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Aufgabenstellung

27. Juni 2004

Diplomarbeit fiir Frau Rike Rathlau

Thema:

Untersuchungen zur Verbesserung der Navigation eines Remotely Operated Vehicle
anhand von Mikro-Bathymetriedaten

Zielsetzung:

Das Alfred-Wegener-Institut fiir Polar- und Meeresforschung (AWI) hat in Zusam-
menarbeit mit dem Institut Francais de Recherche pour I’Exploitation de la Mer
(IFREMER) auf dem Fahrtabschnitt ARK XIX/3b des FS Polarstern mikrobathy-
metrische Vermessungen mit dem Remotely Operated Vehicle (ROV) Victor 6000
im Gebiet des Hakon Mosby Mud Vulcano (HMMYV) durchgefiihrt. Die Navigation
des ROV erfolgte durch die Inertialnavigation sowie USBL (Ultra Short Base Line)
POSIDONIA der Polarstern.

Flachwasserféacherecholote erreichen eine hohe Genauigkeit und Auflésung bei der
Tiefenmessung. Der Einsatz solcher Systeme an Bord von Unterwasserfahrzeugen
bietet die Moglichkeit, hohe Genauigkeiten und Auflésungen auch in der Tiefsee zu
erreichen. Jedoch macht die in Bezug auf die bathymetrischen Messungen unzurei-
chende Navigationsgenauigkeit des ROV eine weitere Bearbeitung und Korrektur
der Positionsdaten erforderlich.

Aufgabenstellung:

Hauptaufgabe der Kandidatin ist es, mit Hilfe der Bathymetriedaten die Naviga-
tion des ROV zu verbessern. Die einzelnen Arbeitsschritte fiir die Bearbeitung der
Fécherecholot- und Navigationsdaten sind aufzuzeigen und kritisch zu betrachten.



Der Kandidatin stehen zur Auswertung ROV-Bathymetriedaten sowie bereits an
Bord korrigierte Daten der ROV-Navigation zu Verfiigung.

Als Teilaufgaben sollen folgende Punkte bearbeitet werden:
e Konvertierung der ROV Bathymetriedaten in ein fiir das AWI verwendbares
Format,
e Beschreibung des Messprinzips des ROV-Navigationssystems,

e Aufzeigen, Dokumentation und Umsetzen der einzelnen Auswerteschritte zur
ROV-Navigationsverbesserung auf der Basis der gemessenen Bathymetrie un-
ter Verwendung von Arclnfo,

e Beurteilung der Ergebnisse.

Die Ergebnisse sind als Poster und als Kurzfassung (1 Seite) zusammenzustellen.

Die Kandidatin legt neben der schriftlichen Ausarbeitung auch eine CD-ROM als
Anlage vor, die - so weit wie moglich - die fiir diese Arbeit relevanten Dateien
enthélt, insbesondere die LaTeX-Dateien und die Abbildungsdateien.

gez. Prof. Dr.-Ing. Delf Egge



Kurzfassung

In der vorliegenden Arbeit werden Daten einer systematischen Vermessung des
HAKON MosBY MuD VULCANO (HMMYV) (2kmx2km) verwendet und bearbei-
tet. Die Mikrobathymetriedaten wurden auf der Expedition ARK XIX-3b mit dem
SeaBat 8125 von Reson auf dem Remotely Operated Vehicle (ROV) Victor 6000
gesammelt. Die Verwendung des ROV und dessen Daten ist eine Kooperation des
AWI mit dem IFREMER.

Der HMMV liegt in der siidlichen Barentssee am Kontinentalhang und ist von
biologischer und geologischer Bedeutung, da es sich um einen Schlammvulkan mit
Gasaustritt handelt und trotzdem ein reicher Lebensraum vorhanden ist. Deshalb
ist es den Geologen und Biologen von Wichtigkeit, ein digitales Geldndemodell
(DGM) des Vulkanes zu erhalten.

Das Ergebnis dieser Arbeit ist die Korrektur der Navigation an die Rohdaten, die
anhand einer Karte dargestellt wird. Diese Arbeit ist folgendermafen aufgebaut:
Zunachst werden kurz die Bathymetrie sowie die geologischen und biologischen In-
teressen am Vulkan erldutert. Darauf folgen die technischen Informationen iiber
den ROV und seine Messsysteme. Dann wird der Datenfluss und dessen Ver-
arbeitung mit den verschiedenen Programmen erklart und die Schwierigkeit der
unterschiedlichen Datenformate aufgezeigt. Anschliefsend wird ein DGM mit ei-
ner Rasterweite von 0.25m berechnet und hieraus Isolinien abgeleitet und mit
der Navigationslinie in einer Tabelle gespeichert. Diese wurden gegen benachbarte
Isolinien /Navigationslinien-Dateien verschoben. Anschliefend wurde die korrigier-
te Navigation ausgelesen und an die Rohdaten angebracht. Des Weiteren folgt eine
Dokumentation der einzelnen Schritte anhand von Screenshots und Erklarungen,
ausgehend von den Rohdaten bis hin zur Anbringung der Navigationskorrektur an
die Rohdaten.

Das Fazit dieser Arbeit ist, dass diese Auswertung durch die unterschiedlichen Da-
tenformate und Projektionen sehr umfangreich, kompliziert ist. Es ist zu iiberlegen,
einen Test mit dem Programm Caraibes durchzufiihren, um zu vergleichen, ob das
Umwandeln und Umprojizieren der Daten ebenfalls so umsténdlich wie in Arcln-
fo ist. Des Weiteren ist zu testen, wie dort die Navigationskorrektur durchgefiihrt
wird und welche Transformation benutzt wird.
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1. Einleitung

In der Meerestechnologie werden seit einigen Jahren die Unterwasserfahrzeuge
Remotely Operated Vehicle (ROV) und Autonomous Underwater Vehicle (AUV)
eingesetzt. Mit den Unterwasserfahrzeugen werden neue Erkenntnisse iiber den
Meeresboden in verschiedenen wissenschaftlichen Bereichen wie der Meeresbio-
logie, -geologie, Bathymetrie etc. gewonnen. Hierbei spielt auch die topographi-
sche Erfassung des Meeresbodens eine wichtige Rolle, denn diese Technologie ist
von grofer Bedeutung fiir ozeanographische, biochemische und geowissenschaftliche
Forschungsgebiete. Anhand von topographischen Karten ist es den anderen Wis-
senschaften moglich, Riickschliisse auf ihre Proben zu ziehen, bzw. neue Proben an
fiir die Topographie interessanten Stationen zu entnehmen.

Vom 23. Juni 1999 bis 19. Juli 1999 fand eine Expedition auf dem Forschungs-
schiff (FS) POLARSTERN statt, wihrend der das ROV seinen 1. Einsatz fur die
Kooperation Alfred-Wegener-Institut (AWI) — Institut Frangais de Recherche pour
I’Exploitation de la Mer (IFREMER) hatte. Auf der Expedition ARK-XIX-3b zwi-
schen Norwegen und Spitzbergen war das Ziel, positionsgenaue Sedimentproben
und Bilder des Meeresbodens aus der Arktis zu bekommen. Dies wurde erfolgreich
ausgefiihrt. Neue Eindriicke und interessante Bilder aus der Tiefsee waren das Er-
gebnis. Das ROV verteilte am Meeresboden Kéfige mit Hartsubstratplatten als freie
Besiedlungsflachen fiir Ausschlussexperimente, die auf einem Gestell unterhalb des
ROV in die Tiefsee beférdert wurden (THIEDE ET AL., 2004 [6]).

In der vorliegenden Arbeit wird folgende Fragestellung bearbeitet: Ist eine Naviga-
tionskorrektur der auf der Expedition ermittelten Daten bzw. des Facherecholotes
SeaBat 8125 von Reson mit den am AWI zur Verfiigung stehenden Programmen
moglich? Weiterhin werden nutzbare Programme aufgezahlt und zum Teil kurz
erklart (z.B. MB-System, Caraibes). Die Positionierungsgenauigkeiten des For-
schungsschiffes (FS) POLARSTERN und des ROV VICTOR werden kurz erldutert.

Das AWI erwarb im Jahre 2003 ein AUV, das eventuell um ein Fécherecholot
erganzt werden soll. Daher ist ein Ziel dieser Diplomarbeit, der Frage nachzugehen,
ob die vorhandenen AWI-Programme fiir die erforderliche Navigationskorrektur bei
der Anschaffung eines Fécherecholotes ausreichen.



2. Das Untersuchungsgebiet des
HMMV

2.1. Untersuchungen des HMMV

Das Gebiet des HAKON MosBY MUD VULCANO (HMMYV) liegt in der Barentssee
am Festlandsockel nordwestlich von Norwegen bei 72° N und 14° E. Die mittlere
Wassertiefe betrigt 1260 m. Der HMMV wurde im Jahre 1989 durch eine Sonar-
Untersuchung bei der Expedition vom Naval Research Laboratory (NRL) mit dem
SideScan Sonar Sea-MARC II entdeckt (VOGT ET AL., 1999 [27]). Sea-Marc II
arbeitete mit einer Frequenz von 11 bis 12 kHz. Der Vulkan wurde nach dem FS
HAKON MosBY der Universitit Bergen benannt.

Die mikrobathymetrische Datenauswertung des ersten Einsatzes des ROV auf dem
FS POLARSTERN erfolgte durch das (IFREMER). Bei dieser Expedition waren
jedoch keine Wissenschaftler der Bathymetriegruppe des AWI mit an Bord. Bei
dem zweiten Einsatz des ROV auf dem FS POLARSTERN bei der Expedition ARK
XIX-3a/b nahmen schliefslich auch Wissenschaftler der Arbeitsgruppe Bathymetrie
des AWI teil. Die Bathymeter des AWI iiberwachten zusammen mit den Wissen-
schafltern des IFREMER die mikrobathymetrischen Tauchginge des ROV. Die
Auswertung findet noch in beiden Instituten mit unterschiedlichen Programmen
statt.

2.2. Bathymetrie des HMMV

Die Bathymetriedaten des HMMYV-Gebietes (siehe Abbildung 2.2) wurden mit dem
Féachersonarsystem Hydrosweep DS-2 von STN Atlas auf der Expedition ARK XIX-
3b mit dem FS POLARSTERN aufgenommen. Der HMMV wurde mit einer Strei-
fenbreite von ca. 200 m iiberfahren. Dadurch entstand eine hohe Punktdichte. Bei
der Editierung der Messwerte wurden die d&uftersten Messwerte des Féchers verwor-
fen, da diese durch die Schragmessung fehlerhaft sind. Zur besseren Anschauung
fiir die biologischen und geologischen Wissenschaftler wurden die editierten Bathy-
metriedaten in einem Geldndemodell dargestellt. Des Weiteren wurden zusétzliche
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Sidescan- und Backscatterdaten fiir eine bessere Interpretation des Meeresbodens

aufgezeichnet.

Die Sidescandaten geben die Echointensitdt in Abhédngigkeit von der Zeit wieder.
Sie werden hauptséchlich erfasst, um die Morphologien und kleinrdumigen Struktu-
ren des Meeresbodens in einer Kartendarstellung darzustellen. Das Sidescan Sonar
zeichnet das zurtickkommende Signal vom Meeresboden auf. Dieses Signal wird zu
dem echten Horizontbereich umgewandelt(MIENERT ET AL., 2003 [20]). Die Backs-
catterdaten geben die Riickstreuintensitat jedes einzelnen Hardbeams an, der vom
Meeresboden reflektiert wurde. Hierdurch ist erkennbar, wie der Meeresboden be-

schaffen ist (Sand, Steine, Schlamm usw.).
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Abbildung 2.2.: Bathymetrie des HMMYV (A. Beyer 2004)
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2.3. Wissenschafliche Fragestellung

Geologisches Interesse

Der HMMYV ist ein Schlammvulkan, der Gas, Wasser und Sedimente aus dem Un-
tergrund an die Oberfliche des Meeresbodens beférdert. Die Schlammvulkane sind
eine der wichtigsten Quellen fiir die Emission von Erdgas (Methan) im Meer. Auf-
grund von extrem hohen Methangehalten an solchen Standorten in der Tiefsee
kommen dort spezielle Bakterien vor, die das Methan als Energiequelle nutzen
konnen. Schlammvulkane sind daher sowohl aus geologischer wie aus biologischer
Sicht einzigartige Naturrdume, deren Untersuchungen Riickschliisse auf vergangene
Abschnitte des Erdklimas zulassen (TIEDE ET AL., 2004 [7]).

Das Ungewohnliche an dem aktiven Schlammvulkan HMMYV ist, dass er an ei-
nem passiven Kontinentalhang liegt und sich in arktischen Breiten befindet. Ak-
tive Schlammvulkane liegen normalerweise an aktiven Kontinentalhdngen, da hier
die Ausbriiche durch das Uber- und Untereinanderschieben der Kontinentalplatten
(tektonische Platten) ausgelost wird.

Biologisches Interesse

Im Gebiet des HMMV leben methanotrophe Bakterien. Dort wo die Bakterienmat-
tendichte der chemosynthetischen und methanotrophen Bakterien am grofsten ist,
ist meistens ein direkter Gasaustritt zu vermuten. Im Krater gibt es zwei domi-
nierende Pognophoren-Arten (Rohrenwiirmer): zu 80% sind es Sclerolinum und zu
20% Oligobrachia. Die Rohrenwiirmer leben in Symbiose mit den methanotrophen
Bakterien. Eine reichhaltige Lebenswelt deutet auf ein signifikant aktives Austritts-
gebiet von Fluiden und Gasen hin (INTERNETSEITE GEOMAR, 2004 [13]).

Am HMMYV gibt es trotz der Gasaustritte weitere Lebewesen wie z.B. Muscheln,
Seesterne und Fische, die sich auf das Leben mit dem Methan spezialisiert haben.
Sie benétigen es bzw. die Nahrungskette, die sich hieraus bildet, zum Uberleben.
Die Bakterienmatten stellen somit die Grundlage der Nahrungskette dar (siehe
Abbildung 2.3).

Auf der ARK XIX-3b wurde intensiv {iber die Bakterienmatten im Krater des
HMMYV geforscht.
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3. Technische Beschreibung des
ROV

3.1. Technische Grundlagen des ROV

3.1.1. Allgemeine Daten

Das IFREMER ist der Eigentiimer des ROV VIicTOR 6000. Das ROV wurde in
der Zeit von 1993 bis 1997 in Zusammenarbeit mit dem GENAVIR! entwickelt.

Das ROV VICTOR 6000 hat die Grofe 3.1m x 1.8 m x 2.1 m (Lénge/Hohe/Breite)
und wiegt vier Tonnen. Die Hochstgeschwindigkeit des ROV in Fahrtrichtung be-
tragt 1.7kn, in vertikaler Richtung 1.3kn. Die Tauchtiefe reicht bis zu 6000 m.
Die Kabelverbindung zum ROV ist 8500 m lang und hat einen Durchmesser von
22mm. Die Geschwindigkeit, bei der ein reibungsloses Auf- und Abwickeln des
Kabels auf der Winsch gewéhrleistet werden kann, betrégt 0.5m/sec. Die Soll-
bruchstelle des Kabels liegt bei neun Tonnen. Die Tauchgédnge konnen bis zu drei
Tage ohne Auftauchen des ROV andauern. Das ROV ist mit acht Kameras ausge-
stattet. Zwei Kameras stehen ausschlieflich den ROV-Piloten zur Verfiigung, um
eine sichere Navigation am Meeresboden zu gewéhrleisten. Es sind 5 Farbkameras
und 8 Scheinwerfer a 5kW fiir die wissenschaftlichen Untersuchungen vorhanden,
um unter Wasser den Meeresboden und die Fauna betrachten zu kénnen.

Das ROV besitzt fiir die Forschung am Meeresboden einen Schwenkarm (mani-
pulator arm) und einen Greifarm (grasping arm) mit jeweils verschiedenen Bewe-
gungsfreiheitsgraden. Diese werden von den ROV-Piloten gesteuert . Sie konnen
jeweils ein Gewicht von bis zu 100kg im Wasser heben. Mit den Armen werden
z.B. Sediment- und Wasserproben entnommen, Objekte vom Meeresboden aufge-
hoben oder verschoben und kann eine Transportkiste aus dem Modul des ROV
herausgezogen werden. Es ist ebenfalls moglich, mit den Armen einen Lander (Ge-
rit fiir Messungen am Meeresboden) zu bewegen und ihn an eine andere Position
zu setzen (IFREMER, 2003 [19]).

Die Steuerungszentrale, von der aus das ROV navigiert wird, ist an Deck des For-
schungsschiffes und befindet sich in einem 20-ft-Kontainer, der auf jedem Schiff

LGENAVIR ist eine Group of Economic Interest for the Management of oceanographic Vessels



Abschnitt 3.1: Technische Grundlagen des ROV

Abbildung 3.1.: Auf der oben stehenden Abbildung ist die Verbidung Schiff (5)
— Kabelgewicht (3) - ROV VICTOR (2) zu sehen.

eingerichtet werden kann. Hier sitzen ein ROV-Pilot, ein Operationskoordinator,
sowie, wihrend der Tauchgénge, ein bis zwei Wissenschaftler zur Aufnahme von
Fotografien. Die Piloten erhalten von den Wissenschaftlern Koordinaten oder An-
weisungen, wo das ROV hingesteuert werden soll. Wenn Koordinaten von dem
nichsten geplanten Tauchgang vorhanden sind, kénnen diese in QINSy (siche Ab-
schnitt 4.2) eingegeben und auf einen Bildschirm angezeigt werden. Dadurch kén-
nen die ROV-Piloten die Profillinie in Verbindung mit dem ROV sehen, und die
Wissenschaftler die Richtigkeit der abgefahrenen Profile kontrollieren. Des Weite-
ren ist es moglich, auf zwei Bildschirmen die Bilder und Videos der Kameras des
ROV zu sehen. Die Bilder der Hauptkamera werden direkt auf DVD gespeichert.
Die Bilder der anderen Kameras konnen einzeln abgespeichert und kommentiert
werden, welches zu den Aufgaben der Wissenschaftler gehort.

3.1.2. Das Kabelgewicht

Durch das Kabelgewicht (Depressor) wird das Kabel auf leichte Spannung zwischen
Schiff und Depressor gehalten (siehe Abbildung 3.1), wodurch eine Unabhéngigkeit
von den Schiffshewegungen und dem ROV gewéhrleistet wird.

Der Depressor hat die Mafe 1.5m x 0.8 m x 0.5 m (Lénge/Breite/Hohe) und wiegt
1.2 Tonnen. Er ist ca. 200 m vor dem ROV angebracht und wird auf ca. 100 m {iber
den Meeresboden herabgelassen, so dass das ROV einen Radius von ca. 100 hat,
in dem es sich frei bewegen kann. Er besitzt einen Tiefensensor (altitude sensor),
der den Abstand zum Meeresboden angibt, sowie einen Wandler, der das Posidonia
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Signal (siche Abschnitt 3.4) vom F'S reflektiert, wodurch die Position des Depressors
erfasst wird.

3.1.3. Module des ROV

Das ROV besitzt drei auswechselbare Module. Das Standard Modul heifst sampling,
das wissenschaftliche Modul scientific und das Seevermessungsmodul bathymetry.
Im sampling modul sind folgende Arbeitsgerite enthalten:

Messgerate und -instrumente
3 Temperatur-Messgeréte
8 Sedimentprobenrohre
1 Wasserproben-Pumpe fiir 19 x 200 ml
Proben in der Tube fiir 4x 740 ml
Sedimentrohre (d = 53 mm, | = 400 mm)
6 Stromungsmesser
mobile Korbe
1 Greifarm fiir Proben
1 Probenbox

Tabelle 3.1.: Sampling Module des ROV Victor 6000 (VOGT ET AL., 1999 [27])

Das wissenschaftliche Modul hat eine Grofe von 2.5mx1.85mx0.7m. Mit dem
Modul kann tiber vier Schnittstellen kommuniziert werden:

2 RS 422 links mit 38400 baud(?)
1 RS 232 links mit 9600 baud
1 Video Kanal (CCIR standard)

Das Modul hat eine Transportbox je Tauchgang zur Verfiigung. Durch die Box ist es
moglich, Gegenstande zum Meersboden oder an die Meeresoberfliache zu beférdern.

3.1.4. Navigation des ROV

Die Navigation des ROV kann nur so genau sein, wie die des Schiffes. Auf dem
FS POLARSTERN ist das Positionierungssystem MINS? (siche Abschnitt 3.5) in-
stalliert. Das MINS arbeitet mit einem FEinfrequenz-GPS-Empfinger der Firma

?baud - Dateniibertragunsgeschwindigkeit.
3MINS — Marine Inertial Navigation System.
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Leica und einem Ashtech-System fiir die Zeitgebung, sowie zwei Zweifrequenz-GPS-
Empféngern der Firma Trimble, um die Position zu erhalten. Weiterhin gehen in
die MINS die Bewegungskorrekturdaten ein, welche bei der Positionsberechnung
mitbeachtet werden miissen.

Der ROV wird durch das Positionierungssystem Posidonia geortet und erhilt so
eine Position (siche Abschnitt 3.4) mit der die Inertialnavigation kontrolliert
und berichtigt wird. In Posidonia gehen die Positions- und Bewegungsdaten der
MINS mit ein.

Die einzelnen Positionen des ROV, Schiffes und Depressors werden in QINSy auf
dem Bildschirm dargestellt und kénnen so optisch kontrolliert werden. Der ROV er-
halt die Position durch seine eigene Inertialnavigation. Diese ist fiir kurze Strecken
bis 100 m genau. Bei einer Abweichung der Inertialnavigation von der Posidonia-
Position von ca. 10 m wird diese zuriickgesetzt (reinitialisiert), so dass die Positio-
nen wieder iibereinader liegen und die selben Koordinaten besitzen.

Alle eingehenden Daten werden auf einem zentralen Server gespeichert und an-
schliefend auf CD oder DVD gebrannt. Die Daten sind kompatibel mit dem Pro-
gramm ADELIE (siehe Abschnitt 4.6), welches zur groben Navigationsverbesserung
der Posidonia Navigation verwendet wird.

3.1.5. Konfiguration der Gerdte auf dem ROV

Auf dem ROV wurde ein Referenzpunkt festgelegt, auf den alle Geréte zentriert
sind (siche Abbildung 3.2). So kénnen fiir die einzelnen Echolote (Reson Seabat,
Simrad EM2000) genaue Positionen und die Daten des Bewegungssensors (Octans)
erhalten werden.

/ )

Osans

Y

Ref point

, Ref point
X Z Octans

Abbildung 3.2.: Die Gerétekonfiguration auf dem Victor 6000. Auf den Abbil-
dungen sind die Facherecholote Seabat von Reson und EM 2000 von Simrad sowie
der Bewegungssensor Octans dargestellt. (H. Bisquay vom IFREMER, 2004)
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Abschnitt 3.2: Das Fachersonarsystems Reson SeaBat 8125

3.2. Das Fachersonarsystems Reson SeaBat 8125

Das Reson SeaBat 8125 stammt aus der Serie SeaBat81xx und ist ein Flachwasser-
facherecholot, das gleichzeitig auch Backscatter- und Sidescandaten erfassen kann
(RESON HANDBUCH, 2003 [5]). Fiir die Fahrt ARK XIX-3 wurden zwei Fécher-
echolottypen (Reson Seabat und Simrad EM), auf dem ROV zu Testzwecken fiir
einen eventuellen Kauf durch das IFREMER installiert. In der Abbildung 3.3 ist
der Wandler sowie das dazugehorige Terminal zu sehen.

Abbildung 3.3.: Reson SeaBat 8125 (Reson Handbuch, 2003 [5])

Technische Spezifikationen des Reson

Offnungswinkel 120°
einzelne Beamwinkel 0.5°-1.0°
Frequenz 455kHz

Beams per Ping 240

Beams pro sec bei 20 m Wassertiefe 7
Streifenbreite 3.5 x Wassertiefe
(zwischen ROV und Meeresboden)

Einsatztiefe 1500 m

Tiefenmessgenauigkeit 6 cm

Tabelle 3.2.: Technische Spezifikation des Reson SeaBat 8125 (Reson Handbuch,
2003 [5])

Die Wasserschallkalibrierung erfolgt durch die Eingabe eines Schallprofiles, welches
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kurz zurvor im Messgebiet per CTD-Sonde ermittelt wurde.

Die Heave-, Roll-, Pitchkorrekturen werden von dem externen Bewegungssensor
Octans (siche Abschnitt 3.3) aufgenommen und mit in den Rohdaten abgespeichert.

Durch einen groken Offnungswinkel von 120° ist die Erfassung eines breiteren Strei-
fens moglich. Die Frequenz von 455 kHz ist fiir geringere Tiefen besser geeignet. Bei
Tiefseevermessungen bis 5000 m wiirden die Schallwellen durch Absorbtion und Re-
flektion von Partikeln nicht bis auf den Meeresboden gelangen. Eine hohe Frequenz
in den Bereichen von 200 kHz und aufwarts werden fiir Flachwasservermessungen
bis 100 m eingesetzt. Der Vorteil eines hochfrequenten Echolotes ist, dass dieses von
der ersten Sedimentschicht reflektiert wird und mehr Details erkennbar werden.

3.3. Der Bewegungssensor Octans Subsea Unit

Der Octans Subsea Unit Modell 3000 TT von der Firma IXSEA ist ein Bewegungs-
sensor mit Kreiselkompass, welcher speziell fiir die Unterwasseranwendung bis zu
einer Tiefe von 3000 m hergestellt wurde (IXSEA 2002 [2]). Auf dem ROV ist das
Messgerat in einem wasserdichten Druckkasten aus Titanium angebracht, wie im
rechten Bild der Abbildung 12 zu sehen ist.

Abbildung 3.4.: Auf dem linken Bild ist das Innenleben des Bewegungssensors
Octans 3000 zu sehen. Auf dem rechten Bild wird das Octans in einem druckfesten
Kasten abgebildet, wie er installationsfertig ist. (IXSEA, 2002 [2])

12
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Technische Spezifikationen des Octans
Einschwingzeit eine Minute
Kursgenauigkeit 0.1°
Genauigkeit des 0.01°
Roll- und Stampfwinkels
dynamische Genauigkeit 0.01°
beim Rollen- und Stampfen
Genauigkeit von 5 cm oder 5%
Hub, Schub und Schwanken | (je nachdem, welcher Betrag hoher ist )
Hubbewegungsperiode 0.03 bis 1000 Sekunden (einstellbar)

Tabelle 3.3.: Technische Spezifikation des Octans Subsea Unit Modell 3000 TI
(IXSEA 2002 [2])

Das Octans misst die Bewegungen und stellt die Daten den einzelnen Programmen
zur Verfiigung. Dies sind: true, heading, roll, pitch, yaw, heave, surge, sway, rate
of turn. Hierunter ist Folgendes zu verstehen:

true altitude — die wahre Hohe iiber dem Meeresboden

true course — der rechtweisende Kurs

Heading — der anliegende Kurs bzw. Fahrtrichtung

Roll — das Rollen eines Schiffes, welches durch die Wellenbewegung zustande
kommt

Pitch — das Stampfen des Schiffes, d.h. die Rotation um die Schiffsquerachse. Es
tritt am stérksten durch die groke Bugbewegung bei kurzen Wellen auf

Yaw — das Gieren eines Schiffes, der yaw angle bezeichnet den Gierwinkel
Heave — (dt. Hub) z.B. Anheben des gesamten Schiffes durch die Wellenbewegung
in der vertikalen Achse. Der Begriff beschreibt ebenfalls das statische Einsinkver-
halten des Schiffes durch Last. Dabei stellt heave die Abweichung der Einsinktiefe
relativ zum normalen Tiefgang dar.

