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Beschreibung
Hintergrund der Erfindung

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft eine Positi-
onsdetektierungsvermessungsvorrichtung zum De-
tektieren einer Position eines Ziels und insbesondere
eine Positionsdetektierungsvermessungsvorrich-
tung, welche sehr zu einer automatischen Vermes-
sungsvorrichtung passt und ohne Verwendung teurer
akusto-optischer Vorrichtungen miniaturisiert und
hergestellt werden kann, so dass sie elektrische En-
ergie spart.

[0002] Kirzlich wurde eine automatische Vermes-
sungsvorrichtung entwickelt, welche es ermdglicht,
eine Position eines Ziels zu detektieren, und eine
Ein-Mann-Vermessung wird nun grof3flachig ange-
wandt. Diese automatische Vermessungsvorrichtung
umfasst Einheiten wie eine Scaneinheit, eine Entfer-
nungsmessungseinheit und eine Winkelmessungs-
einheit und wurde gebildet durch solche Mittel wie ein
Antriebsmittel zum Drehen des Hauptkérpers in einer
horizontalen Richtung und ein Antriebsmittel zum
Drehen eines Spiegelzylinders in einer vertikalen
Richtung.

[0003] Eine Erfassung fur ein auf ein Ziel gesetztes
Prisma wird durchgefihrt unter Verwendung eines
reflektierten Lichts von einem Licht, das von sich ge-
geben wird von der Scaneinheit in Richtung des
Ziels. Der Aufbau des Erfassungsprozesses ist wie
folgt: Das reflektierte und empfangene Licht wird um-
gewandelt in ein Lichtempfangssignal bei einer Licht-
empfangseinheit. Das Lichtempfangssignal wird in
Drehmittel oder die Antriebsmittel feedbackgesteu-
ert, und veranlasst dabei die automatische Vermes-
sungsvorrichtung dazu, sich in eine Richtung des
Ziels zu drehen.

[0004] Ein Laserlicht, abgegeben von der Scanein-
heit, wird abgelenkt sowohl in eine horizontale als
auch in eine vertikale Richtung durch akusto-opti-
sche Vorrichtungen. Der Zustand des derart abge-
lenkten Laserlichts ahnelt dem eines Laserlichts,
dessen spezifizierter Teil in der abgegebenen Rich-
tung z.B. Lissajous-gescannt wurde.

[0005] Auf Grundlage von Fig. 15 folgt die Beschrei-
bung unten in Verbindung mit Ablenkungsmitteln un-
ter Verwendung der akusto-optischen Vorrichtungen:
Eine Laserdiode 21 emittiert ein infrarotes Laserlicht
als ein Scanlicht, und eine Kollimatorlinse tberfuhrt
das infrarote Laserlicht in einem parallelen Strahlen-
bindelt. Sowohl eine horizontal ablenkende Vorrich-
tung 23 und eine vertikal ablenkende Vorrichtung 24
sind in diesem Fall akusto-optische Vorrichtungen.
Die horizontal ablenkende Vorrichtung 23 und die
vertikal ablenkende Vorrichtung 24 lenken das infra-
rote Laserlicht in einer horizontalen Richtung H und in

einer vertikalen Richtung V jeweils ab. Allerdings sind
die in den oben erwahnten akustooptischen Vorrich-
tungen verwendeten Ablenkmittel sehr teuer und (ih-
ren zu einem Anstieg in den Produktionskosten.
Dazu zusatzlich werden die Ablenkmittel begleitet
durch eine Warmeerzeugung und erhéhen demnach
den Energieverbrauch. Dies resultiert in einem Pro-
blem, dass es praktisch schwierig wird, sie unter Ver-
wendung kleiner Batterien anzutreiben.

[0006] Dementsprechend gab es die Notwendigkeit,
eine Stromzuflihrung oder einen grofl3en Batteriepack
mitzutragen, welches zu ernsten Problemen fiihrte,
die zu einer Reduzierung der Tragbarkeit ebenso wie
zu einer Abnahme in der Betriebseffizienz im Ver-
messen flhrte.

[0007] Weiterhin haben die akusto-optischen Vor-
richtungen einen begrenzten Ablenkungswinkel. Dies
resultiert in einem anderen Problem, namlich dass,
um das Scanausmalfd zu vergrof3ern, die Notwendig-
keit besteht, den Spiegelzylinder in einer vertikalen
Richtung zu drehen.

[0008] Sowohl CH 676042 A als auch der Artikel
,Der Roboter-Theodolit Topomat"; Vermessung, Pho-
togrammetrie, Kulturtechnik 8/91, Seiten 427 bis 431.
K. Matthias offenbaren automatische Vermessungs-
vorrichtungen zum Erfassen eines Ziels, umfassend
lichtabgebende Mittel, die einen Lichtfacher in einer
vertikalen Richtung und einen Lichtfacher in einer ho-
rizontalen Richtung emittieren, empfangende Mittel,
drehende Mittel und Steuerungsmittel, worin die
Steuerungsmittel jeweils eine horizontale und eine
vertikale Drehung der Vorrichtung beenden, wenn ein
durch das Ziel reflektiertes Licht durch die empfan-
genden Mittel erfasst wird.

ZUSAMMENFASSUNG DER ERFINDUNG

[0009] Die vorliegende Erfindung bietet eine auto-
matische Vermessungsvorrichtung zum Erfassen ei-
nes Ziels, wie im unabhangigen Anspruch 1 definiert.
Vorteilhafte Ausflihrungsformen sind in den abhangi-
gen Anspriichen beansprucht.

KURZE BESCHREIBUNG DER ZEICHNUNGEN

[0010] Die Figuren zeigen Ausfihrungsformen der
vorliegenden Erfindung, in welchen:

[0011] Fig.1a und 1b perspektivische Ansichten
sind, die eine automatische Vermessungsvorrichtung
und ein Ziel entsprechend einer ersten Ausfuhrungs-
form der vorliegenden Erfindung zeigen;

[0012] Fig.2a und 2b perspektivische Ansichten
sind, die eine automatische Vermessungsvorrichtung
und Ziel entsprechend zu einer zweiten Ausfihrungs-
form der vorliegenden Erfindung zeigen;
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[0013] Fig. 3a ist ein Diagramm, das ein lichtemp-
fangendes Mittel zeigt;

[0014] Fig. 3b ist ein Diagramm, das ein lichtemp-
fangendes Mittel zeigt;

[0015] Fig. 4 ist ein Diagramm, das einen elekiri-
schen Aufbau der automatischen Vermessungsvor-
richtung entsprechend der ersten Ausfihrungsform
erklart;

[0016] Fig. 5 ist ein Diagramm, das ein drehendes
Mittel in der ersten Ausfiihrungsform zeigt;

[0017] Fig. 6 ist ein Diagramm, das einen Betrieb
der ersten Ausflihrungsform erklart;

[0018] Fig. 7 ist ein Diagramm, das eine Positions-
beziehung zwischen einer automatischen Vermes-
sungsvorrichtung und einem Ziel zeigt;

[0019] Fig. 8 ist ein Diagramm, das einen Prozess
zur Errechnung eines Schwerpunkts in der Menge ei-
nes reflektierten Lichtes an einem optischen Entfer-
nungsmesser und zum Detektieren eines Hohenwin-
kels von der Position des Schwerpunkts erklart;

[0020] Fig.9 ist ein Diagramm, das einen elekiri-
schen Aufbau der automatischen Vermessungsvor-
richtung 1000 entsprechend der zweiten Ausfih-
rungsform erklart;

[0021] Fig. 10 ist ein Diagramm, das einen Betrieb
der zweiten Ausfihrungsform erklart;

[0022] Fig. 11 ist ein Diagramm, das einen elektri-
schen Aufbau einer automatischen Vermessungsvor-
richtung entsprechend einer dritten Ausfuhrungsform
der vorliegenden Erfindung erklart;

[0023] Fig. 12 ist ein Diagramm, das einen Betrieb
der dritten Ausflihrungsform erklart;

[0024] Fig. 13a ist ein Diagramm, das das Prinzip
der vorliegenden Erfindung erklart;

[0025] Fig. 13b ist ein Diagramm, das das Prinzip
der vorliegenden Erfindung erklart;

[0026] Fig. 14 ist ein Diagramm, das den optischen
Entfernungsmesser zeigt; und

[0027] Fig. 15 ist ein Diagramm, das einen Stand
der Technik zeigt.

