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Konzeption und Softwareimplementierung eines
mobilen GIS-Systems zur GNNS/MEMS/Kamera
[Laser-basierten Objektreferenzierung

Ziel meiner Bachelorthesis war es ein Gerat zu
konzipieren, welches die Aufgabe hat, die mittels
Laser angezielten Punkte koordinatenmaldig zu

Beim Messen wird zuerst der Navigationsstatus-
vektor mit Hilfe des GNSS, der anderen Sensoren
und des Extended Kalman Filters bestimmt,

datieren und anschlieffend Iin ein vom Benutzer
gewunschtes Zielsystem zu transformieren.

woraus die Standpunktkoordinaten abgeleitet
werden konnen. Aus den Standpunktkoordinaten,
Zusatzlich  hierzu wurde eine  Software der Distanzmessung und den Rotationsmatrizen
geschrieben, die das Gerat steuert und die Punkte werden dann die Zielpunktkoordinaten ermittelt.
misst sowie hiernach visualisiert. Aus diesen wiederum werden mittels der
Transformationsfunktionen die Koordinaten des
transformierten Zielpunktes berechnet.

Nach der Messung werden alle eben ermittelten
Koordinaten in Form von Markierungen auf einer
Karte angezeigt, koordinatenmaldig samt Punktart,
Referenzsystem und Zeitstempel in einer Tabelle
notiert und inklusive dem genauen Messzeitpunkt
In einer Textdatei abgespeichert.

Beim Schlielfen der Software speichert es die
getatigten Einstellungen und Parameter, die dann
beim nachsten Offnen wieder geladen werden.

Bestandteile

GNSS; MEMS-Box (Gyroskop, Magnetometer,
Beschleunigungsmesser, Luftdrucksensor); Laser;
Stereokamera; Antenne; Multiplexband; Tablet.

Funktion des Gerates / der Software

* Ermittlung des Standpunktes, Zielpunktes sowie
des transformierten Zielpunktes

* Visualisierung in einer Karte

* Anzeigen der Punkte in einer Tabelle

* Abspeichern der Koordinaten in einer Textdatel
inklusive Messzeitpunkt
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: . : Einblick in den Reiter 'Messunq' der entwickelten Software
Beim Offnen werden die Punktdaten aus der XML- J

Datei in die Tabelle des Programms eingelesen
und beim Messen/Loschen fortlaufend aktualisiert. dass sich nach einmaligem Ausfullen aller Reiter
Nach dem Laden, kdonnen die Parameter und das (Geschehen hauptsachlich uber den

Einstellungen der Software eingegeben werden. Startbildschirm 'Messung’ steuern lasst. Hier
konnen die Punkte gemessen, geloscht und das

Lasergerat bedient werden. Aullerdem sind hier

alle relevanten Daten uber die gemessenen

Punkte vorzufinden. \
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Das Layout der Software wurde so entworfen,
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