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(57) ErfindungsgemaB wird ein Objekt groBer Abmessungen an beheblger Stelle aus einer Hohe von etwa 30 m
zusammen mit einer Kette photographiert, deren Lange zwischen zwei daran angeordneten Bezugsmarken vorab
gemessen wurde. Zum Photographleren dienen zwei synchronisierte MeRkameras, die etwa sinen Abstand von 6 m-
"voneinander haben. An dem mxttels eines Stereoplotters vom Vermessungsobjekt hergestellten stereoskopischen,
optischen Modell werden Tlefenmessungen (2-Achse) mit dem beweglichen Pfeil des Stereopliotters an acht Satzen
von Punkten gemacht, die an den acht herkémmlichen perimetraten Orten photogrammetrischer Orientierung
gruppiert sind und gleichmaBig je zur Halfte auf dem Niveau der Wellenkdmme und in den Wellentilern des Wassers
oder Bodens liegen. Dann wird das Mittel der Messungen berechnet, um die mittiere horizontale Ebene zu
bestimmen, und das Modell in bezug auf diese Ebene durch Drehung ausgerichtet. SchlieRlich wird die Linge der
Kette zwischen deri beiden Bezugsmarken am ‘Modell gemessen. Das Verhaltnis zwischen diesem und dem
bekannten im voraus gemessenen Wert ergibt den Wert des WiedergabemaRstabs. Fig. 1
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Stereophotogrammetrisches Vérmessungsverfahrén

Anwendungsgebiet der EZrfindung

Die Erfindung betrifit ein stereophotogrammetriscﬁes Vermes=-
sungsverfahren fir grof bemessene Objekte, die sich insbeson=-
dere auf dem Meer, asber auch an Land befinden, beil dem mif
Hilfe einss Stersoplotters ein stereoskopisches, optisches
Modell des Vermessungsobjektes anhand eines oder mehrerer
Paare von Photographien des Vermessungsobjektes, die von zwel
verschiedenen Aufnahmestellen gemacht wurden, hergesfellt |
wird. ‘ o .

Charekteristik der bekannten fechnischen Ldsungen
x'—:}é"

Neben dem klassischen Verfahren, bei dem MetallbZnder mit

Dynamometerh verwendet werden, sind verschiedene Megtechni-
kea, z. B, in der Topographle und Geoddsie bekannt, bel denen
spezielle Instrumente, wis Theodoliten, Tachometer, elektro=-
nische Entfernungsmesser sowile KoinZidenz-'oder stereoskopi-
sche FernmeBeinrichtungen eingesetzt werden., ienn es aber die
Abmessungen oder die Xompliziertheit des MeBobjek¥s nitig
maciht, daB eine Vielzahl von Daten gésammelt und statistisch
wéiterverarbeites werden muf, erweisen sich die-gensnnten
Verfaphren nicht nur als uapraitisch sondern ganz entschieden
auch als unwirtschaftlich,

Dann wird die Sterephotogrammetrie angewandi. Dies ist ein

wegen seiner Leistuagafihigkeit weit verbreitetes Verfahren,
" welches fir die planimetrische und altimetrische Vermessung

unbeweglicher Cbjekte an Land, beigpielsweise von Gebdudeny
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fuinen, honSVru&tlonen usw. oder des Landes selost in plano- ,
altimetrlschen, tooographlschen, &artogranhlacnen und anderen
“Anwendungsfallen allgemein bekannt ist. Dis Stereophotogramme-
‘trie berunt im wesentlichen auf'einer MeBtechnik des MeBobjek-
tes, bei der nicht das Objekt selbst sondern eine dreidimen-
sionale,‘photographische Abbildung oder ein'steréoskonisches,
optisches modell degselben benutzt wird, dessen Gestalt und .
Abmessungen im Reum von einem Stereoplotter wiedergegeben wer-
den, Hierzu wlrd ein Paar oder mehrere Paare Photographien des
leBobjekts verwendet, -die gewekls von zwel unters cniedlichan
\Aufnahmenunkten gemacbt wurden. ' '