DETAILLIERTE BESCHREIBUNG DER BEVOR-
ZUGTEN AUSFUHRUNGSFORM

~Prinzip"

[0028] Als erstes, auf der Grundlage der Fig. 13a
und 13b folgt unten die Beschreibung betreffend das
Prinzip eines lichtabgebenden Mittels 100 zur Be-
strahlung mit ,einem Licht, welches sektorférmig in
einer Aufwarts- und Abwartsrichtung ist", wie in der
vorliegenden Erfindung erklart:

Die lichtabgebenden Mittel 100, wie in Fig. 13a und
13b gezeigt, sind aufgebaut durch eine Lichtquelle
110, eine Kollimatorlinse 120 und eine zylindrische
Linse 130. Die Lichtquelle 110 erzeugt ein Laserlicht
und in dieser Ausfihrungsform, wird eine Laserlicht-
diode als die Lichtquelle verwendet.

[0029] Die Kollimatorlinse 120 ist ausgeristet zum
Umwandeln des Laserlichts von der Lichtquelle 10 in
ein paralleles Strahlenbtiindel.

[0030] Als die zylindrische Linse 130 kann entweder
eine Linse deren eine Flache, wenn von der Seite da-
von gesehen, eine konvexe Linse ist, verwendet wer-
den, wie in Fig. 13a gezeigt, oder eine Linse deren
eine Flache, wenn von der Seite davon gesehen,
eine konkave Linse ist, wie in Fig. 13b gezeigt.

[0031] Folglich wird, wie in Fig. 13a gezeigt, ein pa-
ralleles in die zylindrische Linse 130 abgegebenes
Strahlenbiindel konvergiert zu einer Brennweite F. An
einer Position entfernt von der Brennweite F wird das
parallele Strahlenbiindel zu einem Licht, welches in
einer Auf- und Abrichtung sektorférmig ist.

[0032] Ebenfalls, wie in Fig. 13b gezeigt, wenn ein
paralleles Strahlenbiindel in die zylindrische Linse
130 abgegeben wird, wird ein Licht, welches in einer
Auf- und Abrichtung sektorférmig ist, abgegeben.

.Erste Ausfuhrungsform"”

[0033] Unten ist auf Grundlage der begleitenden
Zeichnungen die Beschreibung einer ersten Ausfuh-
rungsform der vorliegenden Erfindung beschrieben:

[0034] Fig. 1a ist eine perspektivische Ansicht, die
eine automatische Vermessungsvorrichtung 1000
zeigt, entsprechend einer ersten Ausfihrungsform
der vorliegenden Erfindung. Die automatische Ver-
messungsvorrichtung 1000 besteht aus einem
Hauptkorper 1100, einem lichtabgebenden Mittel
100, einem lichtempfangenden Mittel 200, einem op-
tischen Entfernungsmesser 300 und einem Spiegel-
zylinder 400. In der ersten Ausfuhrungsform, ist der
optische Entfernungsmesser 300 koaxial mit einem
Kollimatorteleskop ausgestattet.

[0035] Die lichtabgebenden Mittel 100 strahlen mit
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einem Licht, um ein Prisma 2100 auf einem Ziel 2000
wie in Fig. 1b gezeigt, zu erfassen. Jedes lichtabge-
bende Mittel kann in der Ausflihrungsform als die
lichtabgebenden Mittel 100 verwendet werden, so-
lange wie, wie in dem oben erwahnten ,Prinzip" er-
klart, es die An abgebender Mittel ist, die in der Lage
sind mit ,einem Licht, welches in einer Auf- und Ab-
richtung sektorférmig ist" zu strahlen.

[0036] Das lichtempfangende Mittel 200 ist ein Mit-
tel zum Empfangen eines reflektierten Lichtes, wel-
ches durch das Prisma 2001, das auf das Ziel 2000
gesetzt ist, reflektiert wird. Jedes Element kann als
das lichtempfangende Mittel 200 verwendet werden,
solange es die Art von Element ist, das in der Lage
ist, das reflektierte Licht in ein elektrisches Signal um-
zuwandeln.

[0037] Der optische Entfernungsmesser 300 ent-
spricht einem Entfernungsmessungsmittel zum Mes-
sen einer Entfernung bis zu dem Ziel 2000. Zum Bei-
spiel, als der optische Entfernungsmesser 300 in der
vorliegenden Ausfihrungsform kénnen Entfernungs-
messer so wie einer unter Verwendung einer Pha-
sendifferenzmessungsmethode oder einer unter Ver-
wendung einer Pulsmessungsmethode verwendet
werden.

[0038] Auf Grundlage von Fig. 14, betrifft die unten
gegebene Beschreibung ubrigens ein Beispiel des
optischen Entfernungsmessers 300.

[0039] Der optische Entfernungsmesser 300 um-
fasst ein Prisma 2100 zum Reflektieren eines Entfer-
nungsmessungslichts in Richtung einer abgegebe-
nen Richtung, ein lichtabgebendes Teil 310 zum Ab-
geben des Entfernungsmessungslichtes, ein licht-
empfangendes Teil 320 zum Empfangen des reflek-
tierten Lichts von dem Prisma 2100, einen Spiegel
330 zum Reflektieren des Entfernungsmessungs-
lichts von dem lichtabgebenden Teil 310 in Richtung
des Prismas 2100 und verursachen, dass das reflek-
tierte Licht von dem Prisma 2100 dem lichtempfan-
gende Teil 320 begegnet, und eine Objektlinse 340
zum Bindeln des Entfernungsmessungslichtes, um
zu bewirken, dass das reflektierte Licht auf dem licht-
empfangenden Teil 320 fokussiert ist.

[0040] Der optische Entfernungsmesser 300 ist eine
Entfernungsmessungsvorrichtung, die Phasendiffe-
renzmessung verwendet, und die umfasst das
lichtabgebende Teil 310 und das lichtempfangende
Teil 320. Das lichtempfangende Teil ist in der Lage,
die Menge eines Lichts von dem lichtabgebenden Teil
leicht einzufangen.

[0041] Ein Spiegelzylinder 400 ist so aufgebaut,
dass er in einer vertikalen Richtung gedreht werden
kann, wobei in den Spiegelzylinder eingebaut sind
das lichtabgebende Mittel 100, die lichtempfangen-

den Mittel 200 und der optische Entfernungsmesser
300. Als nachstes folgt unten, auf Grundlage von
Fig. 4, die Beschreibung betreffend einen elektri-
schen Aufbau der automatischen Vermessungsvor-
richtung 1000 entsprechend der ersten Ausfiihrungs-
form.

[0042] Die automatische Vermessungsvorrichtung
1000 entsprechend der ersten Ausflihrungsform be-
steht aus einer Laserdiode 110, einer Laserdioden-
antriebseinheit 111, einer lichtempfangenden Einheit
200, einem optischen Entfernungsmesser 300, ei-
nem synchronen Detektionskreislauf 500, einer Takt-
schaltung 600, einer Signalverarbeitungseinheit 700,
einer Steuereinheit 800 und einer Drehungsantriebs-
einheit 900.

[0043] Die Laserdiode 110 und die Laserdiodenan-
triebseinheit 111 bilden die lichtabgebenden Mittel
100. Die Laserdiodeantriebseinheit 111, folgend ei-
nem Taktsignal von der Taktschaltung 600, treibt die
Laserdiode 110 an und bringt sie dazu, Laserlicht zu
erzeugen.

[0044] Die synchrone Detektionsschaltung 500 ist
eine Schaltung zum Durchflihren einer synchronen
Detektierung zum Detektieren eines Lichtempfangs-
signals eines reflektierten Laserlichts von einem La-
serempfangssignal der lichtempfangenden Einheit
200 in Ubereinstimmung mit einem Taktsignal von
der Taktschaltung 600.

