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(57) Hauptanspruch: Ziel (1) zur Verwendung in der Geodä-
sie, aufweisend:
einen Träger (2);
ein von dem Träger (2) getragenes Messziel (3);
eine von dem Träger (2) getragene Kennung (4) mit wenigs-
tens einem Kennelement (41–48), welches zwischen we-
nigstens zwei optischen Zuständen umschaltbar ist, wobei
das Kennelement (41–48) in einem optischen Zustand ei-
ne erste vorbestimmte optische Eigenschaft aufweist, und
das Kennelement (41–48) in einem weiteren optischen Zu-
stand diese erste vorbestimmte optische Eigenschaft nicht
aufweist; und
eine elektrische oder elektronische Steuerung (5), die aus-
gebildet ist, den optischen Zustand des wenigstens einen
Kennelements (41–48) zu ändern, wobei das wenigstens ei-
ne Kennelement (41–48) nach dem Prinzip der Elektrophore-
se, der Elektrobenetzung oder der mikromechanisch gesteu-
erten Interferenz-Modulation arbeitende Anzeige oder arbei-
tender Reflektor ist.
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Beschreibung

Hintergrund der Erfindung

Technisches Gebiet

[0001] Die vorliegende Anmeldung betrifft das Ge-
biet der Vermessung von Objekten hinsichtlich ihrer
Lage und Dimension und insbesondere das Gebiet
der geodätischen Messung. Insbesondere betrifft die
Anmeldung ein Ziel, welches in Verbindung mit einem
geodätischen Messgerät im Rahmen einer geodäti-
schen Messung verwendet werden kann.

Kurze Beschreibung des Standes der Technik

[0002] Bei geodätischen Messgeräten wird die Mes-
sung häufig in Bezug auf einen vom Messgerät se-
paraten Zielpunkt durchgeführt. Beispiele für geodä-
tische Messgeräte sind Theodolite, Tachymeter (To-
talstationen) (insbesondere Video-Tachymeter), Ni-
velliergeräte, und Laserscanner. Die vorliegende An-
meldung ist jedoch nicht auf derartige Messgeräte be-
schränkt. Bei dem Zielpunkt kann es sich um einen
natürlichen Zielpunkt wie beispielsweise eine Land-
marke (z. B. Bodenformation, Gebäude, Baum etc.)
oder ein künstliches Ziel (z. B. eine Messlatte oder Ni-
vellierlatte, ein Reflektor etc.) handeln. Ein Anpeilen
des Zielpunkts kann manuell durch einen Benutzer
oder automatisch durch das Messgerät erfolgen. Ein
automatisches Anpeilen und ggf. Nachverfolgen des
Zielpunkts wird auch als ”tracking” bezeichnet. Ein
automatisches Anpeilen und Nachverfolgen von Ziel-
punkten wird insbesondere auch dann verwendet,
wenn der Zielpunkt nicht ortsfest und damit beweg-
lich ist (z. B. Fahrzeuge auf einer Baustelle oder in
einem Bergwerk wahlweise mit oder ohne daran be-
festigtem künstlichem Ziel, von einem Benutzer ge-
tragene Messlatte, etc.).

[0003] Bei den künstlichen Zielen wird zwischen so-
genannten passiven und sogenannten aktiven Zielen
unterschieden.

[0004] Bei passiven Zielen wird entweder eine Abbil-
dung des Ziels selber durch das Messgerät detektiert,
oder das Messgerät emittiert Strahlung, die von dem
passiven Ziel reflektiert und durch das Messgerät de-
tektiert wird. Beispiele für passive Ziele sind Mess-
und Nivellierlatten sowie Reflektoren (insbesondere
Retroreflektoren). Beispiele für Reflektoren sind Pris-
men, Katzenaugen oder Tripelprismen. Ein Beispiel
für ein geodätisches Messgerät, welches ein passi-
ves Ziel verwendet, ist in der WO 2008/014813 A1
offenbart.

[0005] Um mehrere passive Ziele voneinander un-
terscheidbar zu machen, wird in der US 6 384 907 B1
vorgeschlagen, dass jedes Ziel ein Unterziel zu
Messzwecken und mehrere Unterziele zu Identifika-

tionszwecken aufweist. Dabei weisen die Unterzie-
le zu Identifikationszwecken unterschiedliche Farben
und eine feste räumliche Beziehung zum Unterziel zu
Messzwecken auf.

[0006] Bei aktiven Zielen wird durch das Ziel selbst
Strahlung emittiert, die von dem Messgerät empfan-
gen wird. Die vom aktiven Ziel emittierte Strahlung
kann ein Muster (z. B. Modulation von Frequenz oder
Amplitude, Einbettung von analoger oder digitaler In-
formation etc.) aufweisen, welches die von dem ak-
tiven Ziel emittierte Strahlung von anderer gleichar-
tiger Strahlung unterscheidbar macht. Ein Beispiel
für ein aktives Ziel, welches in Verbindung mit ei-
nem Messgerät verwendet werden kann, ist in der
WO 2008/145158 A1 offenbart.

[0007] Die US 7 184 151 B2 schlägt vor, ein Ziel
mit mehreren aktiven oder passiven Unterzielen zu
versehen, wobei sich die Unterziele in ihrer Intensi-
tät und/oder Größe unterscheiden. Hierdurch sollen
mehrere Ziele unterscheidbar gemacht werden.

[0008] Aus der WO 92/16 817 A1 ist bekannt, ein ak-
tives Ziel von außen gezielt zu aktivieren. Durch se-
quenzielles Aktivieren können so mehrere aktive Zie-
le voneinander unterschieden werden.

[0009] Ein weiteres aktives Ziel ist aus dem nach-
veröffentlichten Patent DE 10 2009 014 782 B3
der Anmelderin bekannt. Das Ziel weist eine Strah-
lungsquelle und eine Reflexionsstruktur mit einer ers-
ten Spiegelfläche und einer zweiten Spiegelfläche,
welche erste und zweite Spiegelfläche von einem
gemeinsamen Träger getragen werden. Die erste
und zweite Spiegelfläche sind zur Reflexion der von
der Strahlungsquelle einfallenden Strahlung alterna-
tiv vor der Strahlungsquelle anordenbar. Dabei ist die
erste Spiegelfläche ausgebildet, von der Strahlungs-
quelle einfallende Strahlung so zu reflektieren, dass
die von der ersten Spiegelfläche ausfallende Strah-
lung einen ersten Winkelbereich von höchstens 45°
und insbesondere höchstens 30° einschließt. Wei-
ter ist die zweite Spiegelfläche ausgebildet, von der
Strahlungsquelle einfallende Strahlung so zu reflek-
tieren, dass die von der zweiten Spiegelfläche aus-
fallende Strahlung einen zweiten Winkelbereich von
größer 60° einschließt.

[0010] Aus dem Dokument JP 2004-212 283 A ist
bekannt, bei einem Ziel oberhalb und unterhalb ei-
nes Reflektors je eine LED, welche moduliertes Licht
einer ersten Wellenlänge mit einer ersten Frequenz
emittieren, und rechts und links des Reflektors je ei-
ne LED, welche moduliertes Licht einer von der ers-
ten Wellenlänge verschiedenen zweiten Wellenlän-
ge mit einer von der ersten Frequenz verschiedenen
zweiten Frequenz emittiert, anzuordnen. Das von den
LED emittierte Licht wird von einem Photoempfänger
einer Teleskopeinheit empfangen.
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[0011] Aus Dokument US 2004/233415 A1 ist ein
Ziel mit LED Lichtquellen bekannt. Erste LED Licht-
quellen können so betrieben werden, dass sie Licht
einer ersten Modulationsfrequenz und Wellenlänge
emittieren. Zweite LED Lichtquellen können so be-
trieben werden, dass sie Licht einer zweiten Modu-
lationsfrequenz und Wellenlänge emittieren. Die ers-
te Modulationsfrequenz und Wellenlänge ist von der
zweiten Modulationsfrequenz und Wellenlänge ver-
schieden. Die Stärke des zum Betreiben der ersten
LED Lichtquellen verwendeten Stromes ist veränder-
bar.

[0012] Wenn ein Richtungsdetektor eines Vermes-
sungsinstruments während der Suche nach einem
von einem Führungslichtabstrahler eines Ziels emit-
tierten Führungslicht Störlicht empfängt, das vom
Führungslicht verschieden ist, wird in Dokument
DE 10 2005 020 272 A1 vorgeschlagen, dass das
Ziel einen Befehl zum fortgesetzten Betrieb an das
Vermessungsinstrument ausgibt. In Folge des vom
Ziel durch das Vermessungsinstrument empfange-
nen Befehls wird eine Lichtempfangsrichtung des
Richtungsdetektors verändert, indem ein Instrumen-
tenkörper des Vermessungsinstruments angetrieben
wird, und es erfolgt eine horizontale oder vertikale
Drehung auf eine Position, die von dem Lichtemp-
fangsbereich, in welchem der Richtungsdetektor das
Störlicht empfängt, abweicht. Anschließend wird die
Suche nach dem Führungslicht neu gestartet.

[0013] Es wurde festgestellt, dass Ziele noch wei-
ter verbessert werden können, um von einem das
Ziel erfassenden Messgerät zuverlässig erfasst und
durch das Messgerät von anderen Zielen unterschie-
den werden zu können. Ebenso können Systeme,
welche neben dem Ziel ein geodätisches Messgerät
aufweisen, noch weiter verbessert werden.

Zusammenfassung der Erfindung

[0014] Die vorliegende Erfindung wurde unter Be-
rücksichtigung der vorstehenden Probleme gemacht.

[0015] Die vorstehende Aufgabe wird durch ein Ziel
mit der Kombination der Merkmale des Anspruchs 1
beziehungsweise einem System mit der Kombinati-
on der Merkmale eines der Ansprüche 8 und 9 bezie-
hungsweise einem Messverfahren mit der Kombinati-
on der Merkmale eines der Ansprüche 11 oder 12 ge-
löst. Bevorzugte Weiterbildungen finden sich in den
abhängigen Ansprüchen.

