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63 Laserstrahl-Nivelliereinrichtung.

@ Die Laserstrahl-Nivelliereinrichtung weist entweder
am Laserstrahl-Nivelliergerat (1) und/oder an einem
Hilfsmittel (4) an sich bekannte Mittel (5) zum Empfang
des Laserstrahles (2) auf. Durch eine Steuerung (25; 8)
ist, unter Ausnutzung des Laserstrahles (2), die Distanz
zwischen dem Laserstrahl-Nivelliergerat (1) und einem den
Laserstrah! (2) als Riickmeldungs-Signal (23) zurlickwer-
fenden Auftreffpunkt, bzw. zwischen dem Laserstrahl-Ni-
velliergerat (1) und dem Hilfsmittel (4), ermittelbar. Die
Distanzermittlung kann beispielsweise mittels Messung ei-
ner Zeitspanne zwischen einem gezielten Aussenden des
Laserstrahles (2) und dem Eintreffen des Rickmeldungs-
Signales (23) oder der Zeitspanne zwischen zwei Winkel-
messungen bei einem mit einer bekannten Geschwindig-
keit geschwenkten Laserstrahl (2) erfolgen. Hierzu sind am
Hilfsmittel (4) zwei mit Abstand angeordnete Mittel zur
Auslésung eines Riickmeldungs-Signales (23) vorzusehen.
Ebenso ist im letzteren Fall eine Distanzermittiung Uber
eine reine Winkelmessung mdoglich, wozu im Laserstrahl-
Nivelliergerat (1) eine Kontrollmdglichkeit der jeweiligen
Laserstrahl-Schwenkposition nétig ist.
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Beschreibung

Die vorliegende Erfindung betrifft eine Laser-
strahi-Nivelliereinrichtung, mit einem Laserstrahl-Ni-
velliergerdt, welches Laserstrahl-Nivelliergerat Mit-
tel zur Erzeugung eines Laserstrahles aufweist.

Laserstrahl-Nivelliergerate dienen dazu, eine
waagerechte oder eine geneigte Ebene festzulegen
und werden fur Bauzwecke verwendet. Dabei wird
der aus dem Gerat austretende, durch einen Dreh-
kopt in eine waagerechte oder um einen gewiinsch-
ten Prozentsatz geneigte Rotation versetzt. Der
kontinuierlich um 360° rotierende Laserstrahl bildet
die Laserebene. Der Laserstrahl ist an beliebiger
Stelle rund um das Nivelliergeréat sichtbar, beispiels-
weise an einer Mauerflache, die er bei seiner ra-
schen Rotation immer wieder passiert, oder er kann
mittels eines geeigneten Empfangsgerates sichtbar
gemacht werden. Hierdurch lasst sich die Neigung
der gedachten Ebene zwischen dem Nivelliergeréat
und der Auftrefi-Stelle des Laserstrahles messen.
Ein solches Laserstrahl-Nivelliergerat ermoglicht es,
eine Vielzah! von Mess- und Kontrollarbeiten durch-
zufuhren. Anwendung finden Laserstrahl-Nivellierge-
rate beispielsweise beim Erdaushub und der Planie-
rung von Baugruben, beim Kontrollieren von Beton-
fundamenten und Betondecken, beim Ausrichten
von Schalungen, beim Einnivellieren von Gleiskér-
pern fir Hochbaukrane und vieles mehr. Eine Un-
tergattung der Laserstrahl-Nivelliergerite sind die
Kanalbaulasergerate. Sie dienen beim Bau von
Rohrleitungen, beispielsweise von Kanalisationslei-
tungen dazu, die einzelnen Rohrsticke in der ge-
winschten Neigung und Richtung zu verlegen. Bei
einem Kanalbaulasergerat erfolgt keine Rotation
des Laserstahles, vielmehr wird dieser als stehen-
der Richtstrahl ausgesandt. Das Kanalbaulasergerat
wird dabei am Anfang einer Leitung, d.h. normaler-
weise im Bereich eines Schachtes, derart aufge-
stellt, dass der Laserstrahl in die gewlinschte Rich-
tung zeigt und die gewlinschte Neigung aufweist, in
welcher die Rohrleitung zu bauen ist. Der Laser-
strahl dient dann als Richtstrahl beim Aneinander-
reihen und exakten Positionieren der einzelnen
Rohrstiicke. Den bisher bekannten, verschiedenarti-
gen Laserstrahl-Nivelliergeraten ist gemeinsam,
dass sie ausschliesslich der Messung einer Waage-
rechten, Senkrechten oder einer Neigung sowie ins-
besondere beim Kanalbaulasergerét, zur Bestim-
mung einer Richtung dienen.