[0045] Die Taktschaltung 600 ist eine Schaltung
zum Bilden eines Taktsignals, welches eine Zeitein-
teilung fir die synchrone Detektionsschaltung 500
bestimmt, um eine synchrone Detektion und eine
Zeiteinteilung durchzuflihren, um die Laserdiodenan-
triebseinheit 111 zu betreiben.

[0046] Die Signalverarbeitungseinheit 700 ist eine
Einheit zum Durchfiihren einer Signalverarbeitung
wie ein Wellenformformen. Die Steuermittel 800, wel-
che einem Berechnungsverarbeitungsmittel entspre-
chen und CPU einschlieen, ben eine Steuerung
Uber die gesamte Vorrichtung aus und fuhren ebenso
viele Arten von Berechnungen durch, wie z.B. eine
Entscheidung eines Winkels usw.

[0047] Die Steuereinheit 800, in Ubereinstimmung
mit einem Verarbeitungssignal von der Signalverar-
beitungseinheit 700, fuhrt Berechnungen durch und
ubt Feedback Steuerung aus, um den Hauptkdrper
1100 der automatischen Vermessungsvorrichtung
dazu zu bringen, das Prisma 2100 anzusehen.

[0048] Die Drehungsantriebseinheit 900 ist eine
Einheit zum Auslben einer Steuerung zur Drehung
des Hauptkorpers 1100 der automatischen Vermes-
sungsvorrichtung in einer horizontalen Richtung.
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[0049] Auflerdem wird unten, auf Grundlage von
Fig. 5, die Beschreibung gegeben betreffend eines
Mechanismus zum Drehen des Hauptkorpers 1100
der automatischen Vermessungsvorrichtung in einer
horizontalen und vertikalen Richtung. Im Ubrigen ent-
spricht dieser Mechanismus einem Drehmittel.

[0050] Die automatische Vermessungsvorrichtung
1000, wie in Fig. 5 gezeigt, umfasst einen befestigten
Sockel 4 und einen Tragersockel 5, befestigt an dem
befestigten Sockel 4. Niveauausgleichsschrauben S,
S, S, sind in der Lage einen Winkel gebildet durch
eine Ebene 5a des Standsockels 5 und eine Ebene
4a des befestigten Sockels 4 einzustellen.

[0051] Befestigt an dem Standsockel 5 ist ein tra-
gendes Element 7 mit einem tragenden Teil 6, das
sich in einer vertikalen Richtung erstreckt, und dreh-
bar an dem tragenden Element 7 ist eine drehende
sich in eine vertikale Richtung erstreckende Welle 8.
Befestigt an der drehenden Welle 8 ist der Hauptkor-
per 1100 der automatischen Vermessungsvorrich-
tung. Der Hauptkérper 1100 ist so aufgebaut, dass er
zusammen mit der drehenden Welle 8 in einer hori-
zontalen Richtung zu dem Standsockel 5 gedreht
werden kann. Versehen mit dem Hauptkérper 1100
der automatischen Vermessungsvorrichtung sind ein
Einstellungsknopf zum Feinjustieren eines Hohen-
winkels und ein Einstellungsknopf zum Einjustieren
eines horizontalen Winkels.

[0052] Auf dem Hauptkérper 1100 der automati-
schen Vermessungsvorrichtung sind zwei sich erstre-
ckende Teile 51, 52 gebildet, die sich aufwarts von
beiden Seiten des Hauptkérpers erstrecken. Der
Spiegelzylinder 400 befindet sich in einem entkern-
ten Abschnitt 53 zwischen den sich erstreckenden
Teilen 51, 52. Auf Seitenteilen 61, 62 des Spiegelzy-
linders 400 sind horizontale Wellen 63, 64 vorgese-
hen, die sich in einer horizontalen Richtung erstre-
cken. Die horizontalen Wellen 63, 64 werden drehbar
durch Lager 67, 68 an Seitenteile 65, 66 der sich er-
streckenden Teile 51, 52 gehalten, so dass der Spie-
gelzylinder 400 in einer vertikalen Richtung drehen
kann.

[0053] Die Drehung des Hauptkorpers 1100 der au-
tomatischen Vermessungsvorrichtung wird durchge-
fuhrt durch einen Motor 70, der in den Hauptkorper
1100 gesetzt ist, und der Motor 70 ist an einem Sei-
tenteil 71 des Hauptkdrpers 1100 befestigt. Versehen
mit einer Antriebswelle 72 des Motors 70 ist ein Zahn-
rad 73, welches im Eingriff ist mit einem Stirnrad 74,
welches auf dem tragenden Teil 6 befestigt ist. Das
Stirnrad 74 ist konzentrisch mit der drehenden Welle
8. Durch einen Antrieb durch den Motor 70, macht
dieses es fir das Zahnrad 73 moglich, wahrend Dre-
hung um das Stirnrad 74 zu wenden, und folglich
dem Hauptkérper 1100 zu erlauben sich mit der dre-
henden Welle 8 zu drehen.

[0054] Befestigt an einem oberen Abschnitt der dre-
henden Welle 8 ist eine horizontale winkelteilende
Skala 75, und vorgesehen auf dem Stirnrad 74 ist ein
horizontales winkellesendes Kodiergerat 76 zum Le-
sen einer horizontalen Teilung der horizontalen win-
kelteilenden Skala 75. Das horizontale winkellesende
Kodiergerat 76 ist eine Vorrichtung zum Erzeugen ei-
nes Pulses jedes Mal, wenn die horizontale winkeltei-
lende Skala 75 um einen initesifinalen Winkel dreht.

[0055] Die Drehung des Spiegelzylinders 400 wird
durch geflhrt durch einen Motor 80, der sich in dem
sich erstreckenden Teil 52 befindet. Eine Antriebs-
welle 81 des Motors 80 ist mit einem Zahnrad 82 ver-
sehen, welches in Eingriff ist mit einem Stirnrad 83,
welches an der horizontalen Welle 64 befestigt ist.
Dieses fuhrt durch einen Antrieb durch den Motor 80
dazu, dass das Stirnrad 83 dreht, und dadurch den
horizontalen Wellen 63, 64 erlaubt sich mit dem Spie-
gelzylinder 400 zu drehen.

[0056] Befestigt an der horizontalen Welle 63 ist
eine winkelteilenden Skala 84, und versehen in dem
sich erstreckenden Teil 51 ist ein héhenwinkellesen-
des Kodiergerat 85 zum Lesen der Hohenteilung.
Das héhenwinkellesende Kodiergerat 85 ist eine Vor-
richtung zum Erzeugen eines Pulses jedes Mal, wenn
die winkelteilenden Skala 84 sich um einen initesifi-
nalen Winkel dreht.

[0057] Als nachstes betrifft die unten gegebene Be-
schreibung auf Grundlage von Fig. 6 einen Betrieb
der ersten Ausfiihrungsform.

[0058] Als erstes befindet sich die automatische
Vermessungsvorrichtung 1000 auf einem Dreibein,
wie in Eig. 7 gezeigt.

[0059] Zuerst, bei Schritt 1 (spater hier als S1 abge-
kirrzt), wird eine Energieversorgung eingeschaltet
und eine Messung wird gestartet.

[0060] Bei S2, folgt die laserdiodeantreibende Ein-
heit 111 einem Taktsignal von der Taktschaltung 600,
treibt die Laserdiode 110 an, und ein Licht welches
sektorférmig in einer Auf- und Abrichtung (ein Auf-
und Abfacherstrahl) ist, wird abgegeben durch die zy-
lindrische Linse 130.

[0061] Bei S3 steuert dann das Steuermittel 800
und treibt die drehungsantreibende Einheit 900 an
und dreht den Motor 70, wodurch sich der Hauptkor-
per 1100 der Vermessungsvorrichtung in einer hori-
zontalen Richtung dreht.

