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Die neuen in der Version 4.6.5

1. 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.

:"\-{
& | 4
Identitdtsnachweis 3 Kennzeichnungsnachweis 16 Verwendete KoKa-Punkte 19
KoKa:
Messungslinien i1 Streckengruppen 1 Identische Punkte 3 Zusatzliche Punkte 102
Mavigator KoKa'Worlsufige KoKa-Punkte
» -Punkte Punkte
» - Messungslinien 4
» - Streckengruppen
v Koka Typ NBZ PAT  PMNR Abmarkung BMR-n | BS-n EV(%a) Ny Sp EKP
i Vermendete Koka-Punkte P P 333745812 & 17  Bolzen 1 & 42,2 0,3 0,003 0,00
~ -\-'prlé‘iuﬁge KoKa-Punkte ZP 333745812 © 47 MeiBelzeichen (z. B. Kre 4 7 0,008 0,00!
§----Ident‘sche Punkte FP 333745812 & 764  Chne Marke (G) 13 5 0,020 0,04
i Zusétzliche Punkte P 333745812 6 765  Kunststoffmarke 17 6§ 4.7 04 0005 0,00
- Punkte mit fictiver Qualitat P 333745812 6 766  Purkt der badlichen Al 17 6 4,9 1,4 0,004 0,00

Verwendete KoKa-Punkte sind alle gegebenen amtlichen und in den Berechnungen benutzen Punkte.

Vorlaufige KoKa-Punkte sind gemessene oder berechnete Punkte, fir die noch keine amtliche
Koordinaten vorliegen und zu denen gehoéren die drei Untergruppen von Punkten:

Identische Punkte sind alle Punkte, die polar gemessen und durch Multipolar-Punktbestimmung oder
Netzausgleichung berechnet wurden und in der Katasterberechnung mit Liniennachweis die Grenzwerte
nicht tiberschreiten.

Zusatzliche Punkte sind vorlaiifige KoKa-Punkte, aber keine Identische Punkte.

Punkte mit fiktiver Qualitat sind zusatzliche Punkte, die ausschlieRlich Gber KoKa- oder Identische
Punkte als Anschlusspunkte bei Schnittberechnung oder bei orthogonale Punktbestimmung mit zwei
Anschlusspunkten (ohne Uberbestimmung) berechnet sind. Da in diesen Berechnungen keine
Qualitatsmalle von Sp bzw EPK berechnet werden kénnen, werden die maximalen Werte von allen
Anschlusspunkten fiktiv auf die neuen Punkte Ubertragen, wobei die QualitdtsmaRe fiir KoKa-Punkte
aus TR-MuZ eingesetzt sind.

Die beiden Selektionstypen von KoKa- und vorldufige Koka-Punkte sind in der Datei
,IPOS_Daten\System\Alkis\Berlin\AlkisDef.ini“ wie z.B. folgend definiert:

[Sel-SKoKa-Punkte]
pot=GZ;GB;BW
Ist=489

bnrL=(0)

bsL=0

Ides=1000
//1ah=1000

[Sel-SVorldufige KoKa-Punkte]
pot=GZ;GB;BW

Ist=489

bnrL=(*)

bsL=1-8

Ides=1000

//1ah=1000

*Nutzen Sie im KVZ das Attribut lah fiir Erhebung, kommentieren Sie Ides mit ,,//“ aus und setzen lah ein.
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1.1. Selektionstyp im Koordinatenverzeichnis

In der Auswahllist Selektionstyp stehen KoKa-Punkte und Vorldufige KoKa-Punkte zur Auswahl. Wahlen
Sie einen Eintrag, klicken dann die Schaltfliche Offnen, es werden nur die selektierten Punkte angezeigt.

= Koordinatenverzeichnis E@

0| E X £ & 2P
Selektionstyp | kein |v| System (Verfahren): Lage 489 Hihe 170 (M= 40 Hm= 50)
kein
- KoKa-Punkte + = L
MBZ Vorliufige KoKa-Punkte ¥ fR-Wert XH-Wert LST Bs(L)  Bnr(L) = EV({min} Nv{max) -dhe

Klicken Sie auf die Schaltflache Import bzw. Export wird das Formular Datentransfer angezeigt und das
entsprechende Format ausgewahilt.

1.2. Selektion im Formular der Umbenennung von Punkten
Im Kataster werden nur die vorlaufigen KaKa-Punkte anhand der Reservierung des Punktkennzeichen

vom Amt umbenannt.

