Abbildung 1.4

Im Menii rechts daneben ist zuerst die GS16 zu verwenden. Hierfiir klickt man auf den Punkt GS instrument

(siche Bild [L.F).

Jetzt kann man im oberen Menii die Anzahl der sichtbaren Satelliten auf der MS60 sehen
1.0l
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4y Mz358°15°06

) Choose Instruments to Use ) 1 () [0 %

Choose the instruments to use
Use TS only
@ Use both GS & TS
First measure with TS instrument

GS instrument
TS instrument

f, Hz358°15°06°

) Choose Instruments to Use ) 1 I @ iR Ef
Choose the instruments to use

Use TS only
@ Use both GS & TS

First measure with GS instrument 34

Abbildung 1.5

2042309 m
1D 53798 m

% Joi

Measure Stake points

Abbildung 1.6

Sobald die GS16 eine Position berechnet hat, wird die Uhr in der MS60 nach kurzer Zeit korrigiert. Die
ausgegebene Zeit kann man unter dem Punkt Settings — System — Regional — Time einsehen (Bild
7 Bild . Die ausgegebene Zeit ist im unteren Bild zu sehen.
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3 Leica Captivate - Home (%)
a a3

BAVED) ROESSLERPA

@ 20103266 m
12 10107989 m

O

Software startup Screen, audio & text input

a

7

- 20103149 m -
) Regional @ 12 wiomsm @ E
Distance Slope Angrommnms Language Others Device ID

Distance Metre (m) v

Distance decimal 4 Vv

Chainage format +123456.789
Area

Volume

Abbildung 1.8

R % 2058497 m
) Regional @ b wessssm @ ??
Distance Slope Angle Time Coordinates Language Others Device ID

Time format

Current time 13: 3

Day.month.year
14.01.20

Date format

Current date

Abbildung 1.9

Im néchsten Schritt muss die Verbindung von der GS16 wieder auf die MS60 umgestellt werden. Hierfiir
driickt man wieder Fn und anschliefend auf Instrument (Bild —[1.11]).

Seite 6 Institut fiir Raumfahrttechnik und Weltraumnutzung



O LeicaCaptivate-Home € I Gunan @

Q

a2 B B

480 ROESSLERPA n

Abbildung 1.10

In dem Menii klickt man auf T'S instrument. Da die Zeit in der MS60 auch driftet sollte die Synchronisierung
nach einer gewissen Zeit wiederholt werden, i.d.R. vor Beginn jeder Messung.

20129828 m -
3 Choose Instruments to Use () |, 10135548 L R
Choose the instruments to use

Use TS only

@ Use both GS & TS

First measure with

Abbildung 1.11
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1.2 Neues Projekt Anlegen

Schalten Sie die Multistation ein, indem Sie den roten Knopf ein paar Sekunden gedriickt halten. AnschlieSend
ist ein Job anzulegen, unter dem das Ger#t alle Messungen speichert. Um das zu erreichen, muss man wie

in der Abbildung zu sehen ist, mit dem roten Stift auf das Display driicken und dann nach Links bis zu dem
Punkt scrollen.

i Hz 63°01°'20"
<) Leica Captivate - @ A @ v 933139

i |
. .
2
s i Default
to create new job I

|
Tap here
to choose desig

Settings 3D viewer

Measure Meas & Stream

Fn

Abbildung 1.12: Neuer Job anlegen

Im ersten Schritt ist die Maske mit den notwendigen Informationen auszufiillen

L Hz63%00'12"
3 New Job @ A v 93°30'49"
General Coordinate system Codelist CAD f_ilés_ 1S scale

Name

Description

Creator

Job stored to

After storing job, capture-anim.

Abbildung 1.13: Allgemeine Informationen

Priifen Sie ob das Projektkoordinatensystem auf [ETRS89 82 eingestellt ist, wobei die Zahl 32 sich auf die
UTM-Zone fiir Deutschland bezieht (sieche Abb. [1.14]).

Seite 8
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= Hz 246°58'25"
<3 TEMPLATE @ oz - V 94°43'47" @ E

General Coordinate system Codelist Linked jobs Linked design data CAD files < >

Coordinate system ETRS 89 32 >

Residuals No distribution

Transformation <None>

Ellipsoid WGS 1984

Projection UTM 32

Geoid model <None>

CSCS model <None>

Fn Store Data Page Fn

Abbildung 1.14: Projektkoordinatensystem
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1.3 Messvorbereitung

In diesem Abschnitt geht es darum, wie man sich mit der Multistation vertraut macht und deren Funktionen
kennenlernt.

ey
@ 28 v 933158

Measure Meas & Stream

Abbildung 1.15

Option — Anzielen und Suchen: Hier wird festgelegt, wie der Reflektor sofern einer verwendet wird
gesucht und angezielt wird.