[0062] Als nachstes bei S4, entscheidet das Steue-
rungsmittel 800, ob oder ob nicht ein reflektiertes
Licht von dem Ziel 2000 an der lichtempfangenden
Einheit 200 erfasst werden kann. Da das Licht, wel-
ches in einer Auf- und Abrichtung sektorférmig (ein
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Auf- und Abfacherstrahl) ist, und von der zylindri-
schen Linse 130 abgegeben wird, in dem Fall, dass
es sich an der Position dem Prisma 2100 auf dem
Ziel 2000 zugewandt befindet, wird ein Licht abgege-
ben in das Prisma 2100, reflektiert, und das reflektier-
te Licht wird in die lichtempfangende Einheit 200 ab-
gegeben.

[0063] Wenn das reflektierte Licht in die lichtemp-
fangende Einheit 200 abgegeben wurde, wird ein
Lichtempfangssignal in die Steuermittel 800 eingege-
ben, nachdem sie durch eine Signalverarbeitung wie
ein Wellenformformen bei der Signalverarbeitungs-
einheit 700 verarbeitet worden sind. Dann, wenn die
Steuermittel 800 eine Eingabe des reflektierten Lich-
tes erkennen, geht der Betrieb zu S5. Bei S5, steuern
die Steuermittel 800 die Drehungsantriebseinheit 900
und beenden die Drehung des Motors 70 um die Dre-
hung des Hauptkdérpers 1100 der Vermessungsvor-
richtung anzuhalten, wodurch der horizontale Winkel
bestimmt wird. Alternativ, bei S4, wenn die Steuermit-
tel 800 einen Einfall des reflektierten Lichts in die
Lichtempfangseinheit 200 nicht erkennen, geht der
Betrieb zuriick zu S3, und die Steuermittel erlauben
dem Hauptkdrper 1100 der Vermessungsvorrichtung
weiterhin sich in der horizontalen Richtung zu dre-
hen.

[0064] Nachdem die Drehung des Hauptkorpers
1100 der Vermessungsvorrichtung bei S5 angehalten
worden ist, geht der Betrieb zu S6. Bei S6, treiben die
Steuermittel 800 den optischen Entfernungsmesser
300 an. Dann, bei S7, steuern die Steuermittel 800
und treiben die Drehungsantriebseinheit 900 und
drehen den Motor 80, wodurch der Spiegelzylinder
400 in einer vertikalen Richtung gedreht wird.

[0065] Als nachstes, bei S8, entscheiden die Steu-
ermittel 800, ob oder ob nicht das reflektierte Licht an
dem optischen Entfernungsmesser 300 erfasst wur-
de. Wenn bei S8, die Steuermittel 800 eine Wahrneh-
mung des reflektierten Lichts erkennen, geht der Be-
trieb zu S9. Bei S9 steuern die Steuermittel 800 die
Drehungsantriebseinheit 900 und beenden die Dre-
hung des Motors 80, wodurch die Drehung des Spie-
gelzylinders 400 angehalten wird.

[0066] Dann, wie in Fig. 9 gezeigt, berechnen die
Steuermittel 800 den Schwerpunkt unter Verwen-
dung sowohl einer Menge des reflektierten Lichtes
bei dem optischen Entfernungsmesser 300 und einer
Winkelposition aufgrund des Kodiergerats 85, und
detektieren den Héhenwinkel von der Position des
Schwerpunktes.

[0067] Alternativ, bei S8, wenn die Steuermittel 800
die Wahrnehmung des reflektierten Lichtes an dem
optischen Entfernungsmesser 300 nicht erkennen,
geht der Betrieb zuriick zu S7, und die Steuermittel
erlauben dem Spiegelzylinder 400 sich. weiterhin in

der vertikalen Richtung zu drehen.

[0068] Nach Bestimmung des horizontalen Winkels
und des Hohenwinkels jeweils bei S5 und bei S9,
geht der Betrieb zu S10, wo die zylindrische Linse
130 abgeschaltet wird und entfernt, und ein Pointer-
strahl erzeugt wird. Dann, bei S11, fUhrt der optische
Entfernungsmesser 300 die Entfernungsmessung
durch.

[0069] Der Pointerstrahl wird in die Mitte einer Ziele-
bene 2200 in dem Ziel 2000 gerichtet. Dies macht es
moglich sicherzustellen, dass der Hauptkérper 1100
der Vermessungsvorrichtung dem Prisma 2100 ge-
genlbersteht.

[0070] Die erste Ausflihrungsform, wie oben errich-
tet, macht es méglich, automatisch eine Position der
automatischen Vermessungsvorrichtung 1000 zu be-
stimmen, so dass sie in Richtung des Prismas 2100
auf das Ziel 2000 dreht.

[0071] Gelegentlich verwendet als der optische Ent-
fernungsmesser 300 kann derjenige sein, mit wel-
chem die automatische Vermessungsvorrichtung
1000 von Anfang an ausgestattet wurde, oder kann
von der Art eines Entfernungsmessers sein, welcher
hergestellt wurde durch Hinzufiigen des Aufbaus in
der ersten Ausfiihrungsform zu einem optischen Ent-
fernungsmesser 300 gemaf dem Stand der Technik.

[0072] Auch die erste Ausfuhrungsform ist entwi-
ckelt worden durch Anwenden der Positionsdetektie-
rungsvorrichtung in der vorliegenden Erfindung zu ei-
ner automatischen Vermessungsvorrichtung 1000,
aber die Positionsdetektierungsvorrichtung ist an-
wendbar zu jeder anderen Vermessungsvorrichtung
und ist nicht beschrankt auf die automatische Ver-
messungsvorrichtung 1000.

[0073] AuRerdem hat der in dem optischen Entfer-
nungsmesser 300 verwendete Lichtstrahl eine Aus-
dehnung in einer GréRenordnung von 5 bis 7 Minu-
ten. Diese Eigenschaften, unter Verwendung des
Lichtstrahls eingesetzt in dem optischen Entfer-
nungsmesser 300 und auf Grundlage des oben er-
wahnten Prinzips macht es mdglich prazise die Posi-
tion zu bestimmen.

.Zweite Ausfihrungsform”

[0074] Unten auf Grundlage der begleitenden
Zeichnungen beschrieben, ist die Beschreibung einer
zweiten Ausfiihrungsform der vorliegenden Erfin-
dung:

[0075] Fig. 2a ist eine perspektivische Ansicht, die
eine automatische Vermessungsvorrichtung 1000
entsprechend einer zweiten Ausfuhrungsform der
vorliegenden Erfindung zeigt. Die automatische Ver-
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messungsvorrichtung 1000 besteht aus einem
Hauptkorper 1100 der automatischen Vermessungs-
vorrichtung, einem lichtabgebenden Mittel 100, ei-
nem ersten lichtempfangenden Mittel 200A, einem
zweiten lichtempfangenden Mittel 200B, einem opti-
schen Entfernungsmesser 300 und einem Spiegelzy-
linder 400.

[0076] In der zweiten Ausfuhrungsform ist der opti-
sche Entfernungsmesser 300 koaxial mit einem Kol-
limatorteleskop ausgestattet.

[0077] Das lichtabgebende Mittel 100 ist ein Mittel
zum Bestrahlen eines Prismas 2100 (ein Eckenwdr-
felprisma) [corner cube] auf einem Ziel 2000 mit ei-
nem Licht, gezeigt in Fig. 2b, wobei jede lichtabge-
benden Mittel als die lichtabgebenden Mittel 100 in
der vorliegenden Erfindung verwendet werden kon-
nen, solange, wie in dem oben erwahnten ,Prinzip"
erklart, es die Art von emittierenden Mitteln sind, die
in der Lage sind, mit einem ,Licht, welches sektorfor-
mig in einer Auf- und Abrichtung ist", zu estrahlen.