Surge — ein Schub, ein akuter Anstieg, eine Welle oder auch eine Sturmflut
Sway — das Schwanken des Schiffes

Rate of turn — die Kursénderung

3.4. Das Positionierungssystem Posidonia

Das Posidonia-System ist ebenfalls ein Produkt der Firma IXSEA. Mit Posidonia
kann die Position eines oder mehrerer Unterwasserobjekte und -fahrzeuge oberhalb
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Abschnitt 3.4: Das Positionierungssystem Posidonia

von 6000 m Wassertiefe aus Distanz und Azimuth berechnet werden. Dies erfolgt
mit Hilfe von Wandlern (Transpondern), die an den Unterwasserobjekten und -
fahrzeugen befestigt sind.

Posidonia ist ein System, welches mit akustischen Signalen und Ultra Short Base
Line (USBL) arbeitet. Die Wandler werden durch ein akustisches Signal erfasst. Der
Sender und Empfanger (Transducer) misst mit einer Frequenz von 8.5 kHz und ist
am Schiffsrumpf befestigt oder in ihn eingelassen. Es gibt zwei Arten von Transdu-
cer: Zum einen den deployable (ausschwenkbarer Sender/Empfanger), welcher ein
flexibler Transducer ist, der an einem Kabel hingt und dadurch variabel eingesetzt
werden kann. Zum anderen den flush, der fest im Schiffsrumpf eingelassen bzw.
eingebaut worden ist. Der Vorteil des flush ist, dass er aufgrund der Installation in
den Schiffsrumpf auch bei hoheren Geschwindigkeiten eingesetzt werden kann und
nicht als schleppendes System hinterher gezogen wird.

Auf dem FS POLARSTERN ist der Posidonia Transducer fest in den Schiffsrumpf
eingebaut, wie der flush wie in der Abbildung 3.5, in Bild B sichtbar. Bild A zeigt
einen variablen nicht fest eingebauten Posidonia Transducer. In der Grafik wird
verdeutlicht, wo die Korrekturwerte angebracht werden miissen. Des Weiteren ist
hier ersichtlich, welcher Achsversatz (offset) moglich ist.

Gt Bild B

POSIDOMIA
Amray
™| Wertical Axs

Bild A Vs

Ship
Longitudiral -

s gitudinal

Offsat
'OSIDONIA

Aray
Longitudinal
Aois

POSIDONIA
Amray

Transversal Transverse
Axis Offsat

Abbildung 3.5.: In Bild A ist das deployable System dargestellt und welche Offset-
moglichkeiten bei der Posidonia Kalibrierung vorhanden sind. Bild B zeigt das flush
System, welches auf dem FS POLARSTERN eingebaut ist.Die vier kleinen schwarzen
Punkte in den Aussenbereichen sind die Antennen von denen das Signal gesendet
und empfangen wird (PosipboNIA HANDBUCH, 2002 [25]).

Von dem Transducer wird ein Schallsignal mit einer Frequenz von 8.5 kHz abgege-
ben, welches vom Transponder reflektiert und so im Empféanger mit einer bestimm-
ten Laufzeit und einem Einstrahlwinkel erfasst wird. Um eine genaue Position zu
berechnen, benotigt das System die Schiffsbewegungsdaten. In der Abbildung 3.6,
ist das System der Posidonia-Messung mit einem ROV oder Towfish (dt. Schlep-

14



Abschnitt 3.5: Das Inertialsystem MINS

psystem) sowie einem festverankerten Transponder dargestellt. Die Genauigkeit der
Positionierung betrédgt 0.5 % der Wassertiefe (Posidonia Handbuch, 1999 [24]).

FIXED ACOUSTIC
TRANSPONDER

Abbildung 3.6.: Das System von Posidonia(PosipoNiA HANDBUCH, 2002 [25])

Die Kalibrierung dieses Systems erfolgt iiber mehrmaliges Abfahren einer Acht
(sieche Abbildung 3.7), welches den Schnittpunkt iiber einem Transponder hat. Der
Transponder wird vor der Kalibrierung auf dem Meersboden ausgesetzt.

Vor der Kalibrierungsfahrt wird die Wasserschallgeschwindigkeit fiir das Gebiet
anhand einer CTD-Sonde ermittelt und in das Posidonia-Programm eingegeben.
Die Kalibrierungswerte fiir die Posidonia werden auf Null gesetzt. Anschlieffend
wurde mit der Messfahrt begonnen.

Es werden mind. zwei Achten mit max. 3 kn abgefahren. Je ofter die Acht iiber-
fahren wird, um so besser werden die Kalibrierungswerte. Da die Schiffszeit des
FS POLARSTERN teuer ist, wird der Vorgang meist nur zwei bis drei Mal wieder-
holt. Die hieraus erhaltenen Kalibrierungswerte sollten gegen Null gehen. Nach der
Kalibrierung der Posidonia wird der Transponder wieder an Bord genommen.

3.5. Das Inertialsystem MINS

Das Marine Inertial Navigation System (MINS) von der Firma Raytheon-Anschiitz
ist eine Inertial-Laser-Plattform.
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Abbildung 3.7.: Track fiir die Kalibrierung von Posidonia (Abbildung von
H.Muhle von FIELAX, Juni 2003)

Mit dem MINS werden zum einen die Schiffslagedaten wie Roll-, Pitch-, Heave-
und Yawkorrekturen des Schiffes und zum anderen die Position erfasst. Das MINS
errechnet sich seinen Standort anhand eines integrierten prazidierenden Filters, der
Position von zwei Trimble-Empfingern erhélt (diese sind in einem untergeordneten
Schiffskoordinatensystem mit dem MINS im Koordinaten-Ursprung), den Zusatz-
informationen iiber die Fahrtrichtung sowie der Geschwindigkeit tiber Grund (S.
CHRISTEN, 1999 [9], A. IFFLAND, 2004 [17]).

Die Genauigkeiten It. Herstellerangaben sind besser als +1.14 arc min (Bogenminuten)
bei einer dynamischen Stabilitdt von 0.001 deg/sec.; es lassen sich allerdings kei-
ne Informationen beziiglich einer Breitenabhéngigkeit im Handbuch finden. Die
Genauigkeit beim Heading (Richtungswinkel) ist analog zu 43 arc cm min (Bogen-
minuten) bei 0.003 deg/sec angegeben (S. CHRISTEN, 1999 [9], (RAYTHEON, 2004
[23]).

3.6. Conductivity — Temperature — Depth (CTD)

Die Echolotmessung beruht auf Schalllaufzeiten (Zweiwegelaufzeiten) zwischen dem
Aussenden des Sendesignals und dem Empfang des Reflexionssignals vom Meeres-
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boden. Mit der CTD-Sonde (siehe Abbildung 3.8) werden die physikalischen Ei-
genschaften (Leitfahigkeit, Temperatur und Druck) in der Wassersdule bestimmt.

Abbildung 3.8.: Eine CTD-Rosette mit Wasserschopfern, wobei das Gerét in der
Mitte die CTD-Sonde ist.

Durch die physikalischen Veranderungen der Wasserséule ergeben sich Unterschiede
in der Ausbreitungsgeschwindigkeit des Schalls im Wasser. Daher ist die Bedeutung
der Kenntnis iiber die Schallausbreitung in der Wassersaule nicht aufser Acht zu
lassen. Die mittlere Wasserschallgeschwindigkeit wurde bspw. von Medwin und
Clay (1975) in die vereinfachte empirische Gleichung iiberfiihrt:

c0 = 1449.2+4.6T —0.05572+0.0002973 + (1.34—0.0107") % (S —35)+0.016z (3.1)

T = Temperatur, z = Tiefe in Metern, s = Salinitéat

Bei der CTD-Messung wird die Sonde so tief wie moglich zum Meeresboden hinab
gelassen, damit {iber die gesamte Wassersédule ein durchgingiges Wasserschallprofil
aufgezeichnet wird. Dies geschieht durch das stdndige Abspeichern der Messwerte.

Eine fehlerhafte Annahme der 6rtlichen Wasserschallgeschwindigkeit hat eine falsche
Tiefenberechnung zur Folge. Bei Féacherecholotmessungen bewirkt dies nicht nur
eine Verschiebung des Tiefenhorizontes, sondern ist aufgrund der nach auflen zu-
nehmenden Laufzeiten durch die Wasserséaule fiir die duferen Beams auch mit einer
Deformation des Féchers verbunden (A. IFFLAND, 2004 [17]).

In der Abbildung 3.9 ist das in dieser Auswertung verwendete Wasserschallprofil
abgebildet. Es wurde von 10 m bis 1250 m Tiefe gemessen und in HIPS dargestellt.
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146121 1466.30 147133 1476.43 148158
100

Abbildung 3.9.: Wasserschallprofil alle 10 m als ASCII-Datei in HIPS eingelesen.

Die Schallgeschwindigkeit auf der Expedition wurde nach der in Anhang B, auf-
gefithrten Formel von Chen and Millero (1997) berechnet (NATIONAL PHYSICAL
LABORATORY, 2004 [21]).
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4. Datenerfassung und
Aufbereitung

4.1. Planung der Vermessung

Bei der Planung einer Gebietsvermessung werden zuerst die Profile geplant und
die benotigte Schiffszeit errechnet. Anschliefsend wird die Schiffszeit beantragt, da
diese auf einem Forschungsschiff knapp ist. Danach folgt die Anpassung der zu-
gesprochenen Schiffszeit an die Vermessung. Es stellt sich die Frage, mit welcher
Uberdeckung sinnvollweiser zu messen ist, wobei hiervon die Flughéhe des ROV
iiber dem Meeresboden abhiingt, da der Offnungswinkel des Ficherecholotes als
Parameter vorgegeben ist. Hiernach muss nach der Messgeschwindigkeit gefragt
werden: Wieviele Knoten kann das ROV fahren und bei welcher Geschwindigkeit
bekommt man eine ausreichende Punktdichte? Da das ROV nur 1.7 kn fahren kann,
ist es moglich, bei Gegenstrom sogar notwendig, volle Geschwindigkeit zu fahren.
Die Pingrate betragt 10 Pings pro Sekunde. Eine so hohe Pingrate hat ein grofses
Datenaufkommen zur Folge.

Zur Datenerfassung stand an Bord des FS POLARSTERN den Wissenschaftlern ein
PC mit einer Festplatten-Speicherkapazitit von einem TByte und einem DVD-
Brenner des IFREMER zur Verfiigung.

Werte fiir die Profilplanung

Flughche 20m
Offnungswinkel 120°
Streifenbreite 70m
Profilabstand 50m
Uberlappungsbereich 20m

Beamgrofe (Footpint) bei 0° Einfallswinkel | 0.17m
Beamgrofe (Footpint) bei 15° Einfallswinkel | 0.18 m
Beamgrofe (Footpint) bei 45° Einfallswinkel | 0.25m

Abstand zwischen den Beams 0.35m

Tabelle 4.1.: Werte fiir die Profilplanung des ROV
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Abschnitt 4.1: Planung der Vermessung

Da der Meeresboden nicht vorher betrachtet werden kann, haben in der Seever-
messung die Gesichtspunkte der Profile andere Hintergriinde als in der topogra-
phische Geldndeaufnahme (z.B. flichendeckende Aufnahmen, Stromungsrichtung,
Aufnahme von Magnetik etc.). Bei einer bathymetrischen Vermessung kommt es
auf flichendeckende Profile an. Bei einer flichendeckenden mikrobathymetrischen
Vermessung ist es wichtig, dass sich die einzelnen Profile iiberlappen, um eine Na-
vigationskontrolle zu haben. Die Profile des ROV werden meist so gelegt, dass das
ROV mit der Stromung fahrt. Bei einer Gegenstrémung von 1kn bewegt sich das
ROV nur noch mit 0.7 kn iiber den Meeresgrund vorwérts. Jedoch ist dies bei sys-
tematischen Vermessungen, wie bei der auf der Expeditin, kaum zu realisieren, da
parallele Profile gefahren werden.

Bei den Tauchgéngen auf der Expedition im HMMV war die Stromung gering und
hatte daher keinen Einfluss auf die Planung der Profile.
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Abbildung 4.1.: Profilplan fiir den Tauchgang des ROV tiber dem HMMYV (von
C. Edy IFREMER - Abschlussvortrag der Expedition ARK XIX-3b, 2003)

Die Wissenschaftler des IFREMER planten die Profile (siche Abbildung 4.1) in
einem grafischen Programm anhand von Anfangs- und Endpunktkoordinaten. Sie
wahlten eine "Flughohe"” von 20m iiber dem Meeresboden und erzielten so eine
Streifenbreite von 70m (3.5 x Wassertiefe 1t. der technischen Beschreibung von
Reson (siehe Abschnitt 3.2). Der Profilabstand wurde mit 50 m geplant, so dass ein
Uberlappungsbereich von 20 m vorhanden war. Die geplanten Profile wurden dann
in QINSy (siche Abschnitt 4.2) eingeladen.

Danach wurde eine CTD-Messung durchgefiihrt, um die Wasserschallgeschwindig-
keit fiir das Echolot und Posidonia zu bestimmen. Nachdem die CTD-Werte von
1240m bis 1270m (Messbereich des Echolotes auf dem ROV) in das Echolot und
die Werte fiir den Tiefenbereich von 10m bis 1270 m in das Posidonia eingegeben
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Abschnitt 4.1: Planung der Vermessung

wurden, begann die Messung. Das SeaBat war so in der Lage, die Schallgeschwin-
digkeitskorrekturen durchzufiihren. Die Rohdaten wurden durch die Korrekturen
verbessert. Bei diesem Tauchgang wurden die Rohdaten in QINSy prozessiert,
aber ohne die Schallgeschwindigkeitskorrektur anzubringen. Die Schallgeschwin-
digkeitkorrektur erfolgte zu einem spéteren Zeitpunkt in dem Programm CARIS
HIPS/SIPS (siehe Abschnitt 4.3.1).

Nachfolgend wird erléautert, wie die Zusammenhénge der einzelnen Schritte in den
folgenden Abschnitten der Datenaufbereitung sind (sieche auch Abbildung 4.2).
Wihrend der Fahrt erfolgte die Rohdaten-Aufzeichnung sowie die grafische Kon-
trolle der Profile mit QINSy. Nach Beendigung der Profilfahrt wurden die Daten
im Post Processing * vorbereinigt und in das XTF-Format exportiert. Danach wur-
den alle Daten in HIPS eingelesen: Zuerst wurden die Gezeitenkorrekturen an die
Rohdaten angebracht, dann folgte eine Korrektur anhand der Schallgeschwindigkeit
und eine Editierung der Tiefenwerte sowie eine Grid- und Isolinienberechnung. Die
Navigation wurde als ASCII-Datei ausgelesen, in Access in eine Tabellenform ge-
bracht und in ArcCatalog importiert. Die Isolinien wurden als dxf-Datei exportiert
und ebenfalls in ArcCatalog importiert.

Die einzelnen Arbeitsschritte in den Programmen (QINSy, CARIS, Arclnfo, etc.)
sind im Anhang mit Bildschirmaufnahmen dokumentiert und kommentiert.

'Post Processing bedeutet die Verarbeitung der Rohdaten nach der Aufzeichnung.
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QINSY
Projekterstellung
Datenerfassung
Filtern .
Export !
| Arclnfo i
xtf H
ArcCatalog f
CARIS / HIPS Navigation g
Projektsetup Tabelle in FC ESlUEC < ;
Schiffsdatei i ; .
.dxf importieren "
Neues Projtekt £ dxfin FC
Konvertieren der Daten Umprojizieren in importieren
Offnen der Daten UTM
Tide
Lat_ien der Gezeite_nkorrektur ArcMap
Anbringen der Gezeitenkorrektur
Schallprofil Navigation
Laden des Schallprofils
Anbringen der Xtools Isolinien
Schallgeschwindigkeitskorrektur Linien aus
Punkten erzeugen
Zusammenfihrung (Merge)
T'egx];ﬁ'gi?;ng Zusammenfiihren von Navigation und
Swath -Editor Isolinien in eine Datei
3 (Merge)
Field Sheet
Field Sheet erstellen Editor / Spatial Adjustment
Grid erstellen Verschieben der Profile
(Navigationskorrektur)
Save Session
. . Attributtabelle
FIEIC.{ _Shee[ Siliigly Abspeichern der Navigation als Shape-
Isolinien erstellen Datei
Glatten der Isolinien
: Xtools
'd?S XY-Punkte aus Linien erzeugen
v
CARIS/ GIS -mb
ArcToolbox
hdes Export der Isolinien Navigation umprojizieren nach UTM
B ArcCatalog
Navigation als .dbf-Datei exportieren
|
CARIS / HIPS Dos-Fenster |
.dbf
Export der Navigation als ASCII-Datei ¢
I Excel
.ascii
Einlesen der .dbf-Datei
NEv@msele Einlesen der .txt-Datei
. o — 11— —.asci — — P
Vorbereitung der ASCII-Datei fiir den . L . .
. Zusammenfiihrung in eine Datei um die
Import in Access
Datumsangaben zu erhalten
.aizu Abspeichern als .txt-Datei
Access
h.txt4
Import der ASCII-Datei in eine Datenbank
(:mb) CARIS / HIPS
Laden der Tiefeneditierten Daten Ergebnis
—.hdcsP»|
Anbringung der korrigierten Navigationskorrigierte Tiefendaten
Navigationsdaten mit Hilfe des Generic
Data Parsers

Abbildung 4.2.: In der Abbildung wurde der Datenfluss von den Rohdaten bis
zum Endprodukt aufgezeigt.
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4.2. Aufzeichnung der Rohdaten mit QINSy

Das Programm QINSy stand in der Version 7.0 zur Verfiigung. Hierbei handelt es
sich um ein Produkt der Firma QPS, mit Sitz in den Niederlanden. Mit diesem
hydrographischen Programm ist es moglich, Rohdaten aufzuzeichnen und weiter-
zuverarbeiten. Bei der Tiefeneditierung konnen verschiedene Verfahren angewandt
werden: Editierung mit Hilfe eines Filters, eine Editierung der einzelnen Streifen
(swath) oder die Editierung in einem ausgewéhlten Gebiet (subset).

In der Abbildung 4.3, ist der Datenfluss von QINSy aufgezeigt.

<8Fs QINSy 7 — Data Flow

“DWG/*.DXF “GRD #PRO /*.3DS %000 /%7CB /*.A “TIF
AutoCAD Q QINSy Mapping §57 3 Cs, Geo Referenced
Drawing Exchange Sounding Gri 3D Studio Objects CMap V3, Primar Bitmaps

“PAR /*.ASC
sel Geometry

FASCT®
User Defined ASCII

Line Planning

QINSy 7 — Survey / Lite / Office

Quality Sd’s

* PRO/ *.ASC *.QPD

e 5 XYZ Point Data
XYZ Point Datz _ 9 3 5
oint Data + Attributes Survey Set-up Info

* Viewing and
* Sun Nlumination
ined ASCII
* Design and Planning S liewer . rt ASC seo TIFF * Sensor Statistics

o *XTr
* MicroStation DGN . T * UKOOA P1/P2/P5
L. 'AD DWG/DXF * Usel T 32 * User Defined ASCII
* User Defined ASCIL * QINSy G - . * Event Data

QINSy 7~ November 2003

Abbildung 4.3.: Der Datenfluss von QINSy7 [22]

Wihrend der Fahrt wurden die Rohdaten? mit dem Flachwasserficherecholot Sea-
Bat 8125 erfasst und mit dem Programm QINSy abgespeichert. Die Rohdaten wer-
den als .db-Files von QUINSy abgespeichert und haben eine Grofe von 30 Gbyte.
In dieser Datei wurden das geodéatische Datum, das ROV als Fahrzeug, die Angabe
der Messgeréteabstédnde etc. definiert.

Nach Beendigung des Tauchganges wurden die Rohdaten durch einen Glattungs-
filter (smooth data filter) bearbeitet, um die Positionshohe des ROV zu berichti-
gen. Hierbei wurde die Sensortiefe des ROV alle 4s gemittelt, sowie die Ausreifser

2Daten ohne Verbesserungen.
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(Spikes) der Tiefen von Posidonia entfernt oder gemittelt. Die Zeitverzogerung (la-
tency) korrigiert wurden ebenfalls korrigiert und im Filter auf -1s gesetzt. Die
Zeitverzogerung kommt zwischen der Messzeit (Zeitpunkt an dem das Echo aus-
gesendet wurde) und der Datenerfassung zustande. Anschliefslend wurden die ge-
samten gefilterten (.db.filt) und nicht-gefilterten (.db) Daten in eine XTF-Datei
von einer Gesamtgrofe von 10 Gbyte exportiert. Das XTF-Format ist eine binéares
Format mit mehreren Paketen (Header, Position, Bathymetry, Side Scan). Bei dem
Datenexport ins XTF-Format traten einige Schwierigkeiten auf:

1. Die Zeitverzogerung wurde so exportiert, dass sie den Einstellungen von CARIS
genau entgegenwirkte. Die Supporter von QPS haben ein Umprogrammieren der
Software veranlasst, so dass nun ausgewihlt werden konnte, ob die Zeitverzogerung
mit exportiert werden soll oder nicht.

2. Die ROV-Tiefe wurde in ein falsches Paket geschrieben (siche Abbildung 4.4), so
dass das ROV keine Geriétetiefe hatte, sondern eine Positionshéhe. Die Gesamttiefe
konnte nicht errechnet werden (Geréatetiefe (ROV-Tiefe) + Tiefenmessung mit dem
Echolot = Gesamttiefe der Wasseroberfléche bis zum Meeresboden). Da QPS keinen
Anlass sah, ihren Fehler zu beheben, schrieb CARIS einen neuen Konverter fiir die
XTF-Daten von QPS.

O] @]« el 2] Dlcs sl «|w[mm| 27

Packet Type | Tme Tag [= | PacketType | TmeTag | & =

Header Record Position Packet Packet Header Record Bathymetry Packet

Attitude Packet  72503.312 Attitude Packst  72503.312

SonarPackst  72503.341 Sonar Packet  72503.341 .

Magic number: FACE Magic number: 0:FACE

Bathy Packet  72503.689 Header type: 100 (Pasition Packet] Babias T Hoader type: 2 (Bathymetry]

BethwRackel /503,999 Sub channel number: q Dathy Packel, | 72)03,799 Sub channel number: 0

schorbaclel olias Mumber of channels to follow: i congrgeciety, Trastinny Number of channels to fallow: 0

Artiude Packet  72503.500 Number of bytes in this record: E4 Attitude Packet  72503.500 Number of bytes in this record: 1408

Bathy Packet  72503.908 Bathy Packet  72503.908

Sonar Packst 7IE03.571 GPS sensor id- o Sanar Packet 72503.571 Ping date: 2003-06-04

SonarPackst  72503.685 Timetag: 74001 250 s Sonar Packet 72503685 Ping time: 20:08:24.37

BathyPacket 72504031 | Longitude x: 11263622 E Bathy Packet  72504.031 Julian day: 156

Attitude Packet  72503.703 atitude y; L4 H Attitude Packet  72503.703 Current line id: a

Bathy Packet 72504142 = TEEF. 903512 m, Bathy Packet 72504.142 Event number: 1]

SonarPackst  72503.800 Height usage: FTR 7 Osed Sonar Packet  72503.801 Ping number: 156135

o i P i Pasition &y units: Degrees ey, sl Sound veloctiy: 742000000 m/s

Sonar Packst  72503.917 Sonar Packet  72503.917 g.ﬁf.ﬁ.?:'.'ﬂ?{, — ggggggg n

Bathy Packet 72504267 SoliyPeckel, 7208267 Temperature frequency: 0.000000 Hz

Sonar Packet 72504.031 Position z is the Sensor (ROV) depth Sonar Packet 72504.031 Pressure frequency 0.000000 Hz

Bathy Packet  72504.377 v Bathy Packet  72504.377 Pres sire. temF orature: 2000000 ¢

Atthude Packet  72504.109 | need the ROV depth positiv, because the Attitude Packet  72504.103 Conductivity 01.000000 5 /m

Bathy Packet  7250d.456 Sensor primary altitude ist positiv too. Bathy Packet  72504.486 Waler temperature: 0.000000°C

Bathy Packst TI504.609 Bathy Packet 72504,609 Waler pressure: 0000000 psia

Artibude Packet  72504.312 Attitude Packet  72804.312 Computed sound velocity: 0.000000 m/s

Bathy Packet 72504721 Bathy Packet 72504721 X-anis magnetometer data: 0.000000 mgauss

Position Packet 74001.250 Fosition Packet  74001,250 Y-axis magnetometer data: 0.000000 mgauss

Position Packst 74001437 Position Packet 74001437 Z-anis magnetometer data: 0.000000 mgzuss

Position Packet 74001640 Position Packet ~ 74001.640 Towfish speed log sensor: 0000000 knots

Position Packet 74001843 Position Packet 74001843 Tty - 000000 vaks

Position Packst  74002.046 Position Packet  74002.046 gmn speed: mﬁggg Ukzr@ts

Sonar Packet 74002.091 Sonar Packet 74002.091 Shi " ) 42 24 697 W

Sonar Packet 74002.191 Sonar Packet 74002.191 Shi Iul‘ie' 1 1' ZS' B854 W

Position Packst  74002.250 Position Packet  74002,250 Shi T 0.000000m e

Atthude Packst  74002.250 Attitude Packet  74002.250 Ship depth: 0.000000 m

Sonar Packet 74002.291 Sonar Packet 74002.291 Fislime: 20:08:22.00

Bathy Packet  74002.690 Bathy Packet  74002.690 Sensor speed: 0.000000 knets

Sonar Packet 74002391 Sonar Packet 74002391 KP value: 1000000 km

Position Packet 74002437 Fosition Packet ~ 74002,437 Sensor latitude: 50:42:24 637 N

Attitude Packet 74002437 Attitude Packst  74002,437 Sensor longitude: 11:26:56.884 W

Bathy Packst 74002.754 Bathy Packet 74002784 Sonar status: 0.000000

SonarPackst  74002.491 Sonar Packet  74002.491 Range to fish: 0.000000

SonarPackst  74002.591 Sonar Packet  74002.591 Bearing to fish: 0.000000

Bathy Packst  74002.893 Bathy Packet  74002,893 E“"l'f “I':_L g gggggg m

Position Packet 74002640 Position Packet  74002.640 oy 0.000000 ROV depth

Attitude Packet  74002.640 Attitude Packet  74002.640 Sn:nr dey B7 959912\‘1

Bathy Packst  74002.957 Bathy Packet  74002,97 T :

SonarPacket  74002.691 Sonar Packet  74002.691 Sensor au; 0.000000

Eiathy Packet 74003.081 Bathy Packet 74003.081 Sensor pitch: 0.600000 %

SonarPackst  74002.791 Sonar Packet  74002.731 Sensor roll 1200000 °

Position Packst  74002.843 Position Packet  74002.84% Sensor heading: 118190002

Attitude Packet 74002843 Attitude Packst  74002,643 Sensor heave: 0.000000

Bathy Packet 74003190 Bathy Packet  74003.190 g:;;::lr . 0.000000

Sonar Packet 74002.891 Sonar Packet F4002.891 itude: time tag:

Bathy Packet 74003.254 Bathy Packet 74003, 284 Distance off track: Captured by Snagit

SonarPackst  74002.991 Sonar Packet  74002.991 Navigation time tag: g DUy 0w OB s g
# = .techsmith.com

Pasition Packet  74003.046 Position Packet 74003046 E;"'l“:;l;'t iclﬂl;t: ik

Atthude Packet  74003.046 Attitude Packet 74003046 : 1hond:

SonarPacket  74003.091 Sonar Packet  74003.091 E::: ';:‘:]':'g: dd;' g L

Rathy Parkar FHNAAGR Bathy Packet F4003.393 B

Abbildung 4.4.: In dem Position Packet ist die Sensor Tiefe als Positionstiefe
angegeben, obwohl fiir diese Tiefe ein Feld im Bathymetry Packet vorgesehen ist.
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Die Informationen iiber Position, ROV, Bathymetrie usw. stehen in der XTF-Datei
in mehreren Paketen. Eine Dokumentation hierzu befinden sich im Anhang C.