Die vorliegende Erfindung stellt sich die Aufgabe,
eine Laserstahl-Nivelliereinrichtung zu schaffen, bei
der zumindest teilweise unter Ausnutzung von in
derartigen Geraten ohnehin vorhandenen Kompo-
nenten, zusatzliche Messarbeiten moglich sind.

Die erfindungsgemasse Laserstrahl-Nivellierein-
richtung entspricht den kennzeichnenden Merkma-
len des Patentanspruchs 1. Weitere vorteilhafte
Ausgestaltungen der Erfindung gehen aus den ab-
héngigen Patentansprichen hervor.

Dank der vorliegenden Erfindung ist es nun még-
lich, insbesondere auch Entfernungen zu messen.
Auf den Baustellen, sei es nun im Hoch- oder Tief-
bau, wo Laserstrahl-Nivelliergerédte mit einem Rota-
tionslaser verwendet werden, oder im Leitungs- und
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Kanalisationsbau, wo Kanalbaulaser zum Hinsatz
gelangen, kommt es immer vor, dass Entferrjungen
genau zu ermitteln sind. Obwohi mit dem [Laser-
strahl-Nivelliergerét bereits ein HochleistungsiMess-
gerét vorhanden ist, muss zur Distanzmessurlg zwi-
schen zwei Punkten entweder mit einem herkpmmii-
chen Massband gearbeitet werden oder aber ein
zusatzliches, elektronisches Distanzmessgerfit be-
schafft werden. Bei der vorliegenden Erfindung wer-
den nun, bei verhaltnismassig geringem Mghrauf-
wand bei der Herstellung, die vorhandenen {echni-
schen Einrichtungen, zusétzlich zu den bisherigen
Aufgaben, auch fir die Distanzmessung eingpsetzt.
Insbesondere wird der Laserstrah! zur Messurg ver-

und der angewandten Messtechnik, wird dallei die
besondere Funktionsweise des Laserstrahles|in ei-
nem Nivelliergerat ausgenutzt.

Nachfolgend werden anhand der Zeichnung be-
vorzugte AusfUhrungsbeispiel des Erfindungsgegen-
standes naher beschrieben.

Fig. 1 zeigt ein erstes Beispiel eines Laserstrahl-
Nivelliergerates mit Rotationslaser und ein als
Empfénger dienendes Hilfsmittel;

Fig. 2—4 zeigen drei verschiedene Variantgn des
Hilfsmittels nach Fig. 1;

Fig. 5 zeigt schematisch die Funktionsweige der
Varianten nach Fig. 3 und 4;

Fig. 6 zeigt schematisch die Optik-Teile dps Ni-
velliergerates nach Fig. 1;

Fig. 7-9 zeigen ein Beispiel mit einem Kanalbau-
lasergerat.

Der Antrieb und die Steuerung des Lasergtrahl-
Nivelliergerates 1 nach Fig. 1 sind in einem zylindri-
schen Gehéduse untergebracht, welches vorzufiswei-
se auf einem Stativ befestigbar ist. Oben rapt der
den Laserstrahl 2 aussendende, normalerweige um
360° rotierende Kopf 3 aus dem Gehause. Def Kopf
3 kann durch eine den Laserstrahl hindurchidssen-
de Haube vor Feuchtigkeit und Staub gesfhitzt
werden. An der Mess-Stelle wird der Laserstfahl 2
durch ein Hilfsmittel 4 empfangen. Dieses Hilfgmittel
weist ein lichtempfindliches Element auf, z.B.|Foto-
zellen 5, zum Empfang des Laserstrahles 2| Das
Hilfsmittel 4 weist zudem eine Infrarot-Lichtq
sowie eine oder mehrere Bedienungs-Tasten

rung 8 verbunden. Letztere kann verhaltnisméssig
einfach sein und insbesondere aus einem Mictochip
bestehen.