[0078] Das lichtempfangende Mittel 200 ist ein Mit-
tel zum Empfangen eines reflektierten Lichtes, reflek-
tiert durch das Prisma 2100, welches auf das Ziel
2000 gesetzt ist. Jedes Element kann als lichtemp-
fangendes Mittel 200 verwendet werden, solange es
die An von Element ist, die in der Lage ist, das reflek-
tierte Licht in ein elektrisches Signal zu Gbertragen.

[0079] Das lichtempfangende Mittel 200, entspre-
chend zu der zweiten Ausfihrungsform, wie in
Fig. 3a und Fig. 3b gezeigt, ist gestaltet in Paaren
mit den lichtabgebenden Mitteln 100 dazwischen ein-
gelegt. Namlich, das lichtempfangende Mittel 200 be-
steht sowohl aus der ersten lichtempfangenden Ein-
heit 200A, als auch aus der zweiten lichtempfangen-
den Einheit 200B.

[0080] Fig. 3a zeigt einen lichtempfangenden Zu-
stand, in welchem ein Licht von dem Prisma 2100
empfangen worden ist, wenn der Hauptkdérper 1100
der automatischen Vermessungsvorrichtung in einer
Richtung entgegengesetzt dem Uhrzeigersinn dreht,
und Fig. 3b zeigt einen lichtempfangenden Zustand,
in welchem ein Licht von einer unnétigen Reflexions-
ebene empfangen worden ist, wenn der Hauptkdrper
1100 in einer Richtung entgegengesetzt dem Uhrzei-
gersinn dreht, wie es in Fig. 3a der Fall ist.

[0081] Wenn das Licht durch das Prisma 2100 re-
flektiert wird, z.B. ein wiederkehrendes Reflexions-
teil, wird das reflektierte Licht zuerst in die ersten
lichtempfangenden Mittel 200A abgegeben, und
dann in die zweiten lichtempfangenden Mittel 200B
abgegeben.

[0082] Wenn ein Licht durch eine unnétige Reflexi-
onsebene in Eig. 3b reflektiert wird, wie ein zugewan-

deter Spiegel, wird das reflektierte Licht zuerst in die
zweiten lichtempfangenden Mittel 200B abgegeben.

[0083] Wenn der Hauptkérper 1100 der automati-
schen Vermessungsvorrichtung in einer Richtung im
Uhrzeigersinn gedreht wird, wird ein reflektiertes
Licht, reflektiert durch das Prisma 2100, zuerst abge-
geben in die zweite lichtempfangende Einheit 200B,
und ein reflektiertes Licht, reflektiert durch eine unné-
tige Reflexionsebene, wird als erstes in die erste
lichtempfangende Einheit 200A abgegeben.

[0084] Entsprechend, durch Erkennen, welche der
zwei lichtempfangenden Einheiten, z.B. die erste
lichtempfangende Einheit 200A und die zweite licht-
empfangende Einheit 200B, ein reflektiertes Licht zu-
erst abgegeben haben, wird es moéglich eine unnétige
Reflexion zu unterscheiden.

[0085] Als nachstes, auf Grundlage von Fig. 9, be-
trachtet die unten gegebene Beschreibung einen
elektrischen Aufbau der automatischen Vermes-
sungsvorrichtung 1000 entsprechend der zweiten
Ausfuihrungsform.

[0086] Die automatische Vermessungsvorrichtung
1000 entsprechend der zweiten Ausfihrungsform be-
steht aus einer Laserdiode 110, einer laserdiodean-
treibenden Einheit 111, einer ersten lichtempfangen-
den Einheit 200A, einer zweiten lichtempfangenden
Einheit 200B, einem optischen Entfernungsmesser
300, einer synchronen Detektionsschaltung 500, ei-
ner Taktschaltung 600, einer Signalverarbeitungsein-
heit 700, einer Steuereinheit 800, und einer Dre-
hungsantriebseinheit 900.

[0087] Die Laserdiode 110 und die laserdiodeantrei-
bende Einheit 111 bilden das lichtabgebende Mittel
100. Die laserdiodeantreibende Einheit 111, folgend
einem Taktsignal von der Taktschaltung 600, treibt
die Laserdiode 110 an und bringt sie dazu Laserlicht
Zu erzeugen.

[0088] Die synchrone Detektionsschaltung 500 ist
eine Schaltung zur Durchfiihrung einer synchronen
Detektierung zur Detektierung, in Ubereinstimmung
mit einem Taktsignal von der Taktschaltung 600, ei-
nes reflektierten Laserlichts von einem Lichtemp-
fangssignal der ersten lichtempfangenden Einheit
200A und der zweiten lichtempfangenden Einheit
200B.

[0089] Die Taktschaltung 600 ist eine Schaltung zur
Bildung eines Taktsignals welches eine Zeiteinteilung
fur die synchrone Detektionsschaltung 500 bestimmt
um eine synchrone Detektierung und eine Zeiteintei-
lung zum Antreiben der laserdiodeantreibenden Ein-
heit 111 durchzufihren.

[0090] Die Signalverarbeitungseinheit 700 ist eine
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Einheit zum Durchflhren einer Signalverarbeitung,
so wie ein Wellenformformen, ebenso wie zum Be-
rechnen eines Unterschiedes zwischen der ersten
lichtempfangenden Einheit 200A und der zweiten
lichtempfangenden Einheit 200B.

[0091] Das Steuermittel 800, welches einem Be-
rechnungsverarbeitungsmittel entspricht und CPU
einschlielt, lGbt eine Steuerung Uber die gesamte
Vorrichtung aus, ebenso wie es viele Arten von Be-
rechnungen durchflhrt, wie z.B. eine Entscheidung
Uber einen Winkel usw.

[0092] Die Steuereinheit 800, in Ubereinstimmung
mit einem Verarbeitungssignal von der Signalverar-
beitungseinheit 700, fihrt Berechnungen durch und
Ubt Feedback-Steuerung aus, um den Hauptkdrper
1100 der automatischen Vermessungsvorrichtung
dazu zu bringen, sich in Richtung des Prismas 2100
zu drehen.

[0093] Die Drehungsantriebseinheit 900 ist eine
Einheit zum Ausliben einer Steuerung zum Drehen
des Hauptkdrpers 1100 der automatischen Vermes-
sungsvorrichtung in einer horizontalen Richtung.

[0094] Als nachstes, auf Grundlage von Fig. 10, be-
trifft die unten gegebene Beschreibung einen Betrieb
der zweiten Ausfihrungsform.

[0095] Als erstes, wie in Eig. 7 gezeigt, befindet sich
die automatische Vermessungsvorrichtung 1000 auf
einem Dreibein.

[0096] Zuerst, bei Schritt 1 (spater hier als S1 abge-
kirzt), wird eine Energiezufuhr eingeschaltet und
eine Messung gestartet. Bei S2 treibt die Laserdio-
denantriebseinheit 111 folgend einem Zeiteintei-
lungssignal von der Taktschaltung 600 die Laserdio-
de 110 an, und ein Licht welches in einer Auf- und Ab-
richtung sektorformig ist (ein Auf- und Abfacher-
strahl), wird von einer zylindrischen Linse 130 abge-
geben. Dann, bei S3, steuert das Steuermittel 800
und treibt die drehungantreibende Einheit 900 an und
dreht einen Motor 70, wodurch der Hauptkérper 1100
der Vermessungsvorrichtung in einer horizontalen
Richtung dreht.

[0097] Als nachstes, bei S4, entscheidet das Steu-
ermittel 800 ob oder ob nicht ein reflektiertes Licht
von dem Ziel 2000 bei der ersten lichtempfangenden
Einheit 200A oder der zweiten lichtempfangenden
Einheit 200B erfasst werden kann. Da das Licht wel-
ches sektorférmig in einer Auf- und Abrichtung (ein
Auf- und Abfacherstrahl) ist, abgegeben wird von der
zylindrischen Linse 130, wird Feedback-Steuerung
durchgefiihrt, bis der Hauptkorper 1100 der Vermes-
sungseinrichtung sich in einer Position, dem Prisma
2100 auf dem Ziel 2000 zugewandt, befindet.

