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(54) Bezeichnung: Handentfernungsmessgerät

(57) Zusammenfassung: Die Erfindung geht aus von einem
Handentfernungsmessgerät mit zumindest einer Rechenein-
heit (12), einem Bilderfassungsmittel (14) und einer Laser-
messvorrichtung (16), die bei einem Messvorgang eine Ent-
fernung (18) eines Messpunkts (20) an einem Messobjekt
(22) in einer Messrichtung (24) ermittelt.
Es wird vorgeschlagen, dass die Recheneinheit (12) dazu
vorgesehen ist, die Messrichtung (24) zumindest von einer
Ausgangskenngröße des Bilderfassungsmittels (14) abhän-
gig zumindest zu steuern.
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Beschreibung

Stand der Technik

[0001] Es ist bereits ein Handentfernungsmessge-
rät mit zumindest einer Recheneinheit, einem Bilder-
fassungsmittel und einer Lasermessvorrichtung, die
bei einem Messvorgang eine Entfernung eines Mess-
punkts an einem Messobjekt in einer Messrichtung
ermittelt, vorgeschlagen worden.

Offenbarung der Erfindung

[0002] Die Erfindung geht aus von einem Handent-
fernungsmessgerät mit zumindest einer Rechenein-
heit, einem Bilderfassungsmittel und einer Laser-
messvorrichtung, die bei einem Messvorgang eine
Entfernung eines Messpunkts an einem Messobjekt
in einer Messrichtung ermittelt.

[0003] Es wird vorgeschlagen, dass die Rechenein-
heit dazu vorgesehen ist, die Messrichtung zumin-
dest von einer Ausgangskenngröße des Bilderfas-
sungsmittels abhängig zumindest zu steuern. Un-
ter einer „Recheneinheit“ soll insbesondere eine Ein-
heit mit einem Informationseingang, einer Informati-
onsverarbeitung und einer Informationsausgabe ver-
standen werden. Vorteilhaft weist die Rechenein-
heit zumindest einen Prozessor, einen Speicher, Ein-
und Ausgabemittel, ein Betriebsprogramm, Regel-
routinen, Steuerroutinen und/oder Berechnungsrou-
tinen auf. Vorzugsweise sind die Bauteile der Re-
cheneinheit auf einer gemeinsamen Platine ange-
ordnet und/oder vorteilhaft in einem gemeinsamen
Gehäuse angeordnet. Insbesondere soll unter ei-
nem „Bilderfassungsmittel“ ein Mittel verstanden wer-
den, das ein zumindest zweidimensionales Abbild
von wenigstens einem Teil des Messobjekts erfasst.
Bevorzugt erfasst das Bilderfassungsmittel das Ab-
bild des Messobjekts in einem sichtbaren Lichtbe-
reich. Vorzugsweise weist das Bilderfassungsmittel
einen CCD-Sensor und/oder einen CMOS-Sensor
auf. Vorzugsweise weist das Bilderfassungsmittel ei-
ne Bildwiederholungsrate zwischen 10 und 100 Hz
auf. Vorzugsweise speichert die Recheneinheit bei
jedem Messvorgang neben einer gemessenen Ent-
fernung in Messrichtung zumindest ein von dem Bil-
derfassungsmittel aufgenommenes Bild und vorteil-
haft eine Messrichtung relativ zu einem Gerätege-
häuse des Handentfernungsmessgeräts. Unter ei-
ner „Lasermessvorrichtung“ soll insbesondere eine
Vorrichtung verstanden werden, die zumindest einen
Laserstrahl in die Messrichtung ausstrahlt und von
dem Messobjekt reflektiertes Licht des Laserstrahls
empfängt. Vorzugsweise strahlt die Lasermessvor-
richtung einen sichtbaren Laserstrahl aus. Vorteilhaft
weist die Lasermessvorrichtung einen Laser und ei-
nen insbesondere eindimensionalen optischen Sen-
sor auf. Vorzugsweise empfängt der optische Sensor
einen von dem Messobjekt reflektierten Teil des La-

