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1. Genauigkeit und Zuverlassigkeit

In der neuen technischen Richtlinie wird neben der Genauigkeit auch die Zuverlassigkeit als
Qualitatsmerkmal fir die stochastischen Punktbestimmung eingefiihrt.

1.1. Die Qualitdt einer Messung: EV und NV

Die Qualitdt einer Messung kann als ein inneres Merkmal flir die Genauigkeit und Zuverlassigkeit
interpretiert werden.

Aus der Berechnung erhalten wir die Koordinaten der neuen Punkte als Ergebnisse. Danach kdnnen
Verbesserungen der einzelnen Messungen berechnet werden, die beschreiben, wie gut alle Messungen
zueinander passen, ndamlich die Qualitat der Messungen.

ve-r*Al (F1)
v ist die Verbesserung, r ist der Redudanzanteil einer Messung, Al ist der tatsdachliche Messfehler einer
Messung.

r=0->v=0bedeutet: Ein Messfehler kann nicht erkannt werden.

r=1 - v=-Al bedeutet: Der Messfehler kann voll identifiziert werden.

v reicht allein nicht aus, um die Qualitat einer einzelnen Messung zu beschreiben. Erst wenn r genug
grol} ist, dann hat v Aussagekraft Gber eventuell vorhandene Widerspriiche zwischen dieser Messung
und den anderen Messungen.

Der Wert r ist der Redudanzanteil einer Messung, beschreibt den Grad der Uberbestimmung, und zeigt
gleichzeitig aus, wie gut eine Messung durch andere Messungen kontrolliert ist. r = 0 bedeutet keine
Uberbestimmung und somit keine Kontrolle. Wenn r = 1, ist die Messung voll kontrolliert und leistet
keinen Beitrag mehr zur Bestimmung von Punkten, wirkt deshalb als tGberflissig in der Berechnung.

EV - Einfluss vom Messfehler auf die Verbesserung (Formel F1) ist r im Prozentsatz und weist die
innere Zuverlassigkeit einer Messung aus.

Die Genauigkeit einer Messung wird durch die normierte Verbesserung NV ausgedruickt.

Die normierte Verbesserung NV =v *V (p /r)/ 60 = Al * V r / ml. ml ist die Standardabweichung der
Messung, a priori.

Je grofler r ist, desto groRer bleibt NV. Mit anderem Wort ist NV mehr sensibel gegeniliber einem
Messfehler. Dadurch ist ein Messfehler leicht aufzudecken. GroRere ml erlauben gréRere NV, das
bedeutet, dass wir mit schlechtem Messgerat etwas groRere Messfehler erlauben kdnnen. Allerdings
kann durch mehr Uberbestimmungen die Genauigkeit der Punkte weiter steigern und das Endergebnis
verbessern.

Bisher geniigt, wenn die Zuverlassigkeit EV flr eine Messung zum Punkt ihren Grenzwert erreicht hat. In
der neuen Vorschrift miissen EV fir alle Messungen zu einem Punkt ihren Grenzwert erreichen.

1.2. Die Qualitat der Punkte: Sp und EKP

Die Koordinaten der Punkte sind Ergebnisse der Berechnung, sie miissen aber auch qualifiziert werden.
Ihre Qualitat ist von der Qualitdt der Messungen abzuleiten. Deshalb kann Ihre Qualitat als ein duReres
Merkmal fir die Genauigkeit und Zuverlassigkeit interpretiert werden.

Die Standardabweichung eines Punktes Sp (umgangssprachlich mittlerer Punktfehler) ist ein
durchschnittlicher Wert aus den Verbesserungen aller Messungen.

Sp-Mat fiir die Genauigkeit der Koordinaten von Punkten

Aus der Verbesserung einer einzelnen Messung rechnet man den Fehler in der Messung:
Al =-v /r, Al wird hier als vermutlich grober Fehler GF bezeichnet.
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Ein Messfehler beeinflusst die Wertbestimmung der Koordinaten. In der Mathematik wird ein System als
stabil bezeichnet, wenn Fehler in den Ausgangsdaten wenige Veranderungen auf die Ergebnisse
verursachen. Der Wert EKP ist der Einfluss eines Messfehlers auf die Koordinaten eines Punktes. Alle
Veranderungen zu einem Punkt durch den Messfehler aller Messungen miissen unter dem Schrankwert
liegen.

EKP - MaR fiir die duBere Zuverlassigkeit der Koordinaten von Punkten.

