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(57) Zusammenfassung: Ein handhabbarer Computer (2),
welcher bidirektional kommunizierend mit einem optoelekt- 1
ronischen Entfernungsmessgerat (3) integriert verbunden }‘

ist oder Uber eine Datenschnittstelle (26) mit diesem ver-
bindbar ist, mit einem Rechenmittel (7) und fir die Markie-
%))
3

rung/Anzeige eines graphischen Objekts (4) geeigneten

Eingabemittel (5)/Ausgabemittel (6), wobei ein zur Interak- %
tion mit dem optoelektronischen Entfernungsmessgerat (3)

ausgebildeter Algorithmus (8), welcher in mehrfach wieder- //
holter Folge in einem Markierungsschritt (10) auf ein durch

den Nutzer bei einer Markierung eines im Ausgabemittel (6)

angezeigten Objekts (4) eine bildlichen Darstellung (24)

mittels des Eingabemittels (5) ausgelostes Markierungs-

ereignis (12) hin sowie in einem zeitlich benachbarten Ver-

messungsschritt (11) auf ein durch den Nutzer mittels des

optoelektronischen Entfernungsmessgerates (2) gemesse-

nes Vermessungsergebnis (15) ausgeldstes Vermessun-

gereignis (13) hin wartet, worauf in einem spateren Zuord-

nungsschritt (14) das Vermessungsergebnis (15) dem mar-

kierten Objekt (4) zugeordnet wird.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung bezeichnet ein handhabbares
Vermessungsdokumentationssystem basierend auf
einem handhabbaren Computer, insbesondere zur
Verwendung im Baugewerbe, sowie einen zugeord-
neten Programmalgorithmus.

Stand der Technik

[0002] Bei der Erfassung von Vermessungsergeb-
nis, insbesondere von Distanzen, Flachen, Volumen
zur Beschreibung einer Bausituation wird heute meist
eine Handskizze als Abbildung der Bausituation ge-
fertigt, in der dann die gemessenen Vermessungser-
gebnis notiert und geometrischen Objekten zugeord-
net werden. Verschiedentlich wird auch zusatzlich
eine digitale Fotoaufnahme der Bausituation zwecks
Dokumentation gemacht. Dieser Vorgang ist muh-
sam, fehlerhaft und kostspielig sowie nicht elektro-
nisch weiterverwendbar und aufwendig.

[0003] Nach der DE10055510 ist ein handhabbares
Laserentfernungsmessgerat bekannt, das mit einer
optischen Kamera zur Aufnahme der Messsituation
langs der Visierlinie verbunden ist, sowie den paralla-
xenfreien, real vermessenen Messpunkt im Foto
markiert. Zur Dokumentation und Weiterverarbeitung
sind die Daten (Foto mit Messpunkt und Messergeb-
nis) Uber eine Datenschnittstelle auf einen externen
Computer Ubertragbar. Ein derartiges System eignet
sich zwar zur Vermessungsdokumentation einer Ein-
zelmessung entlang der Visierlinie des Laserentfer-
nungsmessgerates, jedoch prinzipiell nicht zur Ver-
messungsdokumentation einer raumlich zusammen-
hangenden Bausituation, das aus einer Vielzahl von
Einzelmessungen zu unterschiedlichen Zielpunkten
von unterschiedlichen Referenzpunkten besteht.

[0004] Nach der WO2004036246 ist ein handhab-
bares Laserentfernungsmessgerat bekannt, das in
einem handhabbaren Computer integriert oder tber
eine Datenschnittstelle mit diesem verbunden ist, wo-
bei das Keyboard und das Display des Computers
zur Interaktion mit dem Laserentfernungsmessgerat
benutzt werden. In Weiterbildungen ist im handhab-
baren Computer auch eine optische Kamera inte-
griert. Ein Programmalgorithmus zur Steuerung des
Laserentfernungsmessgerates vom handhabbaren
Computer aus ist vorhanden. Die Vermessungser-
gebnisse sind im Nachgang am handhabbaren Com-
puter weiterverarbeitbar. Ein effizienter Programmal-
gorithmus fur ein Vermessungsdokumentationssys-
tem wird nicht naher beschrieben. Insbesondere ist
eine zuverlassige Dokumentation der Vermessungs-
ergebnisse jeder Einzelmessung nicht sichergestellt.
Gerade beim Einsatz von Hilfskraften im Baugewer-
be ist eine intuitiv einfache und dennoch zuverlassige
Erfassung einer Bausituation wichtig.
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Aufgabenstellung