serstrahls. Vorzugsweise erfasst der optische Sen-
sor den reflektierten Teil des Laserstrahls kontinu-
ierlich. Bevorzugt weist das Handentfernungsmess-
gerät einen Analog-Digital-Wandler auf, der ein von
dem optischen Sensor ausgegebenes Signal, bevor-
zugt nach einer Frequenzverschiebung und/oder ins-
besondere einer Demodulation, quantisiert. Der Ana-
log-Digital-Wandler weist vorteilhaft eine Abtastrate
auf, die höher ist als eine Bildwiederholungsrate des
Bilderfassungsmittels. Insbesondere weist der Ana-
log-Digital-Wandler eine Abtastrate größer als 100
kHz, bevorzugt größer als 1 MHz, besonders bevor-
zugt größer als 10 MHz auf. Insbesondere soll unter
einem „Messpunkt“ ein Punkt auf einer Oberfläche
des Messobjekts verstanden werden, der den Laser-
strahl reflektiert. Unter einer „Messrichtung“ soll ins-
besondere eine Richtung relativ zu der Lasermess-
vorrichtung verstanden werden, in der ein Abstand
zwischen der Lasermessvorrichtung und dem Mess-
objekt bestimmt wird. Unter der Wendung „eine Ent-
fernung ermitteln“ soll insbesondere verstanden wer-
den, dass die Lasermessvorrichtung eine Kenngrö-
ße ausgibt, die von einem Abstand des Messpunkts
von der Lasermessvorrichtung abhängig ist. Vorteil-
haft erzeugt die Lasermessvorrichtung die Kenngrö-
ße auf eine, dem Fachmann als sinnvoll erschei-
nende Art. Besonders vorteilhaft bestimmt die Laser-
messvorrichtung die Kenngröße aus einer Laufzeit
des Laserstrahls. Unter „vorgesehen“ soll insbeson-
dere speziell programmiert, ausgelegt und/oder aus-
gestattet verstanden werden. Insbesondere soll unter
einer „Ausgangskenngröße des Bilderfassungsmit-
tels“ ein Signal verstanden werden, das das Bilder-
fassungsmittel ausgibt. Vorzugsweise weist die Aus-
gangskenngröße digital codierte Informationen, die
insbesondere ein Bild beschreiben, auf. Bevorzugt
gibt das Bilderfassungsmittel die Ausgangskenngrö-
ße über einen drahtgebundenen Datenbus aus. Vor-
teilhaft transportiert die Ausgangskenngröße wenigs-
tens eine Information über insbesondere zwei Di-
mensionen des Messobjekts. Unter der Wendung
„von einer Ausgangskenngröße abhängig“ soll insbe-
sondere verstanden werden, dass die Recheneinheit
die Ausgangskenngröße auswertet und von der Aus-
wertung abhängig die Messrichtung einstellt. Insbe-
sondere soll unter „zumindest zu steuern“ verstan-
den werden, dass die Recheneinheit steuert und/
oder vorteilhaft regelt. Durch die erfindungsgemä-
ße Ausgestaltung des Handentfernungsmessgeräts
kann die Messrichtung vorteilhaft schnell und beson-
ders genau verändert werden, wobei auf eine Aus-
gangskenngröße des Bilderfassungsmittels zurück-
gegriffen werden kann. Insbesondere kann mittels
des Bilderfassungsmittels eine Messrichtung kontrol-
liert und dokumentiert werden. Des Weiteren können
Messungen besonders vorteilhaft reproduziert wer-
den.