Wie aus Fig. 6 ersichtlich, ist der rotierbard Kopf
3 des Laserstrahl-Nivelliergerates 1 mittels mindes-
tens eines Kugellagers 9 im Bereich einer krdisrun-
den Offnung am oberen Ende des Nivelliergerate-
Gehauses an einer entsprechenden Halterung| gela-
gert.

Hierzu ist der Kopf 3 an seinem unteren |Ende
mit einem Rohrstiick 10 versehen, an dem au¢h ein
Zahnkranz 11 drehfest angeordnet ist. Die Ratation
des Kopfes 3 wird von einem Elektromotor 12 be-
wirkt, der an seiner Antriebsachse mit einem Zahn-
rad 13 versehen ist, welches am Zahnkranz 11 an-
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greift. Die optischen Bauteile des Laserstrahl-Nivel-
liergerates 1 sind in wartungsfreundlicher Weise in
einem Rohr-Geh3use 14 angeordnet. Insbesondere
sind hier die Laser-Lichtquelle 15, eine optische
Linse 16 und ein optisches Element 17, auf dessen
Zweck spater eingegangen wird, fest angeordnet.
Der von der Laser-Lichtquelle 15 erzeugte Laser-
strahl 2 ist vertikal nach oben, zum Kopf 3 hin ge-
richtet und erreicht diesen nachdem er von der Lin-
se 16 gebindelt wurde. Im Kopf 3 ist ein Pentapris-
ma 18 angeordnet, das den Laserstrahl 2 in die
Horizontale umienkt. Das Pentaprisma 18 ist fest im
Kopf 3 angeordnet, sodass es mit diesem mitrotiert.
Da der Laserstrahl 2 durch den um 360° rotieren-
den Kopf 3 ahnlich einem Leuchtturmlicht schwenk-
bar ist, wird die zu Messzwecken verwendbare La-
serebene gebildet. Zur Kontrolle der Drehposition
des Kopfes 3 dient eine kreisrunde Scheibe 19,
welche, wie der Zahnkranz 11, drehfest und anna-
hernd waagerecht am den Kopf 3 tragenden Rohr-
stiick 10 angeordnet ist. Die Scheibe 19 ist im Be-
reich ihres Umfangs mit in regelmassigen Abstan-
den angeordneten Markierungen 20 versehen. Die
Markierungen 20 missen dabei einen deutlichen
Helligkeits-Kontrast zur sie umgebenden Flache der
Scheibe 19 aufweisen. Durch einen diesen Kontrast
erkennenden, ortsfest angeordneten Markenleser
21, kann das Drehen der Scheibe 19 erkannt wer-
den. Vorzugsweise ist noch ein baugleicher zweiter
Markenleser 22 vorgesehen, der gegeniiber dem
ersten phasenverschoben angeordnet ist.

Der Betrieb des Laserstrahl-Nivelliergerédts 1 und
des Hilfsmittels 4, funktioniert wie folgt: Das beim
normalen Nivellier-Betrieb einer 360°-Rotation an
sich nicht erfordertiche Hilfsmittel 4 wird, wenn eine
Distanzmessung erfolgen soll, in den Bereich des
Laserstrahles 2 gehalten. Der- Laserstrahl 2 trifft da-
bei auf die Fotozellen 5, wodurch (iber die Steue-
rung 8 ein kurzes Aufleuchten der Infrarot-Lichtquel-
le 6 bewirkt wird. Der Infrarot-Lichtstraht 23 geht, in
umgekehrter Richtung zum Laserstrahl 2, zum La-
serstrahl-Nivelliergerat 1 zurlick. Der Infrarot-Licht-
strahl 23 gelangt zum im Kopf 3 des Laserstrahl-Ni-
velliergerates 1 angeordneten Pentaprisma 18 und
wird von diesem nach unten, in das Innere des Ge-
rates umgelenkt, wo es auf das optische Element
17 trifft. Das optische Element 17 ist eine das La-
serlicht 2 hindurchlassende, jedoch mit einer Be-
schichtung versehene Scheibe. Durch die Beschich-
tung wirkt das optische Element 17 nach oben wie
ein Spiegel. Es ist so angeordnet, dass der von
oben kommende Infrarot-Lichtstrahl 23 um anna-
hernd 90° seitlich umgelenkt wird, sodass dieser
auf eine Fotozelle 24 trifft. Das optische Element 17
ist vorzugsweise so konzipiert, dass es einen sicht-
baren Laserstrahl, der bei einer Frequenz von ca.
500-650 nm liegt, von unten nach oben ungehin-
dert, d.h. in méglichst unverminderter Lichtstarke
durchlasst. Demgegentiber soll der von oben kom-
mende Infrarot-Lichtstrahl, welcher bei einer Fre-
quenz von ca. 870 nm liegt, ann&hernd vollsténdig
zur Fotozelle 24 umgelenkt werden, um dort zuver-
lassig empfangbar zu sein. Sowohl diese Fotozelle
24, wie auch die Markenleser 21 und 22, der die
Rotation des Kopfes 3 bewirkende Elektromotor 12
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sowie die Laser-Lichtquelle 15 sind mit einer Gera-
te-Steuerung 25 verbunden, durch welche alle Ge-
rate-Funktionen steuerbar sind.