[0016] Ausführungsformen stellen ein Ziel bereit,
welches zuverlässig durch ein geodätisches Messge-
rät von anderen Zielen unterschieden werden kann,
und dabei eine große Flexibilität hinsichtlich von
Merkmalen aufweist, welche durch das Messgerät
zur Bestimmung der Identität des Ziels verwendet
werden können. Weitere Ausführungsformen stellen

ein Ziel für geodätische Messgeräte bereit, welches
eine Interaktion mit dem Messgerät zur Bestimmung
seiner Identität erlaubt. Derartige Ziele sind sehr gut
für eine automatische Erfassung durch geodätische
Messgeräte geeignet.

[0017] Es wird betont, dass in der vorliegenden An-
meldung die Begriffe ”Geodäsie” und ”geodätisch”
nicht nur auf die Wissenschaft von der Ausmessung
und Abbildung der Erdoberfläche einschließlich des
Meeresbodens beschränkt sind, sondern breit im Sin-
ne der Vermessung und Lagebestimmung von Ob-
jekten zu verstehen sind.

[0018] Gemäß Ausführungsformen weist ein Ziel zur
Verwendung in der Geodäsie einen Träger, ein von
dem Träger getragenes Messziel, eine von dem
Träger getragene Kennung mit wenigstens einem
Kennelement und eine elektrische oder elektronische
Steuerung auf. Der Träger und die Kennung können
wahlweise getrennte Elemente sein, sie können aber
auch durch ein gemeinsames Element gebildet sein.

[0019] In Ausführungsformen handelt es sich bei
dem Träger um eine Stange, eine Platte oder einen
Zylinder, welche insbesondere aus einem festen Ma-
terial wie beispielsweise Metall, Holz oder Kunststoff
gebildet sind. Alternativ kann es sich bei dem Träger
jedoch auch um ein zu vermessendes Objekt selber
wie beispielsweise ein Fahrzeug oder ein Gebäude
handeln.

[0020] Das wenigstens eine Kennelement ist zwi-
schen wenigstens zwei optischen Zuständen um-
schaltbar, in denen das Kennelement unterschiedli-
che vorbestimmte optische Eigenschaften aufweist.
Somit weist das Kennelement in einem optischen
Zustand eine erste vorbestimmte optische Eigen-
schaft auf, und das Kennelement in einem weite-
ren optischen Zustand diese erste vorbestimmte op-
tische Eigenschaft nicht auf, sondern eine andere
vorbestimmte optische Eigenschaft. Beispielsweise
kann das wenigstens eine Kennelement einen ers-
ten optischen Zustand aufweisen, in dem Strahlung
mit einer ersten Wellenlänge oder Polarisation ab-
gestrahlt oder eine erste Wellenlänge oder Polarisa-
tion von empfangener Strahlung reflektiert oder ab-
sorbiert wird, und wenigstens einen weiteren opti-
schen Zustand aufweisen, in dem Strahlung der ers-
ten Wellenlänge oder Polarisation nicht abgestrahlt
bzw. nicht reflektiert oder absorbiert wird. Dabei kann
die Abstrahlung von Strahlung der ersten Wellen-
länge oder Polarisation durch das wenigstens eine
Kennelement beispielsweise auf einer Emission oder
Polarisation von im Kennelement erzeugter Strah-
lung, oder auf einer Reflexion, Absorption oder Polari-
sation von auf das Kennelement auftreffender Strah-
lung beruhen. Anders ausgedrückt kann das wenigs-
tens eine Kennelement beispielsweise wenigstens ei-
nen ersten optischen Zustand aufweisen, in dem in
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dem Kennelement erzeugte Strahlung einer ersten
Wellenlänge bzw. Polarisation emittiert wird, bzw. auf
das Kennelement auftreffende Strahlung einer ers-
ten Wellenlänge oder Polarisation reflektiert oder ab-
sorbiert wird, und weist das wenigstens eine Kenn-
element weiter wenigstens einen weiteren optischen
Zustand auf, in dem in dem Kennelement erzeugte
Strahlung einer Strahlung einer von der ersten Wel-
lenlänge verschiedenen Wellenlänge emittiert oder
polarisiert wird, bzw. auf das Kennelement auftref-
fende Strahlung mit einer von der ersten Wellenlän-
ge verschiedenen Wellenlänge reflektiert, polarisiert
oder absorbiert wird, so dass sich aus Sicht eines
geodätischen Messgeräts beispielsweise wenigstens
eines von der Form, Gestaltung, Größe und Far-
be eines Abbildes des Ziels ändert. Beispielsweise
können die vorbestimmten optischen Eigenschaften
des wenigstens einen Kennelements unterschiedli-
che Farben, Intensitäten, Luminanzen oder Polarisa-
tionen umfassen. Die unterschiedlichen vorbestimm-
ten optischen Eigenschaften des wenigstens einen
Kennelements sind hierauf jedoch nicht beschränkt,
sondern können – bei der gleichen Wellenlänge –
auch unterschiedliche eingeprägte Codes umfassen.

[0021] Die Steuerung ist ausgebildet, den optischen
Zustand des wenigstens einen Kennelements festzu-
legen und wahlweise zu ändern. Bei der Steuerung
kann es sich beispielsweise um eine Schalteranord-
nung, Jumperanordnung, Relaisanordnung mit Tas-
tatur oder aber auch einen entsprechend eingerich-
teten Mikrocontroller handeln.

[0022] Aufgrund des vorstehen beschriebenen Auf-
baus ist es möglich, dem Ziel wahlweise flexibel
mittels der Steuerung durch Veränderung des op-
tischen Zustandes des wenigstens einen Kennele-
ments eine von anderen Zielen unterscheidbare Iden-
tität einzuprägen. Einem und dem selben Ziel kön-
nen so (nacheinander) unterschiedliche Identitäten
eingeprägt werden, wodurch das Ziel besonders fle-
xibel verwendbar ist. Weiter kann die Kennung eines
Ziels so an unterschiedliche Messbedingungen (z. B.
Sichtverhältnisse, Abstände etc.) angepasst werden.
Solange die Kennelemente der Kennung sicher er-
kannt werden können, ist es weiter auch möglich,
durch Vergleich mit der vorbekannten räumlichen An-
ordnung der Kennelemente relativ zueinander eine
Verdrehung oder Neigung des Ziels relativ zu einem
geodätischen Messgerät zu bestimmen, um diese bei
der Verarbeitung eines Messergebnisses zu berück-
sichtigen bzw. die Ausrichtung des Ziels zu korri-
gieren. Weiter wird eine grobe Entfernungsabschät-
zung des Ziels ermöglicht, sofern die Kennelemente
der Kennung sicher erkannt werden können, und die
räumliche Anordnung der Kennelemente relativ zu-
einander vorbekannt ist.

[0023] In Ausführungsformen ist das wenigstens ei-
ne Kennelement eine nach dem Prinzip der Elek-

trophorese, der Elektrobenetzung oder der mikrome-
chanisch gesteuerte Interferenz-Modulation arbeiten-
de Anzeige, ein bi-stabiles LCD oder eine insbeson-
dere organische Leuchtdiode. Diese Bauteile weisen
einen besonders niedrigen Energieverbrauch auf. Bei
einigen dieser Bauteile ist eine Energiezufuhr nur er-
forderlich, um den optischen Zustand des Kennele-
ments zu ändern, d. h. der optische Zustand des
Kennelements wird ohne Energiezufuhr aufrecht er-
halten. Das Ziel muss daher keine oder nur eine sehr
kleine eigene Energiequelle aufweisen, was bei ei-
ner mobilen Verwendung des Ziels Vorteile bringen
kann. Die unterschiedlichen Kennelemente der Ken-
nung können gleiche oder unterschiedliche Bauteile
sein.

[0024] Gemäß einer Ausführungsform ist das we-
nigstens eine Kennelement ein Strahlung emittieren-
des räumlich begrenztes diskretes Element, insbe-
sondere eine Punktstrahlungsquelle, wie beispiels-
weise eine Leuchtdiode (Light Emitting Diode), Glüh-
lampe, Glimmlampe oder ein Laser.

[0025] Gemäß einer weiteren Ausführungsform, die
mit der vorstehenden Ausführungsform kombiniert
werden kann, wird das wenigstens eine Kennelement
von einem oder mehreren Pixel einer Pixelmatrix ge-
bildet. Dann setzt sich das wenigstens eine Kenn-
element aus einer Mehrzahl von Teil-Kennelemen-
ten (Pixel) zusammensetzen, wobei die Hauptaus-
breitungsrichtung der von den Teil-Kennelementen
(Pixel) jeweils emittierten, reflektierten, polarisierten
oder absorbierten Strahlung im Wesentlichen parallel
ist. Dabei bedeutet ”im Wesentlichen parallel”, dass
die jeweiligen Hauptausbreitungsrichtungen der ein-
zelnen Teil-Kennelementen (Pixel) miteinander einen
Winkel von höchstens 20° und insbesondere höchs-
tens 10° und weiter insbesondere höchstens 5° ein-
schließen. Unter einer Pixelmatrix wird insbesondere
ein Bildschirm bzw. Display oder eine Matrixanzeige
verstanden, welche aus einer Mehrzahl von Pixel ge-
bildet ist, wobei die Pixel zwei oder mehr optische Zu-
stände aufweisen können. Neben den optischen Zu-
ständen ”an” (Emission/Transmission von Strahlung)
und ”aus” (keine Emission/Transmission von Strah-
lung) bedeutet dies beispielsweise, dass die Pixel
in unterschiedlichen optischen Zuständen Strahlung
mit unterschiedlicher Wellenlänge und damit Farbe
emittieren, reflektieren, polarisieren oder absorbieren
können.

[0026] In Ausführungsformen ist das Messziel ein
Retroreflektor und insbesondere ein Prisma, ein Kat-
zenauge, eine retroreflektierende Folie oder ein Tri-
pelspiegel-Array, und damit passiv. Beispielsweise
kann das Messziel auch durch eine Beschichtung des
Trägers oder der Kennung gebildet sein. Alternativ
kann das Messziel jedoch auch aktiv sein und bei-
spielsweise von einer Strahlungsquelle zur Emissi-
on von Messstrahlung gebildet werden. Das Mess-
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ziel kann von dem wenigstens einen Kennelement
der Kennung beabstandet sein, oder mit diesem zu-
sammenfallen. Weiter kann das Messziel direkt von
dem Träger getragen werden, oder an der Kennung
befestigt und über diese mit dem Träger verbunden
sein. Die vorliegende Erfindung ist jedoch nicht auf
diese Beispiele beschränkt. So kann es sich bei dem
Messziel um ein beliebiges Ziel handeln, in Bezug auf
welches eine Messung möglich ist.

