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Von der Feldskizze zum Digitalen Feldplan

Die moderne vermessungstechnische Planerstellung wird bei den Aufnahmearbeiten im Feld entweder durch die
Registrierung zweckbezogener Codes oder durch die manuelle Anfertigung einer Feldskizze gestiitzt. Flr die letz-
tere Strategie hat sich durch die Entwicklung der Pentop-Computer die Méglichkeit zur sofortigen on-line-Dar-
stellung der vermessenen Punkte im Feld. in Form sogenannter ,Graphischer Feldbuch'‘-Software (GF) eréffnet. Um
die Zwange, welche sich aus der starken CAD-Bindung solcher GF ergeben, zu Gberwinden, wurde das Konzept
des ,Digitalen Feldplanes‘‘ (DF) erdacht. Wie durch interaktives Zeichnen die Flexibilitat der herkémmlichen Feld-
skizze erreicht und durch effektive Kontrollmechanismen besondere Qualitatssicherung realisiert werden kann, wird
hier diskutiert.

Abstract

Up to date surveys are supported during field-work either by registration of appropriate codes or by preparing a
manual sketch. Considering the latter strategy, the development of Pentop-Computer has enabled ways to directly
plot the surveyed points on the screen by means of “Graphical Fieldbook”-Software (GF). However, there are some
constraints brought in by the use of customary CAD-software as basis. These can be overcome by the concept of a
“Digital Field Map” (DF); interactive drawing will preserve the flexibility of the field-based sketch we are accustomed
to and effective control algorithms will assure the quality of the field map.
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1. Einleitung und Problemstellung

Fur zeitgeméaBe geodatische Aufnahmen steht
ein Arsenal an leistungsféhigen Tachymetern zur
Auswahl, welche - je nach Wunsch des Anwen-
ders — mit Speichermedien, Servomotoren, auto-
matischen Zielsystemen und Kommunikations-
einheiten bestlickt sein kénnen. Ein kontrollierter
automatischer DatenfluB erlaubt im AnschluB an
die Aufnahme die rasche Berechnung und die
Ausfertigung der. graphischen Darstellung.
Grundlage flir die naturgetreue Planerstellung
bilden neben den MeBwerten entweder im Feld
vergebene und mitverspeicherte Codes oder der
Inhalt einer sorgfaltig vor Ort angefertigten Feld-
skizze. Der Gedanke, diese Feldskizze statt auf
Papier auf einem sensitiven Bildschirm zu erzeu-
gen und dann schrittweise, mittels telemetrisch
eingebrachter MeBwerte des Tachymeters zu
geometrisieren (lagerichtig darzustellen) flhrt
auf den neuen Begriff des Digitalen Feldplanes
(DF) (Wunderlich, 1994).

In einer Diplomarbeit der TU-Wien, Abteilung
Ingenieurgeodasie, wurden nun die wesentlichen
Kriterien fir die Konzeption eines DF erarbeitet.

Da die Erstellung einer Feldskizze auf digita-
lem Zeichenmedium eine sehr komplexe Auf-
gabe darstellt und in vielerlei Hinsicht andere An-
forderungen als bei der Erstellung eines CAD-
Planes gegeben sind, wurde keine handelsibli-
che CAD-Software fir den Feldgebrauch adap-
tiert, sondern ein neues Konzept erstellt, wobei
natiirlich viele Merkmale von CAD-Programmen
(z.B. Zoom-Funktionen udgl.) ibernommen wur-
den. Der Schwerpunkt der Arbeit lag neben der
Erstellung einer Demonstrationssoftware und
der Beurteilung der am Markt erhaltlichen Hard-
und Software vor allem in den feldplanspezifi-
schen Eigenschaften (on-line-Berechnung von
a-priori-Koordinaten, Mdglichkeit des interakti-
ven Zeichnens, etc.) und in der Erarbeitung von
Kontrollmechanismen, welche den entscheiden-
den Vorteil des DF gegeniiber der herkdmmli-
chen Feldskizze darstellen. Dies betrifft vor allem
die Kontrolle der Vollstandigkeit der Aufnahme,
welche die wirtschaftlichen Nachteile einer un-
willkommenen Nachmessung vermeidet und we-
sentlich zur Qualitatssicherung beitragt.