1.3. Anpassung in der Systemeinstellung

In der Systemeinstellung missen die entsprechenden Werte vom Nutzer mit dem Admin-Recht nach der
neuen technischen Richtlinie fir das Verfahren von Grenzvermessungen angepasst werden:
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EV-Min: 30, NV-Max: 3, Sp (ml-Max): 0,02 m, EKP-Max: 0,04 m
T+ Systemparameter *
x| d
| 4 -Berlin - Konfiguration - Berlin\Werfahren\Grenzvermessung
> - Lagesystem Standardabweichungen ~ Grenzwerte  Berechnung
- E Hohensystem I 4 % - X
e 4= h'erfahrlen Typ | GST Bezeichnung  ormel<mel S-Min | S5Max = EVMin | NV-Max | EKP-Max = ml-Max
- Zreb'?s jerfahre"' b D1 D1(vor 1.3.48 bzw. max{0 0,7 1,3 30,0 30 0,040 0,020
- Gebdudevermessun
i g D2 D2 (vor 1.8.1997) max(0 a7 1,3 30,0 3,0 0,040 0,020
+ (3 Vernalung D3 D3(nach 1.8.1997) max(0 0,7 1,3 30,0 30 0040 0,020
» -FJ Nutzungsart D4 D4 0.06 0,7 1,3 30,0 30 0,040 0,020
DL1 Identitit a,7 1,3 30,0 3,0 0,040 0,020
DL2  Kennzeichnung a7 1,3 30,0 3,0 0,040 0,020
DF1 DF1 0.2 Q,7 1,3 30,0 3.0 0,040 0,020
DF2 DF2 1 0,7 1,3 30,0 3,0 0,040 0,020

1.4. Anzeigen in der Berechnungsformular

In der Tabelle von Punkteigenschaft werden die Werte von EV, NV, Sp und EKP zu einem Punkt angezeigt

[=] ® (s

Typ DH

Berechnungsnr.

Lagestatus

1

489

MV(max)
0,9
0,1
1,1

0,3
0,6
1,1

ENetausgleichung
De| @A X @ a8
Orthogonal Strecken
Bezeichnung  Aufmali alskontralle (] Parameter 4 -~ alsKontrolle [
Ausgleichung Raster Hahen
Dynamisch (@@ Homogenisierung || Parameter |5 Homogen. | Berechen O
Navigator Gesamtergebnis\Netz
- Gesamtergebnis Berechnungseigenschaft  Punkteigenschaft  Messungsanalyse-G
Iq
>' -Messungen\Teilerg: PL MBZ LK PMR Sp(a priori) Sp(m) | Sy(m) Sx(m) EV{min)
Q0007 0,003 0,002 0,002 16,6
90008 0,003 0,002 0,002 27,9
90009 0,003 0002 0,002 44,4
90010 0,004 0,003 0,003
90015 0,003 0,002 0,002 27,3
90015 0,003 0002 0,002 37,8
Q0017 0,003 0,002 0,002 33,4
90018 0,005 0,004 0,003
4 0018 0,003 0,002 0,002 60,9

0,7

[l

EKP(max)

0,003
0,003
0,003
0,003
0,004
0,004
0,003
0,004
0,005

0,008
0,014
0,012
0,018
0,012
0,012
0,010
0,015
0,018

EGKP(max) BS()

7

Do R s D )

Ein Punkt wird als gut und kontrolliert gekennzeichnet, wenn all seine Werte von EV, NV, Sp und EKP zu

den Schrankwerten aus der technischen Richtlinie eingehalten.
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Der Punkt erhédlt dann den Berechnungsstatus (BS) von 6.

Der Wert Sp kommt direkt aus der Ausgleichung, EKP wird im Nachgang berechnet. Die Werte EV und
NV werden anhand der berechneten Werte bei einer Messung durch Vergleich mit den anderen
Messungen zum Punkt ermittelt.

1.5. Anzeigen im Koordinatenverzeichnis

Im Koordinatenverzeichnis konnen Sie (iber die Formularanpassung die Spalten fir EV, NV, Sp und EKP
hinzuflgen. Fir die Spalte Sp wahlen Sie bitte mp.