[0004] In einer weiteren Ausgestaltung wird vor-
geschlagen, dass die Lasermessvorrichtung zumin-
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dest eine Messrichtungseinstelleinheit aufweist, die
in zumindest einem Betriebszustand die Messrich-
tung verändert, wodurch eine automatische Ausrich-
tung der Messrichtung vorteilhaft möglich ist. Unter
einer „Messrichtungseinstelleinheit“ soll insbesonde-
re eine Einheit verstanden werden, die zumindest ei-
nen Aktuator aufweist, der eine Richtung beeinflusst,
in die die Lasermessvorrichtung den Laserstrahl re-
lativ zu dem Gerätegehäuse des Handentfernungs-
messgeräts aussendet. Vorzugsweise ist die Mess-
richtungseinstelleinheit dazu vorgesehen, die Mess-
richtung um einen maximalen Messwinkel, der weni-
ger als 45 Grad, vorzugsweise weniger als 20 Grad,
besonders bevorzugt weniger als 10 Grad beträgt, zu
verändern. Vorzugsweise weist die Messrichtungs-
einstelleinheit wenigstens einen, dem Fachmann als
sinnvoll erscheinenden Aktor auf, bevorzugt jedoch
einen elektromechanischen Aktor und/oder einen mi-
kromechanischen Aktor. Vorteilhaft bewegt der Aktor
den Laser, eine Optik der Lasermessvorrichtung, ins-
besondere einen Mikrospiegel, den optischen Sensor
und/oder eine Optik des optischen Sensors. Insbe-
sondere bewegt der Aktor den Laser, insbesondere
das Bilderfassungsmittel und den Mikrospiegel, vor-
teilhaft relativ zu dem Gerätegehäuse. Bevorzugt ist
die Messrichtungseinstelleinheit dazu vorgesehen,
die Messrichtung um eine Achse zu schwenken. Al-
ternativ könnte eine Messrichtungseinstelleinheit da-
zu vorgesehen sein, die Messrichtungseinstelleinheit
um zwei Achsen zu schwenken, die vorzugsweise
senkrecht zueinander ausgerichtet sind. Insbesonde-
re soll unter einem „Gerätegehäuse“ eine Einheit ver-
standen werden, die mehrere in einem Innenraum
des Gerätegehäuses angeordnete Baugruppen me-
chanisch verbindet. Vorzugsweise greift ein Bediener
bei einem Messvorgang das Gerätegehäuse. Unter
der Wendung „die Messrichtung verändern“ soll ins-
besondere verstanden werden, dass die Messrich-
tungseinstelleinheit die Richtung relativ zu dem Gerä-
tegehäuse, in die die Lasermessvorrichtung den La-
serstrahl aussendet, verändert.

[0005] Des Weiteren wird vorgeschlagen, dass die
Recheneinheit dazu vorgesehen ist, aus der Aus-
gangskenngröße des Bilderfassungsmittels wenigs-
tens eine Ausrichtungsänderung relativ zu dem
Messobjekt zu bestimmen, wodurch eine Bewegung
des Gerätegehäuses, beispielsweise durch ein Zit-
tern des Bedieners verursacht, vorteilhaft kompen-
siert werden kann. Des Weiteren kann eine durch
die Ausrichtungsänderung verursachte Fehlmessung
diagnostiziert und/oder dokumentiert werden. Insbe-
sondere soll unter „eine Ausrichtungsänderung be-
stimmen“ verstanden werden, dass die Rechenein-
heit zumindest eine Drehung wenigstens des Bilder-
fassungsmittels und/oder vorteilhaft des Gerätege-
häuses relativ zu dem Messobjekt erfasst. Vorzugs-
weise ist die Recheneinheit dazu vorgesehen, eine
Bewegung wenigstens des Bilderfassungsmittels re-
lativ zu dem Messobjekt zu bestimmen. Vorzugswei-

se bestimmt die Recheneinheit die Ausrichtungsän-
derung durch einen Vergleich zweier Bilder, die das
Bilderfassungsmittel aufgenommen hat. Vorzugswei-
se weist die Recheneinheit eine bildbasierte Merk-
malsdetektion auf, insbesondere über zumindest ei-
nen, dem Fachmann als sinnvoll erscheinenden In-
terest-Operator und/oder über ein Verfahren zur Be-
stimmung einer Verschiebung der Bildmerkmale, wie
beispielsweise ein Korrelationsverfahren.