Aim & Search

Aim at target Automatically
PowerSearch filter On

(o
€
: Manual aiming Search & lock
L
Filter off

Abbildung 1.16
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Symbol Beschreibung
Das Instrument ist im Modus Automatische Zielerfassung.

Das Instrument ist im manuellen Zielmodus

Das Instrument ist im Verfolgen-Modus, allerdings wird zur Zeit kein
Prisma verfolgt. Lock-Status: Kein Prisma gefunden.

Das Instrument ist im Verfolzen-Modus, zur Zeit wird ein Prisma
verfolgt. Lock-Status: Prisma gefunden.

QW

Das Instrument ist in Pradiktion oder spontanes Verfolgen ist aktiviert.
Das Instrument lockt sich auf ein Prisma, das in das Gesichtsfeld
kommt, ein und verfolgt dieses Prisma.

A
&)

Prismensuche mit Auto. Feinzielung.

L

Prismensuche mit PowerSearch.

Vorsicht. Keine Verbindung zwischen C5 und T5.

|E_I__JD

=
-~

Abbildung 1.17: Messsymbole und deren Bedeutung

Option — Messen und Ziel: Hier lassen sich die Messziele auswiahlen. Mann kann zwischen mehreren
Prismentypen bzw. reflektorlos (beliebige Oberfldche) wiihlen. Um bewegende Objekte mit der Multistation
zu verfolgen, ist das Leica 360 Prisma (Abbildung|1.19)) auszuwéhlen.

Measure & Target

Measure distance Once
Leica 360° prism

Target
Leica constant 23.1

Abbildung 1.18
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Symbol Beschreibung

Leica Rundprisma

Leica 360° Prisma

Leica Miniprisma

Leica Mini O

Leica Mini 260°

Leica Maschinensteuerung Powerprisma MPR122

Leica Reflexfolie oder HDS Zielmarke.

Beliebige Oberflache

Benutzerdefiniertes Prisma

Q. > B | =G ©| |{®

Distanzmessung aktiv

Roter Laser ist eingeschaltet
— Roter Laser ist ausgeschaltet

Abbildung 1.19: Messsymbole und deren Bedeutung
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1.4 Gerat aufstellen

Das Aufstellen der Multistation geschieht in zwei Stufen, Grob- und Fein- Horizontierung/Zentrierung.

— Beim ersten Verfahren wird das Stativ etwa auf Schulterhthe eingestellt. Die Fuflschrauben des Drei-
fufles sind (siehe Abbildung ungefahr mittig einzustellen, sodass spéter geniigend Spielraum zum
Justieren bleibt. Danach wird der Dreifufl mithilfe einer Fixierschraube mittig auf dem Dreibein mon-
tiert. Auf dem Dreiful wird ein Optisches Lot angebracht. Nun kann das Stativ grob iiber den Boden-
punkt zentriert werden. Hierfiir schaut man durch das Okular des optischen Lotes. Es ist hilfreich, den
Fuf} als Orientierung neben den Bodenpunkt zu stellen, um so den Punkt besser finden zu kénnen. Im
optischen Lot sieht man einen Kreis, der mit dem Bodenpunkt zur Deckung gebracht werden muss.
Als Nichstes ist die Dosenlibelle einzustellen. Hierzu dndert man die Langen der Stativbeine solange,
bis die Blase der Dosenlibelle in die Mitte wandert. Am Ende der Grob-Horizontierung wird
das optische Lot iiberpriift. Wenn sich das Fadenkreuz etwas von dem Messpunkt entfernt hat, kann
wieder mit den Fuflschrauben des Dreifufles nachjustiert werden.

— Die Fein-Horizontierung lésst sich einfach mit der digitalen Funktion in der Multistation realisieren.
Dabei muss die Blase exakt in die Mitte platziert werden (Abb. [1.22]).