[0027] Gemäß Ausführungsformen weist das Ziel
wenigstens zwei und insbesondere wenigstens drei
und weiter insbesondere wenigstens acht mit Ab-
stand voneinander angeordnete Kennelemente auf.
Die Zahl der Kennelemente kann gerade oder un-
gerade sein. Dann kann das Messziel entlang einer
Verbindungsgeraden und insbesondere in der Mit-
te zwischen zwei Kennelementen angeordnet sein,
und/oder im Flächenschwerpunkt einer regelmäßi-
gen Fläche liegen, deren Eckpunkte von den Kenn-
elementen festgelegt werden. Dies erlaubt auf be-
sonders einfache Weise eine Bestimmung der räum-
lichen Lage des Messziels anhand der Kennelemen-
te. Allgemein ist es jedoch ausreichend, wenn das
Messziel eine vorbekannte räumliche Lage in Bezug
auf das wenigstens eine Kennelement aufweist, wel-
che vorbekannte räumliche Lage für unterschiedliche
optische Zustände des wenigstens einen Kennele-
ments gleich oder verschieden sein kann. Die Kenn-
elemente können von dem Messziel paarweise gleich
weit beabstandet sein, was jedoch nicht zwingend er-
forderlich ist. Weiter können die Kennelemente ent-
lang eines Kreises oder in den Ecken eines insbeson-
dere regelmäßigen Polygons wie beispielsweise ei-
nes insbesondere gleichschenkligen Dreiecks, eines
Quadrats oder Quaders angeordnet sein, was jedoch
nur fakultativ ist.

[0028] Gemäß Ausführungsformen sind die Kenn-
elemente so angeordnet, dass sie wenigstens zwei
geometrische Figuren bilden, die sich nur hinsicht-
lich ihrer Größe unterscheiden. Alternativ oder zu-
sätzlich sind die Kennelemente gemäß einer Aus-
führungsform regelmäßig angeordnet. Beispielswei-
se können die Kennelemente gleichmäßig über eine
vorgegebene Fläche verteilt angeordnet sein. Weiter
ist die Steuerung dann ausgebildet, den optischen
Zustand mehrerer Kennelemente gleichzeitig zu än-
dern, so dass die Kennelemente mit gleichem opti-
schen Zustand wahlweise geometrische Figuren bil-
den, die sich hinsichtlich wenigstens eines von Form
und Größe voneinander unterscheiden.

[0029] Diese geometrischen Figuren können insbe-
sondere zweidimensional und regelmäßig oder unre-
gelmäßig sein. Die Figuren können den gleichen Flä-
chenschwerpunkt aufweisen, so dass die kleinere Fi-
gur innerhalb der größeren Figur angeordnet ist. Dies
ist jedoch nur fakultativ.

[0030] In Ausführungsformen weist das Ziel weiter
einen adressierbaren Empfänger auf, welche Steu-
erbefehle beispielsweise über eine Luftschnittstelle
empfängt und der Steuerung zuführt, welche Steu-
erbefehle die Änderung des optischen Zustands we-
nigstens eines Kennelements der Kennung bewirken.
Die Luftschnittstelle kann beispielsweise auf Funk
(Übertragung elektromagnetischer Wellen), Infrarot
oder auch Schall basieren, die vorliegende Erfindung
ist hierauf jedoch nicht beschränkt. Die Adressier-
barkeit des Empfängers kann beispielsweise digital
durch Zuordnung einer digitalen Adresse oder ana-
log durch Zuweisung einer besonderen Frequenz er-
folgen.

[0031] Somit kann das Ziel von außen aus Distanz
dazu veranlasst werden, seine den optischen Zu-
stand des wenigstens einen Kennelements und da-
mit die Identität zu ändern. Hierdurch ist zum ei-
nen eine Anpassung an unterschiedliche Messbedin-
gungen möglich (z. B. an eine teilweise verdeckte
Kennung, große räumliche Distanz zwischen geodä-
tischem Messgerät und Ziel, o. ä.), zum anderen kann
dem geodätischen Messgerät so eine Rückantwort
durch das Ziel gegeben werden, um die Identität des
Ziels zu bestätigen.

[0032] Gemäß Ausführungsformen weist ein geo-
dätisches Messgerät eine Kennungserfassungsein-
heit, eine Messeinheit und einen Sender auf. Die
Kennungserfassungseinheit ist ausgebildet, den op-
tischen Zustand wenigstens eines Kennelements ei-
ner Kennung eines Ziels anhand von beispielsweise
der Wellenlänge oder Polarisation der im Messgerät
empfangenen Strahlung zu erfassen. Die Strahlung
wird von dem wenigstens einen Kennelement des
Ziels abgestrahlt bzw. absorbiert oder reflektiert, wie
vorstehend beschrieben. Die Messeinheit ist ausge-
bildet, bezogen auf ein Messziel des Ziels eine Mes-
sung, insbesondere eine Abstandsmessung, durch-
zuführen, und hierfür beispielsweise eine Messstrah-
lung hin zum Ziel zu emittieren oder das Ziel zur Emis-
sion einer Messstrahlung zu veranlassen. Der Sen-
der ist ausgebildet, einen Empfänger des Ziels zu
adressieren und an diesen beispielsweise über ei-
ne Luftschnittstelle Steuerbefehle zu senden, welche
die Änderung des optischen Zustands des wenigs-
tens einen Kennelements der Kennung des Ziels be-
wirken. Die Luftschnittstelle kann beispielsweise auf
Funk (Übertragung elektromagnetischer Wellen), In-
frarot oder auch Schall basieren, die vorliegende Er-
findung ist hierauf jedoch nicht beschränkt. Das geo-
dätische Messgerät kann weiter ausgebildet sein, die
Identität des Ziels zu bestätigen, wenn sich der op-
tische Zustand des wenigstens einen Kennelements
der Kennung des Ziels infolge der Übersendung des
Steuerbefehls ändert.

[0033] Ausführungsformen stellen weiter ein System
bereit, welches neben dem vorstehend beschriebe-
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nen Ziel das vorstehend beschriebene geodätische
Messgerät umfasst.

[0034] Dabei ist das geodätische Messgerät ausge-
bildet, die Identität des Ziels zu bestätigen, wenn sich
der optische Zustand des wenigstens einen Kennele-
ments der Kennung des Ziels infolge der Übersen-
dung des Steuerbefehls ändert.

[0035] Alternativ oder zusätzlich ist das geodäti-
sche Messgerät ausgebildet, die Größe einer Abbil-
dung der Kennung des Ziels im geodätischen Mess-
gerät durch Übersendung des Steuerbefehls an ei-
nen Sichtbereich der Messeinheit des geodätischen
Messgeräts anzupassen. Dies kann insbesondere
dann hilfreich sein, wenn es die Anordnung der Kenn-
elemente im Ziel erlaubt, durch gezieltes Ansteuern
einzelner Kennelemente unterschiedlich große geo-
metrische Figuren festzulegen. Hierdurch ist es durch
geeignete Ansteuerung der Kennelemente möglich,
die Größe einer Abbildung des Ziels in einem geodä-
tischen Messgerät und damit die Größe der Kennung
aus Sicht des geodätischen Messgeräts zu ändern.

[0036] Gemäß einer weiteren Ausführungsform des
Systems sind wenigstens zwei Ziele vorgesehen, und
ist die Kennungserfassungseinheit des geodätischen
Messgeräts weiter ausgebildet, die Ziele anhand ih-
rer jeweiligen Kennungen zu identifizieren und bezo-
gen auf die Messziele der Ziele nacheinander gezielt
Messungen durchzuführen.

[0037] Ein Messverfahren zur Bestimmung der
räumlichen Lage und/oder Orientierung eines Ziels,
welches insbesondere mit dem vorstehend beschrie-
benen Ziel und dem vorstehend beschriebenen geo-
dätischen Messgerät in dem vorstehend beschriebe-
nen System ausgeführt werden kann, weist in Aus-
führungsformen die folgenden Schritte auf:
Erfassen des optischen Zustands wenigstens eines
Kennelements einer Kennung des Ziels anhand von
im geodätischen Messgerät empfangener Strahlung;
Senden eines Steuerbefehls an das Ziel durch das
geodätische Messgerät, welcher Steuerbefehl die
Änderung des optischen Zustands des wenigstens ei-
nen Kennelements der Kennung des Ziels bewirkt;
und
Erfassen des optischen Zustands des wenigstens ei-
nen Kennelements der Kennung des Ziels anhand
von im geodätischen Messgerät empfangener Strah-
lung. Wenn sich die Kennung des Ziels entsprechend
des Steuerbefehls ändert, kann das Ziel zweifels-
frei identifiziert werden. Weiter ist es so beispiels-
weise möglich, die Kennung des Ziels an schwieri-
ge Mess- und insbesondere Sichtbedingungen anzu-
passen. Alternativ oder zusätzlich kann der Schritt
des Erfassens des optischen Zustands des wenigs-
tens einen Kennelements der Kennung des Ziels an-
hand von im geodätischen Messgerät empfangener
Strahlung auch erfolgen, um die Identität des Ziels

festzustellen, nachdem die Größe der Abbildung der
Kennung des Ziels aufgrund einer Änderung des opti-
schen Zustands des wenigstens einen Kennelements
infolge der Übersendung des Steuerbefehls an ei-
nen Sichtbereich des geodätischen Messgeräts an-
gepasst wurde.

[0038] Gemäß Ausführungsformen weist das Ver-
fahren ferner den Schritt des Emittierens einer Mess-
strahlung zum Ziel durch das geodätische Gerät auf,
um bezogen auf das Messziel eine Messung durch-
zuführen. Alternativ kann das Ziel durch das Messge-
rät auch zum Emittieren einer Messstrahlung instru-
iert werden.

[0039] Gemäß Ausführungsformen umfasst der
Schritt des Erfassens des optischen Zustands des
wenigstens einen Kennelements der Kennung des
Ziels das Erstellen von einem zweidimensionalen Bild
und das Detektieren des wenigstens einen Kennele-
ments in dem zweidimensionalen Bild mittels elektro-
nischer Bildverarbeitung.

[0040] Das Verfahren weist in Ausführungsformen
weiter den Schritt des manuellen oder automatischen
Ausrichtens des geodätischen Gerätes auf das Ziel
bzw. die Ziele auf. Dies erfolgt insbesondere, nach-
dem das jeweilige Ziel anhand seiner Kennung iden-
tifiziert wurde.