4.3. Dateneditierung mit dem Programm HIPS

4.3.1. Datenbearbeitung und -editierung

Das Hydrographic Information Processing System (HIPS) stand in der Version 5.3
zur Verfiigung und ist ein Programm der Firma CARIS aus Kanada. Am AWI
wird mit diesem Programm neben der Tiefeneditierung die Tide und das Schall-
profil (SVP - Sound Velocity Profile) angebracht. Ein wichtiger Grund fiir die diese
Datenauswertung war, dass die Tiefeneditierung in CARIS effektiver iiber eine gra-
fische Oberflache erfolgte. Zudem konnten Filteroptionen direkt gewéhlt werden.

Die Schiffskonfigurationsdatei erstellen

In HIPS wird als ein erster Schritt fiir jedes Fahrzeug (FS, ROV, etc.) eine ei-
gene Schiffskonfigurationsdatei (Vessel Configuration File - VCF) erstellt. In der
VCF-Datei stehen die Abstiande (Offsets) der Geréte zum Referenzpunkt, die Ge-

riatetypen und die Abmasse des Fahrzeuges.

Bei den Eintragungen im Swathl muss die Zeitdifferenz (latency) beachtet werden.
Dies ist die Differenz zwischen dem Messung und der Datensicherung, z.B. auf einer
CD. Sie wird beim Anbringen der Schallgeschwindigkeit in HIPS mit angebracht.
Beim Exportieren der XTF-Daten aus QINSy 7.0 wurde die Zeitdifferenz nicht mit
exportiert, da die Werte der Einstellung von HIPS entgegenwirken.

Date | Time |Time Erro| Beams| X Y z Roll | Pitch | Yaw | Beam Status | Manufacturer Model Serial Number
Gyra 1 2003-060| 00:00 -0.436 40| 0.430|-0.530/-0.140|-0.900| 0.000 | 0.000 | Clickin hereto E Resan| Seabat81ls Unknasn

Plan View
Prafile: View

Abbildung 4.5.: Eintragung der Echolotparameter in die Schiffskonfigurationsda-
tei. Time Error ist die Zeitverzogerung (latency). X,Y,Z der Abstand vom Echolot
zum Referenzpunkt.

26
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Date Time Time Error X Y F4 Ellipsoid | Manufacturer Model Serial Number
1 1981-310 00:00 0.000 0.000 0.000 0.000 WGE4 Unknown Linknown Unknown

Pla Yigw
Profile View

Abbildung 4.6.: Eintragung des Ellipsoids in die Schiffskonfigurationsdatei

Beim Gyro, Pitch und Roll sind in X,Y,Z die Abstdnde von Octans zu dem Koor-
dinatenursprung des ROV eingetragen.

Date Time Time Error X Y Z Error: Manufacturer Model Serial Number
1 2003-060 ao:on o.oo0 -1.580 -0.850 -1.670 0.oo0 Unknr Octans Unknow

Plan View
Profile View

Abbildung 4.7.: Eintragung des Bewegungssensors in die Schiffskonfigurationsda-
tei

Date Time Time Error X Y z Error: Apply? | Manufacturer Model Serial Number
1 2003-060 00:00 0.000 -1.580 -0.850 -1.670 0.000 Yes

Plah View
Profile View

Abbildung 4.8.: Eintragung von den Pitchwerte in die Schiffskonfigurationsdatei

Date Time Time Error X Y Z Error: Apply? Manufacturer Model Serial H\umber
1 2003-060 oo:no 0.000 -1.580 -0.850 -1.670 0.000 Yes

Plan View
Profile View

Abbildung 4.9.: Eintragung der Rollwerte in die Schiffskonfigurationsdatei
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Swath 1 Pt ® Y Pt z ¥
M avigation
Giyro 1 -1.740 -1.580 1 0.330 -1.580
Eiﬁh 2 0.080 -1.580 2 -1.670 -1.880
ol
P 1 E 0.050 1.520 3 -1670 1.520
4 -0.850 1.520 4 0.330 1520
B Eb 5 -1.740 1,620 5 0.330 -1.880
ronie Vi B 1.750 1580 B
7

Abbildung 4.10.: Das Programm HIPS berechnet die Koordinaten fiir die weitere
Berechnung selbststéindig nach dem Eintrag in der Schiffskonfigurationsdatei. Plan
View beschreibt das ROV mit Geréten in der Draufsicht, Profil View das ROV in
Seitenansicht.

Das neue Projekt erstellen

Im néchsten Schritt wird ein neues Projekt angelegt, in dem das VCF ausgewéhlt
und die Messtage als julianische Tag eingegeben werden. Anschlieffend wahlt man
eine UTM-Zone oder lasst diese vom Programm automatisch anhand der Koordina-
ten aus der Rohdatendatei wéihlen. Nun gibt man eine Grofe fiir das Projektgebiet
an oder lasst dies wiederum automatisch berechnen. In den ersten Schritten ist
die automatische Auswahl von Vorteil, wenn man alle aufgenommenen Rohdaten
einlesen mochte.

Das Einlesen der Daten

Mit dem Convertion Wizard Spezial XTF werden die XTF-Dateien nach HIPS
importiert. Der Konverter wurde extra von CARIS fiir diese ROV XTF-Daten
programmiert. Die ROV-Tiefen standen an falscher Stelle und QPS sah dies nicht
als Produktionsfehler an. Mit dem normalen XTF-Konverter wurden die ROV-
Tiefen als Positionshohen eingelesen.

Vor dem Konvertieren der XTF-Dateien ist es sinnvoll, sich testweise einige Dateien
anzuschauen, um den Inhalt der Pakete zu kontrollieren. Das heift, es soll gepriift
werden, ob Tiefen, Navigation und Positionierung im richtigen Paket abgespeichert
wurden, da sonst der Konverter die Werte nicht findet bzw. an einer anderen Stelle
in der Datei sucht. Das Visualisieren von Text und Zahlen der XTF-Dateien ist
mit beiden Programmen (QINSy und HIPS/SIPS) méglich. In CARIS basiert der
XTF-Viewer (dumpXTF) auf einer DOS-Version und ist als beliebige Textdatei
anzeig- und speicherbar. Bei QINSy ist der Viewer Windows-basiert und in einem
dazugehorigen Programm dargestellt, aber nicht speicherbar.

Da QPS die Tiefe des ROV in dem Positions-Paket als Positionshéhe z angab
und nicht wie iiblich im Bathymetrie-Paket als Sensor-Tiefe abspeicherte, musste
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CARIS einen neuen Konverter fiir das AWI namens SpezialXTF programmieren.
Dieser Konverter bewirkt, dass die ROV-Tiefe in dem namentlich falschen Paket
gefunden und als Sensortiefe im Bathymetrie-Paket abspeichern konnte. In dem
Konverter ist die Angabe des Projektes mit VCF und Datum notwendig, damit die
konvertierten Daten in einer Datei im richtigen Projekt gespeichert werden kénnen.

Das Anbringen der Tide

Um in HIPS mit der Editierung der Datei zu starten, muss das Projekt, in das
die XTF-Dateien konvertiert wurden, erneut getffnet werden. Als erstes wird die
Tide angebracht die in einer Tidendatei steht. Diese Tidendatei kann in HIPS
erstellt werden (siehe Abb. 4.11) oder als ASCII-Dateien importieren. Da wir in
einem kleinen Gebiet von 2 km x2km Ausdehnung mit einem Tidenhub von 1.29 m
und einem GeldndehShenunterschied von 10 m iiber einen Zeitraum von 44 Stunden
gemessen haben, war die Anbringung der Gezeitenkorrektur notwendig. Andernfalls
wiirden die Kontrollprofile nicht zu den Profilen passen und eine systematische
Veranderung aufweisen.

I 2003407403 200340708

Abbildung 4.11.: Tidenprofil als ASCII-Datei eingelesen in HIPS

Das Anbringen der Schallgeschwindigkeitskorrektur

Danach erfolgt das Anbringen des SVP, welches ebenfalls in HIPS erstellt wird
oder als ASCII-Datei eingelesen werden kann. Bei den manuell erstellten ASCII-
Dateien sind die Formatierungsvorgaben von CARIS einzuhalten. Das verwendete
Wasserschallprofil von 10 m bis 1250 m wurde in Abschnitt 3.6 dargestellt. Mit der
Schallgeschwindigkeitskorrektur werden die Rohtiefen ® auf wahre Tiefen korrigiert.

3Hierbei handelt es sich um nicht-editierte Messtiefen ohne jegliche Art von Berichtigungen.
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Es wurde eine mittlere Schallgeschwindigkeit in das SeaBat eingegeben, damit die
Abstrahlwinkel und die Laufzeit richtig berechnet werden. Diese Eingabe ist nur
fiir die Anzeige auf dem Bildschirm relevant. Somit ist es notwendig, die Schallge-
schwindigkeitskorrektur durchzufiihren, um korrekte Tiefen zu erhalten. Speziell in
den Aufenbeams ist dies von hoher Wichtigkeit, da sich dort die Berechnung der
Strahlen am stéarksten auswirkt. Des Weiteren wird durch das Anbringen der SVP
die Zeitverzogerung von -0,430sec. angebracht, sofern diese im VCF angegeben
wurde.

Die Tiefeneditierung mit Filter, Swath- und Subset-Editor

Im néchsten Schritt erfolgt die Tiefeneditierung, fiir die mehrere Moglichkeiten
bestehen:

Tiefenfilter - Der Tiefenfilter kann auf die Rohdaten angewendet werden, um gro-
be Fehler zu entfernen.

Swath Editor - ist zum Betrachten einzelner Profile.

Subset Editor - Hiermit konnen ganze Gebiete mit mehreren Profilen angeschaut
werden.

Surface Cleaning - Hier werden mit Hilfe von Statistikansitzen Fehltiefen berei-
nigt.

Da die Profile und auch Beams keine Lagerichtigkeit besitzen, ist es nicht moglich,
sich die Daten im Subset Editor lagegenau anzuschauen. Im Subset Editor wiirden
sich z.B. Profile mit fehlerhafter Navigation iiberlappen, die normalerweise neben-
einader liegen. So kann es passieren, dass es zur Loschung richtiger Punkte und
Falschinterpretation von Darstellungen kommt.

Bei der Auswertung der Expeditionsdaten wurde zuerst ein Filter (siehe Abbil-
dung 4.12) auf die Rohdaten angewandt. Zum Filtern der Daten kénnen mehrere
Parameter eingeben werden, wie z.B. das Mini- und Maximum der Tiefenwerte
(Depth Mini- and Maximum), die Festlegung, welche Beams automatisch heraus
gefiltert werden sollen etc. Bei einem Fécherecholot mit einer guten Uberdeckung
ist es sinnvoll, die dufersten drei Beams zu entfernen, da diese erfahrungsgemafs
mit mehr Fehltiefen behaftet sind.
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Set Filters

x|

Load fiter fle: | 1807_first. hft

Swath/Sweep | Sinale Beaml

vI Browsze. .

Logic
' Reject

{

" Acoept

—Depth

b irirmarn: I'IE.DD metres
b E=irLrn: |25.DD metres

— Beam to beam slopes

¥ Include Rejected

Acrozs track angle: I deg

— Beam numbers
240.239,238,1.2.3

—Angle fron nadir

Fort: I deg
Starboard: I deg

r— Cluality flags
| MR

ez m:

—dcozs track distance

x« Madir Diepth: |3.EIEI

r— Mizzing neighbours

™ Port and Starboard

[~ Forward and Aft

Port: I metres
Starboard: I— metres [ Any 2 of 4
Clear | Save... | Save fs... | Cloze | Help |

Abbildung 4.12.: Tiefenfiltereinstellungen fiir ein Fécherecholot.

Anschliefsend folgte die Editierung mit dem Swath Editor, mit dem grobe Fehl-
messungen manuell bereinigt wurden. Die Rohdaten der einzelnen Profile ergaben
schon ein sehr kontinuierliches Geldndemodell.

Abbildung 4.13.: Swath Editor mit groben Fehltiefen. (grau: Fehltiefen, rot: Back-
bord, griin: Steuerbord) (Abbildung aus HIPS - Profil Nr. 26)
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Abbildung 4.14.: Swath Editor mit systematischen Fehltiefen (Abbildung aus
HIPS - Profil Nr. 24)

Das Auslesen der Navigation

Um die Navigation in ArcInfo zu korrigieren, muss diese als Text-Datei je Profil aus-
gelesen werden. In einem anderen Format ist dies leider nicht moglich. Des Weiteren
muss beachtet werden, dass HIPS alle vorhandenen acht Kommastellen ausgibt. In
dem Menii Tools/Option/General/Status bar units ist Geographic DD wegen der
acht Nachkommenstellen zu wahlen. Diese acht Stellen geben den Millimeterbereich
an und reichen fiir die Genauigkeit der Datenauswertung aus. Die Navigation wird
im DOS-Fenster in der Verzeichnisstruktur C:/CARIS/HIPS/Bin mit dem Befehl:
printfnav ... /n > Ausgabeumleitung als Textdatei ausgelesen und abgespeichert.
Hier liegt bei jeder zehnten Navigationsposition ein Rundungsfehler in der letzten
Stelle um einen Milimeter durch CARIS vor. Dieser Fehler wird jedoch wegen sei-
ner minimalen Grofse aufler Acht gelassen. Die Textdatei wird in NaviKonsole.exe
(programmiert von Sebastian Réber, 2004) eingelesen, welches wiederum in DOS
arbeitet, und die Daten in ein Tabellenformat mit Spaltenformatierung speichert.
Diese Formatierung erleichtert das Einlesen in Access.

4.4. Das Tabellenprogramm Access von Microsoft

Access ist ein Produkt der Microsoft Palette und im Office Paket enthalten.

Die bearbeiteten Daten konnen als Tabelle in ArcInfo angezeigt und in eine Arc-
Info Datei umgewandelt werden. Es ist auch moglich, eine Textdatei direkt in Arc
Info einzulesen. Es ist jedoch nicht machbar, dass die geodétische Datenbank das
von CARIS iibermittelte Format Datum/Zeit (2003-185 08:42:32:807) lesen kann,
weswegen Access dazwischen geschaltet wurde.

Die Navigationsdaten liegen als Textdatei aus dem Programm NaviKonsole (pro-
grammiert von Sebastian Rober, 2004) vor und kénnen nun nach Access importiert
werden. Beim Importieren nach Access sind einige Formatierungen vonnéten, die
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Abschnitt 4.5: Das Geoinformationssystem Arclnfo

durch ein Importmenii abgefragt werden. Hierfiir kann ein Importfilter erstellt wer-
den, um die Einstellungen der zu filternden Daten nicht bei jeder Datei wiederholen
zu miissen. Die Navigationspunkte liegen nun in einer .mb vor und kénnen in Arc-
Info gelesen werden. Eine Beschreibung dieser Schritte ist im Anhang zu finden.

4.5. Das Geoinformationssystem Arclnfo

ArclInfo ist ein Produkt der Firma ESRI, deren Hauptsitz in USA /Redlands, Kali-
fornien ist. ArcInfo ist ein Geoinformationssystem (GIS) mit verschiedenen Anwen-
dungen fiir die Kartenerstellung von z.B. Strafen-, Fernerkundungs-, Satelliten-,
Seekarten etc. Zur Bearbeitung der Daten wurde die ArcInfo Version 8.3 verwen-
det.

Die Hauptaufgabe der Diplomarbeit ist es, mit ArcInfo einen Weg zu finden, die
Navigationsdaten anhand der Isolinien zu korrigieren. Um dies realisieren zu kon-
nen, wurden mehrere Moglichkeiten in Betracht gezogen und getestet: Beim ers-
ten Versuch wurden alle Punkte der Mikrobathymetrie in eine geodatische Da-
tenbank (Geodatabase - GDB) eingelesen. Hierzu wurden aus HIPS alle Daten in
einer ASCII-Datei gespeichert. Danach wurden die Daten durch das Programm
Reson.exe (programmiert von Sebastian Réber, 2004) in einer Access-Tabelle kon-
vertiert. Da es ArcInfo moglich ist, Access-Tabellen zu importieren, konnte diese
problemlos in eine GDB eingelesen werden. Mit kleinen Dateien bis 30 Mbyte ist es
moglich, diese zuprojizieren und in ArcMap ein Grid mit dem Befehl Inverse Di-
stance Weighted (IDW)?* zu errechnen. Bei groferen Dateien ab 30 Mbyte ist dies
jedoch fehlgeschlagen, da eine GDB nur zwei GByte Daten erfassen und eine Ei-
genschaftsklasse (Feature Class - F'C) nur 30 Mbyte verarbeiten kann. Das Problem
hierbei ist, dass die Daten in der FC eine Grofe zwischen 15 Kbyte und 350 Mbyte
haben. Die Datenmengen vergrofsert sich in einer geodétischen Datenbank auf das
Dreifache, da diese aufgesplittet und in verschiedenen Tabellen abgespeichert wer-
den, um so ein einfacheres Auffinden und ein schnelleres Rechnen zu erméglichen.
Daher erreichte die GDB nach dem Einlesen der Rohdaten eine betréchtliche Gro-
e von fast einem GByte, je nach Grofe der Rohdatendatei. Aus diesem Grund
konnte die GDB die Daten nicht in eine andere Projektion umwandeln, da sonst
zwei GByte iiberschritten wurden.

Im zweiten Versuch wurden die bathymetrischen Daten in HIPS bearbeitet und als
Isolinien aus CARIS GIS in einer dxf-Datei ausgelesen (Isolinien-Berechnung siehe
Abschnitt 5.2). Die dxf-Dateien konnen mit ArcInfo angezeigt, gelesen und in einer
GDB bzw. FC importiert werden. Der Vorteil der Isoliniendaten aus HIPS ist, dass
sie wesentlich kleiner sind (von 0.1 bis 4 Mbyte).

4Das gewichtete lineare Interpolationsverfahren IDW wird zur Berechnung der Rasterpunkte
eines Geldndemodells genutzt.
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4.6. ADELIE — Ein Werkzeug von Arclnfo fir
ROV und AUV

Aide au DEpouiLlement Interactif des données des Engins sous-marins (ADELIE)
ist ein Programm vom IFREMER. Es wird mit ArcView geoffnet und bezieht sich
auf die Bediirfnisse der Tiefseewissenschaftler, die mit einem Unterwasserfahrzeug
forschen. Die Software wurde in Zusammenarbeit von den Wissenschaftlern des
IFREMER und der Schiffsmannschaft, die dem Projekt angehéren und mit dem
ROV und seinen Daten arbeiten, entwickelt. So wurde die Anforderung der Soft-
ware auf Anregungen der Benutzer, die die Nachbereitung der Daten fiir die Unter-
wasserfahrzeuge bearbeiten, zugeschnitten. ADELIE hat sich u.a. zum Hauptziel
gesetzt, fiir alle Unterwasserfahrzeuge, die eine an die Zeit gekoppelte Datenerfas-
sung durchfiihren, die Daten umzuwandeln und zu bearbeiten. Das Programm ist
in drei Hauptfunktionen eingeteilt: Import, Video und GIS (ADELIE PROSPEKT,
2004 [18]). In der Abbildung 4.15, sind einige Funktionen der ADELIE Software
dargestellt.

Abbildung 4.15.: Moglichkeiten der ADELIE Software

Das ADELIE-Programm verfiigt iiber folgende Werkzeuge:

ADELIE Import Hiermit ist die Konvertierung der ROV- und AUV-Daten von
NAUTILE, VICTOR 6000 etc. moglich. Es ist erforderlich, dass die Daten in
DBase- oder Textdateien abgespeichert werden. Dieses Werkzeug bietet die Mog-
lichkeit, die Daten einer ganzen Fahrt bzw. Expedition oder einzelner Tauchgéinge
zu sichern.
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ADELIE Video Es erméglicht, die Daten von den Videos mit den Tauchgangs-
daten (Position, Lage, etc.) zu synchronisieren. Aus den neuen Videos kann das
Programm minifilms erstellen. Anschliefend kann eine Zusammenfassung der Vi-
deobénder erstellt werden. Hiermit ist eine Abfolge von Bildern gemeint, die im
Sekundenabstand vom Videoband ausgelesen wurden. In ADELIE ist ein Werk-
zeug zur automatischen Bildmosaikgenerierung aus Videosequenzen® integriert.

ADELIE GIS Dieses Werkzeug basiert auf ArcView Geographic Information Sys-
tem von ESRI. ADELIE hat viele Funktionen zum Anzeigen und Prozessieren
von Multimedia Informationen wie z.B. ein Display fiir die thematischen 2D und
3D Layer fiir Navigation, Ereignisse, Bathymetrie, stehende Bilder etc. Ferner ist
ein Filtern und Glétten der Schiffsnavigation und ein Kalkulieren der neuen Po-
sition aufgrund von thematischen Elementen der gefilterten Navigation moglich.
Des Weiteren besitzt es einen direkten Anschluss zu den Bilder- und Videosequen-
zen, die in ADELIE Video gespeichert sind. Ein grafisches Display fiir den Kurs,
die Latitude und Longitude des Unterwasserfahrzeuges entsprechend des Videos
(brauchbar fiir Analysen) gehoren ebenfalls zu den Funktionen. Interaktiv kann
eine Meeresbodencharakterisierungskarte entworfen werden. Dies geschieht durch
das Uberwachen des Videos. Abschliefend ist die Gestaltung der Seiten und Dru-
cke der erhaltenen Ergebnisse auf einem Plotter oder Drucker in (A4, Letter, A3,
A0,...) und ein Exportieren der Daten, Ergebnisse und Seitenlayouts in verschie-
denen Formaten (Dbase, ASCII-Text, WMF, BMP, Postscript, Adobe Illustrator,
CGM, JPEG ...

Mit dem Programm ADELIE ist es in Kombination mit ArcView moglich, aus
Navigationspunkten eine Linie zu erstellen. Hierzu miissen die Punkte in ein fiir
ArcView lesbares Format gebracht werden. Hierfiir ist es am giinstigsten, wenn
eine .dbf-Datei verwendet wird. Diese kann in verschiedenen Programmen aus einer
Textdatei erstellt werden, wie z.B. in Access, Excel, ArcCatalog.

In der Nachbereitung der Expedition wurden die Daten als dBaseb-Datei in Ac-
cess umgewandelt und in ADELIE unter Add Event Theme eingelesen. Die Datei
wurde dann in View gedffnet. Zuerst wurden die Punkte gefiltert und geglattet.
Anschlieffend wurde anhand des Zeitstempels eine Linie mit dem Befehl generate
smoothed navigation daraus erstellt. Die neue Navigationslinie wurde in eine Sha-
pedatei konvertiert, welche in ArcCatalog eingelesen und somit in eine geodatische
Datenbank importiert werden konnte. Mit dem neuen Werkzeug XTools von ESRI
konnen die Daten nun direkt in ArcMap, mit dem die Erstellung einer Linie aus
Punkten moglich ist, aufbereitet werden und miissen nicht in ADELIE bearbeitet
werden.

5Sequenz - Aufeinanderfolge.
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5. Digitales Gelandemodell
(DGM)

5.1. Griderstellung

Durch ein Geldndemodell werden die Messdaten in grafischer Form visualisiert bzw.
anschaulicher dargestellt. Ein DGM ist ein Geldndemodell, welches aus Flachen-
punkten berechnet wird. Fiir die Navigationskorrektur benttigt man Isolinien von
jedem Profil, aus denen die Gelédndestrukturen ersichtlich werden. Isolinien sind
Linien gleicher Hohe und konnen aus einem Grid (dt. Rasterfeld) errechnet wer-
den. Die Grids der Profile miissen einzeln erstellt werden, da die jeweiligen Profile
gegeneinander verschoben werden sollen. Hierbei ist es wichtig, dass die nebenein-
ander liegenden Profile nicht mitgeladen, das heifst nicht-aktiviert werden, da diese
sonst mit in die Berechnung der Grids einfliefen wiirden.

Die Griderstellung mit den Expeditionsdaten sowie die Berechnung der Isolinien
erfolgte nach abgeschlossener Editierung mit HIPS. Urspriinglich war es beabsich-
tigt, das Grid und die Isolinien mit ArcInfo zu erstellen. Der Hintergedanke hierbei
war, die editierten Daten nach Arclnfo zu iiberfithren und alle Daten (bathyme-
trische Daten, Navigationskorrektur von Posidonia sowie die ROV-Navigation) in
einem Programm zusammenzufassen. Nach einer Testphase ergab sich das Pro-
blem, dass ArcInfo nur kleine Mengen (FC bis 30 MByte) der editierten Daten
einer mikrobathymetrischen Vermessung erfassen konnte (sieche Abschnitt 4.5).