Erste Studien, die auf den mdglichen Einsatz
des DF in der Vermessung hinwiesen, entstan-
den vor etwa 15 Jahren (Systemkonzept Topo-
mat von Matthias, 1982). Eine ernsthafte Diskus-
sion entwickelte sich aber erst vor etwa 5 Jah-
ren, als mit der Marktreife sogenannter Pentop-
Computer auch die wichtigste hardwaretechni-
sche Voraussetzung geschaffen wurde. Ein auf
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Matthias aufgebautes, den hardwaretechnischen
Neuerungen angepaBtes Konzept wurde 1994
von Ingensand verdéffentlicht. Seit Februar 1995
ist auch ein handliches Datenfunkmodem erhalt-
lich, welches imstande ist, die MeBdaten vom
Tachymeter zum Pentop bis zu einer Entfernung
von etwa 300m gesichert telemetrisch zu Uber-
tragen. Fir den praktischen Feldgebrauch sind
die derzeit am Markt erhéltlichen Pentops aber
immer noch nicht geeignet. Vor allem der be-
schrénkte Temperatureinsatzbereich und die
Empfindlichkeit gegenliber hoher Luftfeuchtig-
keit aber auch mangelnde Robustheit, Bild-
schirmauflésung und -groBe sowie das Fehlen
der Farbdarstellung und stdrende Bildschirmre-
flexionen bei Sonneneinstrahlung beschranken
den Einsatzbereich dieser Geradte gegenwiértig
noch betréchtlich.

Trotzdem gibt es namhafte Unternehmen, die
sich bereits seit Jahren mit der Entwicklung von
Feldplansoftware beschéftigen und diese seit
jungster Vergangenheit auch am Markt anbieten.
Diese Produkte verkdrpern aber noch keine wirk-
liche Alternative zur herkémmlichen Feldskizze
und kommen eher vom Bestreben, vorhandene
Hard- und Software zu adaptieren und einen
Markt dafiir aufzubauen. Sie gehen nicht von ty-
pisch geodatischen Vorgangsweisen und Be-
durfnissen aus. Haufig wird vorhandene CAD-
Software zugrundegelegt, wodurch das mutierte
Endprodukt den Anwender in eine von zwei
Richtungen drangt. Entweder kann ein be-
stehender Plan vorab eingelesen werden, wel-
cher anschlieBend im Feld durch Tachymeter-
mefBdaten ergénzt wird oder es wird von vorn-
herein eine Neuaufnahme durch lagerichtige
Darstellung der soeben vermessenen Punkte
graphisch gestutzt. Beides entspricht nicht der
gewohnten geodétischen Handlungsweise, die
Aufnahme wahrend einer begleitend oder vor-
ausgehend erstellten unmaBstéblichen, jedoch
topologisch korrekten Feldskizze durchzufiihren.
Dies kann bei Einsatz eines modernen Pentop-
Computers anstelle des Feldbuchrahmens nur
dann gelingen, wenn (abweichend zu anderen
Ansétzen) folgende Komponenten des DF reali-
siert sind:

Telemetrische Verbindung zum Tachymeter
Interaktives Zeichnen

Sukzessive Geometrisierung der Feldskizze
zum Feldplan

e Effektive Kontrollmechanismen

Die telemetrische Datenlibertragung ermog-
licht die Loslésung des DF vom Tachymeter. So-
mit kann der Feldplanzeichner Anweisungen un-
mittelbar an den MeBhelfer weitergeben, da er
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sich selbst beim aufzunehmenden Punkt (Reflek-
tor) befindet. Abgesehen von anderen Hindernis-
sen ist bei Verwendung eines MeBroboters auch
die vielzitierte 1-Mann-Partie denkbar.