Es sei hier eingefugt, dass die Fotozelle 24 auch
an anderer Stelle, insbesondere aussen am Laser-
strahl-Nivelliergerat 1 angebracht sein kann, so bei-
spielsweise im Bereich des Kopfes 3.

Die Distanzmessung zwischen dem Laserstrahl-
Nivelliergerat 1 und dem Hilfsmittel 4 kann auf ver-
schiedene Weise erfolgen. In einer ersten Ausfih-
rung, ist der Gerate-Steuerung 25 eine Zeitmess-
vorrichtung 26 zugeordnet. Die Geratesteuerung 25
ist dabei so ausgelegt, dass bei eingestelitem Dis-
tanz-Messbetrieb der Laserstrahl 2 entweder als
einmaliges Aufleuchten oder aber als Aufleuchten in
gewissen Zeitabstanden ausgesandt wird. Durch
den jeweils zum Hilfsmittel 4 gesandten Laserstrahl
2 wird an diesem als Ruckmeidung der infrarot-
Lichtstrahl 23 ausgeldst, dessen Auftreffen auf der
Fotozelle 24 durch die Gerate-Steuerung 25 regist-
riet wird. Durch die Zeitmessvorrichtung 26 wird
der Zeitunterschied zwischen dem gezielten Aus-
senden des Laserstrahles 2 in Richtung auf das
Hilfsmittel 4 und dem Eintreffen der hierdurch vom
Hilfsmittel 4 ausgehenden Ruckmeldung gemessen
und in eine dieser Zeiteinheit entsprechende Dis-
tanz umgerechnet. Diese Distanz kann dann auf ei-
ner Anzeige 27 angezeigt werden. Diese Anzeige
27 kann sich auf dem Laserstrahl-Nivelliergerat 1
oder aber auch auf dem Hilfsmittel 4 befinden. Die
im letzteren Fall erforderiiche Datenlberntragung
vom Laserstahl-Nivelliergerat 1 zum Hilfsmittel 4
kénnte beispielsweise durch ein von der Geréate-
Steuerung 25 bewirktes, intermittierendes Aussen-
den des Laserstahies 2 erfolgen.

Selbstverstandlich ware es aber auch denkbar,
die Steuerung 8 des Hilfsmittels 4 mit einer Zeit-
messvorrichtung 26 zu versehen, sodass die Dis-
tanzermittiung im Hilfsmittel 4, nach einem zeitlich
messbaren Signalaustausch zwischen den beiden
Geraten 1 und 4 erfolgen kann.

In einer weiteren Variante nach Fig. 2 kann das
Hilfsmittel 4 mit einem den Laserstrahl 2 zurlick-
strahlenden Reflektionsmittel 28, z.B. einem Spie-
gel, versehen sein. Bei dieser einfacheren Ausfih-
rung wére zwar ein weiterer steuerungstechnischer
Datenaustausch zwischen dem Laserstrahl-Nivellier-
gerdt 1 und dem Hilfsmittel 4 kaum mdglich, eine
Distanzmessung ware aber ohne weiteres durch
Messung der Zeitspanne zwischen dem Aussenden
des Laserstrahles 2 und dessen Zurlckspiegelung
machbar.