[0098] Wenn das reflektierte Licht in die erste licht-
empfangende Einheit 200A oder die zweite lichtemp-
fangende Einheit 200B abgegeben wurde, wird ein
Lichtempfangssignal in das Steuermittel 800 einge-
geben, nachdem es durch eine Signalverarbeitung
verarbeitet wurde, wie ein Wellenformformen in der
Signalverarbeitungseinheit 700. Dann, wenn das
Steuermittel 800 eine Eingabe des reflektierten Lich-
tes als das reflektierte Licht von dem Ziel erkennt,
geht der Betrieb zu S5. Bei S5, steuert das Steuermit-
tel 800 die drehungantreibende Einheit 900 und be-
endet die Drehung des Motors 70, um die Rotation
des Hauptkdrpers 1100 der Vermessungsvorrichtung
zu beenden, wodurch der horizontale Winkel be-
stimmt wird.

[0099] Ebenso, wenn das Steuermittel 800 den Ein-
gang des reflektierten Lichtes als eine unnétige Re-
flexion erkennt, geht der Betrieb nicht zu S5, und die
Steuermittel erlauben dem Hauptkérper der Vermes-
sungsvorrichtung hiervon weiter zu drehen.

[0100] Alternativ, bei S4, wenn die Steuermittel 800
einen Einfall des reflektierten Lichtes nicht erkennen,
geht der Betrieb zuriick zu S3, und die Steuermittel
erlauben dem Hauptkérper 1100 der Vermessungs-
vorrichtung weiter in einer horizontalen Richtung zu
drehen.

[0101] Nachdem die Drehung des Hauptkdrpers
1100 der Vermessungsvorrichtung bei S5 angehalten
worden ist, geht der Betrieb zu S6. Bei S6 treiben die
Steuermittel 800 den optischen Entfernungsmesser
300 an. Dann, bei S7, steuert das Steuermittel 800
und treibt die drehungsantreibende Einheit 900 und
dreht einen Motor 80, wodurch sich der Spiegelzylin-
der 400 in einer vertikalen Richtung dreht.

[0102] Als nachstes, bei S8, entscheidet das Steu-
ermittel 800, ob oder ob nicht das reflektierte Licht bei
dem optischen Entfernungsmesser 300 erfasst wur-
de. Wenn bei S8, das Steuermittel 800 eine Wahr-
nehmung des reflektierten Lichtes erkennt, geht der
Betrieb zu S9. Bei S9 steuern die Steuermittel 800
die Drehungsantriebseinheit 900 und beenden die
Drehung des Motors 80, wodurch die Drehung des
Spiegelzylinders 400 beendet wird.

[0103] Dann, wie in Fig. 8 gezeigt, berechnet das
Steuermittel 800 den Schwerpunkt unter Verwen-
dung sowohl einer Menge des reflektierten Lichtes in
dem Entfernungsmesser 300 und einer Winkelpositi-
on aufgrund eines Kodiergerats 85, und detektiert
den Héhenwinkel von der Position des Schwerpunk-
tes.

[0104] Alternativ, bei S8, wenn die Steuermittel 800
die Wahrnehmung des reflektierten Lichtes an dem
optischen Entfernungsmesser 300 nicht erkennen,
geht der Betrieb zurlick zu S7, und die Steuermittel
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erlauben dem Spiegelzylinder 400 weiterhin in der
vertikalen Richtung zu drehen.

[0105] Nach Bestimmung des horizontalen Winkels
und des Hohenwinkels jeweils bei S5 und bei S9,
geht der Betrieb zu S10, wo die zylindrische Linse
130 abgeschaltet und entfernt wird, und ein Pointer-
strahl erzeugt wird. Dann, bei S11, flhrt der optische
Entfernungsmesser 300 die Entfernungsmessung
durch.

[0106] Der Pointerstrahl wird in die Mitte der Ziele-
bene 2200 in das Ziel 2000 gerichtet. Dies macht es
maglich sicherzustellen, dass der Hauptkorper 1100
der Vermessungsvorrichtung dem Prisma 2100 zu-
gewandt ist.

[0107] Die zweite oben errichtete Ausfiihrungsform
macht es mdglich, automatisch eine Position der au-
tomatischen Vermessungsvorrichtung 1000 festzule-
gen, so dass sie in Richtung auf das Prisma 2100 auf
dem Ziel 2000 dreht.

[0108] Ebenso sind die anderen Komponenten und
Funktionen in der zweiten Ausfiihrungsform diesel-
ben, wie diese in der ersten Ausfihrungsform, und so
wird deren Erklarung ausgelassen.

~Dritte Ausfiihrungsform”

[0109] Die Beschreibung in der dritten Ausfihrungs-
form der vorliegenden Erfindung wird unten beschrie-
ben:

Die oben erwahnte erste oder zweite Ausflihrungs-
form, durch Bestrahlen des Ziels 2000 mit ,einem
Licht welches sektorférmig in einer Auf- und Abrich-
tung ist", bestimmt den horizontalen Winkel des re-
flektierten Lichts, und betrifft den Hohenwinkel, de-
tektiert den Hoéhenwinkel unter Verwendung eines
Lichtes auf dem optischen Entfernungsmesser und
einer Position des Schwerpunktes in dem reflektier-
ten Licht an dem optischen Entfernungsmesser,

Die dritte Ausfiihrungsform, ohne Verwendung des
Lichts bei dem optischen Entfernungsmesser, wen-
det auf fir eine Bestimmung des HOhenwinkels die
Methode zur Bestimmung des horizontalen Winkels
der ersten oder zweiten Ausfuhrungsform an.

[0110] Als nachstes, auf Grundlage von Fig. 11 be-
trachtet die unten gegebene Beschreibung einen
elektronischen Aufbau der automatischen Vermes-
sungsvorrichtung 1000 entsprechend der dritten Aus-
fuhrungsform.

[0111] Die dritte Ausfihrungsform besteht aus einer
ersten Laserdiode 110, einer zweiten Laserdiode
115, einer ersten laserdiodeantreibenden Einheit
111, einer zweiten laserdiodenantreibenden Einheit
116, einer ersten lichtempfangenden Einheit 200A
und einer zweiten lichtempfangenden Einheit 200B,

einer dritten lichtempfangenden Einheit 200C und ei-
ner vierten lichtempfangenden Einheit 200D, einem
optischen Entfernungsmesser 300, einer synchronen
Detektionsschaltung 500, einer Taktschaltung 600,
einer Signalverarbeitungseinheit 700, einer Steuer-
einheit 800, einer Drehungsantriebseinheit 900.

[0112] Die erste Laserdiode 110 ist, wie es im Fall
der ersten Ausfiihrungsform ist, eine der Einrichtun-
gen eines ersten lichtabgebenden Mittels 100 zum
Bestrahlen mit ,einem Licht welches sektorférmig in
einer Auf- und Abrichtung ist", und die erste Laserdi-
ode 110 ist errichtet um ,ein Licht welches Sektor
sektorférmig in einer Auf- und Abrichtung ist" abzuge-
ben durch eine erste zylindrische Linse 130.

[0113] Die zweite Laserdiode 115 ist eine aus der
Einrichtung eines zweiten lichtabgebenden Mittels
119 zum Bestrahlen mit ,einem Licht welches aus-
schnittsférmig in einer horizontalen Richtung ist", und
die zweite Laserdiode 115 ist errichtet um ,ein Licht
welches ausschnittsférmig in einer horizontalen Rich-
tung ist" durch eine zweite zylindrische Linse 139 ab-
zugeben.

[0114] Namlich das zweite lichtabgebende Mittel
119 ist in einer Konfiguration erhalten durch Drehen
der ersten lichtabgebenden Mittel 100 um 90°, dabei
abgebend ,ein Licht welches sektorférmig in einer ho-
rizontalen Richtung ist".

[0115] Die erste lichtempfangende Einheit 200A
und die zweite lichtempfangende Einheit 200B, wie
es der Fall ist in der ersten Ausfuhrungsform, sind
Einheiten zum Empfangen eines reflektierten Lichtes
,eines Lichts, welches ausschnittsférmig in einer Auf-
und Abrichtung ist" abgegeben von der ersten Laser-
diode 110 der ersten lichtabgebenden Mittel 100.