[0005] Die Aufgabe der Erfindung besteht in der Re-
alisierung eines intuitiv einfach zu handhabbaren
Vermessungsdokumentationssystems basierend auf
einem handhabbaren Computer sowie eines effizien-
ten und zuverlassigen Programmalgorithmus daf(r.

[0006] Die Aufgabe wird im Wesentlichen durch die
Merkmale der unabhangigen Anspriiche geldst. Vor-
teilhafte Weiterbildungen ergeben sich aus den Un-
teransprichen.

[0007] So weist ein handhabbarer Computer, wel-
cher bidirektional kommunizierend mit einem optoe-
lektronischen Entfernungsmessgerat integriert ver-
bunden ist oder Gber eine Datenschnittstelle mit die-
sem verbindbar ist, fiir die Markierung/Anzeige eines
graphischen Objekts geeignete Eingabemittel/Aus-
gabemittel sowie ein Rechenmittel mit einem zur In-
teraktion mit dem optoelektronischen Entfernungs-
messgerat ausgebildeten Algorithmus auf.

[0008] Im vom Rechenmittel abgearbeiteten Algo-
rithmus wird in mehrfach wiederholter Folge in einem
Markierungsschritt auf ein, durch den Nutzer bei ei-
ner Markierung eines im Ausgabemittel angezeigten
Objekts einer bildlichen Darstellung (Foto, CAD-Dar-
stellung, Skizze) mittels des Eingabemittels ausge-
I8stes, Markierungsereignis hin sowie in einem zeit-
lich (vorgelagert oder nachgelagert) benachbarten
Vermessungsschritt auf ein, durch den Nutzer mittels
des optoelektronischen Entfernungsmessgerates ge-
messenes Vermessungsergebnis ausgelostes, Ver-
messungsereignis hin gewartet, woraufhin in einem
spateren Zuordnungsschritt das Vermessungsergeb-
nis dem markierten Objekt zugeordnet wird.

[0009] Durch diesen Algorithmus ist der Nutzer so-
wohl intuitiv angehalten als auch praktisch gezwun-
gen, jede Einzelmessung zuvor in der bildlichen Dar-
stellung der Bausituation mittels eines Objektes zu
markieren. Verwechslungen oder Fehlzuordnungen,
wie sie insbesondere bei einer spateren Nachbear-
beitung erfolgen kdnnten, sind somit praktisch aus-
geschlossen.

[0010] Vorteilhaft wird im Markierungsschritt ein be-
reits als graphisches Grundelement (Linie, Kurve,
Vieleck, Kreis, etc.) in der bildlichen Darstellung ent-
haltenes Objekt durch Anklicken markiert, wodurch
ein Objekt mittels eines geeigneten graphischen Ein-
gabemittels (Kursor, Eingabestift, Touchscreen, etc.)
schnell und intuitiv markierbar ist.

[0011] Vorteilhaft wird beim Anklicken eines Gebie-
tes ohne graphisches Grundelement in einem vorge-
lagerten Vektorisierungsschritt eine Bildinformation
dieses Gebietes nach dem Vorhandensein einfacher
graphischer Grundelemente analysiert und diese als
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Objekte angelegt, wodurch aus der Bildinformation
automatisch zum Anklicken geeignete Objekte gene-
riert werden. Dafiir geeignete Vektorisierungsalgo-
rithmen, die als solche nicht Gegenstand der Erfin-
dung sind, sind Bestandteil Ublicher Bildbearbei-
tungsprogramme von Computern.