[0041] In Ausführungsformen weist das Verfahren
weiter die Schritte des Bestimmens einer Orientie-
rung des Ziels anhand der räumlichen Anordnung von
wenigstens zwei Kennelementen der Kennung des
Ziels relativ zueinander und des Korrigierens eines
Messergebnisses anhand der bestimmten Orientie-
rung des Ziels auf. Das Bestimmen der Orientierung
kann beispielsweise in einem durch das geodätische
Messgerät erstellten zweidimensionalen Bild mittels
elektronischer Bildverarbeitung erfolgen.

[0042] Die vorstehenden Ausführungsformen und
darin beschriebenen Aspekte müssen nicht ge-
trennt betrachtet werden, sondern können miteinan-
der kombiniert werden.

Kurze Beschreibung der Zeichnungen

[0043] Die vorstehenden sowie weitere vorteilhaf-
te Merkmale der Erfindung werden durch die nach-
folgende detaillierte Beschreibung der beispielhaften
Ausführungsformen unter Bezugnahme auf die bei-
gefügten Zeichnungen noch deutlicher hervorgehen.
Es wird betont, dass nicht alle möglichen Ausfüh-
rungsformen der vorliegenden Erfindung notwendi-
gerweise alle oder einige der hier angegebenen Vor-
teile erzielen.
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[0044] Fig. 1A bis Fig. 1C zeigen schematisch
Frontalansichten von Zielen gemäß unterschiedlicher
Ausführungsformen;

[0045] Fig. 2A und Fig. 2B zeigen schematische An-
sichten auf Ziele aus den

[0046] Fig. 1B und Fig. 1C bei unterschiedlichen Ori-
entierungen der Ziele;

[0047] Fig. 3A bis Fig. 3D zeigen schematische
Frontalansichten von Kennungen, welche bei den
Zielen aus Fig. 1A–Fig. 1C alternativ verwendet wer-
den können;

[0048] Fig. 4A bis Fig. 4F zeigen beispielhaft sche-
matisch unterschiedliche optische Zustände der Ken-
nung aus Fig. 3A;

[0049] Fig. 5A und Fig. 5B zeigen schematisch ei-
ne Seitenansichten bzw. eine Aufsicht auf ein System
bestehend aus dem Ziel aus Fig. 1A bzw. Fig. 1C und
einem geodätischen Messgerät;

[0050] Fig. 6 ein Flussdiagramm eines Messverfah-
rens zur Bestimmung der räumlichen Lage und/oder
Orientierung eines Ziels; und

[0051] Fig. 7A bis Fig. 7D zeigen schematische
Frontalansichten von Kennungen, welche bei den
Zielen aus Fig. 1A–Fig. 1C alternativ verwendet wer-
den können, wobei die Fig. 7A und Fig. 7B bzw.
Fig. 7C und Fig. 7D paarweise die gleiche Kennung
bei unterschiedlichen optischen Zuständen zeigen.

Detaillierte Beschreibung der
beispielhaften Ausführungsformen

[0052] In den nachfolgend beschriebenen beispiel-
haften Ausführungsformen sind Merkmale, die sich
in Funktion und Aufbau ähneln, soweit möglich mit
gleichen oder ähnlichen Bezugszeichen versehen.
Um die Merkmale einer bestimmten Komponente ei-
ner bestimmten Ausführungsform zu verstehen, soll-
ten daher die Beschreibung anderer Ausführungsfor-
men und die Zusammenfassung der Erfindung be-
rücksichtigt werden.

[0053] Im Folgenden werden unter Bezugnahme auf
die Fig. 1A bis Fig. 1C drei exemplarische Ausfüh-
rungsformen eines Ziels 1, 1', 1'' zur Verwendung in
der Geodäsie beschrieben.

[0054] In den gezeigten Ausführungsformen weist
das Ziel 1, 1', 1'' einen durch eine Stange 2 gebil-
deten Träger auf, welcher ein von einem Retroreflek-
tor 3 gebildetes Messziel sowie eine Kennung 4, 4',
4'' trägt. Die Kennung 4, 4' und 4'' weist jeweils ei-
ne Mehrzahl von Kennelementen 41–44 auf, welche
Kennelemente 41–44 jeweils unterschiedliche vorbe-

stimmte optische Eigenschaften aufweisen können,
und damit unterschiedliche optische Zustände ein-
nehmen können.

[0055] Zur Steuerung der optischen Zustände der
Kennelemente 41–44 ist ein Mikroprozessor 5 vorge-
sehen, welcher in den gezeigten Ausführungsformen
nach Fig. 1A und Fig. 1B von der den Träger 2 bil-
denden Stange aufgenommen wird und elektrisch mit
den Kennelementen 41 bis 44 verbunden ist.

[0056] In dem Ziel 1 aus Fig. 1A werden die
Kennelemente von organischen Leuchtdioden 41
und 42 gebildet, welche jeweils die vorbestimm-
ten optischen Eigenschaften und damit unterschiedli-
chen optischen Zustände ”aus”, ”Emission von rotem
Licht”, ”Emission von grünem Licht” und ”Emission
von weißem Licht” einnehmen können. Hierfür ist in
den Träger 2 ferner eine Energiequelle in Form einer
Batterie 8 eingelassen, welche über die Steuerung
mit den organischen Leuchtdioden 41 und 42 ver-
bunden ist. Weiter weist das Ziel 1 einen adressier-
baren Empfänger 6 auf, welcher mit dem Mikropro-
zessor 5 verbunden ist und über eine Luftschnittstel-
le Steuerbefehle für den Mikroprozessor 5 empfängt.
Die Adressierung des Empfängers 6 erfolgt vorlie-
gend digital, kann aber beispielsweise auch über
die verwendete Frequenz erfolgen. Selbstverständ-
lich ist die vorliegende Erfindung nicht auf die Ver-
wendung von organischen Leuchtdioden als Kenn-
elemente oder auf vier optische Zustände der Kenn-
elemente beschränkt. Beispielsweise können ande-
re Punktlichtquellen mit vorzugsweise niedriger En-
ergieaufnahme, wie beispielsweise normale Leucht-
dioden verwendet werden. Der Retroreflektor 3 ist
in der Mitte einer Verbindungsgeraden S zwischen
den organischen Leuchtdioden 41 und 42 angeord-
net, so dass die Position des Retroreflektors 3 leicht
bestimmt werden kann, sobald die Positionen der or-
ganischen Leuchtdioden 41 und 42 bekannt sind.

[0057] Im Unterschied zur Ausführungsform der
Fig. 1A werden in dem Ziel 1' der Ausführungsform
von Fig. 1B als Kennelemente nach dem Prinzip der
Elektrophorese arbeitende Anzeigen 41, 42 und 43
verwendet. Derartige Anzeigen weisen zwei vorbe-
stimmte optische Eigenschaften und damit optische
Zustände auf, in denen Strahlung einer Wellenlän-
ge stärker bzw. weniger stark reflektiert bzw. absor-
biert wird. Da nach dem Prinzip der Elektrophorese
arbeitende Anzeigen zur Aufrechterhaltung eines Zu-
standes keine Energie benötigen, weist das Ziel 1'
der Ausführungsform keine eigene Energiequelle auf.
Die hier als Relaisanordnung 5 ausgebildete Steue-
rung weist jedoch einen (nicht eigens gezeigten) An-
schluss auf, welcher die Zufuhr von Energie zur Be-
wirkung einer Änderung des optischen Zustandes der
Anzeigen 41, 42 und 43 ermöglicht. Selbstverständ-
lich ist die vorliegende Erfindung nicht auf die Ver-
wendung von nach dem Prinzip der Elektrophorese
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arbeitenden Anzeigen oder Reflektoren als Kennele-
mente oder auf zwei unterschiedliche optische Zu-
stände der Kennelemente beschränkt. Beispielswei-
se können andere Bauelemente, welche zur Beibe-
haltung eines optischen Zustandes keine Energiezu-
fuhr benötigen, wie beispielsweise bi-stabile LCDs,
nach dem Prinzip der mikromechanisch gesteuer-
ten Interferenz-Modulation arbeitende Anzeigen oder
Reflektoren oder nach dem Prinzip der Elektrobenet-
zung arbeitende Anzeigen oder Reflektoren verwen-
det werden. Auch in dieser Ausführungsform ist der
Retroreflektor 3 entlang einer Verbindungsgeraden S
der Anzeigen 41–43 angeordnet.

[0058] Die in der Fig. 1C gezeigte Ausführungsform
unterscheidet sich von der in der Fig. 1B gezeig-
ten Ausführungsform insbesondere dadurch, dass
die Kennelemente 41–44 der Kennung 4'' nicht direkt
von der Stange 2 getragen werden, sondern auf ei-
ner separaten Platte montiert sind. Dies kann Vortei-
le bringen, wenn die Kennung aufgrund eines gro-
ßen Abstandes zu einem geodätischen Messgerät
oder aufgrund von schlechten Beobachtungsbedin-
gungen möglichst groß ausgebildet werden soll. Au-
ßerdem werden die Kennelemente 41–44 des Ziels
1'' nicht von nach dem Prinzip der Elektrophorese
arbeitenden Anzeigen, sondern von nach dem Prin-
zip der Elektrobenetzung arbeitenden Anzeigen ge-
bildet. Auch hier ist für die Aufrechterhaltung eines
optischen Zustandes der Kennelemente 41-44 keine
Energiezufuhr erforderlich. Selbstverständlich ist die
vorliegende Erfindung nicht auf die Verwendung von
nach dem Prinzip der Elektrobenetzung arbeitenden
Anzeigen oder Reflektoren als Kennelementen be-
schränkt. Beispielsweise können andere Bauelemen-
te, welche zur Beibehaltung eines optischen Zustan-
des keine Energiezufuhr benötigen, wie beispiels-
weise bi-stabile LCDs, nach dem Prinzip der mikro-
mechanisch gesteuerten Interferenz-Modulation ar-
beitende Anzeigen oder Reflektoren oder nach dem
Prinzip der Elektrophorese arbeitende Anzeigen oder
Reflektoren verwendet werden. Bei dem Ziel 1'' ist
das Messziel 3 im Flächeschwerpunkt F einer regel-
mäßigen Fläche angeordnet, deren Eckpunkte von
den Elementen 41–44 festgelegt werden. Hierdurch
ist es nach einer Detektion der Elemente 41–44 be-
sonders einfach und mit hoher Genauigkeit möglich,
die Lage des Messzieles 3 zu bestimmen. Schließlich
wird in der Ausführungsform nach Fig. 1C der Mikro-
prozessor 5 nicht von der Stange 2, sondern der Plat-
te der Kennung 4'' getragen.