Abbildung 1.20: Dreifufl

Instrument

Setup point ID TS0001
Instrument height 0.1950 m
Level status Not level

%

Change face

Vilegd

Turmn to Hz/V

Abbildung 1.21
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Sy T Hz 164°45°'52"
<) Level & Compensator Q1@ Vanr QW

Laser plum. intensity

Tilt compensator
On

Hz correction t J

L:0°23'10"  T:-0°07'48°

Abbildung 1.22

Nachfolgende Symbole dienen als Information beziiglich der Aufstellung des Gerétes oder der eingestellten
Lage.

Symbol Beschreibung
Der Kompensator ist ausgeschaltet.
@
/--. Der Kompensator ist eingeschaltet, aber er ist auferhalb des Messbe-
AL reichs.

Die aktuelle Lage des Instrumentes wird angezeigt, wenn der Kompen-
b sator und die Hz-Korrektur eingeschaltet sind.
l ()
| [\

Abbildung 1.23: Messsymbole und deren Bedeutung

1.5 Durchfithrung einer Messkampagne

Zuerst muss das Prisma von der Multistation gefunden und geloggt werden. Hierfiir gibt es die Funktion
"PowerSearch” [[.24]
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Aim & Search

Aim at target Automatically

PowerSearch filter On

Wait & lock
LI

el-»
e g1 8

Filter off Filter leam

PowerSearch

Abbildung 1.24: Prisma suchen

AnschlieBend geht man in das Messprogramm [T.25]

".l1 Leica Captivate - Home

@ 1z p Hz 353°38°10"

V 101°56'37"

Abbildung 1.25: Messmodus aktivieren

Mit der Funktion ”Distance” |1.26| wird eine Messung durchgefiihrt, jedoch werden die Daten nicht ge-

speichert. Diese Funktion ist niitzlich um beispielsweise die Entfernung zum Objekt zu iiberpriifen. Durch

Verwendung der Funktion ”"Measure” wird ein vollsténdiger Datensatz aufgenommen und zusammen
mit den daraus berechneten Koordinaten abgespeichert.

- TEST i.;. ‘D Hz 353°38'14" @ E

v 101°56'31"
, .!n:u \..)
Point ID

TS0003 \

Target height 0.0000 m

Hz

353°38'14"
v

101°56'31"
Horizontal distance

Difference in height

Easting

Abbildung 1.26: Distanzmessung/ Messung aller Parameter

Institut fiir Raumfahrttechnik und Weltraumnutzung
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Freie Stationierung —Bei der freien Stationierung muss der Standpunkt sowie die Orientierung der Mul-
tistation im iibergeordneten Koordinaten System, z.B., UTM 32, bestimmt werden. Hier sind, i.d.R. mindes-
ten zwei bekannte Anschlusspunkte notwendig (je mehr desto priziser ist der freie Stationierungsprozess).

Die Freie Stationierung erfolgt iiber das Menii "Setup’[1.27]

Hz 353°38'10"
V 101°56'37"

Abbildung 1.27

Hier wahlt man in dem Auswahlmenii auf der rechten Seite den Punkt resection”

L2

(O O fica O _ ©
1 Total Station Setup @ E 4 C’ii,’;iﬁ?? <

Setup method
T Set orientation

M\ j%_ | Known backsight
| « Multiple backsights

/ Transfer height

=

@ Orientate to line

Abbildung 1.28: Auswahlmenii fiir die verschiedenen Setup-Methoden

In dem Menii welches sich nun 6ffnet sind zuerst die Standpunktinformationen [1.29| einzugeben und es ist zu
selektieren, ob die Zielpunkte fiir die Freie Stationierung aus einem bestehenden Projekt verwendet werden

konnen oder neu einzutragen sind.
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‘O © Jeica px O
 Setup Details GoY ooy @D e e
‘ Setup ID STO1

| @
EPS
(<]
T

Instrument height

&

0:~10 -

Point code <None> Q

Choose target points from a D
different job

S~

I
*
[
=)
=
ik

O
N C
BEB
@:
E
o3

Abbildung 1.29: Standpunktinformationen

Da fiir das geplante Projekt alle Anschlusspunkte bereits eingemessen wurden, werden sie in einem se-
paraten Projekt bereitgestellt. Daher muss in dem Késtchen ein Hacken gesetzt werden. In dem
neuen Menii erscheinen nun Vorschlidge fiir Jobs aus denen die Punkte genommen werden koénnen.