[0006] Ferner wird vorgeschlagen, dass die Rechen-
einheit dazu vorgesehen ist, aus der Ausgangskenn-
größe des Bilderfassungsmittels eine Messrichtung
zu bestimmen, in der ein Strukturelement des Mess-
objekts angeordnet ist, wodurch vorteilhaft ein Win-
kel zwischen einer aktuellen Messrichtung und der
Messrichtung zum Strukturelement bestimmt werden
kann. Unter einem „Strukturelement“ soll insbeson-
dere ein Bereich des Messobjekts verstanden wer-
den, der mit dem Bilderfassungsmittel von ande-
ren Bereichen des Messobjekts unterscheidbar ist.
Beispielsweise könnte das Strukturelement als ein
Loch, als eine Rille, als eine Kante, als eine Ecke,
als ein Farbwechsel und/oder als ein anderes, dem
Fachmann als sinnvoll erscheinendes Strukturele-
ment ausgebildet sein. Vorzugsweise trägt der Bedie-
ner das Strukturelement mit einem insbesondere im
sichtbaren Frequenzbereich unsichtbaren Farbmittel
auf das Messobjekt auf.

[0007] Zudem wird vorgeschlagen, dass die Re-
cheneinheit dazu vorgesehen ist, die Messrichtung
auf das Strukturelement des Messobjekts auszu-
richten, wodurch der Bediener eine besonders ge-
naue Messung einer Entfernung zu dem Struktur-
element komfortabel durchführen kann. Insbesonde-
re soll unter der Wendung „auf das Strukturelement
eines Messobjekts ausrichten“ verstanden werden,
dass die Recheneinheit die Messrichtung der La-
sermessvorrichtung auf einen Punkt des Strukturele-
ments ausrichtet. Vorzugsweise richtet die Rechen-
einheit die Messrichtung auf einen markanten Punkt,
beispielsweise auf eine Ecke, auf einen Mittelpunkt
und/oder auf einen von einem Bediener auswählba-
ren Punkt des Strukturelements aus.

[0008] Weiterhin wird vorgeschlagen, dass die Re-
cheneinheit dazu vorgesehen ist, die Messrichtung
bei einer Gerätebewegung auf das Strukturelement
des Messobjekts gerichtet zu halten, wodurch bei-
spielsweise ein Zittern des Bedieners ausgeglichen
werden kann. Vorzugsweise hält die Recheneinheit
die Messrichtung auf das Strukturelement des Mess-
objekts gerichtet, zumindest bis der Bediener ei-
ne Messung auslöst, bis das Strukturelement einen
Blickwinkel des Bilderfassungsmittels verlässt und/
oder bis der Bediener den Vorgang durch eine Bedie-
nereingabe abbricht. Unter einer „Gerätebewegung“
soll eine Bewegung des Handentfernungsmessge-
räts relativ zu dem Messobjekt verstanden werden.



DE 10 2012 214 880 A1    2013.06.13

4/7

Insbesondere soll unter der Wendung „auf das Struk-
turelement gerichtet halten“ verstanden werden, dass
die Recheneinheit die Messrichtung auf einen glei-
chen Punkt des Strukturelements ausrichtet, wäh-
rend der Bediener das Handentfernungsmessgerät
bewegt.