[0059] Die vorliegende Erfindung ist jedoch nicht
auf Ziele 1, 1', 1'' nach den Ausführungsformen der
Fig. 1A bis Fig. 1C beschränkt. Beispielsweise kann
der Träger statt durch eine Stange durch eine Platte
oder einen anderen festen Körper wie beispielswei-
se eine Kugel o. ä. gebildet werden. Auch das Mess-
objekt selber wie beispielsweise ein Fahrzeug oder
Gebäude oder Landmarke kann Träger dienen. als

Weiter kann es sich bei dem Messziel statt um ei-
nen Retroreflektor beispielsweise auch um ein Strah-
lung emittierendes aktives Ziel handeln. Auch kann
anstelle der Batterie eine andere vorzugsweise mobi-
le Energiequelle wie beispielsweise ein Akkumulator
oder eine Solarzelle verwendet werden. Weiter kön-
nen diese Ausführungsformen der Fig. 1A bis Fig. 1C
beliebig miteinander kombiniert werden. So können
beispielsweise die Ausführungsformen der Fig. 1B
und Fig. 1C wie die Ausführungsform der Fig. 1A
wahlweise einen adressierbaren Empfänger und ei-
ne eigene Energieversorgung aufweisen. Weiter kön-
nen zusätzlich zu den Kennungen 4, 4', 4'' am Trä-
ger weitere Kennungen beispielsweise in Form von
Farbmarkierungen oder geometrischen Figuren vor-
gesehen sein.

[0060] In den Fig. 2A und Fig. 2B sind schematische
Ansichten auf Ziele 1', 1'' aus den Fig. 1B und Fig. 1C
bei unterschiedlichen Orientierungen der Ziele 1', 1''
gezeigt.

[0061] In der Fig. 2A ist das aus Fig. 1B bekann-
te Ziel 1' gegenüber der Vertikalen um einen Win-
kel α geneigt. Dies kann erforderlich sein, wenn es
die räumlichen Gegebenheiten nicht zulassen, das
Ziel 1' vertikal in einem Messpunkt anzuordnen. Der
Winkel α kann durch ein geodätisches Messgerät
leicht bestimmt werden, da die Orientierung des Ziels
1' anhand der Verbindungsgeraden S zwischen den
Leuchtdioden 41, 42, 43 aufgrund der vorbekannten
Anordnung der Leuchtdioden 41–43 leicht festgestellt
werden kann. Dies ermöglicht eine Korrektur einer mit
dem geneigten Ziel 1' durchgeführten geodätischen
Messung.

[0062] In der Fig. 2B ist eine Orientierung des aus
Fig. 1C bekannten Zieles 1'' gezeigt, in welcher das
Ziel 1'' vertikal orientiert, gegenüber einer Messrich-
tung eines geodätischen Messgerätes jedoch um ei-
nen Winkel β verdreht ist. Dies ist in Fig. 5B in Auf-
sicht gezeigt. In der Folge wird die relative räumli-
che Anordnung der von der Platte getragenen Kenn-
elemente 41–44 der Kennung 4'' verzerrt, was durch
ein geodätisches Gerät erkannt werden kann. Da die
tatsächliche räumliche Anordnung der Kennelemente
41–44 vorbekannt ist, kann der Drehwinkel β des Zie-
les gegenüber der Messrichtung des geodätischen
Messgerätes 7 automatisch bestimmt werden. Dies
erlaubt es, die Ausrichtung des Ziels 1 auf das Mess-
gerät 7 zu korrigieren.

[0063] In den Fig. 3A–Fig. 3D sind beispielhaft Fron-
talansichten von Kennungen 4*–4**** gezeigt, welche
alternativ zu den Kennungen 4, 4', 4'' bei den in den
Fig. 1A–Fig. 1C gezeigten Zielen 1, 1', 1'' verwendet
werden können.

[0064] Bei der in Fig. 3A gezeigten Kennung 4* sind
die Kennelemente 41–48 in den Ecken und den Sei-
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tenmitten eines Quadrates angeordnet, und ist das
Messziel 3 im Flächenschwerpunkt des Quadrates
angeordnet.

[0065] Bei der Kennung 4**, welche in Fig. 3B ge-
zeigt ist, sind die Kennelemente 41–48 entlang eines
Kreises angeordnet, und ist das Messziel 3 in der Mit-
te des Kreises angeordnet.

[0066] Bei der in Fig. 3C gezeigten Kennung 4***
sind die Kennelemente 41–43 in den Ecken eines
Dreieckes angeordnet, und ist das Messziel 3 im Flä-
chenschwerpunkt des Dreieckes angeordnet.

[0067] Bei der in Fig. 3D gezeigten Ausführungsform
der Kennung 4**** werden die Kennelemente 41–46
von einer unterschiedlichen Anzahl von Pixel einer Pi-
xelmatrix, wie beispielsweise eines Bildschirms, einer
Matrixanzeige oder eines elektronischen Papiers ge-
bildet, wobei die Pixel zwei oder mehr als zwei vorbe-
stimmte optische Eigenschaften und damit Zustände
(wie beispielsweise Farben, Intensitäten, Polarisatio-
nen etc.), aufweisen können. In der Fig. 3D sind die
Kennelemente 41 und 44, 42 und 45, 43 und 46 paar-
weise von der gleichen Anzahl und Anordnung an Pi-
xel gebildet. Dies ist jedoch nicht zwingend erforder-
lich. Weiter ist bei der Ausführungsform der Fig. 3D
das Messziel außerhalb der Kennung 4**** angeord-
net und daher nicht gezeigt. Dies schließt nicht aus,
dass die räumliche Anordnung des Messziels in Be-
zug auf die Kennelemente 41–46 vorbekannt ist.

[0068] Als Kennelemente 41–48 der Kennung
4*–4**** können in den Fig. 3A–Fig. 3D jeweils belie-
bige Elemente verwendet werden, welche zumindest
einen ersten optischen Zustand aufweisen, in dem
Strahlung mit einer ersten Wellenlänge oder Polari-
sation abgestrahlt oder eine erste Wellenlänge oder
Polarisation von empfangener Strahlung absorbiert
wird, und welche wenigstens einen weiteren Zustand
aufweisen, in dem Strahlung der ersten Wellenlän-
ge oder Polarisation nicht abgestrahlt bzw. absor-
biert wird. Selbstverständlich kann von der in den
Fig. 3A–Fig. 3D gezeigten Anzahl an Kennelementen
41–48 abgewichen werden. Weiter können die bei-
spielhaft gezeigten Anordnungen der Kennelemen-
te 41–48 beliebig kombiniert werden (z. B. Kreis mit
Dreieck oder Quadrat, Pixelmatrix mit Kreis etc.).

[0069] In den Fig. 4A–Fig. 4F ist beispielhaft gezeigt,
wie eine Kennung 4* durch unterschiedliche optische
Zustände einzelner Kennelemente 41–48 der Ken-
nung 4* unterschiedliche Identitäten aufweisen kann.
Hierdurch werden unterschiedliche Ziele voneinan-
der unterscheidbar.

[0070] In den Fig. 4A–Fig. 4F bezeichnen punktför-
mig schwarze Kennelemente 41–48 Kennelemente
41–48 in einem ersten optischen Zustand, und Kenn-
elemente, welche als weißer Kreis mit Kreuz darge-

stellt sind, Kennelemente 41–48 in einem vom ers-
ten optischen Zustand verschiedenen optischen Zu-
stand. Die Kennelemente weisen in den unterschied-
lichen optischen Zuständen somit unterschiedliche
optische Eigenschaften auf.

[0071] Wie in den Fig. 4A–Fig. 4C gezeigt, können
die optischen Zustände der Kennelemente beispiels-
weise so gesteuert werden, dass die Kennelemen-
te 41–48 der Kennung 4* unterschiedliche geome-
trische Figuren festlegen, in deren Flächenschwer-
punkt jeweils das Messziel 3 angeordnet ist. Dies
ist jedoch nicht erforderlich. Zur Identifizierung ei-
nes Zieles ist es beispielsweise auch ausreichend,
wenn die Kennelemente der Kennung 4* so ge-
steuert werden, dass sie eine Kodierung, beispiels-
weise eine binäre Kodierung aufweisen, wie in den
Fig. 4D–Fig. 4F gezeigt. Im Beispiel einer binären
Kodierung kennzeichnet die Kennung 4* der Fig. 4D
das Ziel ”1”, die Kennung 4* der Fig. 4E das Ziel ”2”
und die Kennung 4* der Fig. 4F das Ziel ”3”.

[0072] In den Fig. 5A und Fig. 5B sind eine Seiten-
ansicht bzw. Aufsicht auf ein System gezeigt, wel-
ches aus einem geodätischen Messgerät 7 und Zie-
len 1, 1', 1'', wie vorstehend beschrieben, gebildet
wird.