Da HIPS grofse Datenmengen bearbeiten kann, wurden die Isolinien in diesem
Programm erstellt. Um Isolinien zu erhalten, wurde zuvor ein Grid berechnet.
HIPS bietet zwei verschiedene Methoden zur Berechnung eines Grids: Die regulé-
re Methode beschreibt eine Modellrechnung durch eine gleichméfige gitterférmige
Anordnung der Interpolationspunkte (Gitter- oder Rasterpunkte). Die irregulére
Methode ist die Dreiecksvermaschung (Triangulationsmethode), welche durch un-
terschiedliche mathematische Verfahren zur Dreiecksbildung erfolgt und bei der
Einzelecholotvermessung verwendet wird, da eine linienhafte bzw. ungleichméafige
Punktverteilung vorherrscht (C. HOHMANN 2002 [16]). Da die zubearbeitenden
Expeditionsdaten von einem Féacherecholot stammen, wurde die reguldre Methode
gewdhlt.
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Abschnitt 5.1: Griderstellung

Die Abbildung 5.1 zeigt ein Beispiel zur Gridberechnung. Fiir die Berechnung des
Rasters wurden zehn gewichtete Punkte herangezogen. Diese Punkte miissen sich
in dem vorgegebenen maximalen Radius befinden.

<+ Rasterpunkt
D Rasterzelle
a5
N

@ Verwendeter Messpunkt

Maximaler Radius

N

(U Nicht verwendeter Messpunkt

it i+l +iR

Abbildung 5.1.: Gridberechnung anhand eines Rasters (A. FRAHM, 2003 [11])

In HIPS wird zuerst von jedem Profil ein New Field Sheet (neues Gebietsblatt) und
anschlieftend ein Grid erstellt. Durch das Field Sheet wird ein Gebiet auf einem
Blatt vorgegeben. Hierbei kann die Angabe der Projektion und der Blattgrenzen
festgelegt oder vom Programm automatisch ausgewéhlt werden. Nach der Fertig-
stellung eines New Field Sheet kann ein Grid erstellt werden. Es werden alle Anga-
ben zu den Blattecken und den Projektionen des Field Sheets iibernommen. Um ein
Grid zu Erstellen, miissen Angaben zu der gewiinschten Rastergrofe und der jewei-
ligen Farbtabelle fiir die Tiefen- bzw. Hohenunterschiede eingegeben werden. An-
schliefend wird das verwendete Sonargerit und die Beamweite (Schallkeulenbreite)
angegeben, sowie die Pings ausgewéhlt (geloschte, akzeptierte, ausgelassene), die
im Grid verwendet werden sollen.

Bei der Nachbearbeitung der Expeditionsdaten wurde die Projektion automatisch
gewahlt. Die Blattgrenzen bzw. Umringskoordinaten wurden durch das Aufziehen
eines Rechteckes um das jeweilige Profil erstellt. Dabei war zu beachten, dass in
dem Umring kein anderes Profil aktiviert war. Bei der Expedition wurde eine Ras-
tergroke von 0.25m ausgewéhlt, da die Footprintgrofe von 0.17m bis 0.35m und
der Abstand der Beams 0.35m betrug. Somit war in jedem Raster mindestens ein
Ping.
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5.2. Isolinienerstellung

Durch Isolinien wird eine Gelandestruktur dargestellt. Isolinien werden bendétigt,
um die nebeneinanderliegenden Profile, bei denen die Geldndestruktur identisch
sind, iibereinander zu schieben. Anhand der Struktur und der Grids ist erkenn-
bar, ob zwei nebeneinander liegende Profile aneinander passen oder sogar gleiche
Strukturen aufweisen.

Die Griddaten in HIPS werden als Session abgespeichert, da diese nur so im Field
Sheet Editor (Gebietsblatt-Editor) gedffnet werden konnen. Im Field Sheet Edi-
tor werden die Isolinienen berechnet, beschriftet und editiert. Bei der Berechnung
konnen mehrere Eingabeparameter auswahlt werden, wie z.B. der Abstand der Iso-
linien von 0.5m (siche Abbildung 5.2), sowie das Minimum und Maximum des
Bereiches, in dem die Isolinien mit dem Interval berechnet werden sollen (CARIS,
2003 [3]).

Contour Wizard (Step 2 of 3} 7 x|

Standard Contours | Index Contaours

Depth Range: 124964 - 1260 66 metres

Levels: 10
¢ Create a Depth List

& Meties Feet

Min Mazx Interval
1260|1270 |ols0

2

{~ Use a Depth List

I Browsze. . |

<Zuiick [ Weier> | Abbrechen | Hire |

Abbildung 5.2.: Einstellungen fiir die Erstellen von Isolinien im Field Sheet Editor
von HIPS

Da die berechneten Isolinien aus den Expeditionsdaten sehr ungleichméfig aus-
sahen und zu Fehlinterpretationen des Gelandemodells beitrugen, wurden diese
mit dem Befehl Smooth Contours (Glétten der Isolinien) geglattet. Hierfiir konnen
mehrere Eingaben getétigt werden ( siehe Abbildung 5.3).

Die Filter Tolerance wurde mit 1 m angegeben. Darunter ist zu verstehen, dass die
neu berechneten nicht mehr als 1 m von den originalen Isolinien abweichen diirfen.
Bei Output Number of Points wurde eine zehn eingegeben, da dies die Anzahl der
Punkte der gegliatteten Linie definiert. Je hoher der Wert desto geglétteter die

38



Abschnitt 5.2: Isolinienerstellung

Linie. Bei Curve Order wurde eine vier eingegeben. Dieser Wert gibt an, wie sehr
der Biegungsablauf gegléittet werden soll. Je grofser der Wert, desto mehr weicht
die Isolinie von der originalen Isolinie ab.

Contour Smoothing 7| x|
Smoothing Parameters

Filker T olerance: |1 meters

Output Number of Paints: |1EI % Mumber of Input Points

Curve Order: '_J— 4
(] I Cancel | Help |

Abbildung 5.3.: Einstellungen zum Glatten der Isolinien im Field Sheet Editor.

Abbildung 5.4.: Glattung der Isolinien in HIPS. (schwarz: nicht-gegléttete Isoli-
nien; gelb: geglittete Isolinien)

Nun ist es moglich, sich die neue Darstellung im Field Sheet Editor anzeigen zu
lassen. So kann beurteilt werden, ob der gewéhlte Isolinienabstand auch der Lesbar-
keit der Karte entspricht und nicht zu klein oder zu grofs gewahlt wurde. Es wurden
die geglatteten und nicht-geglatteten Isolinienen angezeigt (sieche Abbildung 5.4),
um beurteilen zu kénnen, ob die Glattung zur besseren Interpretation des DGM
beitrug. Nach der Speicherung der neu erstellten Daten sind diese auch in HIPS
darstellbar.
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Es war angedacht, die Isolinien als E00-Datei mit Caris GIS auszulesen, da hier
die Isolinien mit dazugehoriger Tiefeninformation exportiert werden. Es entstand
das Problem, das ArcInfo aber nur 500-Stiitzpunkte von einer Linie verarbeiten
kann. Caris liest aber alle Stiitzpunkte aus und splittet das File nicht ab dem 500-
Stiitzpunkt auf. Damit ist gemeint, dass Caris GIS aus einer 800-Stiitzpunktedatei
keine 500- und 300-Stiitzpunktedatei exportieren kann. Somit wurde die HDCS-
Datei (Caris Dateiformat) aus Caris GIS in eine dxf-Datei exportiert, welche pro-
blemlos in ArcInfo angezeigt werden kann. Bei der dxf-Datei werden keine Tiefen-
informationen mitgeliefert, da dieses Format nur grafische Elemente und Informa-
tionen beinhaltet. Daher konnte ArcInfo nicht die Tiefeninformationen anzeigen,
wenn auf die Isolinie geklickt wurde. Der Vorteil gegeniiber einer E00-Datei ist,
dass die dxf-Datei sofort sichtbar ist und zur Weiterverarbeitung bereit steht.
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6. Navigationseditierung

6.1. Allgemeines zur Navigationskorrektur

Eine Navigationskorrektur ist bei einem ROV notwendig, wenn genaue Positionen
am Meeresboden benotigt werden. Die Inertialnavigation des ROV wird bei Ab-
weichungen von ca. 10 m wieder auf die Posidonia-Navigation reinitialisiert (siehe
Abschnitt 3.1.4). In den vorliegenden Daten sind Abstédnde (offsets), der identi-
schen Punkte zweier Grids, bis zu 50 m vorhanden.

Anhand der Isolinien von zwei nebeneinander liegenden Profilen wird eine Navi-
gationskorrektur durch Verschieben und Verdrehen der Isolinien durchgefiihrt. Die
Navigation wird zuvor mit den Isolinien eines Profils in einer Datei zusammen-
gefasst (merge), so dass beim Verschieben der Isolinien anhand von identischen
Geléandestrukturen die Navigation mit verschoben wird. Die Navigation wird an-
schlieffend wieder ausgelesen und in einer eigenen Datei abgespeichert, um sie an die
Rohdaten anbringen zu konnen. Die Navigationskorrektur ist bei einer ungenauen
bzw. falschen Navigation notwendig, da hier den Tiefenwerten falsche Positionen
zugeordnet werden und somit die hieraus errechneten Isolinien (Tiefenlinien) einen
Lagefehler auf den Meeresboden iibertragen wiirden.

Fiir die Navigationseditierung stehen am AWI zwei Programme zur Verfiigung:
MB-System und Arclnfo.

MB-System basiert auf UNIX und besitzt keine grafische Oberflache. Die Befehle
werden direkt in die Befehlszeile eingegeben. Die Editierung erfolgt durch Inter-
polation. Das heifst, dass diese Interpolation durch einen Rechenprozess und nicht
wie bei ArcMap durch eine grafische Verschiebung sowie Transformation erfolgt.
Die Einarbeitungszeit in das Programm wiirde den Rahmen dieser Diplomarbeit
sprengen. Dies ist ein Grund, weshalb die Entscheidung zu Gunsten von ArcMap
ausfiel.

Die ArcInfo PC-Version ist ein GIS-Programm mit einer grafischen Oberflache.
Die ArcInfo Unix-Version bzw. die ArcInfo Workstation ist von den Funktionswei-
sen wie das MB-System, welches iiber Eingabe von Befehlen auf der Befehlszeile
arbeitet. Da die Unix-Version ohne grafische Oberfliache arbeitet, ist hier keine Na-
vigationskorrektur durch Verschiebungen der Isolinien moglich. Das Verschieben
der Isolinien kann nur in der ArcInfo bzw. ArcMap PC-Version im Tool Spatial
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Adjustment (réiurpliche Anpassung) erfolgen. Weiterer Vorteil fiir ArcInfo ist, dass
es Handbiicher, Ubungen mit Anleitungen und eine Kundenbetreuung von ESRI
Deutschland gibt.

Transformation

In dem Spatial Adjustment Werkzeug stehen mehrere Transformationen zur Verfii-
gung, um ein photogrammetrisches Verfahren durchzufithren. Am geeignesten wére
das Rubber Sheeting (Gummiflache), welches, wie die Affine Transformation, eine
Art der Koordinatentransformation ist (UNIVERSITAT ROSTOCK, 2004 [26]). Beim
Rubber Sheeting wird versucht, die Punkte einer Linie wie ein Gummiband iiber-
einander zu legen. Um hier ein gutes Ergebnis zu erzielen, sollten moglichst viele
gleiche Punkte in beiden (Isolinien-) Profilen gefunden werden.

Dies war nicht an allen Stellen der vorliegenden Profile moglich, da die Isolinien
keine gleichen Anschliisse und kaum Ubereinstimmungen besafen. In den Uberlap-
pungsbereichen der Profile erfasst das Facherecholot mit den Pings nicht die selben
Punkte. Aus diesem Grund sind die Isolinien an unterschiedlichen Positionen in den
Grids, so dass nicht die selben Punkte in den Profilen gefunden werden konnen.
Die Gelindestrukturen sind im Uberlappungsbereich die gleichen.

Aus diesem Grund wird die Affine Transformation verwendet, die eine eindeutige
Umrechnung von rechtwinkligen ebenen Koordinaten in ein anderes System er-
moglicht. Bei der Affinen Transformation benétigt man mindestens drei identische
Punkte in den Auflenbereichen der Profile. Mehrere identische Punkte verbessern
die Transformation. ESRI verwendet fiir die Affine Transformation die zwei folgen-
den Formeln erster Ordnung;:

t'=Ax+ By +C (6.1)

Y =Dr+ Ey+ F (6.2)

Die Affine Transformation versucht, nicht alle Punkte bzw. Linien {ibereinander zu
bringen, sondern nur die ausgewahlten Punkte.

6.2. Arclnfo — ein GIS und
Kartenerstellungsprogramm

Mit den nachfolgenden Schritten wird die Navigationskorrektur in ArcInfo vom
Ein- bis zum Auslesen der Navigation sowie die Weiterverarbeitung bis zum Caris
Endprodukt beschrieben.
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Es wurde fiir die Expeditionsdaten die Geodatabase von ArcInfo verwendet, da
diese das Zeitformat samt den Millisekunden lesen konnte. Die Millisekunden sind
in der Navigationskorrektur ein wichtiger Faktor, da das ROV anhand eines Flach-
wasserfacherecholot die Tiefenwerte aufnimmt und 10 mal in der Sekunde einen
Ping sendet. Mit den anderen ArcInfo Formaten ist die Abspeicherung und Erken-
nung der Millisekunden nicht moglich. Ein weiterer Grund war, dass sich mit der
Geodatabase von ESRI zu dem Zeitpunkt noch kaum einer der Bathymetriegruppe
befasst hatte.

Die Isolinien stehen als dxf-Datei aus Caris GIS zur Verfiigung. Diese konnen ohne
Probleme mit der richtigen Projektion in eine FC eingelesen werden. Die Naviga-
tionspunkte liegen in einer Access-Datenbank (siehe Abschnitt 4.4) vor und kénnen
in den ArcCatalog gelesen werden. Die Punkte werden in die GDB importiert, um-
projiziert und in eine FD kopiert. Anschliefsend wird die Navigation in die UTM
Projektion umprojiziert und in die entsprechende F'D mit UTM Projektion abge-
speichert. Nun haben die Isolinien und die Navigationspunkte die selbe Projektion.
Die Punkte werden in ArcMap gedffnet und mit dem Werkzeug X Tools! in eine
Navigationslinie umgewandelt. Anschliefsend werden die Isolinien eines Profils hin-
zugeladen und mit der Navigationslinie in eine Tabelle bzw. Datei zusammengefasst
(merged). Dies ist notwendig, damit beim Verschieben der Isolinien ebenfalls die
Navigationslinie mit dem selben Winkel und der selben Richtung verschoben wird.
Die Isolinien werden so verschoben, dass dhnliche Gelédndestrukturen aufeinander
liegen (siche Abbildung 6.2). Ahneln sich die Gelindestrukturen nicht, kénnten
Liicken zwischen den einzelnen Profilen der Grund dafiir sein. Diese Isolinien kon-
nen dann nicht verschoben werden.

Fiir das Verschieben der Isolinien werden die Werkzeuge Editor und Spatial Ad-
Justment bendtigt. Nach dem Starten des Editor werden unter File/Snapping die
verwendeten Dateien angeklickt, damit der Curser beim Editieren auch die rich-
tigen Linienpunkte in seinem Umkreis fangt. Danach wird im Werkzeug Spatial
Adjustment die Transformation ausgewéhlt und die Datei, die verschoben bzw. auf
die die Affine Transformation angewendet werden soll, aktiviert. Anschliefsend kann
mit der Transformation bzw. mit der Suche nach d&hnlichen Geldndestrukturen be-
gonnen werden. Fiir das Verkniipfen von dhnlichen Strukturen stehen zwei Moglich-
keiten zur Verfligung: Zum ersten die Schaltflache fiir die Einzel-Punkt-Verbindung
(siche linke Abbildung 6.3). Zum zweiten die Schaltfliche fiir geschlossene Linien
(siehe rechte Abbildung 6.3), bei der zur Auswahl steht, mit wievielen Punkten die
Linien verbunden werden sollen.

1 XTools ist ein extra Werkzeug, welches bei der Version 8.3 nicht vorhanden war. Durch Nach-
fragen bei ESRI wurde das benotigte Werkzeug kostenlos per Mail zugesandt.
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Abbildung 6.1.: Isolinien vor der Navigationskorrektur

Abbildung 6.2.: Navigationskorrektur mit der Affine Transformation durch das
Verschieben von Isolinien
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LR

Abbildung 6.3.: Schaltflichen fiir das Verschieben von Isolinien mit einem Punkt
(linke Abbildung) oder einer geschlossenen Linie (rechte Abbildung).

Nachdem mind. drei identische Punkte/Strukturen in den Endbereichen der Pro-
file verbunden wurden, kann die Transformation unter Spatial Adjustment/Adjust
abgeschlossen werden. Die Transformation der Isolinien wird berechnet und an-
schlieffend angezeigt. Wenn die Transformation nicht zufriedenstellend ist, kann
diese durch die Schaltfliche Go Back wieder riickgéngig gemacht werden. Wurde
das Editieren schon abgeschlossen bzw. gesichert, ist eine Wiederherstellung nicht
mehr moglich. Dann miissen die Rohdaten neu in die FC eingelesen, umprojiziert
und zusammengefasst werden.

Wenn alle identischen Geldndestrukturen so zueinander verschoben wurden, dass
es einen bathymetrischen Sinn macht (sieche Abbildung 6.4), wird die Editierung
beendet und gesichert. Anschliefend wird die Navigationslinie markiert (dies geht
am besten in der Attribut-Tabelle) und als Shape-Datei gespeichert.
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Abbildung 6.4.: Ergebnis der Verschiebung der Isolinien

Dann wird die Shape-Datei in Visual Basic Editor gedffnet und mit dem Programm
Polyline2Point (programmiert in VBA von Tanja Kohls, 2004) werden die korri-
gierten Navigationspunkte aus der Linie in einer neuen Shape-Datei abgespeichert.
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Die einzelnen Punkte sind noch nicht ersichtlich und abspeicherbar. Dies kann mit
dem Werkzeug XTools/Add X/Y-Coordinates realisiert werden. Die Shape-Datei
enthélt nun zwei verschiedene Koordinatenarten: die Linie in lat/long und Punkte
X/Y. Fiir das Einlesen in Caris werden die Punkte in geographischen Koordina-
ten benotigt. Da die X/Y-Koordinate die Navigationskorrektur beinhaltet, wird die
Shape-Datei mit der Toolbox umprojiziert, so dass die gewiinschten geographischen
Koordinaten herauskommen. Ein Problem ist, dass die Shape-Datei die Spalten-
formatierung einer geodéatischen Datenbank nicht korrekt lesen kann, so wurde die
Uhrzeit mit den Millisekunden nicht abgespeichert. Diese konnte von einer Rohna-
vigation (.txt), die aus Caris ausgelesen wurde, iibernommen werden, wenn Arclnfo
die Reihenfolge der Navigation beibehalten hétte. Das folgende Beispiel sowie das
im Anhang sind fiir die Situation beschrieben, dass die Navigation die selbe Reihen-
folge behilt. Die Shape-Datei wird dann als dbf-Datei in ArcCatalog abgespeichert.
Diese Datei und die Text-Datei (Rohnavigation) wurden in Excel eingelesen. Da-
tum und Uhrzeit wurden aus den Rohdaten in die Datei kopiert. Anschliefend
wurde die Excel-Datei als Text-Datei (.txt) abgespeichert. Dann muften die Kom-
mata durch Punkte ersetzt werden, da der Generic Data Parser von HIPS keine
Kommata in den Koordinaten verarbeiten kann. Nun wird die Text-Datei mit dem
Generic Data Parser in das vorhandene oder ein neues Projekt eingelesen.

In dem ersten Versuch wurde die korrigierte Navigation in eine extra Datei abge-
speichert. So konnten beide Profile in HIPS angezeigt werden und die Verschiebung
der Navigation war ersichtlich (siehe 6.5.
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navkorr_juli_04 victor_with_svc_reson 2004-
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Abbildung 6.5.: Navigationsvergleich in HIPS

Anschliefsend erfolgte eine Gridberechnung in Caris. Hierbei wurde ein Fehler des
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Programms XTools von Arclnfo festgellt. Das Programm XTools ordnete die Na-
vigationspunkte in einer anderer Reihenfolge, als sie in der original Tabelle vor-
handen sind. Dies hatte zur Folge, das bei der Gridberechnung die Tiefen nicht
mehr in der Reihenfolge waren und kein sinnesgeméfes Geldndemodell ergaben
(sieche Abbildung 6.6). Des Weiter wurde der Rollwinkel nicht korrekt oder gar
nicht angebracht. Dieses Problem besteht seit langerem, hatte aber fiir die Naviga-
tionskorrektur keine weiteren Auswirkungen. Die Qualitéit der spateren Darstellung
des Gebietes in einer Karte wird dadurch verschlechtert.

Abbildung 6.6.: Es ist die fehlerhafte Reihenfolge der Navigations ersichtlich. In
dieser Abbildung ist kein sinngeméfes DGM zu sehen.

Der Fehler wurde korrigiert, indem die Auswertung nicht mit dem Modul XTools
erfolgte, sondern mit einem Punkt- und Linien-Coverage, bei dem die Reihenfolge
der Punkte nicht vertauscht wurde.

6.3. Navigationskorrektur mit einem Coverage

Auf Grund der praktischen Erfahrung mit dem Programm Arclnfo wurde der Ab-
lauf neu tiberdacht und konzipiert. Das Ergebnis war, dass es einfacher ist die Daten
in ein Coverage einzulesen als in eine Geodatabase. Die Vorteile der Geodatabase
sind, dass sich alle Daten in einer Datenbank befinden und die Reihenfolge der Ko-
ordinaten in der Tabelle gleich bleibt. Dies ist bei der Navigationskorrektur nicht
notwendig, da es ausreicht, dass sich alle Daten in einem Ordner befinden. Ein
weiterer Grund, warum die GDB zuvor benutzt wurde, ist das Datum /Zeitformat,
welches aber durch das Zusammenfiigen der Isolinien und Navigationslinien in ei-
ne Shape-Datei geschrieben wird. Da Shape- und Coverage-Datei kein Zeitformat
beinhalten ist das umsténdliche Einlesen in eine GDB {iiberfliissig geworden.

Es wurden die Isolinien als dxf-Datei und die Navigation als Generatedatei mit
Hilfe der ArcToolbox in ein Coverage eingelesen. Diese Dateien wurden dann in
ArcMap geodffnet und zusammengefiihrt. Anschlieffend wurden diese gegeneinan-
der verschoben und transformiert. Die Navigationslinie wurde aus der Shape-Datei
ausgelesen und anschlieffend in ein Coverage exportiert. Aus dem Coverage wurde
dann ein Generateformat ausgelesen, welches in einem Editor umformatiert wur-
de. Das Datum/Zeitformat aus der Roh-Navigation wurde im Editor hinzukopiert.
Diese Datei konnte HIPS einlesen und in der richtigen Reihenfolge darstellen. Der
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aufgefithrte Weg wurde als besser befunden, weil er zu einem erfolgreichen Ergbnis
kommt und nicht soviele verschiedenen Dateitypen wie bei der GDB verwendet
wurden.

Zur Gridberechnung fiir die Erstellung der Karte wurde HIPS von Caris verwendet.
Das Grid wurde anschliefsend aus HIPS in ein GeoTiff exportiert. Dieses wurde in
ArcMap importiert und die abschlieffende Karte wurde erstellt.

6.4. Das Navigationskorrekturprogramm Caraibes

Die Software Caraibes (CARtography Adopted to Imagery and BathymFEtry of So-
nars and multibeam echosounders) wurde von den franzosischen Wissenschaftlern
des IFREMER entwickelt. Die Software ist sehr umfangreich, deshalb war eine
ausfiihrliche Beschéaftigung mit dem Navigationskorrekturprogramm und der Da-
teneditierung nicht moglich. Das Navigationskorrekturpogramm wurde u.a. von
Christian Edy entwickelt, der auch an Bord des FS POLARSTERN auf der Expedi-
tion ARK XIX-3b anwesend war und den teilnehmenden Bathymetern eine kurze
Einweisung in die Software gab. Das Programm wird an dieser Stelle kurz erlautert.

Mit Caraibes ist die Verschiebung der Isolinien der einzelnen Profile gegeneinander
moglich. Bei den Expeditionsdaten wurden zuerst die XTF-Files aus QINSy expor-
tiert, danach die Tiefen editiert, mit der Bewegungssensorkorrektur (motion sensor
correction) die Roll- und Neigungswinkel verbessert sowie anschliefend die Tiden-
korrektur angebracht. Die unterschiedlichen Isolinienprofile wurden zur besseren
Unterscheidung farblich abgesetzt. Die Posidonia-Profile wurden in schwarz darge-
stellt. Nun konnte betrachtet werden, wie gut die Profile der Inertialnavigation mit
den Posidonia-Positionen zusammenpassen.

Anschliefsend wurden die einzelnen benachbarten Isolinienprofile verglichen. Ge-
priift wurde, ob diese zusammenpassten oder noch Verschiebungen gegeneinander
notwendig waren. Bei den Verschiebungen der einzelnen Isolinienprofile wurde je
nach Gebiet in der Mitte oder am Rand angefangen. Im Fall des HMMV wurden
von den franzosischen Wissenschaftlern sinnvollerweise in der Mitte des Gebietes
begonnen, da so die Verzerrungen in der Mitte des Gebietes am geringsten und am
Rand am stérksten waren. Ware z.B. am siidlichsten Rand mit den Verschiebungen
begonnen worden, waren die Verzerrungen am nordlichsten Rand doppelt so hoch
wie in der Mitte des Gebietes gewesen. Bei Messdatenliicken (gabs) in den Profilen
war das Verschieben gegeneinander nicht moglich. Da derartige Liicken vorhan-
den waren, wurde versucht, diese beim néchsten bathymetrischen Tauchgang zu
fiillen, was auch erfolgreich durchgefiihrt wurde. Hierbei wurde das Flachwasserfa-
cherecholot EM2000 von Simrad verwendet. Die Daten von dem Simrad EM2000
konnten in HIPS nicht eingelesen werden. Aus diesem Grund wurde die Navigati-
onsverschiebung nur mit den Reson SeaBat 8125 Daten getestet.
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Bei einer Verschiebung konnen beliebig viele Punkte eines Profil angefasst und
auf die passenden Stellen der danebenliegenden Isolinie verschoben werden. Die
Anpassung der Profile erfolgte von der Mitte des Gebietes nach aufsen.
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Abbildung 6.7.: Caraibes

Bei viel Struktur, Héngen und grofer Bewegung im Gelénde ist es einfacher, einen
Verschiebungswinkel zu finden, da mehr Anhaltspunkte vorliegen als in flachen
Gebieten mit wenig Struktur. Das Ergebnis der Verschiebung von Profilen mit Iso-
linien ist eine verbesserte Navigation. Anschliefend werden die X/Y-Daten aus der
Bathymetrie (Isolinien) und der angepassten Navigation berechnet. Bei der Berech-
nung ist es moglich, mehrere Parameter anzugeben. Danach wird dann ein digitales
2D-Grid erstellt, um so die Verschiebung der Isolinien beurteilen zu kénnen.