Es sei hier eingefigt, dass die Distanzmessung
grundsatzlich auch dank eines Zurlickwerfens des
Laserstrahles 2 durch ein bauseitig vorhandenes
Hindernis, z.B. einer Mauer erfolgen kénnte. Dies
bedingt aber einerseits das Vorhandensein eines
solchen geeigneten Hindernisses und andererseits
eine entsprechend empfindliche Einstellung des
Riickmeidungs-Empfanges. Hierdurch kann es aber
auch 2zu Fehimessungen durch unerwinschte
Echos kommen.

Eine Distanzmessung ist auch Gber eine beson-
dere Gestaltung des Hilfsmittels 4 nach Fig. 3
denkbar. Die Fotozellen 5 sind hier in zwei mit Ab-
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stand paraliel zueinander stehenden Reihen ange-
ordnet. Der rotierende Laserstrahl 2 trifit also zuerst
auf die eine Reihe und I8st dabei ein erstes Signal
aus und danach auf die zweite Reihe, wobei ein
zweites Signal des Hilfsmittels 4 an das Laser-
strahl-Nivelliergerdt 1 ausgelést wird. Da im Laser-
strahl-Nivelliergerat 1 die Kontrolle der jeweiligen
Drehposition des Kopfes 3 Uber die Scheibe 19 er-
folgt, kann durch eine entsprechende Programmie-
rung der Steuerung 25 aus der Winkelabweichung
der beiden Ricksignale die Distanz zwischen dem
Laserstrahi-Nivelliergerat 1 und den Hilfsmittel 4 er-
mittelt werden. Je weiter das Hilfsmittel 4 entfernt
ist, desto kleiner wird der Winkelunterschied sein,
aus dem die beiden Signale eintreffen. Siehe hierzu
auch Fig. 5. Jedem ermittelten Winkelunterschied
entspricht eine bestimmte Entfernung. Zu einer
moglichst genauen Messung ist es von Vonrteil,
wenn die beiden Fotozellen-Reihen 5 auf dem Hilfs-
mittel 4 moglichst weit auseinander angeordnet wer-
den.

Eine Distanzmessung mittels der beiden Fotozel-
len-Reihen 5 des Hilfsmittels 4 kann, ausser Uber
einer Ermittlung des Winkelunterschieds, auch noch
auf andere Weise erfolgen. Bei einer fest stehen-
den Rotationsgeschwindigkeit des Kopfes 3 bei sei-
ner 360°-Umdrehung kann durch Messung der Zeit,
die der vorbeikommende Laserstrahl 2 von der ei-
nen Fotozellen-Reihe 5 zur anderen bendtigt, die
Distanz zwischen dem Laserstrahl-Nivelliergerat 1
und dem Hilfsmittel 4 errechnet werden. Diese Vari-
ante hat den Vorteil, dass die Distanzmessung
auch ausschliesslich im- Hilfsmittel 4 statifinden
kann, indem die erforderliche Zeitmessvorrichtung
26 in dessen Steuerung 8 integriert wird. Ein weite-
rer Signalaustausch mit dem Laserstrahl-Nivellierge-
rat 1 ist dabei nicht erforderlich. Da jeder méglichen
Schwenk-Zeit des Laserstrahles 2 zwischen den
beiden Fotozellen-Reihen 5 eine bestimmte Entfer-
nung entspricht, ist es an sich nicht schwierig, Gber
die entsprechend programmierte Steuerung 8 eine
Anzeige der jeweiligen Distanz zu bewirken.

Selbstverstandlich kann jedoch diese Zeitmes-
sungs-Steuerungsfunktion anstatt im Hilfsmittel 4
auch im Laserstrahl-Nivelliergerat 1 vorgesehen
sein. Hierzu kbnnte, analog der Variante nach
Fig. 2, das Hilfsmittel 4, wie in Fig. 4 dargestelit, mit
zwei mit Abstand zueinander angeordneten, den
Laserstrahl 2 zurlckstrahlenden Reflektionsmittein
28 versehen sein. Die Distanzmessung erfolgte
dann durch Messung der Zeitspanne zwischen den
beiden Ruckspiegelungen mittels der Gerétesteue-
rung 25 bzw. Zeitmessvorrichtung 26.