[0073] Das geodätische Messgerät 7 weist in der
gezeigten Ausführungsform eine durch einen zwei-
dimensionalen CCD-Sensor 71 gebildete Kennungs-
erfassungseinheit auf, welche ausgebildet ist, den
optischen Zustand und die räumliche Lage wenigs-
tens eines Kennelements 41–48 der Kennung 4 des
Ziels 1 und der Kennung 4' des Ziels 1' anhand der
Wellenlänge der im Messgerät empfangenen Strah-
lung zu erfassen. Weiter weist das Messgerät 7 ei-
ne durch ein Tachymeter 72 gebildete Messeinheit
auf, um bezogen auf das Messziel 3 des Ziels 1 und
des Ziels 1' eine Messung durchzuführen und hierfür
Strahlung zu emittieren. Schließlich weist das geo-
dätische Messgerät 7 einen durch einen Oszillator
mit nachfolgendem Verstärker und einer Sendean-
tenne gebildeten Sender 73 zur Bereitstellung einer
Luftschnittstelle auf, um der Steuerung 5 der Ziele 1,
1' über den jeweiligen adressierbaren Empfänger 6
der Ziele 1, 1' durch Senden entsprechender elektro-
magnetischer Wellen gezielt Steuerbefehle zuzufüh-
ren, welche eine Änderung des optischen Zustandes
der Kennelemente 41–48 eines der Ziele 1, 1' bewir-
ken. Durch Senden eines derartigen Steuerbefehls
und Erfassen der Änderung der Kennung des Ziels
1 kann die Identität des Ziels 1 gegenüber dem geo-
dätischen Messgerät 7 bestätigt werden. Auch wenn
das System in der gezeigten Ausführungsform die
aus Fig. 1A, Fig. 1B bekannten Ziele 1, 1' verwen-
det, ist die vorliegende Erfindung nicht hierauf be-
schränkt. Alternativ kann jedes andere Ziel verwen-
det werden, welches in den Schutzbereich der An-
sprüche fällt. Auch wenn die Luftschnittstelle in der
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gezeigten Ausführungsform auf Funk basiert, ist die
Erfindung hierauf nicht beschränkt. So kann alterna-
tiv beispielsweise auch Licht, Infrarot oder Ultraschall
zur Übertragung der Steuerbefehle verwendet wer-
den. Auch können als Messeinheit andere geodäti-
sche Messgeräte wie beispielsweise ein Theodolit,
ein Nivellier, ein Laserscanner oder ein Distanzmes-
ser verwendet werden. Als Kennungserfassungsein-
heit kann alternativ beispielsweise ein Spektrometer
verwendet werden. Weiter wird betont, dass das geo-
dätische Messgerät 7 nur sehr allgemein beschrieben
wurde. So kann das geodätische Messgerät 7 weitere
Komponenten wie Mikroprozessoren, Energiequellen
oder Schnittstellen aufweisen.

[0074] In der Fig. 5B ist anstelle der aus Fig. 1A,
Fig. 1B bekannten Ziele 1, 1' das aus Fig. 1C bekann-
te Ziel 1'' gezeigt, welches gegenüber einer Mess-
richtung des geodätischen Messgerätes 7 um einen
Winkel β verdreht ist, wie es auch in der Fig. 2B ge-
zeigt ist. Dieser Winkel kann durch das geodätische
Gerät 7 aufgrund der erfassten Verzerrung der rela-
tiven Anordnung der Kennelemente 41–46 der Ken-
nung 4 gegenüber der vorbekannten tatsächlichen
relativen Anordnung der Kennelemente der Kennung
4'' bestimmt werden.

[0075] In Fig. 6 ist eine Ausführungsform eines
Messverfahrens zur Bestimmung der räumlichen La-
ge und Orientierung eines Ziels relativ zu einem geo-
dätischen Messgerät gezeigt.

[0076] In einem ersten Schritt S1 erfolgt ein automa-
tisches oder manuelles grobes Ausrichten einer Ken-
nungserfassungseinheit des geodätischen Messge-
rätes auf das Ziel.

[0077] Im folgenden Schritt S2 wird der optische Zu-
stand wenigstens eines Kennelementes der Kennung
des Ziels anhand der Wellenlänge und/oder Polarisa-
tion der von dem Kennelement abgestrahlten, reflek-
tierten oder absorbierten Strahlung durch die Ken-
nungserfassungseinheit des geodätischen Messge-
rätes erfasst. Auf diese Weise kann bei Fehlen von
Strahlung beispielsweise festgestellt werden, dass
das entsprechende Kennelement nicht aktiv/aus ist.
In der gezeigten Ausführungsform erfolgt dies durch
eine Spektralanalyse der von der Kennungserfas-
sungseinheit empfangenen Strahlung.

[0078] Im nachfolgenden Schritt S3 sendet das geo-
dätische Messgerät über eine Luftschnittstelle ei-
nen Steuerbefehl an die Steuerung des Ziels, wel-
cher Steuerbefehl die Steuerung veranlasst, den opti-
schen Zustand wenigstens eines Kennelementes der
Kennung des Ziels zu verändern.

[0079] Anschließend wird im Schritt S4 wiederum
der optische Zustand des wenigstens einen Kennele-
mentes der Kennung des Zieles anhand der Wellen-

länge oder Polarisation der vom geodätischen Mess-
gerät empfangenen Strahlung erfasst. So kann bei-
spielsweise festgestellt werden, ob das Kennelement
an oder aus ist, oder welche Farbe das Kennele-
ment aufweist. Anders als im Schritt S2 erfolgt dies im
Schritt S4 in dieser Ausführungsform durch Erstellen
eines zweidimensionalen Bildes des Zieles und durch
Detektieren der Kennelemente in dem zweidimensio-
nalen Bild des Zieles mittels elektronischer Bildverar-
beitung. Dies erlaubt neben der Feststellung des opti-
schen Zustands des wenigstens einen Kennelemen-
tes auch die Bestimmung der räumlichen Lage der
Kennelemente relativ zueinander.

[0080] Wird im folgenden Schritt S5 festgestellt,
dass sich die Kennung des Zieles infolge des Steu-
erbefehls wie zu erwarten geändert hat, so wird im
nachfolgenden Schritt S6 die Orientierung des Zieles
anhand der räumlichen Anordnung von wenigstens
zwei Kennelementen der Kennung des Zieles relativ
zueinander bestimmt. Hierzu wird das im Schritt S4
erstellte zweidimensionale Bild des Zieles verwendet.
Wurde durch den Steuerbefehl die Größe eines Ab-
bildes der Kennung im geodätischen Messgerät an
einen Sichtbereich des geodätischen Messgeräts an-
gepasst, so umfasst der Schritt S5 eine Identifizie-
rung des Ziels anhand seiner Kennung.

[0081] Anschließend erfolgt im Schritt S7 ein au-
tomatisches Ausrichten des geodätischen Gerätes
auf das Messziel anhand der vorbekannten räumli-
chen Lage des Messzieles in Bezug auf die in Schritt
S4 bestimmte räumliche Lage des wenigstens einen
Kennelementes.

[0082] In Schritt S8 erfolgt eine Messung durch das
geodätische Gerät in Bezug auf das Ziel durch Emis-
sion von Messstrahlung durch das geodätische Gerät
hin zum Ziel, um ein Messergebnis in Bezug auf das
Ziel zu gewinnen.

[0083] Das so erhaltene Messergebnis wird in Schritt
S9 unter Berücksichtigung der in Schritt S6 bestimm-
ten Orientierung des Ziels korrigiert, bevor das Ver-
fahren endet oder mit einer groben Ausrichtung auf
das nächste Ziel fortfährt.

[0084] Wird in Schritt S5 hingegen festgestellt, dass
sich die Kennung des Zieles nicht wie aufgrund des
Steuerbefehls zu erwarten geändert hat, so steht fest,
dass in den Schritten S2 und S4 nicht die Kennung
des gewünschten Zieles erfasst wurde. Das Verfah-
ren kehrt daher zu Schritt S1 zurück, in welchem eine
neue grobe Ausrichtung des geodätischen Messge-
rätes auf das Ziel erfolgt.

[0085] Es wird betont dass insbesondere die Schritte
S6 bis S8 nur optional sind.



DE 10 2010 024 014 B4    2016.04.21

11/20

[0086] In den Fig. 7A–Fig. 7D sind beispielhaft Fron-
talansichten von Kennungen 4# und 4~ gezeigt, wel-
che alternativ zu den Kennungen 4, 4', 4'' bei den in
den Fig. 1A–Fig. 1C gezeigten Zielen 1, 1', 1'' ver-
wendet werden können.

[0087] Bei der in Fig. 7A und Fig. 7B gezeigten Ken-
nung 4# sind die Kennelemente 41–48 und 41'–48'
jeweils in den Ecken und den Seitenmitten zweier
unterschiedlich großer Quadrate angeordnet, wobei
das kleinere Quadrat innerhalb des größeren Qua-
drats angeordnet ist. Die Flächenschwerpunkte der
beiden Quadrate fallen somit ineinander. Das Mess-
ziel 3 ist im Flächenschwerpunkt der Quadrate an-
geordnet. Als Kennelemente können beispielsweise
die Kennelemente verwendet werden, welche bei der
Beschreibung der Fig. 3A–Fig. 3D genannt wurden.

[0088] Die Fig. 7A und Fig. 7B zeigen jeweils bei-
spielhaft, wie die Kennung 4# durch unterschiedliche
optische Zustände einzelner Kennelemente 41–48
bzw. 41'–48' der Kennung 4# aus Sicht eines geodä-
tischen Messgeräts unterschiedliche Größen aufwei-
sen kann. Weisen – wie in Fig. 7A gezeigt – die äu-
ßeren Kennelemente 41–48 einen ersten optischen
Zustand und die inneren Kennelemente 41'–48' ei-
nen von dem ersten optischen Zustand verschiede-
nen optischen Zustand auf, weist das Ziel aus Sicht
eines geodätischen Messgeräts eine große Kennung
4# auf. Weisen hingegen – wie in Fig. 7A gezeigt – die
inneren Kennelemente 41'–48' den ersten optischen
Zustand und die äußeren Kennelemente 41–48 den
von dem ersten optischen Zustand verschiedenen
optischen Zustand auf, weist das Ziel aus Sicht eines
geodätischen Messgeräts eine vergleichsweise klei-
ne Kennung 4# auf.

[0089] Die Kennung 4~ der Fig. 7C und Fig. 7D
weist einen der Kennung 4**** aus Fig. 3D vergleich-
baren Aufbau auf. Somit werden die Kennelemente
41–4x von einer Anzahl Pixel einer Pixelmatrix gebil-
det. Auf die Beschreibung der Fig. 3D wird daher ver-
wiesen.

[0090] In der Fig. 7C stellen die Pixel mit einem ers-
ten optischen Zustand eine kleinere Figur dar, als in
Fig. 7D. Somit scheint die Kennung 4~ der Fig. 7C
aus Sicht eines geodätischen Gerätes bei gleichem
Abstand kleiner zu sein, als die Kennung 4~ der
Fig. 7D.