Die franzosischen Wissenschaftler benotigten die korrigierte Bathymetrie ebenfalls
zur Planung des darauffolgenden bathymetrischen Tauchganges, um die Locher im
Geldndemodell (gabs) zu fiillen. Zur Veranschaulichung ist es moglich, die Kiisten-
linien von ETOPOS5 2, dem TerrainBase Modell®, usw. zu importieren. Caraibes ist
ebenfalls mit GMT* kompatibel.

2Hierbei handelt es sich um ein Gelindemodell mit einem Gitternetz von 5x 5 Minuten, berechnet
aus den Hohenwerten der Ozeane und Kontinente.

3Gelindemodell mit einem fiinf Minuten (Latidude, Longitude) Grid mit Landflichen und
Ozeantiefenwerten.

4Siehe auch unter: http://gmt.soest.hawaii.edu (einer kostenlosen Software, mit der Gelinde
gestaltet und in einer Karte dargestellt werden kann).
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Abbildung 6.8.: DGM-Caraibes

6.5. Erlauterung zu der erzeugten Karte

In der erstellten Karte wurde nur ein Ausschnitt des Gebietes von 0,2 km? des
Gesamtgebietes von 4 km? dargestellt. Da dieses Grid aus HIPS exportiert wurde ist
die Qualitat der Karte nicht ausreichend. Es wurde begonnen die Gridpunkte von 15
Profilen in Arc zu berechnen, dies wurde nach 5 Std. Rechenzeit abgebrochen. Der
Rechner auf der PC auf dem dieser Vorgangn lieft hatte 512 Mbyte Arbeitsspeicher
und eine Leistung 2GHz.

In der erzeugten Karte, die aus den navigationskorrigierten Daten aus Caris stammt,
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sind noch Ahnlichkeiten von Geléndestrukturen ersichtlich. Daraus ist zu schliefen,
das hier noch weiterer Editierbedarf an der Navigation besteht.

Des Weiteren sind die Rollwinkel ersichtlich, da die Korrektur in dem Programm
Caris nicht angebracht wurden, weil die Werte Fehlerhaft in der XTF-Datei vor-
handen sind.
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7. Zusammenfassung

7.1. Ergebnis

Wihrend der Expedition ARK-XIX-3b wurden mikrobathymetrische Daten mit
dem ROV VICTOR 6000 aufgenommen, der ca. 20 m iiber dem Meeresboden schwe-
bend fortbewegt wurde. Die Daten, die mit dem Flachwasserfacherecholot SeaBat
8125 aufgenommen wurden, sind fiir die biologischen und geologischen Beurtei-
lungen von Bedeutung. Durch sie ist eine geomorphologische Interpretation des
Schlammvulkans mit den Gasaustrittstellen mdoglich.

Die Aufbereitung der Messdaten

Es wurde eine grofse Rohdatenmenge von 30 GByte gesammelt. Diese konnten nach
dem Exportieren in das XTF-Format auf 10 GByte reduziert werden.

Der Weg vom Rohdatenformat bis zum Endformat in Caris ist schwierig und konnte
des Ofteren nur iiber das Ausprobieren verschiedener Wege fortgefiihrt werden.

Die ersten Schwachstellen traten bei der Abspeicherung der Rohdaten durch das
Program QINSy 7.0 auf. Es wurden nicht alle notwendigen Messwerte von dem Sim-
rad EM2000 Flachwasserfiacherecholot abgespeichert, so dass diese Daten nicht in
eine XTF-Datei exportiert werden konnten. Das Filtern und Editieren der EM2000-
Daten konnte jedoch mit QINSy erfolgen. Bei dem Export der aufgezeichneten
SeaBat8125-Daten gab es anfanglich Schwierigkeiten. Nachdem das Problem dem
Kundenberater von Caris geschildert wurde, programmierten sie einen Konverter
zur Losung des Problems.

Hier ein paar kurze Erlauterungen zu den Problemen mit dem XTF-Export und
mit dem Konvertieren in HIPS:

Das Exportieren fithrte selbst bei Wissenschafltern des IFREMER zu Problemen,
woraufthin QPS den XTF-Exporter erneuerte. Trotz der Erneuerung mussten noch
einige Schwierigkeiten von uns gel6st werden. Es wurde die Sensortiefe bzw. die Tie-
fe des ROV in die Navigation High des Position Paket gespeichert und nicht wie
vorgesehen in die Sensordepth des Bathymetry Paket. Ebenfalls wurde die Zeitver-
zogerung fehlerhaft angebracht, so dass QPS einen neuen XTF-Exporter erstellte.
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Die Korrektur der Zeitverzogerung wurde ausgestellt, so dass die Daten ohne Zeit-
verzogerung exportiert werden konnten.

In Caris traten die ersten Probleme bei dem Exportieren der Navigation auf, da
dieses anfangs nicht mit 8 Nachkommastellen méglich war. Durch einen umsténd-
lichen Weg wurde dies iiber ein DOS-Fenster moglich.

Die Isolinien wurden als dxf-Datei ausgelesen, also ohne Tiefeninformation. Im
EO00-Datei-Format wére es moglich gewesen die Tiefeninformationen zu nutzen.

Caris bietet viele Moglichkeiten des Datenexports. Allerdings ist das Auslesen von
einzelnen Sensoren noch nicht ausgereift, da dies iiber eine DOS-Oberflidche geté-
tigt werden muss und die Daten nur in einer ASCII-Datei abgespeichtert werden
koénnen.

Die Navigationskorrektur

Das Programm Arclnfo ist fiir die Navigationskorrektur nicht ausgereift. Das Um-
projizieren in andere Projektionen ist sehr umsténdlich und meist unverstandlich
fiir den Anwender. Nach langerer Testphase wurden diese Hiirden bewéltigt, indem
selbstorganisierte Programme eingesetzt wurden. Aus Navigationspunkten eine Li-
nie zu erhalten und nach der Korrektur wieder Punkte aus der Linie zu bekommen
gestaltete sich sehr schwierig. Es ist nicht fiir den téglichen Gebrauch geeignet, da
das Datum-Zeit-Format in einer shp-Datei nicht enthalten ist. Die Verschiebung
und Transformation sind hingegen gut zu verstehen. Die korrigierten Navigations-
punkte wurden in Caris eingelesen. Dafiir wurde die richtige Projektion und das
korrekte Tabellenformat bendtigt.

7.2. Ausblick

Die im Rahmen dieser Diplomarbeit aufgezeigten Moglichkeiten der Navigations-
korrektur anhand von Isolinien konnen nur als eine Variante verstanden werden. Bei
der Weiterverarbeitung der Daten ist zu beachten, dass grole Speicherkapazitéiten
und Arbeitsspeicher benotigt werden.

Das IFREMER entwickelte das Programm Caraibes fiir die Navigationskorrektur
eines Unterwasserfahrzeuges. In Caraibes ist es moglich die groffen Datenmengen
einer mikrobathymetrischen Vermessung zu verarbeiten. Mit dem Programm kann
die Navigationskorrektur sowie die anschliefende Kartenerstellung erfolgen. Aus
dem Programm Caraibes ist es moglich ein Grid zu exportieren.Des Weiteren wird
fiir die Anschaffung eines Echolotes fiir ein AUV ein Programm benétigt, mit dem
die Rohdaten des Fécherecholotes abgespeichert und editiert werden konnen. QIN-
Sy liefert diese Funktionalitit. Das IFREMER verwendet ebenfalls das Programm
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QINSy zur Datenspeicherung, so dass davon ausgegangen werden kann, dass hier
der Datentransfer zwischen QINSy und Caraibes standig iiberpriift und verbessert
wird.

Ich wiirde ein Testen der freien, auf Unix basierenden Software MB-System in be-
tracht ziehen. Der Nachteil einer Freeware-Software ist, dass es keine regelméafigen
Aktualisierungen ( Updates) und keine Service-Hotline gibt, die bei anspruchsvolle-
ren Problemen kontaktiert werden kann.
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A. Glossar

Ablage Die laterale Entfernung eines Bodenpunktes, sei es in Voraus-/Achterausrichtung,
oder in Backbord-/Steuerbordrichtung.

ADELIE Aide au DEpouillement Interactif des données des Engins sous-marins.
achteraus Hinter dem Schiff.

ArcInfo Ein Programm der Firma ESRI, ist ein Geoinformationssystem.

ARK XIX/3 FS POLARSTERN-Expedition: 19. Fahrt in die Arktis, Abschnitt vom
23.05.2003 bis 07.08.2003.

Atlas Hydrographics Der Hersteller des Féacherecholotes HYDROSWEEP DS-2.
In den letzten Jahren wechselte der Firmenname mehrfach, dementsprechend
auch in den hier verwendeten Quellen, u.a. existierten Krupp Atlas Elektro-
nik (KAE), STN-Atlas, STN-Atlas Marine Electronics (SAM) und zur Zeit
Atlas Hydrographics. In dieser Diplomarbeit wurde Atlas Hydrographics als
einheitliche Bezeichnung gewahlt.

AWI Alfred-Wegener-Institut.
Backbord In Fahrtrichung des Schiffes links.

Beam Ein Schallstrahl, der sich aus Uberlagerung des Sendefichers mit dem Emp—
fangsficher ergibt. Mitunter wird er auch, wenn die Einstellungen der Uber-
lagerungen vorab festgelegt sind, als preformed Beam (PFB) bezeichnet.

CARIS Computer Aided Resource Information System.

Centerbeam Der Beam, der in der Mitte eines Profils steht. Beim Reson SeaBat
8125 ist dies der Beam mit der Nummer 120, er steht immer senkrecht zum
lokalen Horizont nach unten.

CTD Conductivity Temperature Depth - Diese Sonde misst die Leitfahigkeit, die
Temperatur und den Druck , woraus ein Wasserschallprofil berechnet wird.

DGM Abkiirzung fiir Digitales Gelénde Modell.

ESRI Environmental System Research Institute.
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FC Feature Class - Eigenschaftsklasse in Arclnfo.

FD Feature Dataset - Eigenschaftsdatensatz in Arclnfo.
Footprint Die Fliche am Meeresboden, die ein Beam abtastet.
FS Abkiirzung fiir Forschungsschiftf.

GDB Geodatabase - geodéatische Datenbank in Arclnfo.

GENAVIER Groupement d’Intérét Economique pour la gestion de navires océa-
nonographiques, Unternehmen mit wirtschaflichem Interesse an der Fiihrung
von ozeanographischen Unterwasserfahrzeugen.

GPS Global Positioning System.
GMT Generic Mapping Tool, entwickelt 1987 an der Universitit Columbia (USA).

HIPS (Hydrographic Information Processing System) Programmpaket der Firma
CARIS (www.caris.com) zur Prozessierung hydrographischer Daten.

Hub Im Englischen Heave. Statisches Einsinkverhalten des Schiffes durch Last.
Dabei stellt der Hub die Abweichung der Einsinktiefe relativ zum normalen
Tiefgang dar.

IFREMER Abkiirzung fiir Institut Francais de Recherche pour I’Ezploitation de la
MER.

Inverse Distance Weighting Ein Verfahren zur Gewichtung von Werten, in Ab-
héangigkeit des Abstandes zu einem bestimmten Wert. Dabei entspricht das
Gewicht dem reziproken Wert von (Abstand)®. Der Faktor x bestimmt das
Gewicht: je hoher er ist, desto grofser wird der Einfluss der nahen Werte und
desto kleiner der Einfluss der fernen Werte.

Longitudinalwellen Wellen, die in Ausbreitungsrichtung schwingen, deren Am-
plitude also in Richtung der Ausbreitungsrichtung liegt. Schallwellen sind
Longitudinalwellen.

Lotungen Ein anderer Ausdruck fiir die Messungen des Féacherecholotes.
MINS Inertialsystem zur Erfassung von Schiffslagedaten.

POSIDONIA Positionierungssystem fiir Unterwasserobjekte und -fahrzeuge.
Reson Unternehmen welches Echolote aller Art herstellt.

Rollen Im Englischen Roll. Die Rotation des Schiffes um die Schiffsléngsachse.

61



ROV Abkiirzung fiir Remotely Operated Vehicle.
Schwinger Siehe Wandler.

Squat Dynamisches Einsinkverhalten des Schiffes in Abhéngigkeit von Schiffsform,
Meeresbodentopographie, Schiffsgeschwindigkeit und anderen Parametern.

Stampfen Im Englischen Pitch. Die Rotation des Schiffes um die Schiffsquerachse.
Steuerbord In Fahrtrichung des Schiffes rechts.

Swath-Editor Ein Programm zum Editieren gemessener bathymetrischer Profile.
USBL Ultra Short Base Line.

Wandler Piezoelektrische Elemente, die Spannung in Schwingungen und Schwin-
gungen in Spannung umwandeln, und somit die Schallsignale erzeugen und
empfangen. Auch Transducerarray, Receiverarray bzw. Transceiverarray ge-
nannt.

XTF Extended Triton Format, Datenformat.
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B. Schallgeschwindigkeitsberechnung
nach Chen-Millero

Aus dem mit CTD-Messungen bestimmten physikalischen Parametern Salzgehalt
(S), Temperatur (T) und Druck (P) lassen sich Profilverldufe der Wasserschallge-
schwindigkeit in der Wassersaule berechnen. Dazu werden in der Fachliteratur die
verschiedensten Formeln angegeben. Eine der meistverwendeten ist die von der UN-
ESCO empfohlene Formel nach Chen & Millero, welche auch im ozeanographischen
Modellierungsprogramm ODV fiir die Berechnung der Wasserschallgeschwindigkeit
ihre Anwendung findet.

Die Wasserschallgeschwindigkeit V berechnet sich wie folgt:

V=C+A-S+B-52+D-5" (B.1)

S steht in dieser Gleichung fiir den Salzgehalt. A, B, C und D ergeben sich aus den
im Folgenden aufgefiihrten Terme:

A=Ap+ AnT + ApxT? + Aoz T® + ApaT*
+ (A + AnT + ApT? + AsT? + AT - P

B.2
+ (Ago + AT + ApT? + ApT?) - P? (B-2)
+ (Az0 + Ay T + A T?) - PP
B == BOO + BOlT + (BIO + BHT) . P (BB)
C =Coo + CorT + CooT? + Co3T? + CosT* + CosT°
+ (Cio + C11T + CioT? + Ci3T° + CuT) - P (B.4)

+ (Coo + Con T + CooT? + CosT® + CoyTH) - P?
+ (C30+ C3i T + 032T2> . P3
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Doy + Dy P

(B.5)

T steht hier fiir die Temperatur und P fiir den Druck. Die physikischen Zustands-
grofen gehen dabei mit folgenden Einheiten in die Berechnungen ein:

Druck P dbar
Temperatur T
Salinitét

°C (IPTS-68 Skala)
S psu (Practical Salinity Units PSS-78-Skala)

In den Termen fiir A, B, C und D haben die Koeffizienten folgende Werte:

Index[ij] Aij

00 1.389

01 -1.262 - 1072
02 -7.164 - 107°
03 2.006 - 1076
04 -3.21 - 1078
05

10 9.4742 - 107°
11 -1.2580 - 107°
12 -6.4885 - 1078
13 1.0507 - 1078
14 -2.0122 - 10710
20 -3.9064 - 1077
21 9.1041 - 107°
22 -1.6002 - 10710
23 7.988 - 10712
24

30 1.1-1071°

31 6.649 - 10712
32 -3.389 - 10713

-1.922 - 1072
-4.42 - 107°

7.3637 - 107°
1.7945 - 1077

Cii

1402.388
5.03711
-5.80852 - 1072
3.342 - 1074
-1.478 - 1076
3.1464 - 107°
0.153563
6.8982 - 1074
-8.1788 - 10°©
1.3621 - 1077
-6.1185 - 10710
3.126 - 10°°
-1.7107 - 107
2.5974 - 1078
-2.5335 - 10~10
1.0405 - 10712
-9.7729 - 107
3.8504 - 10710
-2.3643 - 10712

1.727 - 1073
-7.9836 - 107°

Gegeniiber der in Kapitel 3.6, aufgefiihrte stark vereinfachte Gleichung 3.1 von
Medwin (1975), besitzt diese eine wesentlich stérker differenzierte Struktur.

Ubernommen von A.Ifland, 2003,[17] und National Physical Laboratory, 2004,[21].
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C. Beschreibung der XTF-Pakete
von QINSy 7.0

In den folgenden Abbildungen sind die einzelnen Pakete der nach .xtf exportierten
Datei 22 nord aufgefiihrt.

Es beginnt mit dem Kopfpaket (XTF File Header). Dieses enthélt z.B. den Namen
der Datei, das Sonargerit, das Koordinatensystem, die Projektion, die Belegung
der Kanale usw.

< File Visw Help

Dls] el 2o

For Help, press FL

E!EI @.Iilll.!l M ‘ ~| [ Motion sensor offsel yaw: T OO0
o ﬁf;—';—‘;—?el’éa—uﬂﬂ?ﬂ—J Motion sensor offset pitch: 0.000000

Position Packet 53229, 250 XTF File Header Position Packet ~ 58228.843 Motion sensor affset roll: /000000

Position Packet 58229437 Fosition Packet  58229.046 Channel: 1

Position Packet 58229640 Fils format: 123 Poshtion Packet  56229,250 Type of channel: 1 (Por]

Position Packet 58229843 Spateam ogie: s Position Packet  58229.437 Sub channel number: 0

Attitude Packet 58229643 Reearding osoiirai fame: QINSy Fosition Packet  58229,640 Correction flags: Raw

Sonar Packet  58229.85% Recording program version: 223 Pasition Packst ~ 56229.843 HPntlfmly of dal : gl polar

Bathy Packet  58230,404 i acass Barver hame: Attitude Packet  58229,843 ytes per sample: .

Sonar Packet  58230,000 Sonar type: Reson SEABAT 900x analog/serial | |Sonar Packst  56229.859 Samples per channel:

Position Packet  58730.046 Notes (sonar setup): Bathy Packet 58230404 Channoliname: PURL s

Athitude Packet  58230,046 This filename: (022 - Divedroutenord bl st Sonar Packet  58230.000 ‘é““ scale: i . o

Bathy Packet 58230543 Navigation units Degrees Position Packst  58230,046 He".'e' ll'al"'g"“t sl 0500000

Sonar Packet  58230.140 Number of sonar channels: 2 Attitude Packet  S8230.046 R e AN 0.000000

Position Packet  58230,250 Number of bathymetty channels: 1 Bty Packet 56230543 Bea i 0,000000

Atttude Packet  58230.250 Humber of snippet channels: 0 Sonar Packet  58230.140 Dffset x: ~0.600000

Bathy Packet  58230.686 Humber of forward look N e g Pasition Packst  56230,250 Dffset y- 0100000

Somar Packet  5[30.291 Nusberofiechostiengttichannels Atthude Packet  56230,250 Dffset 2 -0100000

Bathy Packet 30,842 P:]':‘E;'m“" ;;'p‘;', cromelny, d UTM Notth Bathy Packet  55230.686 Dffset paw: 0.000000

Position Packet  58230,437 Spheriod type: WES 1924 Sonar Packst  58230,251 Dffset pitch 0.000000

Attitude Packet  58230.437 Mavigation system latency: ms Bathy Packet  56230.842 Offset roll -0:300000

Sonar Packet  58230.437 Origin - 0000000 Position Packet  58230,437 Beams per array: 0

Bathy Packet  58230,982 Origin y- 0.000000 Attituds Packet  58230,437 5 3

Sonar Packet  58230.578 Navigation system offset x: 0.000000 Sonar Packet 58230437 ?hﬂ"m?'— i T

Pasition Packet  56230,640 Navigation system offset y- 0.000000 Bathy Packet  58230,952 hcolchons . : (Starboard)

Attitude Packet  53230,640 MNavigation system offset 2: -0.001000 Sonar Packet  58230.578 E‘-' b I.a““"’-l ramner R

Bathy Packet 58231.123 Navigation system offset yaw: 0.000000 Position Packet  58230,640 P“:::ﬁ ":]’r‘ dzg‘ Efﬁlal

Sonar Packet  58230.7L8 Motion sensor offset x: -1.200000 Attitude Packet  55230,640 Btednar sadiol 37

Bathy Packet 55231264 Motion sensor offset y- -1.200000 Bothy Packet 58231123 et -

Position Packet ~ 58230,543 Motion sensor offset z ) SE;‘U”UEE?U[E Sonat Packet 56230.718 Channel name: STBD

Athitude Packet  56230,643 m°:!°“ Fenson 3:::2: P 0000000 Bathy Packet 56231264 Volt scale 5000000

Sonar Packet  S3230.575 Mol e e R 000000 Position Packet  58230,843 Center transmit frequency: 4855.000000

Bathy Packet 58231420 Attituds Packet  58230,843 Horizontal beam angle: 0500000

Sonar Packet  S8231.015 Channel: 1 Sonar Packet  56230.875 Tilt angle: 0.000000

Position Packet 58231046 Tse o Channil 1 Port Bathy Packet 58231470 Beam width: 0.000000

At 7 Dffset x: 0600000

itude Packet  58231,046 Sub channel number: 1] Sonar Packet 56231.015 3

Bathy Packet 58231561 Correction flags: Raw Position Packst 56231046 Offset y ”D‘WDDDD”D“D”D

Sonar Packet  5231,156 Polarity of data: Bi-polar Attitude Packet 58231046 3::*9: = ey

Position Packet ~ 58231,250 Bytes per sample: 2 Bathy Packet 56231,561 o ":zl yial‘l':'ir 2000000

Atfitude Packst  58231,250 Samples per channel: Sonar Packet 56231156 Offset :’nl . 0.900000

Bathy Packet  59231.701 Channel name: PORT Fosition Packet 56231250 Beams per aray: 0

Sonar Packet  58231.312 Volt scale: 5.000000 Attitude Packet  58251,250 3

Bathy Packet  58731.857 Center transmit frequency: ;55503333”“ Bathy Packst  58231.701 Channel: 3

Fosition Packet 58231437 ;‘ﬁ:‘::“::_' beam angle: o000 Sonar Packet 58231312 Type of channel: 3 (Bathymety)

Attiude Packet 58231 437 B 00000 Bathy Packet  58231,857 Sub channel number: 0

Sonar Packet 58231453 Offeet & 0.E00000 Fosition Packet 58231437 Comrection Hags: Faw

Bathy Packet  59231.998 Offset y: 0.100000 Atttude Packet  56231.437 Polarily of dal Bipolar

Sonar Packet  58731.593 Offset o 100000 Sonar Packet 58231453 Bytes per sample: 2

Position Facket 58231 640 Offset paw 0.000000 Bathy Packst 58231998 Samples per channel: [

Attitude Packet  58231,640 Offset pitch: 0.000000 Sonar Packet 56231533 Channel name: BATHY

Bathy Packet 53732133 Offset roll: -0.300000 Position Packet 58231640 Volt scale: 7 ) 55”5”333300

Sonar Packet  58231.734 Beams per array: 0 Attitude Packet 56231640 ﬁz:‘i‘z‘;'n‘l':l"‘;:‘;“ leauence enn000

Positon Packet 58231828 Bathy Packet  56232,139 Tilt angle: s £ Aoooo

Attitude Packet 58231843 Channel: 2 Sonar Packet 55231734 Beam width: 0.000000

Bathy Packet 58232.295 Type of channel 2 [Starbioair) Position Packst  58231,828 Offsetx: -0,600000

Sonar Packer  58231,890 2iabs channol manher: ‘R Attkude Packet 56231843 Dffset y- 0100000

Bathy Packet 5923243 Conection fans Branlr Bathy Packet  56232,205 Offset 2 0100000

Sonar Packet  58232.031 Eitds i s attolec H Sonar Packst  58251,890 Offset yaw: 0.000000

Position Packet  58232,046 Samples per channel a Bathy Packet 58232436 Dffset pitch:

Atbitude Packet  58232.046 Channel name: STED Sonar Packet 58232031 Offset roll Captured by Snaglt

Bathy Packet 58232 576 Volt scale: 5.000000 Position Packet ~ 58232,046 Beams pe: 3 S@E Buy nowy 1o prevent this tag

Sonar Packet 58232,171 Center transmit frequency: 455000000 Attitude Packet  58232.046 wwwtechsmith.com

Position Packet  53232.250 Horizontal beam angle: 0.500000 Bathy Packet 56232576

Attitude Packet  53232.250 rin anale: 0.00000? Sonar Packet  58232,171 =l |

Bathy Packet  58232,717 4 T Fie

Abbildung C.1.: XTF File Header, hier
XTF-Datei aufgefiihrt.
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Danach folgt das Positions-Paket (Position Packet Packet), in denen die Positionen
des ROV sowie das Positionierungssystem enthalten sind.

File  Wiew Help

ive3routenord filt.xtf

=10l

Dl @« ] 2

Packet Type & Tal -
Header Record Position Packet Packet
Position Packet 58228843
. 2 Header type: 100 [Position Packet)
Position Packet 58229.437 Sk el nubes 1
Position Packet  58229,640 Number of channels to follow: 0
Position Packst  56229.843 Number of bptes in this record: 64
Attitude Packst 58229843
Sonar Packet 58229.859 GPS sensor id: 1]
Bathy Packet  58290.404 Timetag: 50220843 ms
Sonar Packet  53230.000 Longitude x: 14:43.27.263E
Position Packet  58230.046 tude y- 720028773 M
Attiude Packst  58230.046 on z: 1240.765015 m
Bathy Packet 58230,543 Height usage: RTK / Used
Gonar Packst 520,140 Position x.y units: Degrees =
Position Packet 58230250
Attitude Packet =llal |

For Help, press F1 Record 1 of 571 A

ive3routenord. =101 x|
File  Wiew Help

O[] ] «| e8| 2%
Packet Type Time Tag ﬁ! -
Header Record Position Packet Packet
Position Packet  58228.843
Position Packet  55229.046 5 .
Postion Packst  56229,250 n“g'“ number: DFACE
Postion Packet  5629.437 eader type: 100 Pasition Packet]
Sub channel number: 1
POSHRR Extkat ], 500729640 Number of channels to follow: 0
1 M 58229.843 Number of bytes in this record: 2

Attitude Packet  58229.843
Sonar Packet  58229.859 GPS sensor id: o
Bathy Packet  S8230.404 Timetag: BE229843 ms
Sonar Packet 56230.000 Longitude x: 144327227 E
Fosition Packet  58230.048 Lal 3 TZO028773M
Attitude Packet  S6230.046 Pasition z: 1240814209 m
Bathy Packst 568230,543 Height usage: AT
Sonar Packet  58230.140 Pasition x.p units: b Captured by Snaglt
Position Packet  58230.250 ggz E Buy now to prevent this tag
Attitude Packet  58230.250 www.techsmith.com
Bathy Packet SE230.636 = |
For Help, press F1 Record & of 571 4

Abbildung C.2.: Das Positions-Paket enthélt Informationen zur Position des
ROV.
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Des Weiteren gibt es ein Sonar-Paket (Sonar Packet), in dem Informationen zum
Sidescan und Subbottom mit verschiedenen Angaben zu den Sidescan-Daten und
Subbottom-Daten sowie iiber Schiffsposition, ROV-Position, Kanalbelegung etc.
enthalten sind.