Die Kombination des beschriebenen Laserstrahi-
Nivelliergerates 1 mit dem Hilfsmittel 4 erméglicht
ausser der Distanzmessung auch andere interes-
sante Anwendungen. So kann im Zusammenwirken
der automatischen Rickmeidung des Auftreffens
des Laserstrahles 2 und der Kontrolle der Drehposi-
tion des Kopfes 3 Uber die Scheibe 19 auch die
Winkel-Bestimmung eines bestimmten Punktes im
360°-Drehbereich erfolgen. Umgekehrt kénnte, auch
Uber das Hilfsmittel 4, der Steuerung 25 ein ge-
winschter Punkt angegeben werden, der dann
durch das Laserstrahl-Nivelliergerat 1, d.h. durch
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g fern-

Vorrichtung zum Aussenden eines Funksign
einer am Laserstrahi-Nivelliergerat 1 vorges
Empfangsvorrichtung, d.h. einer Antenne.

sung durch Messung der Zeitspanne zwischen dem
Aussenden des Laserstrahles 2 und der vom Hilfs-
mittel kommenden Rickmeldung. Obwohl| beim
Rohrleitungsbau selbst der Laserstrahl 2 als stehen-

serstrahl 2 schwenkbar, und zwar zuminde
kal, zur Einstellung einer Neigung. Darlber hi

lich, zur genauen Ausrichtung des Laserstral
Diese, zumeist motorisch erfolgenden, ki

schen Ausbildung nach Fig. 6 empfangen
indem es durch die gleiche Offnung 31 eintri
der der Laserstrahl 2 das Gerat verlasst. Ei

32 vorzusehen, z.B. eine Fotozelle.
Patentanspriiche

1. Laserstrahl-Nivelliereinrichtung, mit ein
serstrahl-Nivelliergerat, welches Laserstrahi-Nivel-
liergerét Mittel zur Erzeugung eines Lasersjrahles
aufweist, gekennzeichnet durch Mittel (24, 25 4, 5,
6, 8; 28) zur Ermittlung der Distanz zwischep dem
Laserstrahl-Nivelliergerat (1; 30) und einem Auftreff-
punkt des Laserstrahies (2).

2. Laserstrahl-Nivelliereinrichtung nach Angpruch
1, gekennzeichnet durch entweder am Lasefstrahl-
Nivelliergerat (1; 30) und/oder an einem Hilfsmittel
(4) angeordneter Mittel (24; 5) zum Empfarlg des
Laserstrahles (2), wobei Uber eine Steuerung (25;
8) unter Ausnutzung des Laserstrahles (2) die Dis-
tanz zwischen dem Laserstrahi-Niveliiergerat {1; 30)
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und entweder einem den Laserstrahl (2) zurlickwer-
fenden Auftreffpunkt oder zwischen dem Laser-
strahl-Nivelliergerat (1; 30) und dem Hilfsmittel (4)
ermittelbar ist.

3. Laserstrahl-Nivelliereinrichtung nach Anspruch
2, dadurch gekennzeichnet, dass das Hilfsmittel (4)
Mittel (5, 6, 28) aufweist, mit weichen beim Auftref-
fen des Laserstrahles (2) mindestens ein zum La-
serstrahl-Nivelliergerat (1) zurlckgehendes Riick-
meldungs-Signal (23) ausgeldst wird, welches
Rickmeldungs-Signal (23) in der Steuerung (25)
des Laserstrahl-Nivelliergerates (1; 30) zur Distanz-
ermittiung verwendbar ist.

4. Laserstrahl-Nivelliereinrichtung nach einem der
Anspriiche 2 bis 3, dadurch gekennzeichnet, dass
der Steuerung (25; 8) eine Zeitmessvorrichtung (26)
zugeordnet ist.

5. Laserstrahi-Nivelliereinrichtung nach Anspruch
4, dadurch gekennzeichnet, dass die Zeitmessvor-
richtung (26) derart mit der Steuerung (25; 8) ge-
koppelt ist, dass die Zeitspanne zwischen einem
gezielten Aussenden des Laserstrahles (2), z.B. in
Richtung auf das Hilfsmitte! (4), und dem Eintretfen
des hierdurch, z.B. vom Hilfsmittel (4) ausgehen-
den, Rickmeldungs-Signales (23) messbar ist, wel-
che Zeitspanne mittels der Steuerung (25; 8) in
eine entsprechende Distanz umrechenbar ist.