[0116] Die dritte lichtempfangende Einheit 210C
und die vierte lichtempfangende Einheit 200D sind
Einheiten zum Empfangen eines reflektierten Lichtes
»eines Lichts welches sektorférmig in einer horizonta-
len Richtung ist" abgegeben von dem von der zwei-
ten Laserdiode 115 der zweiten lichtabgebenden Mit-
tel 119.

[0117] Die erste laserdiodenantreibende Einheit
111, wie im Fall der ersten Ausfihrungsform, ist eine
Einheit zum Antreiben der ersten Laserdiode 110 und
bringt sie dazu ,ein Licht welches sektorférmig in ei-
ner Auf- und Abrichtung ist" abzugeben.

[0118] Die laserdiodeantreibende Einheit 116 ist
eine Einheit zum Antreiben der zweiten Laserdiode
115 und bringt sie dazu ein ,Licht welches sektorfor-
mig in einer horizontalen Richtung ist" abzugeben.

[0119] Auf Grundlage von Fig. 12, betrifft die kon-
krete unten gegebene Beschreibung einen Betrieb
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der automatischen Vermessungsvorrichtung 1000
entsprechend zu der dritten oben errichteten Ausfih-
rungsform.

[0120] Als erstes, bei Schritt 1 (hier spater als S1
abgekirzt), wird eine Energiezufuhr angeschaltet
und eine Messung gestartet.

[0121] Bei S2, folgt die erste laserdiodeantreibende
Einheit 111 einem Taktsignal von der Taktschaltung
600, treibt die erste Laserdiode 110 an, und ein Licht
welches sektorférmig in einer Auf- und Abrichtung ist
(ein Auf- und Abfacherstrahl) wird abgegeben von ei-
ner ersten zylindrischen Linse 130.

[0122] Dann, bei S3, steuern die Steuermittel 800
und treiben die drehungsantreibende Einheit 900 an
und drehen einen Motor 70, wodurch der Hauptkor-
per 1100 der Vermessungsvorrichtung in einer hori-
zontalen Richtung dreht.

[0123] Als nachstes bei S4, entscheidet das Steuer-
mittel 800 ob oder ob nicht ein reflektiertes Licht von
einem Ziel 2000 von den ersten lichtempfangenden
Einheit 200A oder der zweiten lichtempfangenden
Einheit 200B erfasst werden kann. Da das Licht wel-
ches sektorférmig in einer Auf- und Abrichtung (ein
Auf- und Abfacherstrahl) abgegeben wird von der
ersten zylindrischen Linse 130, wird eine Feed-
back-Steuerung durchgefiihrt bis der Hauptkorper
1100 der Vermessungsvorrichtung sich an einer Po-
sition gegenuber einem Prisma 2100 (ein Eckenwdr-
felprisma) auf dem Ziel 2000 befindet.

[0124] Wenn das reflektierte Licht in die erste licht-
empfangende Einheit 200A oder die zweite lichtemp-
fangende Einheit 200B abgegeben wird, wird ein
Lichtempfangssignal eingegeben in das Steuermittel
800, nachdem es verarbeitet wurde durch eine Sig-
nalverarbeitung solcher Art, wie ein Wellenformfor-
men durch die Signalverarbeitungseinheit 700. Dann,
wenn die Steuermittel 800 eine Eingabe des reflek-
tierten Lichtes als das reflektierte Licht von dem Ziel
2000 erkennen, geht der Betrieb zu S5. Bei S5 steu-
ert das Steuermittel 800 die drehungantreibende Ein-
heit 900 und beendet die Drehung des Motors 70 um
die Drehung des Hauptkérpers 1100 der Vermes-
sungsvorrichtung zu beenden und bestimmen dem-
nach einen horizontalen Winkel. Ebenso, wenn das
reflektierte Licht in die zweite lichtempfangende Ein-
heit 200B abgegeben wurde, erkennt das Steuermit-
tel 800 das reflektierte Licht als eine unnétige Refle-
xion, der Betrieb geht nicht zu S5, und das Steuermit-
tel erlaubt dem Hauptkorper der Vermessungsvor-
richtung weiterhin seine Drehung.

[0125] Alternativ bei S4, wenn das Steuermittel 800
nicht einen Einfall des reflektierten Lichtes erkennt,
geht der Betrieb zurlick zu S3, und die Steuermittel
erlauben dem Hauptkdrper 1100 der Vermessungs-

vorrichtung in der horizontalen Richtung weiterzudre-
hen.

[0126] Nachdem die Rotation des Hauptkorpers
1100 der Vermessungsvorrichtung bei S5 angehalten
wurde, geht der Betrieb zu S6. Bei S6 treibt die zwei-
te laserdiodeantreibende Einheit 116 die zweite La-
serdiode 115 folgend einem Taktsignal von der Takt-
schaltung 600, und ein Licht welches sektorférmig in
einer horizontalen Richtung (ein horizontaler Facher-
strahl) von einer zweiten zylindrischen Linse 139 ab-
gegeben worden ist.

[0127] Dann bei S7, steuern die Steuermittel 800
und treiben die drehungantreibende Einheit 900 und
drehen einen Motor 80, wodurch ein Spiegelzylinder
400 in einer vertikalen Richtung dreht.

[0128] Als nachstes, bei S8, entscheidet das Steu-
ermittel 800 ob oder ob nicht das reflektierte Licht von
dem Ziel 2000 bei der dritten lichtempfangenden Ein-
heit 2000 oder der vierten lichtempfangenden Einheit
200D wahrgenommen werden kann. Da das Licht
welches ausschnittsférmig in einer horizontalen Rich-
tung (ein horizontaler Facherstrahl) von der zweiten
zylindrischen Linse 139 abgegeben worden ist, wird
Feedback-Steuerung durchgefiihrt bis der Hauptkor-
per 1100 der Vermessungsvorrichtung sich in einer
Position dem Prisma 2100 auf dem Ziel 2000 zuge-
wandt befindet.

[0129] Wenn das reflektierte Licht in die dritte licht-
empfangende Einheit 200C oder die vierte lichtemp-
fangende Einheit 200D abgegeben wurde, wird ein
empfangenes Lichtsignal in das Steuermittel 800 ein-
gegeben, nachdem es verarbeitet wurde durch eine
Signalverarbeitung wie ein Wellenformformen in der
Signalverarbeitungseinheit 700. Dann, wenn die
Steuermittel 800 eine Eingabe des reflektierten Lich-
tes als das reflektierte Licht von dem Ziel 2000 erken-
nen, geht der Betrieb zu S9. Bei S9 steuert das Steu-
ermittel 800 die drehungantreibende Einheit 900 und
beendet die Drehung des Motors 80 um die Drehung
des Spiegelzylinders 400 in der vertikalen Richtung
zu beenden, wodurch ein Héhenwinkel bestimmt
wird. Ebenso wenn das Steuermittel 800 das reflek-
tierte Licht als eine unndtige Reflexion erkennt, geht
der Betrieb nicht zu S9, und das Steuermittel erlaubt
dem Spiegelzylinder 400 weiterhin die Drehung da-
von.

[0130] Alternativ bei S8, wenn die Steuermittel 800
einen Einfall des reflektierten Lichtes nicht erkennen,
geht der Betrieb zurlick zu S7, und die Steuermittel
erlauben dem Spiegelzylinder 400 in der vertikalen
Richtung weiterzudrehen.

[0131] Nach Bestimmung des horizontalen Winkels
und des Hohenwinkels bei jeweils S5 und bei S9,
geht der Betrieb zu S10, wo die zylindrische Linse
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130 abgeschaltet und entfernt wird, und ein Pointer-
strahl erzeugt wird. Dann bei S11, fuhrt der optische
Entfernungsmesser 300 die Entfernungsmessung
durch.