[0009] In einer vorteilhaften Ausbildung der Erfin-
dung wird vorgeschlagen, dass die Recheneinheit
dazu vorgesehen ist, die Messrichtung aus der Aus-
gangskenngröße des Bilderfassungsmittels zu ermit-
teln, wodurch konstruktiv einfach auf weitere Senso-
ren verzichtet werden kann. Unter der Wendung „aus
der Ausgangskenngröße ermitteln“ soll insbesondere
verstanden werden, dass die Recheneinheit die von
dem Bilderfassungsmittel aufgenommenen Bilder di-
gital analysiert und aus den Bildern die Messrichtung
bestimmt. Insbesondere erfasst das Bilderfassungs-
mittel eine Reflexion des Laserstrahls an dem Mess-
objekt. Vorzugsweise berechnet die Recheneinheit
einen Winkel in dem an dem Messpunkt reflektiertes
Licht auf das Bilderfassungsmittel auftrifft. Vorteilhaft
bestimmt die Recheneinheit aus dem Winkel und ei-
ner von der Lasermessvorrichtung bestimmten Ent-
fernung die aktuelle Messrichtung der Lasermessvor-
richtung. Besonders vorteilhaft regelt die Rechenein-
heit die Messrichtung so, dass die Messrichtung auf
das Strukturelement gerichtet ist. Alternativ könnte
die Recheneinheit die Messrichtung auf eine ande-
re, dem Fachmann als sinnvoll erscheinende Art be-
stimmen. In einer vorteilhaften Ausgestaltung gibt die
Recheneinheit eine Messrichtungssteuergröße aus,
aufgrund derer die Lasermessvorrichtung die Mess-
richtung einstellt.

[0010] Des Weiteren wird vorgeschlagen, dass das
Handentfernungsmessgerät eine Anzeigeeinheit auf-
weist, die in zumindest einem Betriebszustand
zumindest die Ausgangskenngröße des Bilderfas-
sungsmittels einem Bediener darstellt, wodurch der
Bediener eine Messrichtung besonders vorteilhaft er-
mitteln und überprüfen kann. Unter einer „Anzeige-
einheit“ soll insbesondere ein, dem Fachmann als
sinnvoll erscheinendes Display, vorteilhaft jedoch
ein LCD-Display und/oder besonders vorteilhaft ein
OLED-Display, verstanden werden. Vorzugsweise ist
die Anzeigeeinheit dazu vorgesehen, zumindest ein
Bild, bevorzugt in Farbe, darzustellen. Insbesonde-
re soll unter der Wendung „die Ausgangskenngrö-
ße des Bilderfassungsmittels darstellen“ verstanden
werden, dass die Anzeigeeinheit in einem Betriebs-
zustand das von dem Bilderfassungsmittel zuvor auf-
genommene Bild, insbesondere live, darstellt.

[0011] Ferner wird vorgeschlagen, dass das Han-
dentfernungsmessgerät eine Eingabeeinheit um-
fasst, über die in zumindest einem Betriebszustand
ein Strukturelement des Messobjekts von einem Be-
diener auswählbar ist, wodurch der Bediener kon-
struktiv einfach ein Strukturelement auswählen kann,

das er vermessen will. Insbesondere soll unter ei-
ner „Eingabeeinheit“ eine Einheit verstanden werden,
die dazu vorgesehen ist, eine Bedienereingabe auf-
zunehmen. Bevorzugt stellt die Eingabeeinheit eine
von der Bedienereingabe abhängige Kenngröße be-
reit, die besonders bevorzugt die Recheneinheit aus-
wertet. Vorzugsweise weist die Eingabeeinheit ein,
dem Fachmann als sinnvoll erscheinendes Eingabe-
mittel, besonders vorteilhaft jedoch eine berührungs-
empfindliche Displayabdeckung (Touchscreen) auf.
Unter der Wendung „von einem Bediener auswähl-
bar“ soll insbesondere verstanden werden, dass die
Recheneinheit dazu vorgesehen ist, zumindest einer
Bedienereingabe ein Strukturelement des Messob-
jekts zuzuordnen. Vorzugsweise richtet die Rechen-
einheit die Messrichtung nach der Bedienereinga-
be auf das durch die Bedienereingabe ausgewählte
Strukturelement aus.

Zeichnung

[0012] Weitere Vorteile ergeben sich aus der fol-
genden Zeichnungsbeschreibung. In der Zeichnung
ist ein Ausführungsbeispiel der Erfindung dargestellt.
Die Zeichnung, die Beschreibung und die Ansprüche
enthalten zahlreiche Merkmale in Kombination. Der
Fachmann wird die Merkmale zweckmäßigerweise
auch einzeln betrachten und zu sinnvollen weiteren
Kombinationen zusammenfassen.