File Yiew Hel

Dl sf«lw e

Brncition Backat
Far Help, oress FL

[ Packet Tyge | Time Tag |~
Header Reaprd

Position Packet  56228.843
Position Packet  58229.046
Position Packst  56229.250
Position Packet  58229.437
Position Packet 56229640
Position Packet  58229.843
Arthude Packet 56229843
SonarPacket  56229.859
Bathy Packet  58230.404
SonarPacket  58230.000
Position Packet 56230046
Atthude Packet  58230.046
Bothy Packet  56230.543
SonarPacket  58230.140
Position Packet  58230.250
Atthuds Packet  56230.250
Bathy Packet  56230.666
SonarPacket  58230.281
Bathy Packet  56230.842
Position Packet  56230.437
Atthude Packet  58230.437
Sonar Packet  58230.437
Bathy Packet  S230.982
SonarPacket  56230.574
Position Packet  56230.640
Atthuds Packet  58230.640
Bathy Packet  53231.123
SonarPacket  58230.718
Bathy Packet 56231264
Position Packet  56230.843
Atthude Packet  58230.343
Sonar Packet  58230.875
Bathy Packet  58231.420
SonarPacket  58231.015
Position Packst  56231.046
Atthude Packet  56231.046
Bathy Packet  58231.561
SonarPacket  58231.156
Position Packet  56231.250
Atthude Packet  56231.250
Bathy Packet  58231.701
SonarPacket  58231.312
Bathy Packet  53231.857
Position Packet 58231437
Atthuds Packet  56231.437
SonarPacket  58231.453
Bathy Packet  58231.998
SonarPacket  58231.593
Position Packet 56231640
Atthude Packet 58231640
Bothy Packet 56232139
SonarPacket 582317
Position Packet  56231.828
Atthude Packet 58231843
Bathy Packet  56232.295
SonarPacket  56231.890
Bothy Packet 58232436
SonarPacket  58232.03L
Position Packet  56232.046
Atthude Packet  56232.046
Bothy Packet  56232.576
SonarPacket  58232.171

=227 950

o s 2]

Sidescan or Subbottom Packet

Magic number:

Header type:

Sub channel number:

Humber of channels to follow:

Mumber of bytes in this record:

ty frequency:
Temperature frequency:
Pressure frequency:
Pressure temperature:
Conductivi
Water temperature:
Water pressure:
Computed sound velocity:
X-axis magnetometer data:
magnetometer data:
magnetometer data:
Towfish speed log sensor:
dity:

ity

Sensor speed:

KP value:
Sensor latitude:
ensor longitude:
Sonar status:
Range to fish:
Bearing to fish:
Cable out:
Lagback:
Cable tensian:
Sensor depth:

Sensor roll
Sensor heading:
Sensor heave:
Sensor yaw:
Attitude time tag
Distance off track:
Navigation time tag:
Computer clock:
Fish position dx
Fish position dy:
Fish error code:

Channel:
Down sample method:
Slant range:

Ground range:

D4FALCE
0Sidesoan or Subbattom)
1

2
4430

2003-07-04
16:10:29.85
185

a

a

797790

732 500000 m/s
0.000000 m
0.000000 Hz
0.000000 Hz
0.000000 Hz
0.000000 °C
0.000000 S /rn
0000000 °C
0000000 psia
0.000000 /s
0.000000 mgauss
0000000 moauss
0.000000 mgass
0.000000 kncts
0.000000 wolts
0.000000 knots
282429993 °
72,00:28773N
14,4327 22TE
0.000000 m
0.000000 m
16:10:23.00
0000000 knots
0.000000 fm
72,00:28773N
144327 227E
0.000000
0.000000
0.000000
0.000000 m
0000000
0.000000
0.000000
21138700
0.000000
0.100000
1.400000°°
282 429993
0.000000
0.000000
GB225853 ms
0.000000
58229843 ms
00:00:00.00
0.000000 m
0.000000

i}

Poart [low hequency)
RMS

50.000000 m
50.000000

[record & of 571

1ol x]
Fie View Help
SERERE AT
Packet Typs | Time Tag 2|[ Channel: Part (low frequency) 5|
eder Racard Down sample method: RMS
Position Packet  58226.843 Slant range: 50.000000 m
Position Packet  58229.046 Ground range: 50.000000
Position Packst  58229.250 Time delay: B 0.000000 =
Pashion Packet  58229.437 Time duraliody, ODEssgs
Position Packet  55229.640 Ping interval: D:145307:s
- Processing flags: Unknawn (0]
Position Packet 58229843 et fiotte ey a
attitude Packet 58229843 al gain code: 0
Sonar Packet 58229.559 Gain code: il
Bathy Packet 58230404 Band width ]
SonarPacket  58230.000 Contact number: a
Pasition Packet  58230.046 Contact classification: a
Attitude Packet  58230.046 Contact sub number: 1]
Bathy Packet 58230.543 Contact type: o
Sonar Packet  58230.140 Humber of samples: 1024
Shaseiiin. PlTeI Contact tme off iack: 0,000000 s
ontact close number
;:t‘l:‘;fd:azl‘j;tal g:gggggg Fixed along-track size: 0000000 m
gzt"hf‘; EEEE Zggggz XTF Raw Data (Hexadecimal Byte Dump]
Pasiion Packet 58230437 BO 00 CO 00 ¥0 00 FO 00 40 01 10 01 0 00 DO 00 DO O
Attitude Packet  58230.437 20 01 BO 00 EO 00 FO 00 EO 00 40 01 20 01 20 01 70 O
Sonar Packet 58230,437 10 01 40 01 DO 01 70 01 10 0l FO 00 00 01 00 01 30 O
Bathy Packet 58230.982 FO 00 EO 00 00 01 00 0Ll 40 01 20 01 ¥0 00 00 01 20 0
Sonar Packet  53230.578 70 01 80 01 50 0L A0 01 30 0L 00 0% 10 01 B0 00 30 O
Posiion Packet 58230640 B0 00 FO 00 70 OL EO 00 E0 00 B0 00 €0 01 70 Ol 00 O
attitude Packet 55230640 00 01 30 01 DO 00 0 00 40 0L 30 01 10 01 40 0Z DO 0
Bathy Packet 58231123 00 0z 10 0z BO 01 00 0Z 00 0Z 20 01 80 01 70 Ol 20 O
SonarPacket 58230718 10 01 40 01 20 0L 70 0L 40 0L 20 01 40 0L $0 01 CO O
i moww | mmTOmmuswn s momomo
Postn adt 53230 845 L N Ll O
10 01 70 01 BO 0L 80 0L 00 02 20 01 €0 O1 §0 01 B0 O
SonerParkel. Hez 0075 A0 02 40 02 00 0Z 30 0Z DO 0Z 70 0Z 70 0Z 40 02 &0 O
Bathy Packet  58231.420 FO 01 50 02 0 0Z 00 04 40 03 40 04 40 05 50 05 B0 0
Sonar Packet  58231.015 FO 07 DO 09 80 1% 30 OA FO 07 E0 OD 70 11 B0 1§ EQ O
Postion Packst  58231.046 00 07 FO 02 40 D% Z0 07 00 07 €O 07 30 04 20 OF &0 O
Attitude Packet  58231.046 RO OF 80 OC DO 08 00 06 10 07 BO 02 60 OF FO OC DO O
Bathy Packet 58231561 CO 0D 50 02 20 13 0 OF €O 04 40 08 &0 OC A0 OB 80 O
Sonar Packet  58231.156 10 0A 00 08 FO OF 80 07 BO OC FO OB BO 0% CO OA FO 1
Position Packet  59231,250 10 06 30 04 30 10 30 05 00 07 00 OC 70 05 E0 03 40 0
attitude Packet 58231250 EO 06 &0 07 30 OF 20 09 BO OC BO 11 DA 14 00 0A 70 O
BathyPacket  58231.701 90 0B S0 09 60 06 CO 03 ED 04 $0 07 E0 09 80 08 A0 O
i i 55 55 #3 o 70 11 &0 oF =0 a5 S0 s 40 i 20 1750 1
Byt 53155 s Ml M St Lt
BO 09 CO 19 60 08 20 15 00 17 60 13 10 O 80 03 DD O
attituds Packet; 0311407 30 OB 20 05 30 OD 40 1B BO DA 20 06 FO 08 40 04 CO O
Sonar Packet 58231453 20 0B 30 02 10 11 FO 0A €O OF FO 08 10 0% 30 14 10 0
Bathy Packet  58231.998 FO 11 20 1B 00 2z BO OB BO OE 40 14 20 OD DO 13 EQ O
Sonar Packet 58231.593 40 OE DO 1B FO 1A 30 16 70 Z2 70 20 20 1C 50 Ok 00 1
Poskion Packet  58231.640 30 2z 60 z3 20 1A DO 2& 20 OA E0 37 40 2B 30 17 60 2
attitude Packet 58231640 €0 40 40 2C 30 26 40 31 €O 30 20 15 70 23 90 1E DO 3
Bathy Packet 58232.139 A0 49 00 35 BO 50 70 ZA A0 3A BO 34 70 31 20 31 BO 3
Sonar Packet  58231.734 30 32 30 5A 00 S5 AD 4E EO 3B BO 2F 30 0D €0 37 50 4
Position Packet  58231.828 50 4C 50 4A €O 50 BO 85 CO 5B 50 27 DA SF §0 5F BO 3
Attitude Packet 58231843 FO 3C 80 33 80 33 CO 49 ED 97 50 68 BO 57 60 2F 90 6
e B | mbsLmummmnmnmnnn:
S bl 23150 e
40 00 30 00 50 00 30 Q0300040002000 3009 40 O
gma"FaCkEt g2 ], 40 00 40 00 30 00 30 Captured by Snaglt [y50 0
askion Packet  58232.046 40 00 40 00 30 oo 20 | GO e
Attitude Packet  §8232.046 58 Ao ok G nnian | NS B meveiomeeiiitiisiad g e
Bathy Packet  58232.576 30 00 30 00 30 00 20 wrewtechsmith.com _J§ o
= | Sonar Packet 58232.171
For Help, press F1 [Recard B of 571 4%

Abbildung C.3.: In der obigen Abbildung sind die Messdaten des Sidescan und

Subbottom enthalten uvm.
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In der XTF-Datei ist ebenfalls ein Bathymetrie-Paket (Bathymetry Packet) ent-
halten, in dem die bathymetrischen Daten sowie die Bewegungssensorwerte des
OCTANS aufgefiihrt sind. Die Sensortiefe wurde bei dieser Datei fehlerhaft expor-
tiert, da die Werte der Sensor depth Null betrugen.

=181

Fie Wiew Help

D] @l «|»lml 2]

[PacketType | TmeTag |4 2 E‘E'QEUYPE—E‘JM‘—— XTF Raw Data (Hexadecimal Byte Dump)
Header Record Bathymetry Packet Header Recort
Position Packst  58228.843 POSEiofRacket; SDAE20.040 FF FF 00 00 18 00 01 B4 00 00 00 00 00 00 00 00 00 O
Position Packet  58229.046 . Position Packet  58229.046 1k E2Z 00 %2 00 OE CO OL 00 37 78 €E 00 OF Ol 68 02 D
etonborts  Sassitag Magic number: OWFACE Position Packet  58229.250 00 15 00 F0 17 36 16 E6 16 33 16 4E 16 0& 15 BF 15 7
Position Packst  58229.437 Header type: 2 [Bathymetry) Position Packet  58229.437 13 89 13 4B 13 OA 12 C8 17 8Z 17 44 12 01 11 BB 11 7
Position Packet  58229.640 Sub channel number: o Posiion Packet 58229640 OF 43 OF 75 OF 4l OF 19 0E EF O CO OF 2D 0F €0 OF 3
Position Packet  55279.843 Numberjaf cannsks tosfollo 0 Position Packet 58229543 0D 62 OD S2 OD 44 0D 3A OD 2F OD 1F 0D 1C OD 14 0D 1
- Humber of bytes in this record: 1408 Attitude Packst  58779.843 OC F8 OC FE OC Fz 0C E6 OC EL OC E6 OC E3 OC EZ 0C D
Atthude Packet  58229.843
o et el s Sanar Packst S0229.859 OC F2 OC F7 OC EE OC FA OC F9 OC FD OC FE 0D 04 0D O
i e e BathyPacket  5230.404 Op 0z OD 03 OD OL OC FD OC FF OC FF OC Fg OC FD OC F
Soner ket 5230000 1e5 Suimbalel o0 5C 30 OC F5 OC £S Of ¥ br F# DD 05 0b 07 00 G U 1
Fosition Packet  58230.046 o PoskonPacket; 502301046 OD 32 OD 36 OD 3A OD 44 OD 42 OD 44 OD 4F OD 4D 0D 5
Atbude Packet  58230.046 a m‘;“‘de P:;m S0E0.0y 0D 8D Ob 3D 0D AL 0D BC OD GO O C4 OF CC D DE 0D E
Bathy Packet 58230543 737790 Bathy Packet  58230.543 OF SB OF GE OE 76 OF 88 O 5» OF B0 OF CS OF CA OF E
Sonar Packet  58230.140 GEAELLILILEE Sonar Packet 58230140 OF 46 OF Cz OF DD OF FA 10 15 10 35 10 4E 10 62 10 7
Position Packet  53230.250 < 0.000000 ra Position Packet  58230.250 11 €F 11 8B 11 AE 1l CE 1l ES 1z 04 12 28 12 4E 12 7
Pt et Conductivity frequency: 0,000000 Hz Attitude Packet  58230,250 13 B5 13 EA 14 £1 14 5C 14 5z 14 C8 14 FE 15 35 15 7
Bathy Packet SH730.656 Temperature frequeney: 0.000000 Hz Bathy Packet 58230686 17 72 17 Bz BB FF BB BB FF BE BE BE FF FB BF FF FF F
SonarPacket 58230261 Pressure frequency: “DBBEBE HEZ Sonar Packet 58230281 77 77 7% FF 77 79 77 77 77 77 77 17 77 77 19 97 97 T
; Bathy Packet S8230.842 S A S A B S e e A e B S S S e Bl B B
Bathy Packet 58230342
Pusmygn Packet 58230.437 ggggggg ,Sém Position Packet 56230.437 7?7 F7 7F FF FF FF F? F? FF 77 7F 7F FF F? 7F 7F FF F
e aclet 552,437 000000 i Sbuebeel J2eniT 17 %0 18 a0 1p Co ib e 2L 80 13 Ko Lt g0 if 29 & B
Sonar Packet  58230.437 Computed sound velacity: 0.008000 ra/s m;" a(ke 5 SE 60 6B AO 64 Z0 €D 40 82 20 74 40 76 00 7D 00 7D Z
Bathy Packet  58230.982 X-awis magnetometer data: 0.000000 mgauss Eat V';“ket gsggg-ggs Gl DA oh 94 L0 52 XOSOSURD Soub 95 0oLy Bhsirio
Sonar Packet  58230.578 Y-axis magnetometer data: 0000000 mgauss pmf" ap‘ i naeaaad 33 B0 34 A0 63 20 33 20 58 60 A9 00 BE 20 73 CO 26 2
Position Packet  58230.640 h Z-axis magnetometer data: 0000000 ragauiss 0o ‘Eé” a[ka : 35 40 30 CO 20 20 28 EO 24 &0 73 E0 4B 00 33 40 1D C
Atthude Packet  58230.640 01000000 kncts Btuds Radel, 2360 3E EO 23 CO 35 AO 2E CO 21 60 3B 80 2B €0 3D A0 32 A
Bathy Packet  58231.123 0000000 wolts Bathy Packet  58231.123 37 A0 2D 60 32 CO 3F 00 2E 40 30 E0 17 CO 54 20 33 2
Sonar Packet 58230718 i 0000000 knats Sonar Packet  58230.718 47 A0 2i A0 BB A0 4k 0 S6 00 li 40 7% EO 32 00 2F &
Bathy Packet 58231264 Ship gyro: 202429333 Bathy Packet 58231.264 56 AD 41 AD 30 20 ZB CO 3D &0 47 20 34 CO 32 80 55 4
Position Packst  582730.843 Ship lalitude: 720028 773N Position Packet  58230.843 7B &0 3F D0 6A CO 3B LD 46 €0 4k 60 64 40 39 B0 32 4
Btthude Packet  56230.843 Ship longitude: 14.43.27.207 € _ | Atttude Packet 58230843 29 60 22 A0 3D B0 2C 00 24 CO 30 CO 34 20 27 20 24 &
onar Packet  58230.875 Ship altitude: 0.000000 Sonar Packet 58230875 35 E0 2B CO 2F CO 4E 00 2C &0 3B 20 30 EO 23 EQ £3 E
Bathy Packet SH231 470 Ship de!’“' 0.000000 m Bathy Packet 58231.420 d4h B0 ZF 40 4C CO 37 CO 96 80 98 EO 82 60 7F 40 61 O
Chbpe EedioE gzﬂl;':f—s o EIEUEEUZUSUE&D‘S SonarPacket  58231.015 51 80 50 CO 65 E0 SF 60 3F CO 43 00 €3 20 60 KO 42 4
Position Packet  58231.046 KP value 0,000000 km ;ff‘tt‘té” iﬂﬁttl :gg:-g:g
Attbude Packet  58231.046 Sensor latitude: 7200:28 773N R .
Bathy Packet  5231.561 Sensor longitude: 14:43:27 227 € Bathy Packet 58231561 Seabat i at (oo Surkel]
Sonar Packet  58231.156 Sonar status: 0.000000 Sonar Packet  58231.156 Packet type: wiE
Position Packet  58231.250 Range to fish: 0000000 Position Packet 58231250 Packet subtype: i
Prttude Packet 58231250 Beating to fish: 0.000000 Attiude Packet  58231.250 Intensity data: o
Bthy Packet | 532%1.701 Cable out: 0,000000 m Bathy Packet 58231701 Valid data flag: ok
L LEii  whiists Layback: _ 0,000000 SonarPacket 58231312 Ping number: 797790
Bathy Packet  S231.857 Cable tension: 01.000000 Bathy Packet  58231.857 Timetag: 0.000000
Pusition Packet 58231437 - {0000, Position Packet  58231.437 Latency: 436 ms
Attitude Packet 58231437 v altitude: 21971644 Attitude Packst 58231437 Sound velocit 1465 mie
uds Pa : Sensor aukiliary altitude: 0.000000 coner Backst: | sasal 453 Sample rate: 28438 Ha
Soner Packet 58231453 Sensor pitch: 0700000 © OnAE e 4 e
hy Packe b A Bathy Packet  58231.998 Puise width: 55 ps
Bathy Packet 56231.998 Sensor roll: 1.400000 i BT Ping rate: 6082 mHz
Sonar Packet 58231.503 Sensor heading: 282429993 ° onartac i Transmit frequency: 455 KHz
Position Packst  58231.640 Sensor heave: 1000000 Position Packet 58231640 Range selting: 5m
Btthude Packet 58231640 Sensor yaw: 0.000000 piiudehegker; Sozslield Power selling: 14
Bathy Packet  58232.139 Atlitude time tag: 58230404 ms Bathip Packely  +58230.190 Gain setting: i
Sonar Packet  58231.734 Distance off track: 0.000000 Sonar Packet 58231734 Auto power flag: 0
Position Facket 58231628 Navigation time tag: 58225843 ms Poshion Packet  58231.828 Auto/manual gain selting: ]
Bttitude Packet  58231.843 Computer clock A0 00,00 Attitude Packet  55231.843 TVG/fixed gain setting: 1
Fish po: dx: 0.000000 Bathy Packet 58232.295 Projector setting:
Bathy Packet  58232.25 L i ting:
SonarPacket  58231.890 Fish po: 0.000000 m Sonar Packet 58231890 TVG spreading coefficient: 30.000000
BathyPacket 58232436 Fish ewor code: 0 Bathy Packet  58232.436 tion coefficient: 10
i SonarPacket  58232.081 Pitch steering angle:
SonarPacket  58232.031 " E
by S XTF Raw Data (Hexadecimal Byte Dump) e il Cross tiack receive beam Captured by Snaglt
: Attitude Packet  58232.046 Humber of beams: Bly:nowito prevert i sy ~
Atthude Packet  56232.046 FF FF 00 00 16 00 0L B4 00 00 00 00 00 00 00 00 00 0C 2c st c | pBARE ERET ZPNR Mumber of samph www techsmith.com
Bathy Packet  58232.576 1a 52 00 37 78 €E 00 0 :
Soner Packet  SB232.17L h Sonar Packet  58232.171 _j_|
Bnibing Darbat __£20% 220 fiastics Doghot, o £ona0.ann, SRR
For Helo, oress F1 [Record 9 of 571 [FE R ] JEEEOIHE PR 4

Abbildung C.4.: In der Abbildung sind neben den bathymetrischen Werten eben-
falls die Werte des ROV-Sensors enthalten.
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D. Programmanleitung —
XTF-Export aus QINSy von
QPS

Zuerst in der Konsole unter Datei/Manager Projects das Projekt auswéhlen, aus
dem die Daten exportiert werden sollen. Danach den Replay 6ffnen. Hier miissen
die Daten markiert werden, die ins XTF-Format exportiert werden sollen.

e - Raw Data Manager ) (=10

File ‘iew Action Took Help
ErEA 08 TN
Database Pe— /| Linename | Sequence | Sze| DbSetun | Online | Analyze | Replay | Statistics | Ewport | Import |«
0001 - D\Veard&tei?'?ﬂr';t‘i.ﬁh.db Dive3routenord ool 76.8MB | 032.07.2003 @ 04.07.2003 05072003 @ O5.07.2003 20.08.2003
0001 - Dive3routesud. filt.do Sroutesud ool 368.0MEB 03.07.2003 @ 03.07.2003 0S5.07.2003 05.12.2003
0002 - DiveSroutenord. filt.db Dive3routenord 101.8MB  03.07.2003 04.07.2003 05.07.2003 20.08.2003
0002 - Divedroutesud. filt.db Dive3routesud 295.5MB | 03.07.2003 | 03.07.2003 0S.07.2003 05.12.2003
0003 - Divedroutenord. filt.db Dive3routenord 157.0MEB  03.07.2003 04.07.2003 0S.07.2003 06.07.2003
0003 - Divedroutesud. filt.db Dive3routesud 235.4MB | 03.07.2003 | 02.07.2003 05.07.2003 @ 08.07.2002 05.12.2003
0004 - Dive3routenord. filk.db Civedroutenard 195.6ME | 03072002 | 04072003  03.07.2003 25,08.2003
0004 - Dive3routesud. filt,db Dive3routesud G4.6MB | 02.07.2003 @ 03.07.2003 05072003 @ OS.07.2003 05.12,2003 ||
0005 - Dive3routenard.filt.db Dive3routenord 1003ME 03.07.2003 @ 04.07.2003 05072003 24.08.2003
Dive3routesud

44.6MB | 032.07.2003  03.07.2003  05.07.2003 05.12.2003

227.7MB | 03.07.2003

05.07.2003 05.12.2003

0007 - Dive3routesud. filt.db Dive3routesud 03.07.2003

0008 - Dive3routenord. filt.db Civedroutenard 132.9ME | 03072002 | 04,07.2003  03.07.2003 24,08.2003
0008 - Dive3routesud. filt.do Civedroutesud i75.2MB | 03.07.2003 @ 03.07.2003 05072003 05.12,.2003
0009 - Dive3routenard.filt.db Divedroutenord 168.8MB  03.07.2003 @ 04.07.2003 05072003 24.08.2003
0009 - Dive3routesud. filt.db Dive3routesud 264.8MB  03.07.2002 | 03.07.2003 05.07.20032 05.12.2003
0010 - Dive3routencrd. filt.db Dive3routenord 90.1MB  03.07.2003 | 04.07.2003 0S5.07.2003  28.08.2003 06.07.2003
0010 - Dive3routesud. filt.db Dive3routesud 234.0MB  03.07.2002 | 03.07.2003 (05.07.2002 | 09.07.2003 05.12.2002
0011 - Dive3routenord. filt.db Divedroutenard 195.6ME | 03.07.2002 | 04.07.2003  05.07.2003 05.12.2003
0011 - Divedroutesud. filt,db Dive3routesud 200,9ME  03.07.2003 | 03.07.2003 05.07.2003 | 08.07.2003 05,12.2003
0012 - Dive3routencrd. filt.db Dive3routenord 146,7MB 03.07.2003 | 04.07.2003 05072003 05.12,2003
0012 - Dive3routesud.filt.do Divedroutesud 243.3MB | 03.07.2003 = 03.07.2003 05072003 O8.07.2003 05.12,2003
0013 - Dive3routenord. fitt.db Dive3routenord 013 26.1MB 03.07.2002 | 04.07.2003 0S5.07.20032 05.12.2003
0013 - Dive3routesud. filt.db Dive3routesud 013 195.6MB  03.07.2002 | 03.07.2003 05.07.20032 05.12.2003
0014 - Dive3routenord. filt.db Dive3routenord 014 | 134.6MB  03.07.2003 | 04.07.2003 0S5.07.2003 05.12.2003
0014 - Dive3routesud. filt.db Dive3routesud 014 64.0MB  03.07.2002 | 03.07.2003 0S5.07.20032 05.12.2002
0015 - Dive3routenard. filt.db Dive3routenord 015 | 156.5MB  03.07.2003 | 04.07.2003  05.07.2003 05.12.2003
0015 - Divedroutesud, filt.db Dive3routesud 013 2.1ME 03072003  03.07.2003 05072003 05,12.2003
0016 - Dive3routenard. filt.db Dive3routenord 015 71.3MeB | 032.07.2003 @ 04.07.2003 05072003 05.12,2003
0016 - Dive3routesud. filt.do Divedroutesud 015 150.4MEB . 03072003 | 03.07.2003  0S5.07.2003 05.12.2003
0017 - Dive3routenord. filt.db Dive3routenord 017 | 106.0MB  03.07.2002 | 04.07.2003  01.09.20032 05.12.2003 j

Export data from the selected database [ 4
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Dann auf den Button Ezport oder im Replay unter Action / Export klicken.

ﬂ

r— Export

[Raw Data - %TF =]

r Information

Export raw sidescan or mulibearn data in XTF format.

oK I Cancel Help

Ed

Source Files:

Q:rathlauhGINSyhLeg2Dived_resortDatabase\000E - Divedroutenord.fit.do
Q:vrathlaudQINSyhLeg2Dived_resorhD atabase\000E - Divedroutesud fit db
Q:vrathlauhQINSyhLeg2Dived_resontD atabase\0007 - Divedioutenord fit.db

& Export alldat WTF base date: | 04.08.2003 -

" Partial export Dratabase date: 03.07.2003 -
Start fime: IW 2:43:06.203 J'
Erd time: ITZ 05:38.687 J

< Zuriick I Weiter > I Abbrechen Hilfe

Diese Fehlermeldung kommt des 6fteren und ist OK.