[0012] Vorteilhaft wird als Objekt ein mit dem Einga-
bemittel neu gezeichnetes Zeichnungsobjekt mar-
kiert, wodurch einfach und intuitiv ein Objekt in die
bildliche Darstellung der Bausituation eingefligt wer-
den kann, bspw. als Freihandzeichnung mit dem Ein-
gabestift eines handhabbaren Computers.

[0013] Vorteilhaft wird im Vermessungsschritt in ei-
nem vorgelagerten Modischaltschritt das optoelektro-
nische Entfernungsmessgerat in einem objektspezifi-
schen Messmode initialisiert, insbesondere bei Lini-
en: Distanzmessung, bei Flachen: Flachenmessung
(Multiplikation zweier Einzelmessungen), bei Kor-
pern: Volumenmessung (Multiplikation dreier Einzel-
messungen), wodurch Fehlbedienungen durch den
Nutzer praktisch vermieden werden.

[0014] Vorteilhaft wird im Zuordnungsschritt das
Vermessungsergebnis als angezeigter Zahlenwert
nahe dem Mittelpunkt des markierten Objekts zuge-
ordnet, wodurch je Einzelmessung die Zuordnung
des Vermessungsergebnis zum vermessenen Objekt
intuitiv erkennbar ist.

[0015] Vorteilhaft wird in einem vorgelagerten Initia-
lisierungsschritt ein neues Vermessungsprotokoll ini-
tialisiert und mittels zwingend vom Nutzer abgefrag-
ter Eingabefelder sowie gerateinternen Daten (Gera-
tenummer, Datum, Uhrzeit, etc.) ausgefillt, wodurch
die zur Dokumentation bendétigten Protokolldaten
stets vorhanden sind.

[0016] Vorteilhaft wird im Initialisierungsschritt die
bildliche Darstellung erfasst, weiter vorteilhaft tber
eine im handhabbaren Computer oder im optoelekt-
ronischen Entfernungsmessgerat integrierte Kamera,
wodurch eine weitere bildliche Dokumentation der
Bausituation entfallen kann.

[0017] Vorteilhaft wird in einem anschliessenden Si-
gnatursschritt das Vermessungsprotokoll mit den
Protokolldaten, der bildlichen Darstellung sowie den
jeweils Objekten zugeordneten Vermessungsergeb-
nis mittels einer zwingend vom Nutzer abgefragten
Signatur signiert und abgespeichert, wodurch es als
komplettes elektronisches Vermessungsdokument
zur Weiterverarbeitung und Archivierung hergerichtet
ist.

Ausfihrungsbeispiel

[0018] Die Erfindung wird beziiglich eines vorteil-
haften Ausfiihrungsbeispiels naher erlautert mit:
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[0019] Fig. 1 als Vermessungsdokumentationssys-
tem

[0020] Fig. 2 als Algorithmus
[0021] Fig. 2a als Teilvariante

[0022] Fig. 3 als elektronisches Vermessungsdoku-
ment

[0023] Nach Fig. 1 besteht das Vermessungsdoku-
mentationssystem 1 aus einem handhabbaren Com-
puter 2, welcher Uber eine drahtlose Datenschnitt-
stelle 26 in Form von elektromagnetischen Wellen bi-
direktional kommunizierend mit einem handhabbaren
optoelektronischen Entfernungsmessgerat 3 in Form
eines Laserentfernungsmessers integriert verbunden
ist. Im Inneren des handhabbaren Computers 2 ist
ein Rechenmittel 7 mit einem zur Interaktion mit dem
optoelektronischen Entfernungsmessgerat ausgebil-
deten Algorithmus 8 vorhanden. Der als PDA (Perso-
nal Digital Assistent) ausgebildete handhabbare
Computer 2 weist fur die Markierung/Anzeige eines
graphischen Objekts 4 geeignete Eingabemittel 5 in
Form eines Eingabestiftes und Ausgabemittel 6 in
Form eines graphischen Displays auf, welches die
Uber eine im handhabbaren Computer 2 (bzw. im Ent-
fernungsmessgerat 3) integrierte Kamera 22 erfasste
Bausituation als bildliche Darstellung 24 anzeigt. Ein
gerade mit dem Eingabemittel 5 neu gezeichnetes
Zeichnungsobijekt ist dabei als Objekt 4 markiert.
Eine diesem Objekt 4 zugeordnete Vermessung mit
dem optoelektronischen Entfernungsmessgerat 3 lie-
ferte das Vermessungsergebnis 15.