2. Interaktives Zeichnen und Geometrisierung

Die Konzipierung eines DF ist vor allem des-
wegen sehr anspruchsvoll, weil in ihm zwei ver-
schiedenartige Arbeiten (Zeichnen einer Feld-
skizze, Zeichnen eines CAD-Planes) mit deren
Vorteilen vereinigt werden mussen. In Abb. 1
wird diese Problematik verdeutlicht.

Feldskizze
unmaBstéblich
Interaktives Zeichnen

CAD-Plan
maBstéblich
Zeichnen im Nachhinein

Nl ]

Digitaler Feldplan (DF)
maBstéblich
Interaktives Zeichnen

Abb. 1: Grundkonzept eines DF

Es gilt also, die Moglichkeit des interaktiven
Zeichnens der herkdmmlichen Feldskizze mit
der MaBstablichkeit eines CAD-Planes zu verei-
nen. Die Realisierung des interaktiven Zeichen-
prozesses ist flr eine flexi-
ble Arbeitsgestaltung in ei-

fung von graphischer Information und koordina-
tiv bekannten Punkten erfolgt mittels Punktnum-
mer. Dem Feldplanzeichner wird es somit er-
mdglicht, Skizzenteile vorzuzeichnen. Die vorge-
zeichnete Skizze, die durch Punkte (mit Punkt-
nummer) abstrahiert wurde, wird bei der an-
schlieBenden Vermessung geometrisiert. Die
Software des DF hat also bei jeder Punktberech-
nung zu prifen, ob der Punkt bereits koordinativ
vorliegt (Identpunkt) bzw. ob der Punkt bereits
graphisch vorliegt. Ist letzteres der Fall, so muB
der entsprechende Punkt bzw. der anschlie-
Bende Bereich koordinativ berichtigt (geometri-
siert) werden.

Der einfachste Lésungsansatz besteht in der
alleinigen Berichtigung des zuletzt gemessenen
Punktes, der bereits graphisch existiert (Abb. 2).

Der Vorteil dieser Vorgangsweise liegt in der
einfachen und eindeutigen Realisierung sowie
im minimalen Rechenaufwand (die graphischen
Koordinaten werden. durch..die rechnerisch be-
stimmten Koordinaten ersetzt und der gemes-
sene Punkt mit den abstoBenden Linien neu dar-
gestellt). Der Nachteil liegt in der Zerstérung der
Topologie des unmittelbaren Aufnahmeberei-
ches. Besonders fatal wirkt sich dieser Nachteil
beim Vorzeichnen gréBerer Skizzenteile aus, da
dabei innerhalb des graphischen Skizzenberei-
ches verwirrende Situationen auftreten kénnen.
Die Ubersichtlichkeit geht dabei rasch verloren.

Ein Lésungsweg, der diese Problematik weit-
gehend umgeht, ist durch eine einheitliche
Translation der gesamten vorgezeichneten
Skizze (Abb. 3) gegeben. Der Vorteil dieser Lo-
sungsvariante liegt wiederum in der eindeutigen

nem Vermessungsteam un- s
umgénglich. Unter interakti- RS

) ; R,
vem Zeichnen wird verstan- %/(.' .y
den, daB die graphische In- St o,
formation des Feldplanes e
(Linien, Symbole, Signatu- ‘9“‘@)

ren oder Texte werden dem
Feldplan mittels speziellem
Zeichenstift z.T. unter Ver-
wendung der automati-
schen Schrifterkennung mit-
geteilt) unabhéngig von ko-
ordinativ bekannten Punk-
ten (die kartesischen Koor-
dinaten dieser Punkte wer-
den on-line aus den teleme-

Klimigasse

trisch Ubertragenen MeBda-
ten berechnet) vergeben
werden kann. Die Verknlp-
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Abb. 2: Vorgezeichnete Skizze mit Richtigstellung des zuletzt gemessenen
graphischen Punktes
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zuvor angefiihrten Méngel
unbefriedigend. Vor allem
der standige Neuaufbau der
graphischen Skizze und die
daraus resultierenden Uber-
lappungen im Ubergangs-
bereich (maBstablicher — un-
maBstablicher Bereich) ge-
ben Motivation flir einen
weiteren Lésungsansatz.