Das be cannte Verxuhren der stereopho»ogrammetrlschen Vermes-
sung sieht im wesentlichen vor, von zwei verschiedenen Punkien
ozwel oder'meh:ere_Paare Photographien eihes Vermessungsobjek=
. tes zu machen, um stereoskopische Abbildungea des Objekts
selbst zu erhalten, Dazu werden im voraus die Raumkoordinaten
von mindestens fﬁnf'charakteristischen Punkten, entweder am
_}Obae&t selbst oder in selner Nihe, bestimmt, Diese sind. nOulg,
am die unZveldeutlge und exakte Rekonstruﬁtlon einesg stereo=-
~skopischen modells ohne. Parallaxenfenler zu ermogllc“en, das
MOd“ll im Raum durch entsprechendes Drenen zZU0 De5rad1uen und
auszurlchten,,bls es zbsolut horizontal liegt, und schlieBlich
den'planime%rischen MaBstab des stersoskopischen lodells
selost exakt festzu.egvn. Die genannte Bestimmung der flnf
Punicte auf den Z~, Y= und Z-Raumkoordinanten erfolgt gemis
bekannter topocrapnlscher Verfanren, ausgenend von den Photo—‘
graphien wird im Labor eine dreidimensionale Abbildung oder
ein ontlscaes Modell des Vermescungsobgeﬁtes mit einem Stereo-
nloucer nergestellt and nach dern chtigen Audrlcmtung des °
liodells werden an dem Modell statt am tausachllchen Objekt
‘-dle‘nOulgen Messungen vorgenommen, Dabei ist die Skala, dle
die Umwandlung jeder beliebigen linearen Messung an dem opti=-
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" gchen Modell in die entsprechende Entfernung am tatsichlichen
‘Hodell ermgglicht, bereits besannt, SchlieBlich werden die ge=
machten Messungen auf Band aufgezeichnet und elektronlsch welw
terverarbeltet, un mit einem Kurvenschreiber aufgezelchnete
graphische Ergebnisse oder numerische brgeonlssg in Tabellen=
form nach entsprechender Datenverarbeitung zu erhalten.

Dasg Verfahren hat jedoch den Nachteil, daB es bei gewiésen
Vermessungsf&llen nicht anwendbar ist, wo z. B. aué’prakti-
schen Grilnden der Personalsicherheit aufgrund der unw1rtllchen'
und/oder gefdarlichen Umgeoung, oder wegen der aufgrund der
Baustellenerfordernisse zur VerLJgung stehenden kurzen Zeit
oder'aus anderen zWingenden Grinden absolut keine ! ogllch&elt
bestent, im voraus die Raum&oordlnauen der finf Punkte zu bew
‘stlmmen.
' Das ist, im allgemeinen der Fall wenn Offshore-Plattformen zur
Erdolgewinnung im offenen Meer errichiet werden sollen, In
‘diegem Fall ist es nach dem Bintreiben von Stiftzrohren in den
Meeresboden zum Einbau einer festen Produktions~ oder Forder-
anlage mlttels des Einrohrsystems ngtig, den genauen Abstand
zwischen den Mitten der Rohrenden zu bestlmmen, demit die da=-
rauf zu lagernce Plattform exakt ausgelegt werden kann, dean
deren Beine miissen auf den Enden der Stitzrohre selbst genau
aufliegen, Hierbei srgibt sich das Problem,; daB mit eiﬁer
‘spezifizierten Hiherung von 1-2 cm die Entfernung zwischen den
nicht einmal markiesrten Zentrea der Statzrohre bestimmt werden
mus, von denen drei oder mehr mit einem Durchmesser von 2= 3 n
etwa um 8-12 m aus dem Meer herausraven und in einem Abstand
voa 20—30 m voneinander sowie 20-50 km von der Uferlinie ent—
fernt elngernmmt 81nd.
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*Auﬁerdem muB Jedes btutzrohr auf Unrevelmaﬁlgkelten im Umfang
- und in der Dicke sow1e auf das Vorhandensein von Beuled auf-
grund von Kollisionen mit Viagserfahrzeugen untersucht werden.
Ferner muﬁ die vertlxale Genauigkeit, mit der die Stitzrohre

‘ elngerammt 51nd, bestimmt werden, so daB eine Vielzahl von

' lessungen notlg ist, dle e1~entxlcn nur die stereoohOVOGramme-
trische Methode erlaubt. aber wegen des wesentllchen Erforder-
nigses, stdndig die Sicherhelt des Personals zu beriicksichti-
gen, ist es unmdglich, die ndtigen Messungen unmittelbar mit
auareichender Genauigkeit vorzunehmen, Deshalb kann das ge=-
nannte Verfahren nicht angewendet werden. '