SEI=
IR LY

Typ Standard System (Verfahren): Lage 489 Hihe 170 (M= 40 Hm= 43)

I Bl + x
LK PMR Type Code ¥ R-\Wert ¥ H-Wert LST Bs(L)  Bnr(L) EV{min) NV({max) @ Hohe
63 33388457,433 5811803,410 439 7 1 I
63 33388505471 5811782,643 489 7 1
63 33388505,650 5811782, Formularanpassung B
63 33388505,105  58117a0,! Spalte
63 33388504,378 5811762
63 33388469,236 58117924

Mame bsl ~ Laschen

SO o~ v o o La

Bezeichnung |bnrL Hinzufilgen
ev

Purkte: 90 Lagen: 100 Hhen: 19 PKZ: £ Breite o < >

hst

. bsH
Voreinstellung |y
lot
mp
attri
atir2
attr3
attr4
attrs
attré
gewl

egkp

1.6. Dokumentation im Katastervergleich

Im Katastervergleich werden die Spalten von EV, NV, Sp und Exp angezeigt.

™ Katastervergleich E = @
& | 4

Identititsnachweis 3 sungslinien 12 Verwendete KokKa+Funkte 23 ntische Punkte 7
KoKa:
Kennzeichnungsnachweis  keine  ckengruppen 1 Vorldufige Koka-Punkte 5
Mavigator Punkte\Identititsnachweis
~  Punkte Purkte
Idenh'@ﬁnad‘mem . 1< Bl
Kennzeichnungsnachweis
5 -Messungslinien Typ PMR. dE dn ds ds-zul Sp EV(%) MY EKF !
» - Streckengruppen B PI 71348 0,004 0,007 0,008 0,003 31,2 1,7 0,007
» -KoKa PI 70788 0,001 0,000 0,001 0,003 29,9 1,1 0,002
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Im Ausdruck erscheinen die Spalten von EV, NV, Sp und Exp zum Nachweis.

IPOS{V-4.6.2) Seite: 1
IFOS Test
Projekt: TO0106 Verfahren: 300-Zerlegung 21.05.2025/16:18

EATASTERVERGLETICH

Koordinatensystem: Lage: ETR589%(489)
HShe: DHHN 92 (170)
Bezirk:
Ortsteil:
Strafle:
Cbijekt:
Blattnummer:
Gemarkung: Steglitz
Flur: T
Flurstiick: 414795
IDENTITATSHNACHWETIS
zul. Abweichung: 0,030 m
Punktkennung Bnr dE dM ds Sp EVi%) MW EEF
Abmarkung
40423 T13: 1 -0,004 o, 007 0,008 0,003 31,2 1,7 0,007
40523 TOTE 1 0,001 0, 000 0,001 0,003 29,0 1,1 0,002
40523 TO7E 1 -0,001 -0,011 0,011 0,003 10,1 2,5 0,008
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2. KoKa-Nachweis im Katastervergleich

Mit dem KoKa-Nachweis sind die im Kataster relevanten Punkte zusammen dargestellt. Alle Punkte
haben die Koordinaten im Lagesystem ETRS-489 mit dem Attribut DES von 1000.

™ o || =@ [ ==
& | 4
Identititsnachweis 3 Messungslinien 12 Verwendete Koka-Punkte 23 Identische Punkte 7
KoKa:
Kennzeichnungsnachweis  keine  Streckengruppen 1 Vorldufige Koka-Punkte 5
Mavigator KoKa'ldentische Punkte
» - Punkte Punkte
» -Messunagslinien
I< Bl
» - Streckengruppen
. KoKa Typ MBZ PAT  PNR Abmarkung BNR-n = BS-n Sp EV(=&) MY EKF
£ KoKa-Punkte PP 2003 1 6 0,003 47,6 0,2 0,002
i Identische Punkte i 351 1 [ 0,003 50,0 0,4 0,003
- Vorlaufige Koka-Punkte i 353 1 6 0,004 17,6 0,7 0,003
iy 355 1 ] 0,003 22,4 0,7 0,003
iy 433 1 ] 0,004 32,3 1,0 0,005
P gem 2006 1 ] 0,003 49,7 0,5 0,002

KoKa-Punkte sind alle gegebenen und benutzen Punkte.

Identische Punkte sind alle Punkte, die polar gemessen und durch Multipolar-Punktbestimmung oder
durch die Netzausgleichung berechnet wurden. In der Berechnung sind die Grenzwerte fir Sp und EKP
eingehalten. Zusatzlich missen fir diese Punkte im Liniennachweis die Grenzwerte eingehalten werden.

Vorlaufige KoKa-Punkte sind berechnete Punkte, die weder KoKa-Punkte noch identische Punkte sind
und in einer Flachenberechnung benutzt wurden.