Eine lokal variable Transla-
tion mit entfernungsabhéan-
gigem  Translationsvektor

(Abb. 4) ist geeignet, um
Uberlappungen sowohl im
unmittelbaren Aufnahmebe-
reich als auch im Uber-

Abb. 3: Einheitliche Translation der vorgezeichneten Skizze

Realisierung (alle graphischen Punkte werden
um den einheitlichen Vektor v verschoben und
die Situation neu dargestellt). Der Zeitaufwand
fur die Neuberechnung der graphischen Punkte
sowie die Neudarstellung der gesamten vorge-
zeichneten Skizze kann allerdings betrachtlich
werden, wenn der graphische Skizzenbereich
entsprechend groB ist. Der Hauptnachteil liegt
aber wiederum in der Zerstérung der Topologie,
wobei hier vor allem der Ubergangsbereich vom
vermessenen Feldplanbereich zum graphischen
Skizzenteil betroffen ist. Bei gréBeren vorge-
zeichneten Skizzenbereichen liegt der Uber-
gangsbereich vom maBstablichen DF zum un-
maBstablichen Skizzenbereich in der Regel nicht
unmittelbar im Aufnahmebereich. Dadurch kann
man den Nachteil der schlechten Topologie in
diesem Bereich durch ge-

zieltes  Ausblenden be-

gangsbereich weitestge-

hend zu eliminieren (alle gra-

phischen Punkte innerhalb
einer bestimmten Entfernung werden um einen
Vektor yv;, dessen Lange von der Entfernung des
Punktes zum zuletzt vermessenen Punkt abhan-
gig ist, verschoben und die Situation neu darge-
stellt). Die Realisierung dieser Losungsvariante ist
eindeutig und aufgrund des begrenzten Translati-
onsbereiches auch schnell zu |18sen. Fehler der
Topologie abseits des momentanen Aufnahme-
bereiches werden weitgehend unterbunden.

Abb. 4 zeigt die Problematik dieser Lésungs-
variante. Uberschneidungen, wie sie in den bei-
den vorgehenden Varianten zu sehen waren, tre-
ten zwar nicht mehr auf, doch kommt es zu irri-
tierenden Winkelverzerrungen. Die Verzerrung
rechtwinkeliger Gebilde wirkt sich besonders
stérend aus.

stimmter Skizzenteile mil-
dern. Die Problematik ergibt
sich hierbei im Festsetzen
sinnvoller Kriterien fiir das
Ausblenden (z.B. nur Dar-
stellung innerhalb eines be-
stimmten Abstandes zum
zuletzt vermessenen Punkt;
nur Darstellung einer be-
stimmten Anzahl zuletzt ver-
messener Punkte und der
davon ausgehenden graphi-
schen Elemente, . . .).

Abb. 3 zeigt ein etwas
besseres Ergebnis als Abb.
2. Insgesamt ist aber auch

diese Lésung aufgrund der
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Abb. 4: Lokal variable Translation (entfernungsabhéngig)
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Das groBte Problem bei dieser Vorgehens-
weise liegt allerdings im Finden einer geeigneten
Formel zur Reduktion der Lange des Vektors v;.
(1) stellt einen geeigneten Losungsansatz dar,
kritisch ist jedoch die Bestimmung des Léngen-
anderungsfaktors a. Dieser Faktor ist von der To-
pologie im Aufnahmebereich abhangig. Hier ist
mittels Versuchsreihen zu testen, welcher Wert
fur a ein allgemein zufriedenstellendes Ergebnis
liefert.