Vv 94°19'02"

il Hz 35°12'44"
< Setup Details @ el p i
Point ID 1

Instrument height 0.0000 m

Point code <None>
Choose target points from a | [l
different job :

Job

Abbildung 1.30

Wahlt man in dem Menii ein Projekt aus und bestéitigt mit ok erscheint ein Fenster mit allen verfiighbaren
Punkten [L.31]

< PUNKTE MESSFELD O A e
Points 3D viewer Q,
3001
3D quality 0.0020 m Class Measured Sub class TS
5000

3D quality 0.0020 m Class Measured Sub class TS

3000

Hi
3D quality 0.0000 m Class Control Sub class Fixed (Pos & Ht)

1007

3D quality 0.0023 m Class Measured Sub class TS

1006

lity 0.0024 m Class Measured Sub class TS
3D quality 0

i e Page
OK New Edit Delete Mor g

Abbildung 1.31
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Nach der Auswahl eines der Punkte bestéitigt man wieder mit ok.

Hz 35°14'16" 3
€1 Measure Target 1 @ 1z P peligtnd (1

16:51

Target Camera

Point ID |3001

Hz angle 35°14'16"
V angle 94°18'58"

Slope distance

Difference in azimuth

Difference in horizontal distance

Distance Store

Abbildung 1.32

Nun muss der zugehorige Punkt mit der Multistation angezielt und eingemessen werden. Hierfiir klickt man
auf measure|1.32] Nachdem mindestens 2 Punkte angemessen und gespeichert wurden, erscheint ein weiterer
Button mit der Bezeichnung calculate in der unteren Leiste des Meniis [1.33

© o iewa

X 1 3
3 Measure Target 3 QoprmE a=jill o 1o Za s
Target Camera 5 5
GHI K3 MNO
Target height 1.300 m TS Y
r— 2039137 GE ° ¢ o (D
V angle 105.8841 g T ss@ #l/
e o
Slope distance ~ e=ee- m m

Difference in azimuth -0.0002 g

Difference in horizontal distance ~ -----

Ffn Measure = Distance Store Calculate Page Fn

N
/)

Abbildung 1.33

Nachdem dieser Button angeklickt wurde berechnet die MS60 aus den durchgefiihrten Messungen seine eigene
Position und Orientierung.
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Start der Messung bzw. Zielverfolgung

Man kann mit der Messung beginnen, sobald das 360 grad Prisma getrackt wurde. Dabei wird die Punkt-
nummer automatisch hochgezéhlt. Eine Messung entspricht einem neuen Punkt. Die Vorgehensweise kann
den Abbildungen 1.34-1.37 entnommen werden.

9 Leica Captivate - Home

13 Hz 353°38°10"

V 101°56'37"
[

Measure

Abbildung 1.34

S| TES]

= Hz 353°5150°

@ 18 ‘D v s @
on @
P

Point ID

Target height 0.0000 m

Hz
v

353°51'50"
101°57'16"

Horizontal distance 4.2727m

Difference in height -0.7096 m

Easting

696453.8271 m

in  Measure Distance Store

Abbildung 1.35
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) 55522

52 .'ms »
Auto point ID
TS_Auto
Target height
-0.0600 m
Code (auto)
<Nonex>

Code description
0645237

Abbildung 1.36

€ 55522

& 2 .\)
Auto point 1D

TS_Auto 478

Target height N 488
-0.0600 M »

nts

Measured aut® poi
32

Code (@uto)

Abbildung 1.37

Seite 20

Institut fiir Raumfahrttechnik und Weltraumnutzung



2 Bedienungsanleitung fiir Trimble NetR9 GNSS-Empdnger

2.1 Verbindungsaufbau mit Trimble NetR9

In diesem Abschnitt wird der Verbindungsautbau vom NetR9 detailliert erldautert. Um die Einstellungen vom

Empfinger, wie z.B. Antennentyp zu dndern oder um die Datenaufnahme auszuldsen, ist der Zugriff iiber
das Trimble-Webinterface (siehe Abb. [2.1]) notwendig.