Beschreibung des Ausführungsbeispiels

[0013] Fig. 1 zeigt ein Handentfernungsmessgerät
10 mit einer Recheneinheit 12, einem Bilderfassungs-
mittel 14, einer Lasermessvorrichtung 16, einer An-
zeigeeinheit 30, einer ersten Eingabeeinheit 32, ei-
ner zweiten Eingabeeinheit 34 und einem Gerätege-
häuse 36. Das Gerätegehäuse 36 umschließt einen
Innenraum, in dem die Recheneinheit 12, das Bilder-
fassungsmittel 14, die Lasermessvorrichtung 16 und
die Anzeigeeinheit 30 zumindest teilweise angeord-
net sind. Das Gerätegehäuse 36 befestigt zumindest
die Recheneinheit 12, das Bilderfassungsmittel 14,
die Lasermessvorrichtung 16 und die Anzeigeeinheit
30 zumindest teilweise relativ zueinander. Bei einem
Messvorgang greift der Bediener das Gerätegehäuse
36 und richtet eine Seite des Gerätegehäuses 36, an
der die Lasermessvorrichtung 16 angeordnet ist, auf
ein Messobjekt 22 aus.

[0014] Die Recheneinheit 12 ist als ein digitaler
Signalprozessor ausgebildet. Alternativ könnte eine
Recheneinheit als ein anderer, dem Fachmann als
sinnvoll erscheinender Mikroprozessor ausgebildet
sein. Das Bilderfassungsmittel 14 weist, hier nicht
näher dargestellt, eine Optik und einen Bildsensor
auf. Der Bildsensor ist als ein CCD-Sensor ausge-
bildet. Die Optik ist als ein Teleobjektiv ausgebildet.
Vorzugsweise weist das Bilderfassungsmittel 14 ei-
nen maximalen Blickwinkel 38 auf, der insbesonde-
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re geringfügig größer ist als ein maximaler Messwin-
kel 40 der Lasermessvorrichtung 16. Das Bilderfas-
sungsmittel 14 gibt bei einem Betrieb eine elektrische
Ausgangskenngröße aus, die ein von dem Bilderfas-
sungsmittel 14 aufgenommenes Bild an die Rechen-
einheit 12 überträgt.

[0015] Die Lasermessvorrichtung 16 weist eine
Messrichtungseinstelleinheit 26, einen Laser 42 und
einen optischen Sensor 44 auf. Der Laser 42 sen-
det einen, dem Fachmann als sinnvoll erscheinenden
modulierten Laserstrahl in eine Messrichtung 24 aus.
Das Messobjekt 22 reflektiert an einem Messpunkt 20
einen Teil eines Lichts des Laserstrahls in Richtung
des optischen Sensors 44. Des Weiteren reflektiert
das Messobjekt 22 einen Teil des Lichts des Laser-
strahls in Richtung des Bilderfassungsmittels 14. Der
optische Sensor 44 empfängt den reflektierten Teil ei-
nes Lichts des Laserstrahls und wandelt ihn in eine
elektrische Ausgangskenngröße des optischen Sen-
sors 44 um. Ein hier nicht näher dargestellter Analog-
Digital-Wandler des Handentfernungsmessgeräts 10
digitalisiert die Ausgangskenngröße des optischen
Sensors 44. Die Recheneinheit 12 ermittelt bei einem
Messvorgang eine Entfernung 18 des Messpunkts 20
von dem Gerätegehäuse 36 in der Messrichtung 24.