[0024] Nach Fig. 2 weist der zeitlich modular aufge-
baute Algorithmus 8 eine Schleife 9 auf, in der in
mehrfach wiederholter Folge ein Markierungsschritt
10 und ein Vermessungsschritt 11 ausgefihrt wird.
Dabei wird nach Fig. 2 der Markierungsschritt 10 vor
dem Vermessungsschritt 11 ausgefiihrt. Bei der nach
Fig. 2a angedeuteten alternativen Teilvariante wird
der Vermessungsschritt 11 vor dem Markierungs-
schritt 10 ausgefuhrt. In dem Markierungsschritt 10
wird auf ein Markierungsereignis 12 gewartet, wel-
ches durch den Nutzer bei einer Markierung durch
Anklicken eines im Ausgabemittel angezeigten Ob-
jekts 4 einer bildlichen Darstellung 24 mittels des Ein-
gabemittels ausgeldst wird. In dem Vermessungs-
schritt 11 wird auf ein Vermessungsereignis 13 ge-
wartet, welches durch ein vom Nutzer mittels des op-
toelektronischen Entfernungsmessgerates gemesse-
nes Vermessungsergebnis 15 ausgeldst wird. In ei-
nem spateren Zuordnungsschritt 14 wird ein Vermes-
sungsergebnis 15 dem markierten Objekt 4 zugeord-
net. Dem Markierungsschritt 10 ist ein optional aus-
geflhrter Vektorisierungsschritt 16 vorgelagert, der
beim Anklicken eines Gebietes ohne graphisches
Grundelement mittels Vektorisierungsalgorithmen
eine Bildinformation dieses Gebietes nach dem Vor-
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handensein einfacher graphischer Grundelemente
analysiert und diese als Objekte 4 anlegt. In Fig. 2a
ist dem Vermessungsschritt 11 ein optional ausge-
fuhrter Modischaltschritt 17 vorgelagert, welcher das
optoelektronische Entfernungsmessgerat in einem
objektspezifischen Messmode initialisiert. In einem
der Schleife 9 vorgelagerten Initialisierungsschritt 18
wird ein neues Vermessungsprotokoll 20 initialisiert
und mittels zwingend vom Nutzer abgefragter Einga-
befelder: Name, Projekt sowie gerateinternen Daten:
Gerate-ID, Datum, Uhrzeit die Protokolldaten 21 aus-
gefullt. Zudem wird im Initialisierungsschritt 18 tber
eine im handhabbaren Computer 2 integrierte Kame-
ra 22 die bildliche Darstellung 24 der Bausituation er-
fasst. In einem an die Schleife 9 anschliessenden Si-
gnatursschritt 23 wird das Vermessungsprotokoll 20
mit den Protokolldaten 21, der bildlichen Darstellung
24 sowie den jeweils Objekten 4 zugeordneten Ver-
messungsergebnissen 15 mittels einer zwingend
vom Nutzer abgefragten Signatur 25 signiert und ab-
gespeichert.

[0025] Nach Fig. 3 weist ein komplettes elektroni-
sches Vermessungsprotokoll 20 die Protokolldaten
21, die bildliche Darstellung 24 der Bausituation und
die Signatur 25 auf. Fir jede Einzelmessung (Dis-
tanz, Flache) ist Vermessungsergebnis 15 als nume-
risch angezeigter Zahlenwert nahe dem Mittelpunkt
des markierten Objekts 4 zugeordnet.

Patentanspriiche

1. Handhabbarer Computer, welcher bidirektional
kommunizierend mit einem optoelektronischen Ent-
fernungsmessgerat (3) integriert verbunden ist oder
Uber eine Datenschnittstelle (26) mit diesem verbind-
bar ist, mit einem Rechenmittel (7) sowie einem zur
Interaktion mit dem optoelektronischen Entfernungs-
messgerat (3) ausgebildeten Algorithmus (8), da-
durch gekennzeichnet, dass flr die Markierung/An-
zeige eines graphischen Objekts (4) geeignete Ein-
gabemittel (5)/Ausgabemittel (6) vorhanden sind.