(&) > C @ O # 137.193.221.202 Vo w noe 5=

~) Receiver Status - Activity @ Trimble, .=

04R50164

Receiver Status
Satellites

Satellites Tracked:24

Data Logging GPS (7): 2,5,6,7,9,23,30
Receiver Configuration GLONASS (7):1,7,8,9, 10, 11,17
1/0 Configuration Galileo (5): 1,4,5,9,31
Bluetooth BeiDou (5): 7, 10,23,24,25

MSS Corrections
Input/Qutput:

NetworkiGonhiguration Output : TCP/IP (5017) - RT27 (1Hz)
SRR Output : TCP/IP (6000) - RT27 (1Hz)
Firmware Output : TCP/IP (6000) - BINEX (1Hz)
Programmatic Interface Output : TCP/IP (12234) - BINEX (1Hz)

Help

Temperature: 23.76°C
Runtime: 00:47:05
Power Source: Port 2

Disk: [6925MB/8192MB]
Port 2: [100% / 19.59V]
Ethernet:  [0%]

Battery 1: [100% / 8.40V]

2020-01-17T09:38:18Z (UTC)

Abbildung 2.1: Trimble NetR9 Webinterface

Fiir diesen Zweck benétigen wir folgende Information/ Hardwarekomponente:

— Trimble NetR9-Empfanger (Abb.

— Trimble Zephyr 2 Antenne (Abb.

— Antennenkabel

— LAN-Kabel

— IP-Config vom Empfinger (IP-Adresse: 137.193.221.202)

— Stromversorgung

B

Abbildung 2.2: Trimble Zephyr2 Antenne

Institut fiir Raumfahrttechnik und Weltraumnutzung Seite 21



Abbildung 2.3: Trimble NetR9 GNSS Reference Receiver

Nachdem alle physikalischen Verbindungen (Verkabelung) erfolgreich hergestellt wurden (siehe Abb.

, muss die Netzwerkverbindung zwischen dem Empfanger und dem Laptop aufgebaut wer-
den.

L4

Zephyr 2 Antenna
D

Ethernet X .

Antennenkabel

Trimble NetR9

Abbildung 2.4: Trimble NetR9 notwendige Hardware Konfiguration

“ & Netzwerkverbindungen
« v 4 & > Systemsteuerung > Netzwerkund Interet > Netzwerk- und Freigabecenter 4 % > Systemsteuerung > Netzwerk und Intemet > Netzwerkverbindungen <0 [New
Grundlegende Informationen zum Netzwerk anzeigen und Verl

Startseite der Systemsteuerung Organisieren ¥

Aktive anzeigen

IAdapIereins{ellungen andern I ':_ Bluetooth Network Connection L". Ethernet ". Wi-Fi
- -~ Deaktiviert s> _ Unidentified network \:ﬁ Nicht verbunden
— s
Erweiterte i Unidentified network Zugriffstyp: K Bluetooth Device (Personal Area @ |ntel(R) Ethernet Connection 1218-.. | 3% Intel(R) Dual Band \
Freigabeeinstellungen andern Offentliches Netzwerk Verbindungen: <
Medienstreamingoptionen

Netzwerkeinstellungen andern

G Neue Verbindung oder neues Netzwerk einrichten
=

Breitband-, DFU- oder VPN-Verbindung bzw. Router oder Zugriffspunkt

@ Probleme beheben

Netzwerkprableme diagnostizieren und reparieren oder Problembehand
abrufen.

Abbildung 2.5: NetR9 Netzwerkverbindung

Hier ist eine statische IP-Adresse zu vergeben. Griin markiert soll genau dasselbe stehen, wie im
GNSS-Empfianger eingestellt ist. Die letzte stelle darf jedoch nicht gleich der IP vom Empfinger sein
(137.193.221.202), da dies die Kommunikation unmdoglich machen wiirde. Hier ist eine beliebige Zahl, z.B.
204, zu vergeben. Anschlieflen mit OK bestatigen und dann den Reiter verlassen.
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Organisieren ~ Netzwerkgerat deaktivieren

Bluetooth Metwork Connection
Deaktiviert

Verbindung umbenennen B

-

Verbindung untersuchen

Wi-Fi
Nicht verbunde

Ethernet
Unidentified network

W
0

Bluetooth Device (Personal Area ...

= )

=4 Intel(R) Ethernet Connection 1218-.. 3

@ Eigenschaften von Ethernet X

Netzwerk  Freigabe
Verbindung herstellen Uber:

5P Intel(R) Ethemet Connection 1218-LM

Diese Verbindung verwendet folgende Blemente:

3 Client fiur Microsoft-Netzwerke A
T Datei- und Druckerfreigabe fiir Microsoft-Netzwerke

% Npcap Packet Driver (NPCAP)

T QoS-Paketplaner

I Intemetprotokoll, Version 4 (TCP/IPv4)

[y Microsoft-Muttiplexorprotokoll fiir Netzwerkadapter

W 4 Microsoft-LLDP-Treiber v

< >
Installieren .. Deinstallieren Eigenschaften

Beschreibung

TCP/IP, das Standardprotokoll fir WAN-Netzwerke, das den
Datenaustausch uber verschiedene, miteinander verbundene
Netzwerke emmaglicht.