[0016] Die Messrichtungseinstelleinheit 26 umfasst
einen hier nicht näher dargestellten Mikrospiegel, der
dazu vorgesehen ist, die Messrichtung 24 zu verän-
dern. Dazu ist der Mikrospiegel in einem Strahlen-
gang des Laserstrahls angeordnet. Der Mikrospiegel
ist piezoelektrisch angetrieben. Die Messrichtungs-
einstelleinheit 26 ist dazu vorgesehen, die Messrich-
tung 24 um zwei Achsen zu schwenken. Die Re-
cheneinheit 12 steuert bei einem Betrieb die Mess-
richtungseinstelleinheit 26 von einer Ausgangskenn-
größe des Bilderfassungsmittels 14 abhängig. Dazu
bestimmt die Recheneinheit 12 aus der Ausgangs-
kenngröße des Bilderfassungsmittels 14 eine Mess-
richtung 24, in der ein Strukturelement 28 des Mess-
objekts 22 angeordnet ist. Die Recheneinheit 12 er-
mittelt mittels einer Bildkorrelation, und/oder anderer,
dem Fachmann als sinnvoll erscheinender Rechen-
methoden, in dem Bild vorhandene Strukturelemen-
te 28. Anschließend richtet die Recheneinheit 12 den
Laserstrahl und damit die Messrichtung 24 mittels der
Messrichtungseinstelleinheit 26 auf eines der Struk-
turelemente 28 des Messobjekts 22. Das dargestell-
te Strukturelement 28 ist als eine Kante ausgebildet.
Des Weiteren bestimmt die Recheneinheit 12 mittels
einer Winkelfunktion eine Entfernung 46 senkrecht zu
der Seite des Gerätegehäuses 36, an der die Laser-
messvorrichtung 16 angeordnet ist und zumindest ei-
ne Entfernung 48 parallel zu der Seite des Geräte-
gehäuses 36. Vorzugsweise bestimmt die Rechen-
einheit 12 einen waagrechten und einen senkrechten
Anteil der Entfernung 48 relativ zu dem Gerätegehäu-
ses 36 und/oder relativ zu der Schwerkraft.

[0017] Des Weiteren ist die Recheneinheit 12 da-
zu vorgesehen, aus der Ausgangskenngröße des Bil-
derfassungsmittels 14 wenigstens eine Ausrichtungs-
änderung relativ zu dem Messobjekt 22 zu bestim-
men. Dazu weist die Recheneinheit 12 eine Ausrich-
tungsänderungserkennungsfunktion auf, die Merk-
male und Strukturelemente 28 über mehrere Bilder
des Bilderfassungsmittels 14 verfolgt. Die Ausrich-
tungsänderungserkennungsfunktion umfasst ein Ver-
fahren zur Bildverarbeitung zur Verfolgung markan-
ter Merkmale, hier der Strukturelemente 28, mittels
Interest-Operator und Korrelationsverfahren. Die Re-
cheneinheit 12 kompensiert die Ausrichtungsände-
rung und hält die Messrichtung 24 bei einer Gerä-
tebewegung auf das Strukturelement 28 des Mess-
objekts 22 gerichtet. Zudem ermittelt die Rechenein-
heit 12 in einem Betrieb die Messrichtung 24 aus
der Ausgangskenngröße des Bilderfassungsmittels
14. Dazu erkennt die Recheneinheit 12 in einem von
dem Bilderfassungsmittel 14 aufgenommenen Bild
den Messpunkt 20, an dem das Messobjekt 22 einen
Teil des Laserstrahls reflektiert. Die Recheneinheit 12
regelt mittels der Messrichtungseinstelleinheit 26 die
Messrichtung 24.

[0018] Die Anzeigeeinheit 30 stellt bei einem Be-
trieb die Ausgangskenngröße des Bilderfassungsmit-
tels 14 einem Bediener als Bild dar. Dabei markiert
die Recheneinheit 12 die erkannten Strukturelemen-
te 28. Die erste Eingabeeinheit 32 ist als ein Touch-
screen ausgebildet. Die zweite Eingabeeinheit 34
weist mehrere Tasten auf. Über die Eingabeeinheiten
32, 34 wählt der Bediener in einem Betriebszustand
ein von der Recheneinheit 12 erkanntes Strukturele-
ment 28 des Messobjekts 22 aus. Anschließend rich-
tet die Recheneinheit 12 die Messrichtung 24 auf die-
ses Strukturelement 28 aus. Wenn der Bediener kein
Strukturelement 28 auswählt, wählt die Rechenein-
heit 12 ein erkanntes Strukturelement 28 des Mess-
objekts 22 aus, das in einer Nähe des Messpunkts 20
angeordnet ist.