[0091] Somit ist es durch geeignete Ansteuerung der
Kennelemente möglich, die Größe einer Abbildung
des Ziels in einem geodätischen Messgerät und da-
mit die Größe der Kennung aus Sicht des geodäti-
schen Messgeräts zu ändern. Dies bringt Vorteile,
wenn der Abstand des Ziels stark variiert. Bei ge-
ringem Abstand und zu großer Kennung besteht an-
sonsten die Gefahr, dass ein geodätisches Messge-
rät nicht in der Lage ist, die ganze Kennung zu erfas-

sen, da die Kennung größer als ein Sichtfeld des geo-
dätischen Gerätes bei diesem Abstand ist. Bei gro-
ßem Abstand und zu kleiner Kennung besteht hin-
gegen die Gefahr, dass ein geodätisches Messgerät
nicht in der Lage ist, die einzelnen Kennelemente auf-
zulösen und damit das Ziel richtig zu identifizieren.
Die vorstehend beschriebene Änderung der Größe
einer Abbildung des Ziels kann beispielsweise durch
das geodätische Messgerät durch Aussenden eines
entsprechenden Steuerbefehls an das Ziel veranlasst
werden.

[0092] Es wird betont, dass die vorstehende Ände-
rung der Größe der Kennung des Ziels aus Sicht ei-
nes geodätischen Messgerätes nur optional ist.

[0093] Während die Erfindung unter Bezugnahme
auf bestimmte beispielhafte Ausführungsformen be-
schrieben wurde, ist es für den Fachmann offensicht-
lich, dass viele Alternativen, Modifikationen und Va-
riationen der Ausführungsformen möglich sind. Da-
her sind die hier beschriebenen beispielhaften Aus-
führungsformen nur erläuternd und sollen in keiner
Weise einschränkend sein. Zahlreiche Abwandlun-
gen sind möglich, ohne den Gehalt und Schutzbe-
reich der vorliegenden Erfindung, wie er in den nach-
folgenden Ansprüchen festgelegt ist, zu verlassen.

Bezugszeichenliste

1 Ziel
2 Träger
3 Messziel
4 Kennung
41–48 Kennelement
5 Steuerung
6 adressierbarer Empfänger des Ziels
7 geodätisches Messgerät
71 Kennungserfassungseinheit des geodäti-

schen Messgeräts
72 Messeinheit des geodätischen Messge-

räts
73 Sender des geodätischen Messgeräts
8 Energieversorgung des Ziels
S1–S8 Verfahrensschritte
S Verbindungsgerade zwischen zwei

Kennelementen
F Flächenschwerpunkt einer regelmäßigen

Fläche, deren Eckpunkte die Kennele-
mente festlegen

α Neigungswinkel des Ziels
β Drehwinkel des Ziels

Patentansprüche

1.  Ziel (1) zur Verwendung in der Geodäsie, auf-
weisend:
einen Träger (2);
ein von dem Träger (2) getragenes Messziel (3);
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eine von dem Träger (2) getragene Kennung (4)
mit wenigstens einem Kennelement (41–48), welches
zwischen wenigstens zwei optischen Zuständen um-
schaltbar ist, wobei das Kennelement (41–48) in ei-
nem optischen Zustand eine erste vorbestimmte op-
tische Eigenschaft aufweist, und das Kennelement
(41–48) in einem weiteren optischen Zustand diese
erste vorbestimmte optische Eigenschaft nicht auf-
weist; und
eine elektrische oder elektronische Steuerung (5),
die ausgebildet ist, den optischen Zustand des we-
nigstens einen Kennelements (41–48) zu ändern, wo-
bei das wenigstens eine Kennelement (41–48) nach
dem Prinzip der Elektrophorese, der Elektrobenet-
zung oder der mikromechanisch gesteuerten Interfe-
renz-Modulation arbeitende Anzeige oder arbeiten-
der Reflektor ist.

2.  Ziel (1) nach Anspruch 1, wobei das wenigstens
eine Kennelement (41–48) von einem oder mehreren
Pixel einer Pixelmatrix gebildet ist.

3.  Ziel (1) nach einem der vorangegangenen An-
sprüche,
wobei das Messziel (3) ein Retroreflektor und insbe-
sondere ein Prisma, ein Katzenauge, eine retroreflek-
tierende Folie oder ein Tripelspiegel-Array ist, und/
oder
wobei das Messziel (3) eine Strahlungsquelle zur
Emission von Messstrahlung ist.

4.  Ziel (1) nach einem der vorangegangenen An-
sprüche, aufweisend wenigstens zwei und insbeson-
dere wenigstens drei und weiter insbesondere we-
nigstens acht mit Abstand voneinander angeordnete
Kennelemente (41–48).

5.  Ziel (1) nach Anspruch 4,
wobei das Messziel (3) entlang einer Verbindungsge-
raden (S) zwischen zwei Kennelementen (41–48) an-
geordnet ist, und/oder
wobei das Messziel (3) im Flächenschwerpunkt einer
regelmäßigen Fläche (F) liegt, deren Eckpunkte von
den Kennelementen (41–48) festgelegt werden.

6.  Ziel (1) nach Anspruch 4,
wobei die Kennelemente (41–48) so angeordnet sind,
dass sie wenigstens zwei geometrische Figuren un-
terschiedlicher Größe bilden; oder
wobei die Kennelemente (41–48) regelmäßig an-
geordnet sind, und die Steuerung (5) ausgebildet
ist, den optischen Zustand mehrerer Kennelemente
(41–48) gleichzeitig zu ändern, so dass die Kennele-
mente (41–48) mit gleichem optischen Zustand wahl-
weise geometrische Figuren bilden, die sich hinsicht-
lich wenigstens eines von Form und Größe vonein-
ander unterscheiden.

7.    Ziel (1) nach einem der vorangegangenen
Ansprüche, weiter aufweisend einen adressierbaren

Empfänger (6), der ausgebildet ist Steuerbefehle zu
empfangen und der Steuerung (5) zuzuführen, wel-
che Steuerbefehle die Änderung des optischen Zu-
stands wenigstens eines Kennelements (41–48) der
Kennung (4) bewirken.

8.  System aufweisend:
ein Ziel (1) zur Verwendung in der Geodäsie, aufwei-
send:
einen Träger (2);
ein von dem Träger (2) getragenes Messziel (3);
eine von dem Träger (2) getragene Kennung (4)
mit wenigstens einem Kennelement (41–48), welches
zwischen wenigstens zwei optischen Zuständen um-
schaltbar ist, wobei das Kennelement (41–48) in ei-
nem optischen Zustand eine erste vorbestimmte op-
tische Eigenschaft aufweist, und das Kennelement
(41–48) in einem weiteren optischen Zustand diese
erste vorbestimmte optische Eigenschaft nicht auf-
weist;
eine elektrische oder elektronische Steuerung (5), die
ausgebildet ist, den optischen Zustand des wenigs-
tens einen Kennelements (41–48) zu ändern; und
einen adressierbaren Empfänger (6), der ausgebildet
ist Steuerbefehle zu empfangen und der Steuerung
(5) zuzuführen, welche Steuerbefehle die Änderung
des optischen Zustands wenigstens eines Kennele-
ments (41–48) der Kennung (4) bewirken; und
ein geodätisches Messgerät (7), aufweisend:
eine Kennungserfassungseinheit (71), die ausgebil-
det ist, den optischen Zustand wenigstens eines
Kennelements (41–48) einer Kennung (4) eines Ziels
(1) anhand von im Messgerät (7) empfangener Strah-
lung zu erfassen;
eine Messeinheit (72), die ausgebildet ist, bezogen
auf ein Messziel (3) des Ziels (1) eine Messung
durchzuführen; und
einen Sender (73), der ausgebildet ist, einen Emp-
fänger (6) des Ziels (1) zu adressieren und an diesen
Steuerbefehle zu senden, welche die Änderung des
optischen Zustands des wenigstens einen Kennele-
ments (41–48) der Kennung (4) des Ziels (1) bewir-
ken;
wobei das geodätische Messgerät (7) ausgebildet ist,
die Identität des Ziels (1) zu bestätigen, wenn sich
der optische Zustand des wenigstens einen Kennele-
ments (41–48) der Kennung (4) des Ziels (1) infolge
der Übersendung des Steuerbefehls ändert und/oder
wobei das geodätische Messgerät (7) ausgebildet ist,
die Größe einer Abbildung der Kennung (4) des Ziels
(1) im geodätischen Messgerät (7) durch Übersen-
dung des Steuerbefehls an einen Sichtbereich der
Messeinheit (72) des geodätischen Messgeräts (7)
anzupassen.

9.  System aufweisend:
ein Ziel (1) zur Verwendung in der Geodäsie, aufwei-
send:
einen Träger (2);
ein von dem Träger (2) getragenes Messziel (3);
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eine von dem Träger (2) getragene Kennung (4)
mit wenigstens einem Kennelement (41–48), welches
zwischen wenigstens zwei optischen Zuständen um-
schaltbar ist, wobei das Kennelement (41–48) in ei-
nem optischen Zustand eine erste vorbestimmte op-
tische Eigenschaft aufweist, und das Kennelement
(41–48) in einem weiteren optischen Zustand diese
erste vorbestimmte optische Eigenschaft nicht auf-
weist;
eine elektrische oder elektronische Steuerung (5), die
ausgebildet ist, den optischen Zustand des wenigs-
tens einen Kennelements (41–48) zu ändern; und
einen adressierbaren Empfänger (6), der ausgebildet
ist Steuerbefehle zu empfangen und der Steuerung
(5) zuzuführen, welche Steuerbefehle die Änderung
des optischen Zustands wenigstens eines Kennele-
ments (41–48) der Kennung (4) bewirken; und
ein geodätisches Messgerät (7) aufweisend:
eine Kennungserfassungseinheit (71), die ausgebil-
det ist, den optischen Zustand wenigstens eines
Kennelements (41–48) einer Kennung (4) eines Ziels
(1) anhand von im Messgerät (7) empfangener Strah-
lung zu erfassen;
eine Messeinheit (72), die ausgebildet ist, bezogen
auf ein Messziel (3) des Ziels (1) eine Messung
durchzuführen; und
einen Sender (73), der ausgebildet ist, einen Emp-
fänger (6) des Ziels (1) zu adressieren und an diesen
Steuerbefehle zu senden, welche die Änderung des
optischen Zustands des wenigstens einen Kennele-
ments (41–48) der Kennung (4) des Ziels (1) bewir-
ken;
wobei die Messeinheit (72) ausgebildet ist, eine
Messstrahlung zum Ziel (1) zu emittieren, um bezo-
gen auf das Messziel (3) des Ziels (1) eine Messung
durchzuführen;
wobei das geodätische Messgerät (7) ausgebildet ist,
die Identität des Ziels (1) zu bestätigen, wenn sich
der optische Zustand des wenigstens einen Kennele-
ments (41–48) der Kennung (4) des Ziels (1) infolge
der Übersendung des Steuerbefehls ändert und/oder
wobei das geodätische Messgerät (7) ausgebildet ist,
die Größe einer Abbildung der Kennung (4) des Ziels
(1) im geodätischen Messgerät (7) durch Übersen-
dung des Steuerbefehls an einen Sichtbereich der
Messeinheit (72) des geodätischen Messgeräts (7)
anzupassen.