OK | Abbrechen

Intel(R) Dual B

Abbildung 2.6: NetR9 Netzwerkverbindung

-
i ; Deaktiviert
Zugriffstyp: Ki

Verbindungen: & Ef

Bluetooth Metwaork Connection

Bluetooth Device (Personal Area ...

Ethernet
Unidentified network
Intel(R) Ethernet Connection 1218-...

&r

X

(W

ol Intel(R) T

Wi-Fi
Nicht ver

Eigenschaften von Internetprotokoll, Version 4 (TCP/1Pv4) X @ Eigenschaften von Ethernet
arl Allgemein Netzwerk  Freigabe
¢ [P-Einstellungen kdnnen automatisch zugewiesen werden, wenn das Verbindung herstellen Gber:
Netzwerk diese Funktion unterstiitzt. Wenden Sie sich andernfalls an den i
Netzwerkadministrator, um die geeigneten IP-Einstellungen zu beziehen. 3P Intel(R) Ethemet Connection 1218-LM
in () 1P-Adresse automatisch beziehen | Konfigurieren...
(@ Folgende IP-Adresse verwenden: [re— Diese Verbindung verwendet folgende Blemente:
IP-Adresse: 137 193 . 221} 204 K Cient fur Microsot-Netzwerke ~
U Datei- und Druckerfreigabe fiir Microscft-Netzwerke
Subnetzmaske: 255.255. 0 . 0 W T Npcap Packet Driver (NPCAP)
Standardgateway: 137.193. 0 . 1 | & QoS Paketpianer
& Intemetprotokol, Version 4 (TCP/IPv4)
DNS-Serveradresse automatisch peziehen g . Microsoft-Muliplexorprotokoll fiir Netzwerkadapter
4 Microsoft-LLDP-Treiber v
(®) Folgende DNS-Serveradressen verwenden: o =
Bevorzugter DNS-Server: 1.1.1.1| — FE—
Installieren .. Deinstallieren Eigenschaften
Alternativer DNS-Server: 2.2 .2.2 | Beschreibung -
i _ - TCP/IP, das Standardprotokoll fir WAN-Netzwerke, das den
[ Einstellungen beim Beenden tberpriifen Datenaustausch Uber verschiedene, miteinander verbundene
Erweitert... Netzwerke emadglicht.
[ ok || Abbrechen |
OK  Abbrechen
Abbildung 2.7: NetR9 Netzwerkverbindung
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Um sicherzugehen, dass der Empfinger im “lokalen”Netzwerk vom Rechner eingekoppelt ist und Daten
sendet, bietet es sich an die Funktion (ping) aus dem (cmd.exe) auszufiihren. Bei erfolgreicher Verbindung
sollten keine Pakete verloren gehen (siche Abb. 2.8)

Eingabeaufforderung

halten.

STAEping

32 Bytes Daten:
eit<ims TTL

ausgefiuhrt fior 2 mit

atistik fiir 13 93 .202:

ete: Gesendet = 4, Empfangen = 4, Verloren = @
Verlust),

1tangaben 1n Millisek.:

imum = 8ms, Maximum Bms, Mittelwert = @ms

STA>

Abbildung 2.8: NetR9 Netzwerkverbindung, Empfinger "anpingen*

Nun, sollte der Zugriff auf den Trimble-Webbrowser moglich sein, indem sie die oben festgelegte IP-Adresse
in der Browserleiste angeben. Dort ldsst sich der Empfanger Konfigurieren, Status abfragen sowie Rohdaten
loggen.
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Anhang

Abbildung 2.9: Messpunkte, Antennenmessfeld

Tabelle 2.1: Koordinaten der Messpunkte in UTM 32

Point ID | North [m] | East [m] | Height [m]
N1 5328075.608 | 32696561.020 595.272
N2 5328109.746 | 32696483.335 594.783
N3 5328170.311 | 32696538.706 594.647
N4 5328175.928 | 32696543.029 594.545
N5 5328178.247 | 32696561.506 594.384
N6 5328152.783 | 32696570.397 594.518
N7 5328175.594 | 32696564.152 594.392
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