0 fir  spa-|vp|
b=t 1o e | o eea.

|MP| k anlypl r Sip <@ |¥F’(1|)
|yi|.... Verschiebungslange eines Punktes der

vorgezeichneten Skizze
.. Verschiebungsldnge des zuletzt ver-
messenen Punktes
Sipeeenes Entfernung zwischen dem zuletzt ver-
messenen Punkt (Koordinaten des gra-
phischen Punktes) zu einem Punkt i der
vorgezeichneten Skizze
Qe Faktor flr La&ngenédnderung (immer > 1)

Bei diesem L&sungsansatz wird erstmals klar,
daB fur die beste Lésung des Problems eine Be-
dachtnahme auf die Topologie unumgéanglich ist.
Anzustreben ist daher eine Transformation mit
topologischen Rahmenbedingungen (Abb. 5).
Das Ergebnis ist eine topologisch einwandfreie
Skizze. Die mathematische Bewéltigung topolo-
gischer Bedingungen ist allerdings sehr an-
spruchsvoll. Zusatzlich missen die Rechenalgo-
rithmen in Sekundenbruchteilen bewéltigt wer-
den um den ArbeitsfluB des Feldplanbearbeiters
nicht zu unterbrechen.

Folgende topologische Rahmenbedingungen
muB der mathematische Algorithmus flr eine
derartige Transformation enthalten:

o Uberlappungen ausschlieBen

e Symbole, Signaturen und Texte innerhalb der
urspriinglichen Flache belassen

e Rechte Winkel von Gebauden erhalten

e Richtungsanderungen von Linien minimieren

Das sind nur die wichtigsten Bedingungen fiir
diese Transformation, deren Entwicklung derzeit
Gegenstand einer fortflihrenden Arbeit ist.

Wurde im ersten Teil dieser Verdffentlichung
ein Hauptproblem bei der Realisierung einer pra-
xisgerechten Feldplansoftware behandelt,- so
wird der folgende Teil einem der Hauptvorteile,
welche der DF gegeniliber der herkdmmlichen
Feldskizze bieten kann, gewidmet.

3. Kontrollmechanismen

Ein wesentlicher Vorteil des DF ergibt sich
durch das Einbinden automatischer Kontrollme-
chanismen. Dadurch ist es méglich, den Planin-
halt in vielerlei Hinsicht auf Vollstandigkeit und
Plausibilitat zu prifen. Der Einsatz von Kontroll-
mechanismen ist ein wesentlicher Beitrag zur
Qualitatssicherung des erzeugten Planes.

Auszug méglicher Kontrollmechanismen:

Situationsbezogenheit aller Punkte:

Ziel ist es, alle Punkte zu visualisieren, die
nicht in die Situation eingebunden sind. Auszu-
klammern sind jedoch Festpunkte, Polygon-
punkte, und Hohen(fest)punkte. An diese ist Uibli-
cherweise keinerlei Situation geknipft. Ein

Punktkontrollmechanismus

ist vor allem beim Zeichnen
im nachhinein (d.h. die gra-
phische Information durch
den Feldplanzeichner wird
nach Vermessung des ent-
sprechenden Punktes ein-
gebracht) notwendig (z.B.
wird oft vergessen, Punkte
mit einem Symbol zu verse-
hen, Bogenpunkte werden

Ubersprungen, . . . .).
119 Vollstandige  Bestimmtheit
....................... aller Symbole:

Dabei ist zu prifen, ob
geniigend  Bestimmungs-

Abb. 5: Transformation der vorgezeichneten Skizze mit topologischen Rah-

menbedingungen
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stlicke zur Darstellung eines
bestimmten Symbols vor-
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handen sind. Das"BeispieI ,Deckel“ in Abb. 6
zeigt, daB diese Uberprifung recht aufwendig
sein kann.