2.1. KoKa-Selektion im Koordinatenverzeichnis

Um nur die identischen Punkte und die vorlaufigen KoKa-Punkte zum Exportieren bzw. zum Ausdrucken
auszuwahlen kdnnen Sie die Selektion mit der Option /P und VK verwenden.

= Gelektion | = | [=] |i3-|
1

Feldname Bereiche
MEZ
LK
Ausfithren
Punkte: Alle () Berutzte ()

TP und vK
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Der Filter beim Umbenennen des Punktkennzeichens:

i
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123 .
7 Umnummerierung

B X |&|
Reservierung
V-G_ruppen

----- MBZ-333885811

Punkte

I =l aF

MBZ-a LK-a PMR-a MNEZ-n
2 =

Ermitteln dber Lage

Ermitteln Gber MBZ

Punktauswahl...

(=] & e

- x
LK-n PMR-n
» Alle Punkte
Meue Punkte

|P- und VE-Punkte

Es werden dann nur die Identischen Punkte und die vorldufigen KoKa-Punkte zum Umbenennen

herangezogen.

3. ALKIS-Transformation

Uber die Option Trans 489-500 werden die ALKIS-Daten vom System ETRS-489 in das System Soldner-
500 transformiert. In der Auswahlliste beim Anzeigen von Grafik erscheint das transformierte Bild als
Hintergrundbild zum Selektieren. Man kann dann die Grafik im System 500 als DXF exportieren.

i

tz= Messungsverzeichnis
B X |

Beobachtungen

¥ @ Polare Messungen

----- ¥ Ortho. Messungen

----- l Koordinatenmessungen
» - Strecken

----- «™ Hoehendifferenzen

----- E Mivellement

Alkis
Bezeichnungen
I =l
Bezeichnung
4 auftragsposition_1
- = ALKIS...

Trans 489-500...
Punktauswahl...

(=[5 ]m

Lst

Grafische Punktauswahl...

Suchen/Erseten/Ergdnzen...
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4. ALKIS-Daten als Hintergrundbild

In der Grafik von IPOS werden die Hausnummer und die Anzahl der Etagen von Gebduden mit angezeigt.
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5. Struktur der externen Daten fiir Projekt und Verfahren
Eigene Ordnerstruktur kann fir das Projekt oder fiir das Verfahren definiert werden. Mehrere Ordner
kénnen in einer Zeile Uber Semikolon oder in mehreren Zeilen eingetragen werden, auch mit
Unterordner Uber das Trennzeichen ,\” wie im unteren Beispiel:

X4

| }ﬁ Definition — Definition \Erweiterungen\ExtDaten

- "'[E Pfade Eigenschaften

- & Benutzer I Bl &+ = X

e G Regionen Mame Wert

> i Drud.cparameter B Proj-Ordner MezzdatenTrimble;MesedatenLeica

w B Erweiterungen :
? Proj-Ordner Absteckung
i = Berechnung
- Drucken Verf-Ordner MessdatenTrimble;MessdatenLeica
- ExtDaten Verf-Ordner Motiz
i = Werfahren VerfRlootDir _Verfahren'sname

Beim Erstellen eines Verfahren wird standardméaRig ein Ordner mit der Bezeichnung des Verfahrens
direkt unter dem Projektordner angelegt. Sollte viele Verfahren existieren, ist es sinnvoll, einen
Ubergeordneter Ordner anzulegen. In diesem Fall muss man mit der Hilfe von VerfRootDir liber eine
Variable Sname wie im obigen Beispiel. Beim Anlegen des Verfahrensordners wird die Variable durch die
Verfahrensbezeichnung ersetzt. Der Text fir VerfRootDir kann beliebig sein, aber die Variable Sname
darf nicht fehlen.

Die Variable Sname kann auch fiir Proj-Ordner sowie fiir Verf-Ordner verwendet werden und wird
jeweils durch Projektkennzeichen oder Verfahrensbezeichnung ersetzt.
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6. Priifung des Eintrags von Gelanderhéhe

Beim erstellen von Projekt bzw. Verfahren mit dem Lagesystem ETRS-489 muss ein Wert fir
Geldanderhohe eingetragen werden, kann aber auch 0 haben:

E \erfahrenseigenschaften x

Bezeichnung

Bemerkungen

Beschreibung  Berechnung

Koordinatensystem
Lage 4589 :ETRS59 £ Reduktionsparameter
Hihe 160 ; NHM f DHHM 92 e Hm E

Grenzwert

K Abbrechen