6. Laserstrahl-Nivelliereinrichtung nach Anspruch
4, dadurch gekennzeichnet, dass das Hilfsmittel (4)
mindestens zwei mit Abstand zueinander angeord-
nete Mittel (5; 28) zum Empfang und/oder Zurick-
senden des Laserstrahles (2) und das Laserstrahl-
Nivelliergerat (1; 30) Mittel (11, 12) zum Schwenken
des Laserstrahles (2) aufweist, wobei die Steuerung
(25, 8) des Laserstrahl-Nivelliergerates (1; 30) und/
oder des Hilfsmittels (4) so ausgelegt ist, dass die
Distanz zwischen -dem Hilfsmittel (4) und dem La-
serstrahl-Nivelliergerat (1; 30) ermittelbar ist, indem
die Schwenk-Zeit, die der Laserstrahl {2) vom ers-
ten Empfangs- und/oder Zurilicksende-Mittel (5; 28)
zum zweiten Mittel (5; 28) benétigt, Uber die Zeit-
messvorrichtung (26) messbar ist, wodurch die sich
aus dieser Schwenk-Zeit ergebende Distanz erre-
chenbar ist.

7. Laserstrahi-Nivelliereinrichtung nach Anspruch
2, dadurch gekennzeichnet, dass das Hilfsmittel (4)
mindestens zwei mit Abstand zueinander angeord-
nete Mittel (5; 28) zum Empfang und/oder Zurick-
senden des Laserstrahles (2) und das Laserstrahl-
Nivelliergerat (1; 30) Mittel (11, 12) zum Schwenken
des Laserstrahles (2) sowie Mittel (19, 20, 21) zur
Kontrolle der jeweiligen Schwenkposition des Laser-
strahles (2) aufweist, wobei die Steuerung (25, 8)
des Laserstrahl-Nivelliergerates (1; 30) und/oder
des Hilfsmittels (4) so ausgelegt ist, dass die Dis-
tanz zwischen dem Hilfsmittel (4) und dem Laser-
strahl-Nivelliergerat (1; 30) ermittelbar ist, indem
durch den geschwenkten Laserstrahl (2) beim Auf-
treffen auf das erste Empfangs- und/oder Zuriick-
sende-Mittel (5; 28) ein erstes Signal und beim
nachfolgenden Auftreffen auf das zweite Empfangs-
und/oder Zuriicksende-Mittel (5; 28) ein 2zweites
Signal auslésbar ist, wobei in Zusammenwirken mit
den Mitteln (19, 20, 21) zur Kontrolle der jeweiligen
Schwenkposition des Laserstrahles (2), aus dem
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unterschiediichen Winkel aus welchem die beiden
Signale eintreffen, die Distanz zwischen dem Laser-
strahl-Nivelliergerat (1) und dem Hilfsmittel (4) erre-
chenbar ist.

8. Laserstrahl-Niveliiereinrichtung nach einem der
Anspriche 2 bis 7, dadurch gekennzeichnet, dass
die am Laserstrahl-Nivelliergerat (1; 30) und/oder
an einem Hilfsmittel (4) angeordnete Mittel (24, 5)
zum Empfang des Laserstrahies (2) aus mindestens
einer Fotozelle (5) bestehen.

9. Laserstrahl-Nivelliereinrichtung nach Anspruch
3, dadurch gekennzeichnet, dass die am Hilfsmittel
(4) vorgesehenen Mittel (6) zur Ubertragung eines
zum Laserstrahl-Nivelliergerat (1) zurickgehenden
Rickmeldungs-Signales (23) eine Infrarot-Lichtquel-
le, eine Laser-Lichtquelle oder eine Funkvorrichtung
beinhalten.

10. Laserstrahl-Nivelliereinrichtung nach einem
der Anspriche 2 bis 8, dadurch gekennzeichnet,
dass am Hilfsmittel (4) mindestens ein den Laser-
strahl {2) zum Laserstrahl-Nivelliergerat (1; 30) zu-
ruckwerfendes bzw. zuriickstrahlendes Reflektions-
mittel (28) angeordnet ist, wobei der reflektierte La-
serstrahl (2) von der Gerate-Steuerung (25) als
Riickmeldungs-Signal (23) zur Distanzmessung
auswertbar ist.
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