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Fig. 1

(57) Abstract: A target (9) equipped with a reflector (17) can be tracked in a measuring system comprising a laser tracker (10).
The reflector (17) is tracked by means of a tracking unit (11) in a normal tracking mode and by means of a surveying device (13)
in an extraordinary tracking mode. A capturing unit (12) having a detection range lying between the detection ranges of the
tracking unit (11) and of the surveying device (13) is also present. If the target (9) cannot be detected by the tracking unit (11) but
can be detected by the capturing unit (12), the orientation of the tracking unit (11) is controlled according to a measurement by the
capturing unit (12). If the target (9) can then be detected by the tracking unit (11), a transition to the normal tracking mode is in-
itiated. If the target (9) can be detected only by the surveying device (13), the orientation of the tracking unit (11) is controlled ac-
cording to a measurement of the surveying device (13).

(57) Zusammenfassung:
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In einem Messsystem mit Lasertracker (10) ist ein mit einem Reflektor (17) ausgeriistetes Ziel (9) verfolgbar. In einem normalen
Tracking-Modus wird der Retlektor (17) mit einer Trackingeinheit (11) verfolgt, in einem ausserordentlichen Tracking-Modus mit
einem Ubersichtsgerit (13). Zusitzlich liegt eine Einfangeinheit (12) vor, mit einem Erfassungsbereich welcher zwischen den Fr-
fassungsbereichen der Trackingeinheit (11) und des Ubersichtsgeriites (13) liegt. - Falls das Ziel (9) nicht durch die Trackingein-
heit (11), aber durch die Einfangeinheit (12) erfassbar ist, wird die Ausrichtung des Trackingeinheit (11) nach Massgabe einer
Messung durch die Einfangeinheit (12) gesteuert; - falls dann das Ziel (9) fiir die Trackingeinheit (11) erfassbar ist, wird ein
Ubergang zum normalen Tracking-Modus eingeleitet; - falls das Ziel (9) nur fiir das Ubersichtsgerit (13) erfassbar ist, wird die
Ausrichtung des Trackingeinheit (11) entsprechend einer Messung des Ubersichtsgerites (13) gesteuert.
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