"::5 Umnummerierung E?@

B x|a]
Reservierung Reservierung
----- Gruppen
Ppe ] =3 A - X
Bezeichnung LST NBZ LK PMR-von PMR -bis Datum
4

Ermitteln dber Lage > Alle Punkte
Ermitteln Gber NBZ Meue Punkte
Grafik Vorldufige KoKa-Punkte

Durch Klicken auf die Option Vorldufige KoKa-Punkte werden dann nur die vorlaufigen KoKa-Punkte
zum Umbenennen herangezogen.
2. Datentransfer mit dem ALKIS-NAS-Format

Die bisherige CSV-Formate der Punkte von bzw. fiir Amter werden kiinftig von NAS-Format abgeldst.
Beim Importieren koénnen auch samtliche ALKIS-Objekte mit der Grafik gleichzeitig ins
Messungsverzeichnis importiert werden. In der Grafik von IPOS kénnen dann die Objekte von

Flurstiicken und Gebduden mit angezeigt werden.

E Datentransfer / Import / Koordinaten X
=P |0 H XD
Lagestatus | 489 Hohenstatus | 170 Bs Amtliche Koordinaten & Format |M V|
Mame B ALKIS-Grafik ins Messungsverzeichnis B nur KoKa-+Koordinaten

Protokoll
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Zum Exportieren mussen Prifilkennung, ALKIS-Auftragsnummer und Zusténdige Stelle eingetragen bzw.
ausgewahlt werden.

E Datentransfer / Export / Koordinaten X
BR|EE XS
lagestons 89 rhenstatis | 170 Fomat [T - |
ALKIS-Grafik ins Messungsverzeichnis nur KoKa-Koordinaten

Koordinaten = ALKIS

Profilkennung AbVI Otto ~

ALKIS-Auftragsnummer 3362984

Zustandige Stelle 11/0002 BA Friedrichshain-Kreuzberg o

Fir die Profilkennung passen Sie den Eintrag fiar lhren Betrieb in der Datei
,IPOS_Daten\System\Alkis\Berlin\Nas.ini“ an:

[Allgemein]
Profilkennung=0bVI Muster;ObVI Otto;ObVI Scneider

Mehrere Profilkennungen trennen Sie durch Semikolon.

2.1. Verkniipfung des Formates mit dem Selektionstyp

Einen Selektionstyp kann man zweckméaRig mit einem festen Format zum Im- oder Export verknipfen,
wie z.B. das APK-CSV zum Import fir KoKa-Punkte und das CSV-ALKIS zum Export fir vorlaufige KoKa-
Punkte in der Datei ,,/POS_Daten\System\Alkis\Berlin\AlkisDef.ini“ definiert sind.

[FmtLink-Import]

SKoKa-Punkte=SAPK (CSV-Importdatei vom Amt)
//kinftig: SKoKa-Punkte=SALKIS-NAS

[FmtLink-Export]
SVorlaufige KoKa-Punkte=SALKIS (CSV-Exportdatei zur Abgabe)
//kunftig: SVorlaufige KoKa-Punkte=SALKIS-NAS

Fir den Import konnen Sie schon jetzt das NAS-Format nutzen. Durch ,,//“ kénnen Sie die VerknlUpfung
auskommentieren.

Folgende Inhalte aus den Versionen von 4.6.0 bis 4.6.4:
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3. Genauigkeit und Zuverldssigkeit

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

3.1. Die Qualitat einer Messung: EV und NV

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

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

v=-r*Al (F1)

v ist die Verbesserung, r ist der Redudanzanteil einer Messung, Al ist der tatsachliche 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
grold 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 tGberflUssig 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 ausgedrickt.

Die normierte Verbesserung NV =v *V (p /r)/ 0 = Al * ¥V r / ml. ml ist die Standardabweichung der
Messung, a priori.

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

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

3.2. Die Qualitat der Punkte: Sp und EKP

Die Koordinaten der Punkte sind Ergebnisse der Berechnung, sie missen 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-Mag 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 - MaB fiir die duRere Zuverlassigkeit der Koordinaten von Punkten.