®HExport x|

XTF base date must be closer to (but before) 04.07.2003;
Press OK to reset XTF base date,

Ok I Abbrechen |

Das Datum spielt keine wesentliche Rolle.
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x|

Source Files:

O:hrathlauhQINS i Leg2Dived resoni\D atabase\000E - Divedroutenord filt.do
O:hrathlauhQINS i Leg2Dived_resont\D atabase'000E - Divedroutesud filt.db
Q:hrathlauhQINS i Leg2Dived reson'\Database\0007 - Divedroutenard filt.db

& Export all dats WTF base date:  |E.07.2003 v

" Partial export Database date:  |03.07.2002 =
Start time: ITZ 43.06,203 Jl
End time: ITZ 05:38.686 J

© Zuriick I wigiter > I Ahbrechen Hilfe

Hier unbedingt das erste Feld anklicken, sonst werden alle Dateien in eine im Fens-
ter angegebene XTF-Datei geschrieben.

XTF Files x|

Target Files:

% Export data to separate files comesponding to source files; use source file names

" Expart data to one output file; use first saurce file name or change name below

@:hmrathlauiQINSpsLeg2Dive 3_resonExport\0006.filt. <t J

XTF files can grow wery large. Ta limit the size for each target file. check box below
XTF file names will then be extended with a sequence number starting with 'S 07"

[~ Limit XTF file size  Bzsimum file size: |2 Mb

Ta ensure no data iz lost, overlap can be specified between subsequent XTF files.

[ Owvelap=TF files  Finimum overdap 2 _|:l seconds

« 2uriick I wigiter > I Ahbrechen Hilfe

Diese Fehlermeldung kommt immer dann, wenn eine XTF-Datei zweimal exportiert
wurde. Soll die alte Datei nicht iiberschrieben werden, muss ein neuer Dateiname
angegeben werden.

XtfExport ) ]

@ File Q:\rrathlaut QIMSyyLeg2Dive3 _reson\Export\ 0006 - Dive3routesud. filt.xtf aready exists. Do you want to overwrite?

Ja I Mein |
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System Selection

[Mulibean ¥
L — |

e ]
[ |

OctansGpe x|
Dctans YHRU ]

Neigen =]
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Hier die Belegung der Channels befolgen. Die Latency wird in CARIS angebracht,
daher wird sie hier auf Null gesetzt.

Addit arame il

Ta perform the flat bottom slant range comections, the altitude of the sonar heads
abave the sea battom needs to be known far each packet. The altitude can be
calculated from the: bathymetry data, using the nadir beam, o entered manually.

& Use nadir beam depth  Use marual sonar altitude: 208651
XTF TypeOfChannel can be used for port, starboard, subbottom, or bathymetry.
Part: I Staboard: |2 «|  Subbottom: |3 | Bathymetn: [4 - I

¥ Set zero latency in raw bathymety packets

#TF SamplesPerChannel can be used as constraint far third-party mosaic software.
Select 0if pou do MOT want ta use a maximunn number for the number of samples
that can follow a Ping Channel header, athenwise, select multiple of 1024 samples.

M asimurn number of sidescan image data samples per channel: |0 I

< Zurick. I Fertig stellen I Abbrechen Hilfe

XTF Export Progress x|

Reading multibeam spstem: Multibeam :I
Preparing timetaq replacement for : Multibeam

Replacing raw packet timetags for system: Mulibeam
Reading sidescan system: Sidescan

Multibeam data records: 2022
Multibeam [Head 2] data records: O
Sidescan image records: 2022
Mation sensor data records: 1463
Giyro compass data records: 1463
Fosition raw data records: 1463
Position results records: 0

Creating > TF file: 000G - Dive3routesud filt. «tf
Wiriting X TF file header
\Whiting < TF data records =

Write progress
00 B4
Batch progress

[ 0%

Cancel

XTF Export Progress x|

Sidescan image records: 304 d
Hotion sensor data records: B67

Gyro compass data records: B57

Positiar raw data records: 657

Position results records: 0

Creating XTF file: 0007 - Dive3routenond. filtstf
Wwniting < TF file header
“Wwniting X TF data recoids

HTF Bathumetry records: 904

XTF Bathymetry records [Head 2): 0
HTF Sidescan records: 904

ATF Attitude records: B57

ATF Position records: B57

File progress
- ol
Batch progress

100%

Close

Nach dem Exportieren das Fenster schliefen (Close).
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E. Programmanleitung — Caris
Datenaufbereitung

In dieser Programmanleitung werden die Schritte in Caris von dem Einlesen der
XTF-Daten bis hin zum Auslesen einer dbf-Datei, die die Isoliniendaten enthélt,
dargestellt.

Das Programm HIPS von Caris 6ffnen, dann ein Projekt erstellen und den weiteren
Anweisungen folgen.

Den Conversion Wizard 6fInen und das zu konvertierende Datenformat auswéahlen.
In diesem Fall ist es das SpecialXTF, welches von Caris speziell fiir diese XTF-
Daten programmiert wurde.

@ JCARIS HIPS and SIPS Conversion Wizard - Step 1 2] x|
— Select Format
Hame | Date | Yersion | - |
b arineS onics 07A14/2003 03:28 Ad
[Amipz 07A14/2003 03:28 Ad
Scrippz 03423,/2003 03:53 P
SOF 03423,/2003 03:53 P
Seabeam 07M14/2003 03:28 Ad
Seafalzon 07A14/2003 03:28 Ad
SEGY 07M14/2003 03:28 A
Shoals 07M14/2003 03:28 Ad
Sirnrad 13429,/2003 04:00 P
Spa 128 Ak
5 ‘5 Phd
IMB |28 Ak 132
winfrog 07M14/2003 03:28 Ad 320
=TF 13423,/2003 04:00 P h330 —

< Zuriick I Weiter » I Abbrechen Hilfe
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Die XTF-Rohdaten, die zu konvertieren sind, miissen iiber Select... ausgewahlt
werden.

@ JCARIS HIPS and SIPS Conversion Wizard - Step 2 ' 7| x|
File selection type: IHawData vl
— Files
Select... | Bemove |
File | 5ize | Dats |

<Zuiick | weies | Abbrechen | Hire |

Die zu konvertierenden XTF-Daten auswithlen und anschlieend Offnen klicken.

Select Raw Data Files 2| x|
Suchen in: I@ MordSud_export ;I L] |‘=:F "

- RouteMordsud, |w]0042 - RouteNordsud. fit.xtf  [@]00e
[#]0037 - RouteMordSud.fit.xtf  [®]0043 - RouteMordSud. fitxtf  [@]00e
[@]003E - RouteNordsud.fitxtf  [@]0044 - RouteNordsud. fit.xtf  [w]oos
[#]0039 - RouteMordsud.fitxtf  [®]0045 - RouteMNordSud. fitxtf  [@]oos
[@]0040 - RouteNordsud.fit.xtf  [@]0046 - RouteNordsud. fit.xtf  [w]oos
[®]0041 - RouteMordSud.fitxtf  [®]0047 - RouteMNordSud. fitxtf  [w]oos

Jd I B

D ateinarne: IDDSB-HnuteNordSud.fiIt.Htf ffinen I
Dateityp: |><TF Files: [*.xtf] LI Abbrechen |

o
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Alle zu kovertierenden Daten werden angezeigt. Wenn diese Anzeige den gewiinsch-
ten Daten entspricht, auf Weiter > klicken.

@ JCARIS HIPS and SIPS Conversion Wizard - Step 2 2 x|
File selection type: IHawData vl
— Files
Select... | Remove |
File: | Size | Date |

0036 - RouteMordSud.filt, =tf 47.01 MB 09/12/2003...

< Zuriick I WWaiter » I Abbrechen Hilfe:
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Ein Projekt, Vessel und Tag (Jahr-Julienday) neu eingeben oder ein vorhandenes
Projekt auswahlen und Wester> klicken.

@ JCARIS HIPS and SIPS Conversion Wizard - Step 3

— Select a Project, Vessel and Day
=03 arkwinda_ps

Add Vessel..
-3 gollum
-0y hmne_victor
=3, juli_04 Add [y,
- victo_with_sve_reson

¢ 2004134
WEY 2004-185
-T2 navkor_juli_04
[]---E petrow_test
=-I3) permak_plateau

[efete

.

< Zuriick I WWaiter » I Abbrechenl

Hife |

Die Eingabe von der Projektion, in die man konvertieren méchte, wahlen. In diesem
Fall: Group UTM - WGS84 und Zone 33N (12E TO 18E). Hier sind die Einstel-
lungen automatisch von dem Programm voreingestellt.

@ JCARIS HIPS and SIPS Conversion Wizard - Step 4 2 x|
— Mavigation Coordinate Type
' Geographic ¢ Ground
r Frojection
GrouE I -
Australia Zone |l
Auztria frees Zone Il
B ahrain Zone [V
Belgium Zone —-
Eiritain Zone VYl
Canada Fone W ;I
Mova Scotia ok .
P firy Koen -
CHS Charts e
Colombia =] |AGZN-|
< Zuriick I WWaiter » I Abbrechen Hilfe:
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Hier ist die Angabe von min. und maz. Tiefe notwendig, da die Tiefen, die aufer-
halb des Bereiches liegen, nicht konvertiert werden!

o 3 CARIS HIPS and SIPS Conversion Wizard - Step 5
r

[ o [wim || [t | [ 6o

Der Sensor ist angeklickt, da mit einem ROV gemessen wurde. Die Quality flag 1
ist ausreichend.

o 3 CARIS HIPS and SIPS Conversion Wizard - Step 6
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In diesem Schritt kann Convert Side Scan ausgewéhlt werden, wenn das Konver-
tieren der Sidescan-Daten erwiinscht ist.

@ 3CARIS HIPS and SIPS Conversion Wizard - Step 7

Bei from sensor Depth field findet der Konverter die Tiefen des ROV eigenstéandig,
wenn ROV-Tiefen in dem Sensorfeld enthalten sind !!!

@ 3CARIS HIPS and SIPS Conversion Wizard - Step 8
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Auf Convert klicken und abwarten, dies benotigt manchmal etwas Zeit (so 1 bis
5 min). Anschliefend das konvertierte Protokoll begutachten. Die konvertierten
Daten sind nun in dem vorher angegebenem Projekt enthalten.

@ JCARIS HIPS and SIPS Conversion Wizard - Step @ ' 7| x|
Converting Ling 0036 - RouteMardSud filk. st ;I
Ship Mavigation  Corverted 2444 Filkered 0
Depths Accepted 0
Rejected by Depth Filter 1885615
Rejected by Dizabled Beam E5
Total Conwerted 1885680
555 Mawigation Converted 0 Filtered 0
555 Profiles Converted 7857

]

<< Restart I Cloze I Sbbrechen Hilfe |
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Nach dem Konvertieren der Daten folgt das Anbringen der Gezeitenkorrektur, des
Schallgeschwindigkeitsprofils und anschliefsend das Mergen der Daten.

*,CARIS HIPS and SIPS - [juli_04.hpf] o [=] 1

JJ: Fle Edit View Tools |Process Select Window Heln -|=] ﬂ‘

|D @@ | % e B bewFedsheet laaaas@|=|x||
Set a5 Active Field Sheet

|woge o s s XM LE Y Y %6

i= Load True Heave...
..... 7] 025 Di Load Delta Draft...

----- 7] 0025 - Di 8]

----- G 027_- D Compute GPS Tide...

..... L7 - i

..... ;‘: gg;g::g: [~ Sound velocity Correction, .

----- 7 0030 - Di & Merge..
----- 77 003 Di _
..... F7 0032 - Di B ew Grid.,.
----- A 0033 - Di 2E Add to Grid,..

A I 58 Remove from Grid
----- ecycle
el Regrid

Irterpolate Grid,..,

il Frofile

Recompute Towfish Navigation. ..
Slant Range Correction...
Update Contact Positions

. 0[S 1 [

|4 I 4 I PI bll\l:lutput .-{ Query ?

Load tidal observations into selected lines [1:16297 |72 00674511 [14.62977515

N
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Nun kann mit dem Editieren im Swath Editor (oder Subset Editor) begonnen
werden.

*,CARIS HIPS and SIPS - [juli_04.hpf] ;IEIEI
JJ:, File Edit Wiew |Tools Process Select window Help ;lilil‘
JJ e & | ‘ égﬁaatchErDcessar... - ||ﬁ|élﬁ JJQ @ Q Q= ;_ ""5 JJ|

2 il Sheet Editor..,
|®oge oo o
k. attitude Editor

Sensarn Layout, ..

¥ 4 XA E Y Y G|

4 Wavigation Editor
..... oo Set Interpolation. ..

..... Single Bearn Editor
th Editor
Lndate Backscatter

f Im Subset Editor
''''' BTl [eny Subset Tiles,

@ Calibratian. ..

Side Scan Editor

= Profile
R o Ernplituide
30030 e

¥e= Set Filters...

. & Port and Starboard Ezams
Apply Filkers »

P Bort Beams

J#) Surface Cleaning,,.
- & Starboard Beams

2 Measure Distance o _ _
e REfraction Editor
Shortout Keys...

Qptions...

|4 I A I )I HI\Dutput ;{ Cuery f

Opet the Swath Editar [1:16297 |72 01508654 [14.70596112

N
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Wenn dies durchgefiihrt wurde, wird ein Grid erstellt. Vorerst muss der Bereich, in
dem das Grid erstellt werden soll, angegeben werden. Dies erfolgt mit dem Erzeugen
eines New Field Sheet.

*, CARIS HIPS and SIPS - [juli_04.hpf] ;IEIEI

H:, File Edit Yiew Tools |Process Select Window Help ;liliﬂ

B e o oo et [aaqas
s

Set as Active Field Sheet
||reogemes- EETEIRE
wet Load True Heave...

Load Delta Draft. ..

:.|*5

#

=00 04
Bl victor_with_svc_re £ Load Tide...
=% 2004185 Compute GPS Tide. ..
----- 0001_- D

i % Sound Welodity Correction. ..
..... 7 -

----- 0003__Di & Merge...
----- 0004_- Di _
..... 0005_-_Di B rewy Gridl.,,

----- 0006_-_Di 28 Add to Grid...

----- 0007_-_Di - .
_____ = ey 58 Remove fram Grid

" i e

Interpolate Grid,..
il Erofile

Recormpute Towfish Mavigation. ..
Slant Range Correction. ..
Lpdate Contact Positions

. [ety MEsaic, ..

14 I 4 I )IHI'\Dutput }{ Query ,?

Create a new Field Sheet [1:17340 [72.01278953 [14. 70161576 4
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Nun ist ein Gebietsname auszuwahlen und dann auf Weiter> klicken.

. New Field Sheet (Step 1 of 3) 7| x|

— Current Field Sheets

o] miord_01 ﬂ
nord_02

nord_03

nord_04

nord_05
nord_0E

nord_07
o JZ mieed NA d

Marme; Itest_glid

Scale 1: I'IDDDD
<zuiick [ weiter> | Abbrechen | Hite |

Die Projektion und Zone auswihlen. Das Programm schlégt eine Projektion fiir das
jeweilige Gebiet vor, es ist aber auch moglich, eine andere Projektion zu wéhlen.

« New Field Sheet (Step 2 of 3) llil
Group - | Zohe - |
texico Zone 24H [42% TO 36,
Hetherlandsz Zone 28M [36 %W TO 300,
Mew Zealand Zone ZBM [30%W TO 24 W
Peru Zone 27H [24 W TO 18,
Philippires Zone 28H (13w TO 12
(atar Zone 29 [12% TO B W)
(Quebec 3TM NAE3 Zone 30M (B TO 0'W)
(Quebec 3TM Na27 Zone IIM[OETOGE)

115, State Plane 1927 - m Zone 3ZH [EE TO12E)

115, State Plane 1983 -m Zone M [TZETO1BE) _
UPS - Univer. Polar Sterec Fege K A0 E T 74 C
T - LT_| _’l_l
UTH - NADE3 hud

<] | ’ |UTH-33M

<Zuiick [ Weier> | Abbrechen | Hire |
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Den Umring des Gebietes wihlen. Im Fall der Expedition wurde der Umring durch
ein Aufziehen eines Rechteckes selbst definiert.

*, CARIS HIPS and SIPS - [ =2 x|
H:, File Edit %ew Tools Process Select Window Help ;liliﬂ
lozza|lsne-tu|jew||lo@=Ezcaaasm| =]«

s x X E K Y Y %4

=2
|psenw a2 |tezavra|y |

2l

-3 juli_04 -]
El-al wicto_with_svc_reson

B3 2004185 J

----- e 0001_-_DiveSroutenord
----- ke 0002_-_DiveSroutenord
----- ke 0003_-_DiveSroutenord
----- ] 0004 - Divedroutenord
----- ke 0005_-_DiveSroutenord
----- k] 0006_-_Divedroutenord
----- e 0007_-_DiveSroutenord

—Field Sheet Extents
' Geographic " Ground

720044 M:72:00:44
E:014:44.07 164.73m E:014:44:24

14474 m Field Sheet Area

| M:72:00:39 | W:72:00:39

E:014:44.07 E:014:44:24

Ready

< el I Farhin challaem I Ahhramharn I Hilf=
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Nach dem das New Field Sheet angelegt wurde, kann nun ein Grid erstellt werden.

*, CARIS HIPS and SIPS - [juli_04.hpf] - o] x|

H: File Edit Wiew Tools |Process Select Window Help - =] 1||

|D @@ | % s B bewFedsee QaQqas@E| =
|TSet as Active Field Sheet

||eegeme s s XM E Y Y0 |d

= [mad | True Heave.,.,
= jul_04 Load Delta Draft.,.

Bl wictor_with_svc_re 5 Load Tide...

=3 2004185 Cormpute GRS Tide...
----- 27 0001_-_Di
----- 7 0002_-_Di
----- 7] 0003_- Di & MErGE. .
----- 2 0004_-_Di

----- 7 Duuzs_-_ni@
----- 7] 0006_-_Di 28 addlta Grid.,,

----- 7] 0007_-_Di - _
..... F 00ne . hi 8 Remoye from) Grid

" B oo | e

Intetpolate Grid,..
il Erofie

% Sound Velomity, Correction.,.

Reconmpute Towiish Havigation, ..
Slant Range Correction. ..
Update Contact Positions

e Mosaic...

L I 4 I blblhuutput ,l{ Query ,i

Create a new weighted grid laver in the field sheet [1:17340 |72.01550858 [14 53903267 v
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Einen Namen fir das Grid wahlen und auf Weiter> klicken.

CARIS HIPS Gridding Wizard (Step 1 of 3)

test_arid

{

Rainbowcma <]
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Nun das verwendete Echolot mit den Beamweiten eingeben und die Pings auswih-
len, die fiir die Berechnung des Grids verwendet werden sollen.

CARIS HIPS Gridding Wizard (Step 3 of 3) 2] x|

E:H—{ . —Add survey lines
|

Saonar systen: |[E

Beam width: ID.E degrees
td aw footprint size: IS 3: % 9 pirels

[ Use selected lines

Include status

I dccepted [ Examined [ Outstanding

< Zuriick I Fertig stellen I Abbrechen Hilfe
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Anschliefsend wird alles in einer oder mehreren Sessions abgespeichert. Es empfiehlt
sich, alles in einer Session abzuspeichern, da man diese auch auf einmal im Field
Sheet Editor 6ffnen und nacheinander bearbeiten kann.

*, CARIS HIPS and SIPS - [juli_D4.hpf] ' - 0| x|
H UEile Edit Wiew Tools Process Select Window Help _|E’|i||
JJ m O bew Project... STRG+N A? “@ Hﬁ@@ JJQ qaqa s ‘ . |,\;3
—— & Open Project... STRG+D
JJ i Close Project STRG+F4 | Ak ¥ | JJ NI R NGV - BN
= i save STRG+S

Dpen Session...

Saye Session oS,
Close Sessiom

Open Field Sheets...
Close Field Sheets

Open Background Data. ..

4
= Impoart L4
— g Export...
el 1 viele_nord1.hsf
2 Qutrrathlauy,, nord_10.hsf
(5t 3 Qitrrathlauy, ., viele_S.hsf
4 Qutrrathlauy, ., vigle bsf
Exit ALT+F4
Kl | 2l
14 I 4 I )IHI'\Dutput }{ Query ,?
Save the curment sezsion [1:17240 [72.00851642 [14. 70405711 i
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Danach wird der Field Sheet Editor gedffnet und die Isolinien aus dem zuvor be-
rechneten Grid erstellt.

*, CARIS HIPS and SIPS - [ ' - 0| x|
H: UEiIe Edit Wiew Tools Process Select ‘Window Help ;|E|1||
JJ m O bew Project... STRGHN  [g 2 JJ@ Hﬁ@@ JJQ qaqaqe ‘ , |x3
—— & Open Project... STRG+D

gl . -
JJ ¥ = close Project STRG+F4 | dk % A | ¥ JJ A BNV
= M save STRGHS  H

Dpen Session...
Save Session
Saye Session oS,

Close Session

Open Field Sheets...
Close Field Sheets pass

Open Background Data. ..

4
= Impoart L4
— g Export... ]
el 1 test_agrid.hsf
2 viele_nordl.hsf
(5t 3 nord_10.hsf
4 viele_S.hsf
Exit ALT+F4
Kl | 2l
14 I 4 I )IHI'\Dutput }{ Query ,?
Open Figld Sheets [1:17240 [72.00577624 [14. 70292258 5
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Das Grid, aus dem die Isolinien berechnet werden sollen, aktivieren und auf Contour
Wizard klicken.

= CARIS Field Sheet Editor - [test_grid.fsh:View1]

=0l x|
NEE
N B EDE

H@ File Edit wiew Tools Select window Help
|lzea|lenv||aaaave|d|-||[cs|®5a|
|n | ik @)= uws| |[FEE

{Contour Wizard !_';IEI

= test_grid
bR test_gnid
e Ship Track Lines

Sezsion  Wiewd |.ﬂ.th'ibuhes I

A=l
Successfully opened 'Q:rrathladiHIP SV ieldsheet:

ol | |
A« [» ] output i Guery [
x|
|

\\PruEertiespl

Create Contours

[1:1757 [72-00-42 54M |1 4-44-05, 04E

Nochmals das Grid auswéahlen, von dem die Isolinien berechnet werden sollen.

Contour Wizard {(Step 1 of 3)

2| x|
Source
& Weighted Grid: | test_grid =]
! Tiiles: | ;|

& Zurlick I Wwieiter > I Abbrechen Hilfe
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Dann den Tiefenbereich angeben, in dem die Isolinien anschlieffend berechnet wer-
den. Hierbei ist darauf zu achten, dass der selbe Tiefenbereich bei einem Projekt
verwendet wird, da sonst die Isolinien in den Grenzbereichen bei korrigierter Na-
vigation nicht zusammenpassen!

2%

Standard Contours | Index Contours
Depth Range: 125226 - 125667 metresz

Lewvels: 8
' Create a Depth List

{* Metres (" Feet

Min Max Interval
1250 1270 0.50

" |se a Depth List

I Brawse... |

<zuiick [ weiter> | abbrechen | Hite |

Hier ist die Eingabe eines Layernamen fiir die Isolinien moglich. Dies wurde mit
den Expeditionsdaten nicht vorgenommen. Auf Fertig stellen klicken und die Iso-
linien werden berechnet. Bei Fertigstellung der Isolinien auf F5 klicken, damit die
Bildschirmansicht erneuert wird.

& Contour To FieldSheet € Contowr To Haob File

— Standard Layer Configuration

M arme: IConlours
Theme Mumber: I'IDDD
Feature Code: ICDDTMH - I

r— Index Layer Configuration

Mame: IInde:-t Contours
Theme Number; |1 aoo
Feature Code; IIDXCDNT - I

< Zurick I Fertig stellen I Abbrechen | Hilfe
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Da die Isolinien noch sehr zackelig aussehen, werden diese mit dem Befehl Smooth
Contours... geglattet.

= CARIS Field Sheet Editor - [test_grid.fsh:View1] - |El|i|

H@ Fle Edit Wiew |Tools Select Window Heln -1=] ﬂ‘

lgwr er I =5 = e |EEE
H——r—r— |

Soundings 2

@ Contour Wizard...

ILENIEY
_ Profiles 2

= -5 | abel Contours
test_grid &dd Image Layet...
B testa 5 [lask Comtours

7 Contol Remnove Layer

Urinniask: Comtours
. Ship Track

Change Yiew Mame...

e Soumding Colours, .,
Seszioh Wiewrd II

Projection Grid. ..

—— ] H
Successfully opene ' Measure Distance
Shiortout Keys...
Options. ..
Jd | 2
A« [» ] output i Guery [
x|
|
\ Properties {
Smooth Contours |1 RFiT |?2-IZIIZI-43.41 M |IZI1 4-44-06.31E v

Fiir dieses Beispiel sind die eingetragenen Werte zufriedenstellend. Die Filter Tole-
ranz gibt den Umkreis an, den sich die neu berechnete Linie von der alten entfernen
darf. Der Wert Output Number of Points definiert die geglittete Linie. Je hoher
der Wert, desto geglatteter die Linie. Bei Curve Order wurde eine 4 eingegeben,
die angibt, wie sehr der Biegungsablauf gegliattet werden soll. Je grofser der Wert,
desto mehr weicht die Isolinie von der originalen Isolinie ab.

Contour Smoothing 7| x|
Smoothing Parameters

Filker T olerance: |1 meters

Output Murnber of Paints: |1EI % Mumber of Input Paints

Curve Order: '_J— 4
(] I Cancel | Help
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In der folgenden Abbildung sind die Isolinien und die geglédtteten Isolinien darge-
stellt. Hier kann begutachtet werden, ob die gegliatteten Linien den Interpretationen
zu Gute kommen. Wenn dies der Fall ist, konnen die ungeglétteten Isolinien (Con-

tours) geloscht werden. Contours anklicken, auf die rechte Maustaste klicken und
auf Delete auswahlen.

‘o CARIS Field Sheet Editor - [test_grid.fsh:View1] o] x|
H@ Fle Edit Wiew Tools Select window Help ;Iﬂi[‘
|zwd|enw|laaqaasega|-|[fs® o6 ||\ pa|EEE
[ N A A IV
2=l

P
=0 B test_grid
b B test_gnid
A

bl ko s
. 2 Contours_Smooth
o Ship Track Lines

Sezzion  Wiewd |P.ttribuhes I

Successfully opened 'O vrrathlantHIP SV ieldsheet:

o | $_»|
[ [ r 2] output & Query 7

kS|
]

\Prnpertiesf

eady : -00-41. -44-13.
Read 1:445 72-00-41. 43K 014-44-13.18E &
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F5 driicken, um die Ansicht zu aktualisieren. Es werden nun nur noch die geglét-
teten Isolinien in der Darstellung angezeigt. Anschliefsend die Session abspeichern
und beenden. Danach HIPS abspeichern und beenden.