Ziel der Erfindung

Das Ziel der Erfindung besteht darin, das Anwendungsgebiet
 'wecenul1ch zu erweluern, den Zeitaufwand und die Kosten zu
redu21er¢n und ‘einfache, betriebssichere llessungen mit hoher

(

Genauigkelt zu ermdglichen,

’

Darlngung des Wegensg der nrandung

Aufy abe der Erfindung ist es, diesen Nachfeil durch ein Ver-
megsungsverfahren zu vermelqen, bel dem zwar die Stereophoto=-
grammetrie angewandt wird, aber trotzdem xeine direkten Messun-
‘gen an. dem Vermgssungsobgekt vorgenommen werden missen, dabel
goll eine leichte und exakte Vermessung selbst von solchen
Objekten armogllcht ‘werden, die sich an unbequeme und ver-
nEltnismdgig’ unzuginglicher Stelle befinden, wie der Stiitz=
robre fir den Einbau von Offshore-Plattformen., “

GemiB der Erfindung is% beim stereophotogrammefrisches Ver-
-messungsverfahrén fur‘groﬁ bemessene Objekte, die sich insbe=-
sondere auf dem lMeer, aber auch an Land befinden, bel dem mit
Hilfe eines Stereoplotters ein stereoskopilsches, DulSCheS o=
dell des Vermessungsobjekies anhand eines oder mebrerer Paare
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von Photographien des Vermessungsobjektes, die von zwel ver-
schiedenen Aufnabmestellen gemacht wurden, vorgesehen,

dad der Reihe nach folgende Schritie durchgqfﬁhrt werden:

an dem Vermessungsobjekt wird eine nicht dehnbare

Stahlkette; die sich nicht verheddern kann, uad ad der zwei
‘Bezugsmarken oder Bezugssignale in einem bekannten, exakt im
voraus gemessenen Abstand fest angebfacbt‘sind, die auf aus
einer Entfernung von 30-40 m gemachien Photogrammen zuverlis-
sig sichtbar sind, so eingehakt, dag sie stdndig vollkommen
gichtbar ist; das Verméssungsobjekt wird aus einer Entfennung‘,
von ca, 30 m von zwei- synchronisierten photographischen e~
kameras éufgenommen, die elnen exa=it bekannten Abstand von ca.
6 m voneinander haben; anhand der eatstehenden Photographien
wird mit Hilfe eines Stereoplotters ein stereoskopisches, op-
tisches lodell des Vermessungsobjekts angefertigt; an dem
gtereoskopischen, optischen Modsll werden it Sitze von)Pdnk-
ten in angemessener Anzahl gemessen, die an den acht herkdmme
lichen perimetriscnen Orten photogrémmetrischer Orientierung
gruppiert'sind und gleichmifig zur Hilfte auf dem Niveau der
Kdmme (pogitives Maximum) und zur anderen Hdlfte in dea Tilern
(negatives Maximum) der Wellen des Wassers oder des Bodens .
liegen; diese Messungen werden statistisch weiterverarbeitet
und das durchsconittliche Hiveau der horizontalen Ebene bew-
gtimm¥; das stereoskopiscihe, opiiscine Modell wird durch ent=-
gprechende Drehung auf der durchschnittlichen horizontalen
~Ebene korrekt adsgerichtet; an dem auf diese Welse orientier-
ten optischen Modell wird im photographischen NMaBstab die '
Lange des Kettenbogens bestimmbt, der zwischen den beiden Be-
zugsmarken oder Bezugssignalen der Stahlkette liegt, indem die
Summe der Lingen kleiner Bogensegmente gebildet wird, die
einem Kettenglied der Stanlkette entsprechen; der MaBstab’
wird als das Verhdltnis zwischen dem bestimmten Wert und dem
exakt im voraus gemessenen Wert festgelegt; und dieser MaB-
stab wird zum Umwandeln jeder linearen Hessung an dem opti=-
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‘scnen Modell in die entsorecnende mntfernung an dem tatsach-
vllchen Vermessungsobaext verwendet.