10.  System nach Anspruch 8 oder 9,
umfassend wenigstens zwei Ziele (1, 1') zur Verwen-
dung in der Geodäsie, jedes Ziel (1, 1') aufweisend:
einen Träger (2);
ein von dem Träger (2) getragenes Messziel (3);
eine von dem Träger (2) getragene Kennung (4)
mit wenigstens einem Kennelement (41–48), welches
zwischen wenigstens zwei optischen Zuständen um-
schaltbar ist, wobei das Kennelement (41–48) in ei-
nem optischen Zustand eine erste vorbestimmte op-
tische Eigenschaft aufweist, und das Kennelement
(41–48) in einem weiteren optischen Zustand diese

erste vorbestimmte optische Eigenschaft nicht auf-
weist;
eine elektrische oder elektronische Steuerung (5), die
ausgebildet ist, den optischen Zustand des wenigs-
tens einen Kennelements (41–48) zu ändern; und
einen adressierbaren Empfänger (6), der ausgebildet
ist Steuerbefehle zu empfangen und der Steuerung
(5) zuzuführen, welche Steuerbefehle die Änderung
des optischen Zustands wenigstens eines Kennele-
ments (41–48) der Kennung (4) bewirken,
wobei die Kennungserfassungseinheit (71) des geo-
dätischen Messgeräts (7) ausgebildet ist, die wenigs-
tens zwei Ziele (1, 1') anhand ihrer jeweiligen Ken-
nungen (4) zu identifizieren und bezogen auf die
Messziele (3) der Ziele (1, 1') nacheinander gezielt
Messungen durchzuführen.

11.    Messverfahren zur Bestimmung der räumli-
chen Lage und/oder Orientierung eines Ziels (1), re-
lativ zu einem geodätischen Messgerät (7) insbeson-
dere eines Ziels (1) zur Verwendung in der Geodäsie,
aufweisend:
einen Träger (2);
ein von dem Träger (2) getragenes Messziel (3);
eine von dem Träger (2) getragene Kennung (4)
mit wenigstens einem Kennelement (41–48), welches
zwischen wenigstens zwei optischen Zuständen um-
schaltbar ist, wobei das Kennelement (41–48) in ei-
nem optischen Zustand eine erste vorbestimmte op-
tische Eigenschaft aufweist, und das Kennelement
(41–48) in einem weiteren optischen Zustand diese
erste vorbestimmte optische Eigenschaft nicht auf-
weist;
eine elektrische oder elektronische Steuerung (5), die
ausgebildet ist, den optischen Zustand des wenigs-
tens einen Kennelements (41–48) zu ändern; und
einen adressierbaren Empfänger (6), der ausgebildet
ist Steuerbefehle zu empfangen und der Steuerung
(5) zuzuführen, welche Steuerbefehle die Änderung
des optischen Zustands wenigstens eines Kennele-
ments (41–48) der Kennung (4) bewirken,
insbesondere einem geodätischen Messgerät (7)
aufweisend:
eine Kennungserfassungseinheit (71), die ausgebil-
det ist, den optischen Zustand wenigstens eines
Kennelements (41–48) einer Kennung (4) eines Ziels
(1) anhand von im Messgerät (7) empfangener Strah-
lung zu erfassen;
eine Messeinheit (72), die ausgebildet ist, bezogen
auf ein Messziel (3) des Ziels (1) eine Messung
durchzuführen; und
einen Sender (73), der ausgebildet ist, einen Emp-
fänger (6) des Ziels (1) zu adressieren und an diesen
Steuerbefehle zu senden, welche die Änderung des
optischen Zustands des wenigstens einen Kennele-
ments (41–48) der Kennung (4) des Ziels (1) bewir-
ken;
das Verfahren aufweisend die folgenden Schritte:
(S2) Erfassen des optischen Zustands wenigstens ei-
nes Kennelements (41–48) einer Kennung (4) des
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Ziels (1) anhand von im geodätischen Messgerät (7)
empfangener Strahlung;
(S3) Senden eines Steuerbefehls an das Ziel (1)
durch das geodätische Messgerät (7), welcher Steu-
erbefehl die Änderung des optischen Zustands des
wenigstens einen Kennelements (41–48) der Ken-
nung (4) des Ziels (1) bewirkt; und
(S4) Erfassen des optischen Zustands des wenigs-
tens einen Kennelements (41–48) der Kennung (4)
des Ziels (1) anhand von im geodätischen Messge-
rät (7) empfangener Strahlung, um die Identität des
Ziels (1) zu bestätigen, wenn sich der optische Zu-
stand des wenigstens einen Kennelements (41–48)
der Kennung (4) des Ziels (1) infolge der Übersen-
dung des Steuerbefehls ändert und/oder um die Iden-
tität des Ziels (1) festzustellen, nachdem die Größe
der Abbildung der Kennung (4) des Ziels (1) aufgrund
einer Änderung des optischen Zustands des wenigs-
tens einen Kennelements (41–48) infolge der Über-
sendung des Steuerbefehls an einen Sichtbereich
des geodätischen Messgeräts (7) angepasst wurde.

12.    Messverfahren zur Bestimmung der räumli-
chen Lage und/oder Orientierung eines Ziels (1) rela-
tiv zu einem geodätischen Messgerät (7),
insbesondere eines Ziels (1) zur Verwendung in der
Geodäsie, aufweisend:
einen Träger (2);
ein von dem Träger (2) getragenes Messziel (3);
eine von dem Träger (2) getragene Kennung (4)
mit wenigstens einem Kennelement (41–48), welches
zwischen wenigstens zwei optischen Zuständen um-
schaltbar ist, wobei das Kennelement (41–48) in ei-
nem optischen Zustand eine erste vorbestimmte op-
tische Eigenschaft aufweist, und das Kennelement
(41–48) in einem weiteren optischen Zustand diese
erste vorbestimmte optische Eigenschaft nicht auf-
weist;
eine elektrische oder elektronische Steuerung (5), die
ausgebildet ist, den optischen Zustand des wenigs-
tens einen Kennelements (41–48) zu ändern; und
einen adressierbaren Empfänger (6), der ausgebildet
ist Steuerbefehle zu empfangen und der Steuerung
(5) zuzuführen, welche Steuerbefehle die Änderung
des optischen Zustands wenigstens eines Kennele-
ments (41–48) der Kennung (4) bewirken,
insbesondere einem geodätischen Messgerät (7)
aufweisend:
eine Kennungserfassungseinheit (71), die ausgebil-
det ist, den optischen Zustand wenigstens eines
Kennelements (41–48) einer Kennung (4) eines Ziels
(1) anhand von im Messgerät (7) empfangener Strah-
lung zu erfassen;
eine Messeinheit (72), die ausgebildet ist, bezogen
auf ein Messziel (3) des Ziels (1) eine Messung
durchzuführen; und
einen Sender (73), der ausgebildet ist, einen Emp-
fänger (6) des Ziels (1) zu adressieren und an diesen
Steuerbefehle zu senden, welche die Änderung des
optischen Zustands des wenigstens einen Kennele-

ments (41–48) der Kennung (4) des Ziels (1) bewir-
ken;
wobei die Messeinheit (72) ausgebildet ist, eine
Messstrahlung zum Ziel (1) zu emittieren, um bezo-
gen auf das Messziel (3) des Ziels (1) eine Messung
durchzuführen;
das Verfahren aufweisend die folgenden Schritte:
(S2) Erfassen des optischen Zustands wenigstens
eines Kennelements (41-48) einer Kennung (4) des
Ziels (1) anhand von im geodätischen Messgerät (7)
empfangener Strahlung;
(S3) Senden eines Steuerbefehls an das Ziel (1)
durch das geodätische Messgerät (7), welcher Steu-
erbefehl die Änderung des optischen Zustands des
wenigstens einen Kennelements (41–48) der Ken-
nung (4) des Ziels (1) bewirkt; und
(S4) Erfassen des optischen Zustands des wenigs-
tens einen Kennelements (41–48) der Kennung (4)
des Ziels (1) anhand von im geodätischen Messge-
rät (7) empfangener Strahlung, um die Identität des
Ziels (1) zu bestätigen, wenn sich der optische Zu-
stand des wenigstens einen Kennelements (41–48)
der Kennung (4) des Ziels (1) infolge der Übersen-
dung des Steuerbefehls ändert und/oder um die Iden-
tität des Ziels (1) festzustellen, nachdem die Größe
der Abbildung der Kennung (4) des Ziels (1) aufgrund
einer Änderung des optischen Zustands des wenigs-
tens einen Kennelements (41–48) infolge der Über-
sendung des Steuerbefehls an einen Sichtbereich
des geodätischen Messgeräts (7) angepasst wurde.

13.  Messverfahren nach Anspruch 11 oder 12, wei-
ter aufweisend:
(S8) Emittieren einer Messstrahlung zum Ziel (1)
durch das geodätische Gerät (7), um bezogen auf
das Messziel (3) eine Messung durchzuführen.

14.    Messverfahren nach Anspruch 11, 12 oder
13, wobei der Schritt (S2) des Erfassens des opti-
schen Zustands des wenigstens einen Kennelements
(41–48) der Kennung (4) des Ziels (1) ein Erstellen
von einem zweidimensionalen Bild und ein Detek-
tieren des wenigstens einen Kennelements (41–48)
in dem zweidimensionalen Bild mittels elektronischer
Bildverarbeitung umfasst.

15.  Messverfahren nach einem der Ansprüche 11
bis 14, ferner aufweisend die Schritte:
(S6) Bestimmen einer Orientierung des Ziels (1) an-
hand der räumlichen Anordnung von wenigstens zwei
Kennelementen (41–48) der Kennung (4) des Ziels
(1) relativ zueinander; und
(S9) Korrigieren des Messergebnisses anhand der
bestimmten Orientierung des Ziels (1).
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