3.3. Anpassung in der Systemeinstellung

In der Systemeinstellung missen die entsprechenden Werte vom Nutzer mit dem Admin-Recht nach der

neuen technischen Richtlinie flr das Verfahren von Grenzvermessungen angepasst werden:

EV-Min: 30, NV-Max: 3, Sp (mI-Max): 0,02 m,

E Systemparameter

X\ d
| d - Berlin .| | Kenfiguration - Berlin\Verfahren\Grenzvermessung
-B Lagesystem Standardabweichungen ~ Grenzwerte  Berechnung
g Hshensystem ™ Bl
V-4 verfahr_en Typ | GST Bezeichnung  ormel-cmel  5-Min
) Z;eb'iij:;:::;ung 3 D1 D1 (ver 1.3.48 bzw. max(D 0,7
: . D2 D2 (vor 1.8.1997) max(0 0,7
5 -[§ Verwaltung D3 D3 {nach 1.5.1997) max{0 0,7
> _=| Nutzungsart D4 D4 0.06 a,7
DL1 Identitat o,7
DL2  Kennzeichnung 0,7
DF1 DF1 0.2 o7
DF2 DF2 1 0,7

3.4. Anzeigen in der Berechnungsformular

S5-Max
1,3
1,3
1,3
1,3
1,3
1,3
1,3
1,3

EKP-Max: 0,04 m

EV-Min
30,0
30,0
30,0
30,0
30,0
30,0
30,0
30,0

= x

MV-Max | EKP-Max  ml-Max |
3,0 0,040 0,020
3,0 0,040 0,020
3,0 0,040 0,020
3,0 0,040 0,020
3,0 0,040 0,020
3,0 0,040 0,020
3,0 0,040 0,020
3,0 0,040 0,020

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

Typ DH

NV(max)
0,9
0,1
1,1

a,5
0,6
1,1

ﬁ-? MNetzausgleichung
D |@ X i@ 4|8
Orthogonal Strecken
Bezeichnung  Aufmal alsKontrolle (] Parameter 4 ~  alsKontrole [
Ausgleichung Raster Héhen
Dynamisch [ Homogenisierung (| Parameter 5 Homogen. (]  Berechen [
Mavigator Gesamtergebnis etz
v - Gesamtergebnis Berechnungseigenschaft ~ Punkieigenschaft  Messungsanalyse-G
I
ﬁ-Messungen'-,TeiIerg- PL NBZ LK PMR. Spla priori) | Sp(m)  Sy{m) Sx{m) EV{min)
90007 0,003 0,002 0,002 15,6
90003 0,003 0,002 0,002 27,9
90009 0,003 0,002 0,002 44,4
90010 0,004 0,003 0,003
90015 0,003 0,002 0,002 27,3
90016 0,003 0,002 0,002 37,8
90017 0,003 0,002 0,002 334
90015 0,005 0,004 0,003
3 90019 0,003 0,002 0,002 60,9

a,7

fe] @ S
Berechnungsnr. 1
Lagestatus 439
Bl

EKP(max) @ EGKP(max) BS{)
0,003 o008 7
0,003 0,014 7
0,003 0,012 6
0,003 0018 7
0,004 o012 7
0,004 0,012 6
0,003 0010 o
0,004 0,015 7 I
0,005 0,016 &

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 erhélt 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.

3.5. Anzeigen im Koordinatenverzeichnis

Im Koordinatenverzeichnis kdnnen Sie (iber die Formularanpassung die Spalten fir EV, NV, Sp und EKP

hinzuflgen. Fir die Spalte Sp wahlen Sie bitte mp.

-

=

- BEEE
D H X <8 45
Typ Standard System (Verfahren): Lage 489 Hiohe 170 (M=40 Hm=43)
I b * x
LK PMR. Type Code ¥ R-Wert % H-Wert L5T Bs(Ll)  Bnr(l) EV{min) NV(max) Hiihe
3 63 333884597,438 5811803,410 439 7 1
4 683 33388505,471 5811782,643 489 7 1
3 5 63 33388505,650 5811782, Formularanpassung n
5] 683 33388505,105 58117a0,! Spalte
7 63 33388504,378  SB117624 bl » Léschen
8 683 33388469,236 5811792
Bezeichnung  |bnrL Hinzufiiger
- | ay
Punkte: 90 Lagen: 100 Hohen: 19 PKZ: ¢ Breite o < 3
hst
- bsH
Voreinstellung (pqr
lot
mp
atirl
attr2
attr3
attr4
atirs
attrg
gewl
ekp
egkp
3.6. Dokumentation im Katastervergleich
Im Katastervergleich werden die Spalten von EV, NV, Sp und Exp angezeigt.
"™ Katastervergleich EI =l @
i | 4
Identitatsnachweis 3 sungslinien 12 Verwendete Koka-Funkte 23 ntische Punkte 7
KoKa:
Kennzeichnungsnachweizs  keine  ckengruppen 1 Vorldufige KoKa-Punkte 3
Mavigator Punkte\[dentititsnachweis
hd -F‘ynkte Punkte
Ident@ﬁnadﬂWEls . I Bl
----- Kennzeichnungsnachweis
5 - Messungslinien Typ PMR dE dn ds ds-zul Sp EV(%) MV EKP !
3 - Streckengruppen PRI 71343 0,004 0,007 0,008 0,003 31,2 1,7 0,007
» -KoKa PI 70738 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.