Bei einem bevorzugten Ausfihrungsbeispiel der Erfindung werden

 zwei synchronisierte photogrephische MefSkameras in einem

exakt bexannten Abstand voneinander mit Hilfe eines Tragers
rangeordnet, der aus’ hochfestem Metall, z. B, Duralumin, Son-
dgrsstahl'usw. besteht. An .den Enden dieseS‘Trégeré werden
die Kameras verstellbar angebracht. lan photographiert das
Vermessungsobjek: entweder von einem Hubschrauber aus,

aus dessen beiden Tilren man den‘Tréger:freitragénd'herausé
ragen 148%, oder von einem hoheanran-aus,'mit'dem man den
Tréger,’gegébenenfalls'eingesetzt‘in einem Kéfig oder Lorb,
ca. 30 m Eochziehﬁ. | , o \
Das VermessungsverLanren erlaubt an Objekten wit grofen Ab-
messungen und voa beliebiger Kompliziertheit, selost wenn sie
sich an unbequnmen oder varhaltnlsmaslg unzugdnglichen Stellen
beflnden, duderst elnfacne, betriebsgichere Jessungen klein-
ster Art mit hoher Genauigkeit bei betrachtllcner Zeit- und
Apstenersparnls vorzunehmen,

'Erfindungsgeméﬁ‘werden die'photographischen iufnahmen des Ver-
méssungsobjékts aus einer Entfernung von ca. 30 m mit zwel
photc ”aphischen Meﬁkameras gemachty, die’miteinénder'éyn-
chronisisert und in elnem bekannten Abstand von ca. 6 m von=-
elnandervangeoranet smnd. Damlt.;annvdle-not;ge Genaulgkelt
der Ilefenmessung mis dem Stereoplotter bei einem maximal
erlaubten Fehler von + 1 cm erzielf werden, Auf élese delso
wird ein D'enaues gter oskoplscnes liodell =rbalten, an dem
Pra2131onsmessuncen vorvenommen werden ﬁunnen. Diese
Messungen oeur°f¢ en nicht nur stationire Objekte, beLSOLels—
welse die ctutzroaro von Offshore-Plattformen, sondern gie
ksanen auch an DeNengCh°n Ooae&ten vemacnt werden, belspiels-

-
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‘welse Oberfldchenfliissigkeiten, Schwimmkﬁrperh,}héngenden.
Kabeln usw, Durch einfaches Binsetzen eines Vergleichs- |
elements in das Feld der photographischen aufnahme xann nlcht
nur das stereos&oplscbe Modell exa&t ausoerlchtet sondern
auch jede belleblge lineare lessung des tatsdchlichen Ver-
messungsobjekts erhalten werden, da der'nlanimeﬁriache lag-
stab ohne weiferes erieanbar ist, Als Verclelchselement wird
Z. B. eine nicht verlangerbare Stahlkette in das Bildfeld -
eingefiihrt, die sich nicht verheddern kann, und deren Linge
in voraus exakt gemessen worden ist, |

~Ausflibhrungsbelisgpiel

Inm folgenden ist dis Erfindung mit weiteren vorteilhaften
Einzelheiten anpand schematisch dargestellter Ausflihrungs~
beispiele niher erliutert, In den Zeichnungen zeigt:

Fige 1: elne Darstellung der Verfahrensstufe, bel der eine
Kette'von bekennter Linge zwischen zwei beliebigen
Stitzrohren eingepingt istj

. . . |

Pig. 2: die 3tufe, bei der gemif einem beverzugien Aus-

' finrungsbeispiel ein Luftbild von einem Hubscarauber
gemacht wird; "

Fig. 31 die Stufe, bei der gemif elnem weiteren aAusflarungs=-
eispiel die Aufnahme mit Hilfe eines groBen Krans
cemacht Wl”d,
Fig. 4: die Darstellung eines mittels Stereoplotter erhalfe-

nen stereoskopischen, optischen iodells, an dem dle
liegsungen vorgerommen werdel.
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In den Zeichndngen ist die‘Erfindung in Anwendung bei dem

. Einbau einer Offshore-Platiform gezeigt, bei dem im wesent-
~lichen der genaue ibstend zwischen den litten der Znden von
‘drei in den Meeresbodbn eingetriebenen Stifzrohren bestimmi

werden muB.

~In den Figureg gsind drei Stitzroare 1, 2 bzw, 3 mit einem
Durchmesser von 2-3 b gezeigh, die insgesamt in einer Ent=-

- fernung von 20-50 km von einer Kistenlinie 5 in den Boden des
leeres 4 eingerammt sind und um etwa 8-12 m aus dem Leer »
fnerausragen, un eine auf uleoena= Plattform zu stutzen. Die
Beine der Plattform mussen genau auf den Enden der Stltzrohre
aufllegen.