Vollstdndige Bestimmtheit aller Linien:

Da dieser Prifvorgang zu den wichtigsten
Kontrollmechanismen zahlt, soll hier ndher dar-
auf-eingegangen--werden: -Es -ist-zu-prifen; ob
jede Linie durch die entsprechende Anzahl koor-
dinativ eindeutig bestimmter Punkte definiert ist.

Die Problematik liegt darin, daB es eine Viel-
zahl an Md&glichkeiten gibt, eine Linie zu bestim-
men. Abb. 7 zeigt einen Ausschnitt einer Stra-
Benaufnahme, wobei sofort erkennbar ist, daB
viele Linien mathematisch nicht definiert sind,
wobei in der Skizze geniigend Informationen
enthalten sind, um (im gegebenen Fall) einen
Plan zu erstellen.

Die Aufgabe erschwert sich auch dadurch, daB
die Bedingungen, welche Linien fir eine eindeu-
tige Darstellung zu erflillen haben, von Plan zu
Plan verschieden sind. Im gegebenen Fall ist es
z.B. ausreichend, abstoBende Hausfluchten an-

zureiBen, da vom Auf-
traggeber nur die Haus-

% 6 fronten verlangt wer-
‘ ey
o 7

(b) (c)

Abb. 6: Mdbgliche Bestimmungsstticke zur Darstellung eines rechteckigen Deckels
a: 1 Punkt, 2 Seiten, 1 Vereinbarung (lingere Kante parallel zur Linie 2-3)
b: 2 Punkte, 1 Seite, 1 Vereinbarung (Deckel rechts von Linie 5-6)
c: 2 Punkte, 2 Seiten (Uberbestimmung durch rechten Winkel)
d: 3 Punkte (Uberbestimmung durch rechten Winkel)

den. Ein Geodét wiirde
aber niemals nur die
Punkte 13, 14 und 15
verbinden, was zwar
dem Auftrag entspre-
chen, die Lesbarkeit ei-
nes Planes aber we-
sentlich beeintrachtigen
wirde. Dem Feldplan-
bediener muB daher die
Mdglichkeit gegeben werden, dem Programm
mitzuteilen, fir welche Elemente die graphische
Information zur mathematischen Bestimmung
herangezogen werden darf. Die abstoBenden
Hausfronten von den Punkten 13, 18 und 20
werden (dem Augenschein nach) im rechten
Winkel zur Hausfront definiert, die gezeichnete
und somit geschétzte Lange wird (wie bei allen
abstoBenden Linien) zur endgtiltigen Darstellung
herangezogen. Die abstoBende Hauskante in
Punkt 15, der Zaun bei Punkt 12 sowie die ab-
stoBende Linie in Punkt 28 werden durch Paral-
lelitaten zur Hauskante in Punkt 13, zur Flucht-
geraden 12-16 bzw. zur Linie 27-28 definiert.
Der Feldplanzeichner muB dem Programm daher
bei allen abstoBenden Linien mitteilen, daB ein,
dem Augenschein nach bestimmter Winkel so-
wie eine geschatzte Lange zur Definition der ent-
sprechenden Linie genligen. Als Bedingung ist
im Programm hinzuzufligen, daB die abgeleitete
Richtung, welche dem Augenschein nach von ei-
ner anderen Richtung abgeleitet wurde, z.B.
nicht langer sein darf, als die urspriingliche Rich-
tung, um einer unglinstigen Fehlerfortpflanzung
gegenzusteuern. Die abstoBende Hauskante in
Punkt 13 darf also

(d)

alle Mauervor-
spriinge gleich

<
16

nicht langer sein, als
die Hausfront 13-14,
der abstoBende Zaun
bei Punkt 12 darf
nicht langer sein, als
die Fluchtgerade 12-
16, usw..