2. Algorithmus zur Ausfiihrung mit dem Rechen-
mittel (7) des handhabbaren Computers (2) nach An-
spruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass in mehrfach
wiederholter Folge in einem Markierungsschritt (10)
auf ein, durch den Nutzer bei einer Markierung eines
im Ausgabemittel (6) angezeigten Objekts (4) einer
bildlichen Darstellung (24) mittels des Eingabemittels
(5) ausgeldstes, Markierungsereignis (12) hin sowie
in einem zeitlich benachbarten Vermessungsschritt
(11) auf ein, durch den Nutzer mittels des optoelekt-
ronischen Entfernungsmessgerates (2) gemessenes
Vermessungsergebnis (15) ausgeldstes, Vermes-
sungsereignis (13) hin gewartet wird, woraufhin in ei-
nem spateren Zuordnungsschritt (14) das Vermes-
sungsergebnis (15) dem markierten Objekt (4) zuge-
ordnet wird.
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3. Algorithmus nach Anspruch 2, dadurch ge-
kennzeichnet, dass im Markierungsschritt (10) ein
bereits als graphisches Grundelement in der bildli-
chen Darstellung (24) enthaltenes Objekt (4) durch
Anklicken markiert wird.

4. Algorithmus nach Anspruch 3, dadurch ge-
kennzeichnet, dass im Markierungsschritt (10) beim
Anklicken eines Gebietes ohne graphisches Grunde-
lement in einem vorgelagerten Vektorisierungsschritt
(16) eine Bildinformation dieses Gebietes nach dem
Vorhandensein eines einfachen graphischen Grund-
elementes analysiert und dieses als Objekt (4) ange-
legt wird.

5. Algorithmus nach einem der Anspriche 2 bis
4, dadurch gekennzeichnet, dass als Objekt (4) ein
mit dem Eingabemittel (5) neu gezeichnetes Zeich-
nungsobjekt markiert wird.

6. Algorithmus nach einem der Anspriche 2 bis
5, dadurch gekennzeichnet, dass im Vermessungs-
schritt (11) in einem vorgelagerten Modischaltschritt
(17) das optoelektronische Entfernungsmessgerat
(2) in einem objektspezifischen Messmode initialisiert
wird.

7. Algorithmus nach einem der Anspriche 2 bis
6, dadurch gekennzeichnet, dass im Zuordnungs-
schritt (14) das Vermessungsergebnis (15) als ange-
zeigter Zahlenwert nahe dem Mittelpunkt des mar-
kierten Objekts (4) zugeordnet wird.

8. Algorithmus nach einem der Anspriche 2 bis
7, dadurch gekennzeichnet, dass in einem vorgela-
gerten Initialisierungsschritt (18) ein neues Vermes-
sungsprotokoll (20) initialisiert und mittels zwingend
vom Nutzer abgefragte Eingabefelder sowie ger
ateinternen Daten ausgefullt wird.

9. Algorithmus nach Anspruch 8, dadurch ge-
kennzeichnet, dass im Initialisierungsschritt (18) die
bildliche Darstellung (24) erfasst wird, optional tber
eine im handhabbaren Computer (2) oder im optoe-
lektronischen Entfernungsmessgerat (3) integrierte
Kamera (22).

10. Algorithmus nach einem der Anspriche 8
oder 9, dadurch gekennzeichnet, dass in einem an-
schliessenden Signatursschritt (23) das Vermes-
sungsprotokoll (20) mit den Protokolldaten (21), der
bildlichen Darstellung (24) sowie den jeweils einem
Objekt (4) zugeordneten Vermessungsergebnis (15)
mittels einer zwingend vom Nutzer abgefragten Sig-
natur (25) signiert und abgespeichert wird.

Es folgt ein Blatt Zeichnungen
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Anhangende Zeichnungen
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