Cm das.erfindunésremaﬁe Verian*en flir die notige uestlmmunc
- der Entfernung zwiscnen dea Mitten der drel atutzronre, die
nicht markiert sind, sdzuwenden, wird zv1schen zwel StUtz-
rohren 1 und 2 mit Hilfe. eines Wasserfahrzeugs 6 eine nicht-
dehnbare Stahlkette 7 eingehakt, die sich nicht verheddern
'ﬁann und an der zwel Bezugsmark an!oder Bezugssignale 8 und 9
- fest angebracnt sind. Der Abobaﬂd, in dem diese Bezugsmarken

. voneinander angebracht sind, ist im voraus im Labor exskt ge=-

. messen worden,

Dle beiden Bezugsmar«en '8 uad 9 haben eine golche GroBe, daf
-glie, ebenso wie éle'éettengl eder in Photogrammen, die aus
einer Entfernunv von 30-40 m gemacht werden, zuverlissig
sichtbar 51nd. Die Stahlkette T 1st so gestrec&t ‘dad sis nie
dle Oberf lache des Aeores 4 beriibry, '

Das aué Stutzfonren und fette bestehende'Sysfem wird dann mit
Zwel photographischen meﬁ&amerac 10 und 11 Dnotographlert,
“die mluelnander ayncbronﬂslert und orlentlerbar an einem ca.
6 m langen Triger 12 aus hocafestem Metall angebracht sind,
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Der Trédger' ragi freltravend aus den beiden- ‘Tlren elnes Hub-
schraubers 13 und liegt dabei in einer Hohe von ca. 30 m.

Bei einer abgewandelten Ausfﬁhfungsfofm ist dér die beiden
lieBkameras 10 und 11 an seinen Enden abstiitzende Triger 12
an elnem Kafig 14 angebracht, der, wie Fig. 3 Zeigt' in einer
Hshe von ca, 30 m von einem grofien Xran 15 hangend abgestutzt
ist,

Die paarw ise ernaltenen Photographien werden in einen .
Stereoplotter elngngeoen, der eln stereoskopisches, opti-
sches Modell des ohotograpnlerten Objekts erzeugt wie in
Fig. 4 gezelgt. .

An diesem lModell werden an Positionen, die jeweils einem der.

acht herksmmlichen perimetrischen Orte photogrammetrischer
Orientierung, 16, 17, 18, 19, 20, 21, 22 und 23 enisprechen,
unter Verwendung des beweglichen Pfeils des Stersoplotters

Bestlmmungen der Tlefe (Z-Achse) einer zeeigneten Anzahl von

~ Punkten 16 vos 23 gemacht. Diese Punkte liegen gleichmiBig
zur Hilfte auf den ‘Wellenkdmmen (positives Maximum) und zur

anderen Hilfte in den Tdlern (negatives Maximum) der wellen

des Meeres 4, Der Durcihschnittswert dieser Wessungen ergibt

das durchschnittliche Neveau der Wasseroberfldche und folg=

llcn dl° Durchschnittsebene, die norlzontal gein muB.

Durch entSQreohendes Drenen des optischen Modells in solcher
Weigse, daB das TWivean der acht Orte auf das festgelegie
Durchschnittsniveau gebracht wird, wird das optische Modell
r1cht16 orientiert. Anhand des nunmehr oranungsgemaﬁ ausge=-
richteten optischen lModells kann wisderum unter Verwendung
‘des beweollcnen Pfeils des Stereoplotters im photographi-
schen jaBs»ab die Lidnge des &ectenoow,ns exakt gemessen -
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werden, der zwischen den beiden gut sichtbaren Bezuvsmarken
oder Bezug331gnalen 8 und. 9 der Stahlkette T llegt.