[0132] Der Pointerstrahl wird in das Zentrum der
Zielebene 2200 in dem Ziel 2000 gerichtet. Dies
macht es mdglich sicherzustellen, dass der Haupt-
korper 1100 der Vermessungsvorrichtung dem Pris-
ma 2100 zugewandt ist.

[0133] Die dritte oben errichtete Ausfiihrungsform
macht es mdglich automatisch eine Position der au-
tomatischen Vermessungsvorrichtung 1000 zu be-
stimmen, so dass sie in Richtung des Prismas 2100
auf dem Ziel 2000 dreht.

[0134] Gelegentlich sind die anderen Komponenten
und Funktionen in der dritten Ausfihrungsform die-
selben wie diese in der ersten oder zweiten Ausfuh-
rungsform, und demnach wird deren Erkléarung aus-
gelassen.

[0135] Ebenso kénnen die gleichen Effekte von ei-
ner Einrichtung erreicht werden, die das Licht wel-
ches sektorformig in einer horizontalen Richtung ist,
erzeugt, anstatt unter Verwendung der zweiten La-
serdiode 115, durch Drehen der zylindrischen Linse
130 mechanisch, oder durch Abschalten der zylindri-
schen Linse 130.

[0136] In der vorliegenden oben errichteten Erfin-
dung, bestrahlt ein lichtabgebendes Mittel ein Ziel mit
einem Licht welches sektorférmig in einer Auf- und
Abrichtung ist und ein lichtempfangendes Mittel emp-
fangt ein reflektiertes Licht von dem Ziel, und ein dre-
hendes Mittel dreht in einer horizontalen Richtung ei-
nen Abschnitt umfassend zumindest die lichtabge-
benden Mittel und die lichtempfangenden Mittel, und
ein Berechnungsverarbeitungsmittel ist in der Lage,
eine Position des Ziels in Ubereinstimmung mit ei-
nem Lichtempfangssignal von dem lichtempfangen-
den Mittel wahrzunehmen.

[0137] Die vorliegende Erfindung, im Gegensatz zu
dem Fall einer Verwendung akustooptischer Vorrich-
tungen verwendet ein sektorférmiges Licht um ein
Ziel zu scannen. Dies ermdglicht ein grol’es Sca-
nausmaf schneller durchzufiihren und erzeugt weni-
ger Hitze, demnach ermdglicht es elektrische Ener-
gie zu sparen. Zusatzlich zu dem, verwendet vorlie-
gende Erfindung keine teuren akusto-optischen Vor-
richtungen, welche es mdglich machen einen Effekt
der Reduzierung der Produktionskosten zu erhalten.

[0138] Die vorliegende Erfindung verwendet keine
akusto-optischen Vorrichtungen. Dies fiihrt also zu
keinen Beschrankungen in dem Ablenkungswinkel,
und demnach ermdglicht es einen beeindruckenden
Effekt eines einfach vergréRerten Scanausmalles zu

bewirken.

[0139] Weiterhin, wenn die vorliegende Erfindung
mit einer Vermessungsvorrichtung mit einem opti-
schen Entfernungsmesser verbunden ist, ist es mog-
lich, eine automatische Vermessungsvorrichtung an-
zubieten, welche geringere Produktionskosten erfor-
dert, weniger teuer ist und héhere Prazision aufweist.

Patentanspriiche

1. Automatische Vermessungsvorrichtung (1000)
zur Erfassung eines Ziels (2000) umfassend ein Pris-
ma, umfassend:
erste lichtabgebende Mittel (100) zur Bestrahlung
des Ziels (2000) mit einem Licht, das ausschnittsfor-
mig in einer Auf-und-ab-Richtung ist;
lichtempfangende Mittel (200, 200A, 200B), um re-
flektiertes Licht von dem Ziel (2000) zu empfangen;
Entfernungsmessungsmittel (300), um eine Entfer-
nung zu dem Ziel (2000) zu messen;

Drehmittel zur Drehung in einer horizontalen Rich-
tung und einer vertikalen Richtung eines Abschnitts
(400), umfassend zumindest die ersten lichtabgeben-
den Mittel (100), die lichtempfangenden Mittel (200,
200A, 200B) und die Entfernungsmessungsmittel
(300); und

Steuerungsmittel (800) zum Steuern der Drehmittel,
wobei die Steuerungsmittel angepasst sind, um je-
weils eine horizontale und vertikale Drehung des Ab-
schnitts (400) zu beenden auf Empfang eines Licht-
signals von den lichtempfangenden Mitteln (200,
200A, 200B) oder eines Messsignals von dem Ent-
fernungsmessungsmittel (300),

dadurch gekennzeichnet, dass die lichtempfangen-
den Mittel weiterhin umfassen einen ersten lichtemp-
fangenden Abschnitt (200A) und einen zweiten licht-
empfangenden Abschnitt (200B), derart angeordnet,
dass das erste lichtabgebende Mittel (100) zwischen
dem ersten und dem zweiten lichtempfangenden Ab-
schnitt (200A, 200B) eingelegt ist, um zu bestimmen,
ob das durch die lichtempfangenden Mittel empfan-
gene Licht durch das Ziel (2000) reflektiert wird oder
durch ein anderes Objekt als das Ziel, auf Grundlage
von welchem des Paars der lichtempfangenden Mit-
tel (200A, 200B) das reflektierte Licht zuerst empfan-
gen wird.

2. Automatische Vermessungsvorrichtung (1000)
nach Anspruch 1, weiterhin umfassend Kodiergerate
(76, 85), um Horizontal- und Héhenwinkelabstufun-
gen zu lesen.

3. Automatische Vermessungsvorrichtung (1000)
nach Anspruch 1 oder 2, wobei die Steuerungsmittel
(800) angepasst sind, um eine vertikale Position des
Ziels (2000) in Verbindung mit dem Messsignal von
dem Entfernungsmessungsmittel (300) und eine ho-
rizontale Position des Ziels (2000) in Verbindung mit
dem Lichtempfangssignal von den lichtempfangen-
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den Mitteln (200, 200A, 200B) zu erfassen.

4. Automatische Vermessungsvorrichtung (1000)
nach Anspruch 3, wobei das Steuerungsmittel (800)
angepasst ist, um eine vertikale Position und eine ho-
rizontale Position des Ziels (2000) zu erfassen durch
Errechnen einer Position des Schwerpunkts in dem
reflektierten Licht an den Entfernungsmessungsmit-
teln (300).

5. Automatische Vermessungsvorrichtung (1000)
nach Anspruch 1, weiterhin umfassend ein zweites
lichtabgebendes Mittel (119) zur Abgabe eines
Lichts, welches ausschnittsférmig in einer Richtung
rechtwinklig zu dem von dem ersten Abgabemittel
abgegebenen Licht ist, und ein Paar lichtempfangen-
der Mittel (200C, 200D) zum Empfangen eines reflek-
tierten Lichts von dem ausschnittsférmigen Licht,
welches von den zweiten lichtabgebenden Mitteln
(119) in einer horizontalen Richtung von sich gege-
ben wurde, wobei die Steuerungsmittel (800) ange-
passt sind, um die Drehmittel so zu steuern, dass die
vertikale Drehung des Abschnitts (400) beendet wird,
wenn die Steuerungsmittel (800) feststellen, dass
das reflektierte Licht durch das Ziel (2000) reflektiert
wird, auf Grundlage von welchem des Paares von
lichtempfangenden Mitteln (2000, 200D) das reflek-
tierte Licht empfangen wird.

6. Automatische Vermessungsvorrichtung (1000)
nach einem der vorherigen Anspriiche, wobei nach
dem Ende der horizontalen und vertikalen Drehun-
gen des Abschnitts (400) gegentiber dem Ziel (2000)
das ausschnittsférmige Licht, abgegeben von den
ersten und zweiten lichtabgebenden Mitteln (100,
119), abgeschaltet wird, ein Punktstrahl erzeugt wird
und in den Mittelpunkt einer Zielplatte (2200) in dem
Ziel (2000) projiziert wird.

Es folgen 14 Blatt Zeichnungen
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Anhangende Zeichnungen
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