Patentansprüche

1.    Handentfernungsmessgerät mit zumindest ei-
ner Recheneinheit (12), einem Bilderfassungsmittel
(14) und einer Lasermessvorrichtung (16), die bei ei-
nem Messvorgang eine Entfernung (18) eines Mess-
punkts (20) an einem Messobjekt (22) in einer Mess-
richtung (24) ermittelt, dadurch gekennzeichnet,
dass die Recheneinheit (12) dazu vorgesehen ist, die
Messrichtung (24) zumindest von einer Ausgangs-
kenngröße des Bilderfassungsmittels (14) abhängig
zumindest zu steuern.

2.   Handentfernungsmessgerät nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet, dass die Lasermessvor-
richtung (16) zumindest eine Messrichtungseinstell-
einheit (26) aufweist, die in zumindest einem Be-
triebszustand die Messrichtung (24) verändert.
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3.    Handentfernungsmessgerät nach Anspruch 1
oder 2, dadurch gekennzeichnet, dass die Rechen-
einheit (12) dazu vorgesehen ist, aus der Aus-
gangskenngröße des Bilderfassungsmittels (14) we-
nigstens eine Ausrichtungsänderung relativ zu dem
Messobjekt (22) zu bestimmen.

4.  Handentfernungsmessgerät nach einem der vor-
hergehenden Ansprüche, dadurch gekennzeichnet,
dass die Recheneinheit (12) dazu vorgesehen ist,
aus der Ausgangskenngröße des Bilderfassungsmit-
tels (14) eine Messrichtung (24) zu bestimmen, in der
ein Strukturelement (28) des Messobjekts (22) ange-
ordnet ist.

5.   Handentfernungsmessgerät nach Anspruch 4,
dadurch gekennzeichnet, dass die Recheneinheit
(12) dazu vorgesehen ist, die Messrichtung (24) auf
das Strukturelement (28) des Messobjekts (22) zu
richten.

6.    Handentfernungsmessgerät zumindest nach
Anspruch 4, dadurch gekennzeichnet, dass die Re-
cheneinheit (12) dazu vorgesehen ist, die Messrich-
tung (24) bei einer Gerätebewegung auf das Struktur-
element (28) des Messobjekts (22) gerichtet zu hal-
ten.

7.  Handentfernungsmessgerät nach einem der vor-
hergehenden Ansprüche, dadurch gekennzeichnet,
dass die Recheneinheit (12) dazu vorgesehen ist, die
Messrichtung (24) aus der Ausgangskenngröße des
Bilderfassungsmittels (14) zu ermitteln.

8.  Handentfernungsmessgerät nach einem der vor-
hergehenden Ansprüche, gekennzeichnet durch eine
Anzeigeeinheit (30), die in zumindest einem Betriebs-
zustand zumindest die Ausgangskenngröße des Bil-
derfassungsmittels (14) einem Bediener darstellt.

9.  Handentfernungsmessgerät nach einem der vor-
hergehenden Ansprüche, gekennzeichnet durch eine
Eingabeeinheit (32), über die in zumindest einem Be-
triebszustand ein Strukturelement (28) des Messob-
jekts (22) von einem Bediener auswählbar ist.

10.    Verfahren mit Handentfernungsmessgerät
(10), das zumindest eine Recheneinheit (12), ein Bil-
derfassungsmittel (14) und eine Lasermessvorrich-
tung (16) aufweist, die bei einem Messvorgang ei-
ne Entfernung (18) eines Messpunkts (20) an einem
Messobjekt (22) in einer Messrichtung (24) ermittelt,
wobei die Recheneinheit (12) die Messrichtung (24)
von einer Ausgangskenngröße des Bilderfassungs-
mittels (14) abhängig zumindest steuert.

Es folgt ein Blatt Zeichnungen
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Anhängende Zeichnungen
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