~ Diese Messung.erfolgt durch Summieren der Léngen kleiner Bo=-
 genabschnitte, die beispielsweise einem (ebenfalls sicht=-
baren) Kettenglied der Stahlkette entsprechen,

Unter Bezugnahme auf das direkte Vorhaltnls des so bestimmien
Wertes zu dem exakt im voraus gemessenen wert des zw1scnen ‘
den Bézugsmarken 8 und 9 llegenden Kettenabschnitts wird
der Umrechnungsfaktor erhalten, anhand dessen jeder beliebige
tatsichliche Abstand durch eine entsprechende lineare
Messung an dem lModell gewonnen Werden kann,
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Erfindungsanspruch

1. Stereophotogrammetrisches Vermessunggverfahren flr
grof bemessene Objekte, die sich insbesondere auf dem
ileer, aber auch an Land befinden, bei dem mit Hilfe eines
Stereoplotters ein stereoskopisones, optisches Modell des
Vermessungsobjektes anpnand eines oder mehrerer Paare von
Photographien des Vermessungsobjektes, die von zwei ver-
schiedenen Aufnahmestellen gemacht wurden, hergestellt'.
wird, gekennzeichnet dadurch, daf der Reihe nach folgende
Schritte durchgeflihrt werden: ' -

- an dem Vermessungsobjekt wird eine nicht dehnbare Stahl-
xette (7), dis sich nicht verheddern kann, und en der
zwei Bézugsmarken oder Bezugssignale in einem bekannten,
exakt im voraus gemessenen Abstand fest angebracht siad, '
die auf .aus einer EBntfernung von 30 = 40 m gemachten

" Photogrammen zuverlissig sgichtbar sind, so eingehakt,
daB sie stdndig vollkommen sichtbar ist,

- das Vermessungsobjekt wird-aus einer Entfernung von

- ca, 30 m von zwel synchronisierten photographiscpen
Meﬁkamerés aufgenogken, die einen exakt bekannten Ab-
stand von ca., 6 m voneinander haben,

- anhand der entstehenden Photographien wird mit Hilfe
eines Stereoplotters ein stereoskopisches, optisches
Modell des Vermessungsobjekts angefertigt, .

- an dem stereoskovischen, optischen liodell werden acht
Sdtze von Punkten in angemesgsener Anzahl gemessen, die
an den acht herktmmlicnen perimetrischen Orten photo=-
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grammetri@cher Orientierung gruppiert sind und gleichmifig
Zur Hal fte anf dem Hiveau der Kimme (positives Maximum)
und zur -anderen Hilfte in den Talern (negatives Maximum) °
der Wellen des Wassers oder des Bodens liegen, - ‘

diese Meééungén werden statistisch weiterverarbeitet und
das durchschnittliche Niveau der horizontalen Ebene be-
etimmt, | |

das s+eredskopische, optische Modell wird durch entsprechen-
de Drahung auI der aurcnschnlttllcnen norlzontalen Ebene -
korrekt auscerlchtet, ‘ ’

an dem auf .disse Weige‘orientierteh optischea Modell wird
im photogrsphischen MaBstab die Linge des Kettenbogens be-
stimmt, der. zwischen den beiden Bezugsmarken oder Bezugs-
51cnalen der Stahlkette liegt, indem die Summe der Lingen
xlelner Bogensegmente gebildet wird, die einem Ketten—
~glied der Stahlkette entsprechen, |

der Maﬁstao erd als das Verhdlthis zwischen dem bestlmm-
ten Wert und dem exakt im voraus gemessenen VWert festge-
legt,

und dieser MaBstab wird zum Umwandeln jeder linearen.
Messung an dem optischen lModell in die entsprechende Ent=
fernung an dem tatsdchlicnen Vermessungsobjekt verwendet,

24 Vnrméws wngsverfahren nach Punkt 1, gekennzeichnet dadurch,

daB die beiden synchronisierten photograpihl schen MeBkameras
mittels eines Trigers aus hochfestem iletall in alnem exakt

bekannten Abstand voneinander gehalten werden, an dessen

Enden die Kameras orientierbar angebracht sind und dea

]
i
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man freitragend aus den beiden Tiren eines auf etwa
30 m Uber dem Vermessungsobjekt aufgestiegenen Hub-
 schrauber ragen 1liBt,. | ‘

3. Vermessungsverfahren nach Punkt 1, gekennzeichnet da=-
durch, daB die beiden synchronisierten photogréphiéchen
MeBkameras mittels eines Triégers aus hochfestem Metall
in exak}{ bexanntem Abstand vonelnander gehalten werden,
an dessen Enden die Kameras orientierbar angebracht |
sind und den man mit einem hohen Kran etwa 30 m Uber dem
Vermessungsobjekt halt, ' o ‘

Hierzu 4 Seiten Zeichnungen
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