Das manuelle Aus-
klammern aller absto-
Benden Linien vom
Kontrollmechanismus
kann durch eine ele-
gante Lésung um-
gangen werden.
Dazu ist lediglich ein
im fertigen Plan un-
sichtbares UmriBpo-

Abb. 7: Indirekte Bestimmung von Feldskizzendetails

206

lygon um das aufzu-

VGI 4/95



nehmende Gebiet zu definieren. Alle Linien, wel-
che mit dem UmriBpolygon gemeinsame Punkte
haben, sind sodann vom Kontrollmechanismus
als abstoBende Linien zu behandeln. Das UmriB3-
polygon bietet zudem auch seine Dienste flr ei-
nen wirksamen Flachenkontrollmechanismus.

Probleme flir einen Linienkontrollmechanismes
entstehen auch durch kleinrdumige, immer wie-
derkehrende Situationen wie z.B. der Mauer in
Abb. 7 (Punkt 9 bis 12). Zusatzinformationen
(z.B. alle Mauervorspriinge gleich), welche in
herkdbmmlichen Feldskizzen Ublich waren, kén-

Datel Snap Zoom Zeichnen Bez Text Ldschen BemaBen
Daten Hilfe

Abb. 8: Linienkontrollmechanismus bei gedrehter Be-
nutzeroberfldche

nen vom Kontrollmechanismus nicht verwertet
werden. Der einmal bei Punkt 9 gemessene
Mauervorsprung muB daher seine Bestim-
mungsstiicke vererben kdnnen. Dies kann ent-
weder durch Kopieren erfolgen (die Vorspriinge
in Punkt 10 bis 12 werden nicht gezeichnet son-
dern Vorsprung 9 dreimal kopiert, wobei die ver-
erbte Ladnge des Vorsprunges bei Punkt 12 ma-
nuell verandert wird. Eine andere Mdglichkeit be-
steht darin, daB nur die Bestimmungsstticke ver-
erbt werden, d.h. alle Vorspriinge werden ge-
zeichnet, die Bestimmungsstlicke nachtraglich
vom Vorsprung 9 Uibernommen und den anderen
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Vorspriingen zugewiesen (ein dhnlicher Vorgang
existiert bei vielen CAD-Programmen, wobei
z.B. Layer vererbt werden kdnnen).

Eine vereinfachte Variante eines Linienkontroll-
mechanismus wurde in einem Demonstrations-
programm verwirklicht (Abb. 8). Die Abbildung
zeigt alle eindeutig bestimmten Linien in grauer
Farbe, alle unvollstdndig bestimmten Linien in
schwarzer Farbe.

Die Linien von Punkt 241 bis 244 z&hlen des-
wegen zu den unbestimmten Linien, da kursiv
geschriebene Punkte vorgezeichnete Punkte
sind und somit nur mit graphischer Genauigkeit
vorliegen. Erst nach endglltiger Vermessung
und Geometrisierung der Punkte werden diese
Linien vom Linienkontrollmechanismus nicht
mehr visualisiert.

Vollstandige Bestimmtheit aller Flachen:

Dabei wird gepriift, ob jeder Flache eine Be-
nutzungsart zugewiesen wurde. Eine Prifung,
ob einer Flache widerspriichliche Benutzungsar-
ten zugewiesen wurden, ist ebenfalls sinnvoll.
Ein Algorithmus zur Prifung der vollstandigen
Bestimmtheit aller Flachen fiihrt zu einigen Pro-
blemen (Linien, welche keine Flachen begrenzen
— z.B. Leitschiene, Flachen innerhalb anderer
Flachen — z.B. Haus im Garten, . . .). Randfla-
chen koénnen wieder unter Verwendung eines
UmriBpolygons geprtift werden.