4. ALKIS-Transformation

IFPOS (V-4. 6. 2)
IPOS5 Test

Projekt: TO0106

Verfahren:

-

Seite: 1

300-Zerlegqung 21.05.2025/16:18

FKoordinatensystem:

Bezirk:
Ortsteil:
Strafe:
Obijekt:
Blattnummer:
Gemarkung:
Flur:

m -

Flurstiick:

Punktkennung

40423
40523
40523

T13:
TOTE

707"

EATASTERVERGLETICH

Lage:
Hihe:

ETRS8%(4B89)
DHHN %2 (170)

Steglitsz

-

414/95

IDENTITATSNACHWETIS

zul. Abweichung: 0,030 m

Bnr dE dN ds 5p EV(%) NV EKP
Abmarkung

1 -0,004 0,007 0,008 0,003 31,2 1,7 o, 007
1 0,001 0,000 0,001 0,003 29,0 1,1 a, 002
1 -0,001 -0,011 0,011 0,003 10,1 2,5 0,006

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

H X |

(=[5 |m]

Beobachtungen

Alkis |

¥ @ Polare Messungen

----- ¥ Ortho. Messungen

----- 'l Koordinatenmessungen
» - Strecken

----- « Hoehendifferenzen
Mivellement

Bedingungen

Bezeichnungen

I bl = b 4
Bezeichnung Lst
gauftac = ALKIS...
Trans 489-500...
Punktauswahl...

Grafische Punktauswahl...

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

In der Grafik von IPOS werden die Hausnummer und die Anzahl der Etagen von Gebauden mit angezeigt.

L

o
[@
£l

44

i

477813

2694

2693

L] |?|E|E|E"@'@@1”/099@3%'

4788113

w
o
Z

4TBTM3

Bl + & °

¥i 33392383,069 X: 5806264,589

6. Struktur der externen Daten fiir Projekt und Verfahren
Eigene Ordnerstruktur kann fir das Projekt oder fiir das Verfahren definiert werden. Mehrere Ordner
konnen in einer Zeile liber Semikolon oder in mehreren Zeilen eingetragen werden, auch mit

Unterordner Uber das Trennzeichen ,\“ wie im unteren Beispiel:

X d

| }ﬁ Diefnitian iy Definiion'Erweiterungen\ExtDaten

- "‘[E Pfade Eigenschaften

- B, Benutzer I [ & = X

@ Regionen Mame Wert

’ ﬁ Drud-.iparameter B Proj-Ordner Messdaten (Trimble;Messdaten'Leica

v [ Erweiterungen :
? Proj-Ordner Absteckung
i = Berechnung
_____ - Drucken Verf-Ordner Messdaten{Trimble;Messdaten'Leica
ExtDaten Verf-Ordner Motiz
i = Verfahren VerfRootDir _Verfahren'gname

Beim Erstellen eines Verfahren wird standardmaRig 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 iber eine
Variable Sname wie im obigen Beispiel. Beim Anlegen des Verfahrensordners wird die Variable durch die
Verfahrensbezeichnung ersetzt. Der Text fur VerfRootDir kann beliebig sein, aber die Variable Shame
darf nicht fehlen.

Die Variable Sname kann auch fur Proj-Ordner sowie fir Verf-Ordner verwendet werden und wird

jeweils durch Projektkennzeichen oder Verfahrensbezeichnung ersetzt.
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7. Priifung des Eintrags von Gelanderhodhe

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

E Verfahrenseigenschaften et

Bezeichnung

Bemerkungen

Beschreibung ~ Berechnung

Koordinatensystem
Lage 489 :ETRS589 e Reduktionsparameter
Hihe 160 ; MHM f DHHM 92 e Hm E

Grenzwert

K, Abbrechen