Natiirlich sind noch weitere Kontrollmechanis-
men denkbar. Einige Fehlerquellen (z.B. das Ver-
gessen einpunktiger Symbole wie Laternen) kon-
nen aber auch die raffiniertesten Kontrollmecha-
nismen nicht aufdecken. Neben den Kontroll-
mechnismen bietet der DF aber noch eine Reihe
anderer Vorteile. Aufgrund des digitalen Zeichen-
mediums féllt die Platzbeschréankung durch die
physische GroBe eines Feldbuchrahmens weg.
Bei ausgereifter Hardware wird ein Zeichnen im
Regen mdglich. Erganzungsaufnahmen werden
wesentlich vereinfacht, da der zu ergénzende
Plan unmittelbar in den Feldplan geladen werden
kann. Die visuelle Kontrolle (vor allem rechter
Winkel) wird bereits im Feld ermdglicht. Neben
diesen und vielen anderen Vorteilen ist der DF
auch mit Nachteilen belastet. Neben den bereits
erwdhnten Hardwarenachteilen bedarf es vor al-
lem hoherer Anspriiche, die an den Feldplanbe-
diener gestellt werden. Die erforderliche Schrift-
erkennung laBt ebenfalls hoch Wiinsche offen.
Die Lesbarkeit eines digitalen Zeichenmediums
ist vor allem durch die beschréankte Auflésung re-
duziert.
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4, SchluBbetrachtung

Trotz der erwdhnten Schwierigkeiten wird die
Entwicklung des DF in Zukunft nicht gebremst.
Die vielseitigen Einsatzmdglichkeiten sowohl bei
der Erfassung von Daten als auch bei der Uber-
tragung von Plandaten in die Natur geben dem
DF eine zentrale Managementposition bei der
Datenverwaltung im Feld. Die vielfaltigen
Aspekte der Qualitdtssicherung werden die Ak-
zeptanz des DF in der geodétischen Praxis ent-
scheidend férdern.
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Kommunikation im Internet -
Ein Uberblick fir Interessenten aus
Vermessung und Geoinformation

Christoph Hatzenberger und Franz Hochstéger, Wien

Internet, das groBte Computer-Netzwerk der Erde, wird auch im Bereich der Geo-Wissenschaften immer inter-
essanter. In diesem Beitrag werden die Dienste, die im Internet verfligbar sind und die Realisierung des Zugangs
zum Internet behandelt. Anhand von ausgewahiten Beispielen aus den Fachbereichen Vermessungswesen und
Geoinformation werden praktische Anwendung des Internet beschrieben.

Abstract

Internet, the worlds largest computer-network, is growing into the sphere of earth based sciences. This paper
covers the services available within the internet and the technical realisation of connections. Based on selected
examples from surveying and GIS the practical use of internet is described.

1. Einleitung

Computernetzwerke verbinden heutzutage
schon in fast jedem Biiro die einzelnen Arbeits-
platze untereinander. Datenaustausch wird da-
durch leicht gemacht. Das Internet, das groBte
Netzwerk der Erde, verbindet rund um den Glo-
bus solche Computernetze untereinander. Diese
GroBe erklart, warum die Mdglichkeiten des In-
ternet kaum eingeschrankt sind.

Die Autoren wollen auf den nachsten Seiten ei-
nerseits die technischen Mobglichkeiten, aber
auch die Grenzen des Internet aufzeigen und so-
dann Informationsquellen aus Sicht der Geowis-
senschaften naherbringen. Ein kurzer histori-
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scher und technischer AbriB3 des Internet soll am
Beginn des Artikels stehen.

2. Entwicklung und technische Grundlagen
des Internet

Der Grundstein zum Internet wurde im Jahre
1969 gelegt, als die ARPA (Advanced Research
Project Agency), eine Abteilung des US Verteidi-
gungsministeriums, die Entwicklung eines Uber-
regionalen, méglichst ausfallssicheren Compu-
ternetzes beauftragte. Nachdem nach den Mili-
térs vor allem universitdre und andere wissen-
schaftliche Forschungseinrichtungen den Zu-
gang zum Internet gefunden haben, sind es in

VGI 4/95