= CARIS Field Sheet Editor - [test_grid.fsh:View1] =1
H@ Fle Edit %ew Tools Select Window Help ;lilil‘
|lzea|ew|adaaavg|®|s(Gs|®cca||s b |EE@El
|| A Bave] e [ s [ e | 2
B

ER] i test_grid

o B test_gid

. :::: Contours_Smooth
------ Ship Track Lines

Sezsion  Wiewd |.ﬂ.th'ibuhes I

A=l
Successfully opened 'Q:rrathladiHIP SV ieldsheet:

d | 5
A« [» ] output i Guery [
x|
Iz
% Properties /
Save the active document [1:445 [72-00-41.74M [4-441312E v

Das Exportieren der Isolinien in eine dbf-Datei erfolgt in Caris GIS. Caris GIS
offnen und hier auf das linke Modul Caris Tools klicken.

5B CARIS GIS v4.4a
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In dem Modul Caris Tools, auf Map Import & Export klicken und hier das DXF
Format auswéhlen.

RISIET

tModules Programs

Map Creation & Management BC-AOEF Format
Enviranment Contral DLG Farmat

Map Data Addition DixF Format

Map Data Editing EOD Farmat

Map Data Enhancement IGDS/DGN Format
Map Data Remowval SIF Format

Map Information FIF Image Format

Map Impornt & Expaort TIFF Image Format

Topology Creation Irmpart 30 Faint Data

Topology Infarmation Irnpart from MNTH Format

GIS Management Exportto NTx Format

Map Presentation Editing CARIS ASCH Format

Continuous Databases CARIS Image to Object Format
Digital Terrain Modelling CARIS UME to Windows Format

Imacge Processing
Raster to Wector Conwersion
Hydrographic Toaols

Comrmand Help Cluit |

Dann unter dem Befehl Select die Datei auswéhlen, die in eine DXF-Datei expor-

tiert werden soll. Die Isolinien befinden sich in dem Ordner HIPS/Fieldsheets/projekt/Liniendatei/Da
Das Dateiformat .des ist ein Caris Format und wurde beim Abspeichern der Coun-

tourlinie erzeugt.

2|
Suchen i I@ nord_01 ;I e A
mnurd_ﬂl.des

D ateinarne: I LI Qftren I
[Drateibyp: ICa[is Filez LI Abbrechen |
[ Schreibgeschiitzt tifnen Hilfa |

o
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Es kénnen wiederum mehrere Einstellung getéatigt werden. In diesem Fall wurde nur
die Eingabe einer zu exportierenden Isolinie angegeben. Die neu erstellte Datei wird
in dem selben Verzeichnis erzeugt, aus dem die umzuwandelnde Datei stammt. Die
neu exportierte Datei erhélt das Format .dxf. Wenn alle gewiinschten Einstellungen
getatigt sind, auf Frecute klicken und die Datei wird exportiert.

[" Feature Code to Line Type
[" Preserve Text Curves
[ Do Mot Align Justify Text

X
Source File |D:\rrath|au\HIPS'\,Fieldsheets"‘,juli_ﬂdl\nurd_ﬂ| Select |
- Options
New File | | Select |
Shape File | | Select |
Header File | | Select |
Default Elesvation I:l Aspect Ratio I:l
Spot Height MNane | Black MNane =
Swmbal Mone d Reterence Paint |MNone d
¢ Dimension
|7 [T Lines [ Symbols
[~ Arcs [~ Flstten I~ Hardle
™ Shift Text [~ USL Appids [~ Report Missing
[~ Handle with Key [ Layerwith Theme [T Bespect Text

I~ Line Type to Festure Code
Stretch Fatio

]

Executes |

Command

Help

| Cancel |
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Es offnet sich ein Process-Fenster, in dem die Prozessierung erfolgt und in dem
ersichtlich ist, wieviel Linien iibertragen wurden.

x|

| | Enter I

CARIS for Windows: REFOALUTO v 4.4 Da

Copyright (c) Z003, Universal 3ystems Ltd., FrederictD_J

Uze DXF shapes for CARIS symbols.

SGhape file: IYHECOL

No translation for shapes

No translation for flashed symbol

No translation for fonts

No translation for line types

No translation for colors

No translation for layers

Uzing default elewvation of -2147453645 for invalid Z's
working

Converting features into DXF entities
143 graphic descriptors reformatted at 15:31:56

refoauto completed -:J
E I [
Fause Mezsage Help | Cloze I
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F. Programmanleitung — Caris,
Navigation mit 8
Nachkommastellen auslesen

Hier folgt die Anleitung, wie 8 Nachkommastellen bei Lat / Long in Decimal De-
grees erstellt werden. Ganz normal CARIS HIPS/SIPS éffnen und in das Projekt
gehen, aus dem die Daten exportiert werden sollen. Auf das Menii Tools gehen und
hier Options klicken.

“,CARIS HIPS and SIPS - [hmmy_victar.hpf] .:JEU."J
f:ﬁle Edit ¥iew |Tools Process Select Window Help =15 x]
= . & Batch Processar. . o [5= ‘iQQQQ;‘;,GV: u

- 1

lpgeppEs 4 v om mA a1 8|

¥/ Ship Track

Single Beam Editor 4

Swath Editar >

Subset Editor »

Side Scan Editor >
T4 Set Filters. ..
Apply Filters >

2 Measure Distance
Shortcut Keys...

T et [[ses

= T
| Status | Latitude Longitude | Project

Kl =)
[T T output ) Query | i
Set application options [1:5694  [7Z00768299 " [146a7a5487 " [Disk Usage: 72522
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Bei GENERAL / Status bar units - Geographic DD einstellen.
Bei GENERAL / Status Bar Precision - 8 (fiir 8 Stellen hinter dem Komma ein-

stellen) Mit OK bestétigen.

General |Disp|a_l,l| DilBCtDliBSI Envirnnmentl 557 Envirnnmentl 5-52 I

Zoom factor: |5U 5: % Status bar units: | [EfEelelE nanln]

Pan factar: |E|D 5: % Statuz Bar Precision: |8 -

Pick aperture: |5 3: pixels Sounding Size; |1.45 i

Svp location symbol: I aL0s & d
Mawigation point symbol; | AUTOCADIZ O j
v Automatic recentre [ Automatic Grid update
™ Sumbalize CARIS map [ &utomatically update projects
[T Auto zave every W mifutes [ Automatic refresh
™ Enable constant Zaom ¥ Show grid tooltips
[ Detailed Line Query [ Hold Grids in memary

¥ Enable 3D hardware acceleration

Select by range
’7 [ Show line [ Show distance

ak I Abbrechen | Ubemehmen Hilfe
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Das gesamte Projekt abspeichern und in einem Dos-Fenster 6ffnen. Nun in das
Caris Verzeichnis HIPS/bin wechseln. Es gibt auch ein Bin-Verzeichnis nur unter
Caris, dieses ist aber fiir Caris GIS angelegt und enthélt keine Programme fiir die
HIPS Anwendungen. Unter HIPS/bin sind alle Anwenderprogramme zu finden. Un-
ter anderem auch der dumpXTF (in dem eine XTF-Datei anzeigt werden kann).

Es wird der Befehl printfnav aufgerufen. In der Kurzanweisung zu diesem Pro-
gramm ist enthalten, welche Eingaben das Programm fiir die Ausfithrung benotigt.

C:~CARIS~HIPE“hin>printfnav
printfMav Uersion 4.3.3c Date:9-Jan-2083
Format :

printfMav project vessel day line

To produce unformatted listing. add ~n

C:~CARIS~HIPS~hin>
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1. printfnav ist der Befehl fiir das Ausgeben der Navigation.

2. Das Projekt projekt ist in diesem Fall juli  04.

3. Das Fahrzeug vessel ist das VCF des Projektes, in dem die Daten enthalten sind,
hier ist es victor with svc reson.

4. Der Tag (day) ist der Julienday unter dem die Daten gespeichert sind, in diesem
Fall 2003-185.

5.Das Profil (line) ist die entsprechende Profillinie, in diesem Beispiel ist es 0001 -
_ Dive3routenord.

6. /n steht fiir die Ausgabe der 8 Nachkommastellen.

7. > ist die Ausgabeumleitung, hier muss angegeben werden, unter welchem Namen
die Datei abgespeichert werden soll. Die erstellte Datei wird unter HIPS/Bin im
ASCII-Format abgespeichert.

NYINNTY system32h cmd.exe

C:~CARIS~HIPE“bhin>printfnav juli B4 victor with_svuc_reson Z2804-185% 8801 - Divelr
outenord #n > nav_Blnord.txt

C:~CARIS~HIPS~hin>_

War das Auslesen der Navigation erfolgreich? Wenn nicht, kénnte ein fehlerhafter
Befehl oder eine zu volle Festplatte die Ursache sein.
Die Navigationstabelle miisste wie folgt aussehen:

EaCic o x|

12003-185 08:42:32:307 72.00744602 14 699588902 i noooooao =
2 2003-185 08:42:33:009 72.00744602 14 .69988919 .on noooooao
3 2003-185 08:42:33:197 72.00744648 14.69990403 oo noooooao
4 2003-185 08:42:33:401 72.00744643 14.6995950414 .on ooooooao
5 2003-185 08:42:33:791 72.00744665 14.69990431 oo gooooooo
6 2003-185 08:42:34:197 72.00744699 14.69991950 .on noooooao
7 2003-185 08:42:35:197 72.00744768 14 . 69993468 oo gooooooo
8 2003-185 08:42:36:009 72.00744768 14 69993485 oo nooooooo

o e e O s Y s Y e
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Der zweite Weg iiber den Subset-Editor mit der Query-Tabelle. Bei grofien Daten-
mengen nicht empfehlenswert, da es zu lange dauert !

Dann den Subset-Editor 6ffnen. Warum im Subset? Da hier alle Korrekturen (Tide,
Roll-Pitch-Heave, reject, accept etc.) berticksichtigt werden.

*,GARIS HIPS and SIPS - [hmmv_victor.hpf]

|| File Ecit View Toos Process Select Window Help
[ceeE|lizaloin|ow s [aaaaws@|= x|
B BB L3 |52 ke | A0 e

General | 20 view | 3 View |

Colour Map: |12 i

I¥ Mirimum [1253 —I

IV Masimum [1265

[V Colour by line
™ Automatically mark as complete
I~ Snap to tiles
IV Auto load subset
Fointsize:[2 =]
Nuribe: of soundings: 452537
Memory used by subset: 4.44  (MB]
Rejected: 273341 5310% &

Breoect | [session | Ederded cuery <54 Subset Editor

SR
| Staws | Latitude | Longitude | Project

K [ —
[T ToTh output Jy query |

Ready
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Dann den Bereich, der exportiert werden soll, makieren und ) klicken oder vorher
auf den Query-Button driicken. Es erscheinen unten links alle Informationen, die
zu den markierten Punkten vorhanden sind.

_ (ol x|

T

NEdH B (=1b
|pege et s

General | 20 view | 2D View |

Colour Map
¥ Minimum [1255
¥ Matimum [1252
I Colour byfine
I~ Automatically mark as complete
I™ Shaptoties
[V Autoload subset
Point size: |2 3
Mumber of soundings: 318925
Memory used by subset: 169 [WB)
Rejected 245800 7210% sl
et | [lsesson | Edenved Query < Subset Editor
x|
Status Latitude Longitude Projec A|
¥ |Accent 7200371137 [14.73708836 | hmrm_vi—
< |Accept TZO0371572 |14.73708790 |hmm_vi
<4 |Accept 7200372145 |14.73708727 |hramv_vi
¥ |Accept 7200372792 |14.73708662 |hmm_vi
7 Accept 7200373371 |14.73708560 |hmrm_vi
] Accept 7200373886 |14.73708521 |hmmv_wi
+ |Accept 7200368727 |14.73708828 |hmm_vi
¥ |Accept 7200370174 |14.73708773 |hmm_vi
] Accept 7200370650 |14.73708721 |hmrm_vi
< |Accept 7200371087 |14.73708675 |hmm_vi
< |Accent 7200371500 | 14.73708630-G0mm_vi
< |Accept 7200372013 |14.73708572 |hram_vi
7 Accept 7200372602 |14.73708503 |hmmv_vi
¥ |Accent 7200373291 |14.73708429 |hmm_vi
< |Accept 7200373893 |14.73708360 |hmm_vi
< |Accept 7200368381 |14.73708847 |hrarmv_vi
v Actent 7200368510 |14.73708801 |hrmrm_vi
< |Accept 7200369228 |14.73708756 |hmm_vi
4 |Accept 7200368681 |14.73708704
<
A TF o T output ) ouery
Feady (114980 [71.99024645 Disk Usage: 7352% 2
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Die Maus unten links in die Query-Tabelle bewegen, dann die rechte Maustaste
driicken und auf Query Fields klicken.

S HIPS and SIPS - [hmmv_victor.hpf]

TlHle Edit View Tools Process Select Window Help

_lo] x|

L5l x|

= = O S )

PE B @ %S

General | 20 View | 3D View |

vl
Ix

Calour Map;
¥ Minirmun |12 -
[ Maimum | 1263
¥ Colaur by fine
™ Autornaticaly mark as complets
I™ Snaptaties
I¥ Autoload subset
Point size: |2 E§
Number of soundings: 318826
Memory used by subset: 168.3  [MB]
Rejected: 245800 7710% _J
A projeet | [ gession | Extenvier Query 9 Subset Editor
=0k
Status Latitude Longitude Projec A]
L Accept 7200371137 |14.73708636 | hrmmv_vi—
+  |Accept 7200371572 (1473708790 |hmm_vi
« Accept 7200372145 1473708727  |[hmmy_vi
« Accept 7200372792 [14.73708652 |hmrmy vi
4 |Accept 720037337 # Accept A
+  |Accent 720 9l x Refoct a
« Accept 720036972 X, Reject Swaths 5
4 |Accept TZO0STONT .
< |Accept 7200370851 st
7 Accent 720037109 - Examined N E |
4 |Accept 72.0037150!
Tz
« Accept 72.0037280 Select All
o |Accept 710037329 By oy cirkeC
<+ |Accept 770037388
4 |Accept 72.0036835
v |Accept 7200366811 Pt
+  |Accept
L Accept
K|

—
[T Cutput ) ouery |/

35 | 45 | es | 100 | 200 | 300 |

Nun erscheint ein

koénnen.

Available Fields

Add -3 I
<~ Remove I

Cancel |

Status
Latitude:
Langitude
Project
essel
Day

Tirne I_I
Help I
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Nun zuriick in die Query-Tabelle. Jetzt diirften dort nur noch die ausgewahlten
Spalten enthalten sein. Jetzt erneut die rechte Maustaste driicken und Save as
klicken.

*, CARIS HIPS and SIPS - [hmmv_victor.hpfl S [=1 1|

TlHe Edt View Toos Process Select Window Help _|s 3_5]{
. T 1 1

Newd ibe|-in|ew|s

Pogm s s s b s 2 afe 2]

General | 20 View | 3D View |

Calour Map: |ainbon cine E
¥ Minimum [1253 e
I¥ Masimum [1253
IV Colou by ine
I™ Automatically mark as complete
I™ Snap ta ties
[V Auto load subset
Pirt size: |2 Eﬁ
Number of scundings: 23403
Memary used by subset: 105 ME]
Fejected 180276 77.03% =
B project | [ 3ession | Extended Cuery < Subset Editor
=2 x|
Status Latitude Longitude Prajec |
4 |Accent TLODIFANAT [14.73714892 |hmmy_vi—
<+ |Accept 72.00370879 |14.73714938 | hrarmi_yi
< |Aecent TLO0371394 [14.73714802 |hmmy_vi
<+ |Accept 72.00372179 |14.73714800 | Prairmi_i
¥ |Aecent 7100372890 [14.73714726 |hmamy_wi
<+ |Accept (IR, n
<4 |Aecent 7200373
¥ |Accept 72.003674 ¥ Relect 2
 \Awcent [72.00367% “a Relect Swaths s
<+ |Accept 72003663 | Outstanding o
< |Aecent 72.003688 | Examined E
<+ |Accept 72.003643
¥ |Accent 72003667 Query Fields..,
+ Accept 72.003703 S
4 [Accent TIO003T0E oo
v |Accent 72.003713 BB Copy CrC
¥ |Aecent 72003718
v |Accept 71003737 Print...
< |Aecent 72003733
K| 2

[T output ) Query

|1:15563 72 00366306 473715017 sage: 7352%

Es erscheint ein neues Fenster. Nun auf den gelben Ordner klicken, einen Datein-
amen auswahlen und mit Ok bestétigen. Die Query-Tabelle wird in einer Textdatei
gespeichert. Die einzelnen Spalten sind durch Tabs unterteilt.

FIES

Speichem | 2 HIPS ;i o = Eo-
_1Background_Samples (IRecyder

|1 bin C15ession

1Docs Clswp

_IFieldsheets C1system

_IHDCS_Data CaTide

_1Preprocess

Dateiname: lbath}ldataﬁ-stellen Speichern I
les [ - Abbrechy I
Drateityp: lText Files [*.t=t] _] gt -

P
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G. Navigationskorrektur mit
Coverage und Shape

In den folgenden Schritten wird die Navigationskorrektur mit Coverage- und Shape-
Dateien anhand von Isolinien erldutert. Diese Variante ermoglicht eine Navigati-
onskorrektur ohne Datums- und Zeitformate, da Coverage- und Shape-Datei nur
aus ID und Koordinaten entstehen. Da HIPS das Datum/Zeitformat zum Einlesen
der korriegierten Navigation benétig, wird dieses in einem Tabelleprogramm (z.B.
Excel) oder Editor (UltraEdit) hineinkopiert.

In dieser Ablaufbeschreibung wird davon ausgegangen, das die Isolinien in einem
dxf-Format und die Navigation mit 8 Nachkommastellen und als Generateformat
vorliegen.

Eine Generatedatei hat folgendes Format:

ID
XY
XY
end

... wie in der Abbildung ersichtlich ist.

(75 UltraEdit-32 - Q2 rrathlautN& (=] 1
Datei Bearbeiten Suchen Projekt Ansicht  Format
¢y DT SHH| W

H 1001.gen |

d 0:\ rrathlaui, NAY_AlSTYS

11001
Z 14.699858902,72.00744602
3 14.69955919,72.00744602
4 14.69990403,72.00744645
£ 14.69990414,72.00744645
& 14.69990431,72.00744665
7 14.69991950, 72 .00744899
2 14.69993465, 72 .007447 65
3 end

< | v

Um Hife zu erha|Zeie 6, Spalte 24, C0 DOS | 4
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Die Generatedatei wird durch die ArcToolbox in ein Coverage impoertiert iiber die
Aktionsfolge in ArcToolbox: Import to Coverage/Generate to Coverage Wizard.

= ArcToolbox - ArcInfo o [s=] [

Tools  Help

-E Analysiz Tools -
L——_Is Conversion Tools
- About Conversion Tooks
‘ Export fram CAD
‘ Export fram Coverage
‘ Export from Geodatabase
‘ Export fram Raster
‘ Export fram Shapefile
‘ Export fram T able
Export fram Tin
E--s Import to Coverage
o About Impart to Coverage
----- A Brciew Import from Interchange File
----- # DFAD to Coverage
----- # DIME to Coverage

----- % DLG to Coverage Wizard

----- ¥ Generate to Coverage ‘wizard
----- A Grid to Line Coverage =4
‘| |

Corwverts an AutoCAD Drawing Exchange File (<] into ﬂ
an Arclnfo coverage.
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Die Isolinien ebenfalls mit der ArcToolbox in ein Coverage importieren. Dies er-
folgt der Aktionsabfolge in der ArcToolbox: Import to Coverage/DXF to Coverage
Wizard.

= ArcToolbox - Arcinfo ) [s=] [

Tools  Help

- Analysis Tools -
L——_Is Conversion Tools
€ About Conversion Tooks
‘ Export fram CAD
‘ Export fram Coverage
‘ Export from Geodatabase
‘ Export fram Raster
‘ Export fram Shapefile
‘ Export fram T able
Export fram Tin
53 Import to Coverage
ﬂ About Impart to Coverage
----- }" Archiew Import from Interchange File
----- A OFAD to Coverage
----- A DIME to Coverags
----- 2% DLG to Coverags Wizard
----- 2% DiWF to Coverage Wizard
----- A Elak to Coverage

Jl

Adds features to a coverage. Coordinates for each d
feature may be entered from the terminal or from a file.

Danach wird dem Coverage eine Projektion zuordnen. Dies erfolgt mit dem klick
auf die rechten Maustaste auf die umzuprojizierende Datei und dort mit der Akti-
onsfolge Properties/Projection/Define...

Coverage Properties ' llll

General Projection I Tics and EHtentl Tolerancesl

* Dizplay Spatial Reference = Dizplay PRJ file

Geographic Coordinate S pstem: Define. .. |
Mame: GCS_WES_1324

[~ Show Spatial Reference details

Ok I Abbrechen [bemehmen
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Anschlieftend das Linien-Coverage & die Isolinien in ArcMap &ffnen und zusam-
menfiigen tiber en Aktionsablauf Tools/GeoProcessing Wizard .... Nun Merge layers
together aktivieren und mit dem Button Weiter bestatigen. Es werden die Dateien
ausgewdhlt, die zusammengefiihgt werden sollen. Zuerst wird der Dateiename ver-
geben und anschliefsend als Shape-Datei abgespeichert. Fiir die Aktionsfolgenden
zur Hilfe die Anhange L, M und N verwenden.

®_Unbenannt - ArcMap - Arcinfo -|of x|

J File Edit Wiew Insert Selection Took Window Help |
DEEH& Y BRX o |dr  FllJan|aansdded
el e - I EEEEEE T
Editor = | [ ‘ ’ > Task: |Create Mewy FRature ;l | Target: | ;l ‘ X (:) | |
Spatial Adjustrment = ‘ [ F 2 e | EEN == =] | |§§E ‘ A J ¥Took « ‘ ‘ [=] ‘an [DEH (IF] | A | L

= =

E £F Layers
= 92062 arc

= 92083 arc

=] is02082 arc

E 4 502063 arc

-

Display a0 =4 |
Jgrawing' NG‘D'A':Z“M\ ~[ [100 ~ BIg‘A'&viv_.
| [14°431,40°E 72°019,54N | v

Es folgt das verschieben der Isolinien & Navigationslinien gegeneinander. Die Navi-
gationslinien in dem Attribute Table selecten und in einen neuen Layer exportieren.
Den neu erstellten Layer als Shape-Datei exportieren.

RETET
File Edit View Insert Selection Toaols ‘Wwindow Help |
DEEE & BBX «o|klem FL&w|@asamdend

Jgeureferencmg'|Layell—L| O'KUEE@‘QBBBW

J Editor ~ | 3 ‘ , > Task: |Create Mew Feature LI | Traraet: | ;l ‘X =) | |

| spatia adjustment ~ || & # F & | &k B |22 | xraok - [ | @ e om0 | 04 [ B =

= £ Layers
= larr_n1s

| E

Mergs

= Merge_n1s

= Merge_n1l

Diplay [Suuree] LA of
Jgrawmg' k@‘D'A':’E“Ha\ ~| 100~ BIQ‘Av&viv_-
| [14,4z225,60'E 72°0'13,15'N | P
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Anschliefend die Shapedatei in ein Coverage exportieren.

icixd

Taonls  Help

[T & s Expait from Tin d

Import to Coverage

About Impart to Coverage
Arciiew Impart fram Interchanae File
DFAD to Coverage

DIME to Coverage

DLG to Coverage wizard
DiF to Coverage Wizard
Etak to Coverage

Generate to Coverage ‘wizard
Grid to Line Coverage

Grid to Paoint Coverage

Grid to Polygon Caoverage
IGD'S to Coverage Wizard
Impart from Interchange Fils

“ Import SDTS Wwizard

MOSS ta Coverage

% SDTS Pairt To Coverage

SLF to Coverage
-4 Table to Poirt Coverage =
| | »

[\Wiite:s shapefile spatial and attribute information to |« |
\rcinfo coverage.

Dem Coverage eine Projektion mitteilen und in geographische Koordinaten umpro-
jizieren. Dann die Navigation als Isolinien auslesen. Dies erfolgt in der ArcToolbox
unter Ezport from Coverage/Coverage to Generate File.

izl

Tools  Help

o About Export from Coverage
% Coverage to DFAD

El
-#* Coverage to DIME
Coverage to DLG
Coverage to DodF
2t e File:
Coverage to Geodatabase

* Coverage to Geodatabase \wizard
* Coverage to IGDS Wizard
Coverage to IGES

Coverage to MOSS

g Coverage to Shapefie

% Expart to Interchange File
% Exportto SDTS
Line Coverage to Grid
% Point Coverage to Grid
% Polpgon Coverage to Grid
-l Export from Gieodatabass
| -8 Eroort fom Fiaster | _'_I
4

Creales a test fle of xy coordinaltes for a coverage. The |« |
output ket file is in & farmat that is readable by the
Generate to Coverage Wizard.
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Nun wird die Generatedatei so umformatiert das diese iiber den Generic Data
Parser in HIPS eingelesen werden kann.

UltraEdit-32 - Q:\rrathlau\NAY_AU~1',1001.gen I =1
Datei Bearbeiten Suchen Projekt Ansicht Format Spalte Makro Extras Fenster Hife
¢+ 0 ST H SR S| W8 | & @S = =] dh 1
” 100 Qanlnav_DUm_nord.ascul J
fod Q2 rrathlau,NAY_AU~1%1001.gen - o] x|
11001 g
Z 14.69986502,72. 00744602
3 14.699865919,72.00744602
4 14.69990403,72.00744643
& 14.69990414,72.00744643
& 14.69990431,72. 00744665
7 14.699915950,72. 00744693
| Wz
=10l x|
12003-185 08:42:32:807  72.00744602  14.63988902 0.00 00000000 g
22003-185 08:42:33:008  72.00744602  14.63988919 0.00 00000000
32003-185 08:42:33:197  72.00744648  14.63990403 0.00 00000000
42003-185 1401 72.00744648  14.69990414 0.00 00000000
& 2003-185 1791 72.00744665  14.69990431 0.00 00000000
& 2003-185 1197 72.00744699 14, 63991950 0.00 00000000
72003-185 08:42:35:197  72.00744768  14.63993468 0.00 00000000
0l | a7
Umn Hife zu erhalter [Zaile 1, Spalte 5, CO DoS [ind: 25.08.2004 13:48:21 DateigraBe: 33553 [EINF| Y

Danach wird HIPS und der Generic Data Parser gedffnet und die umformatierete
Datei eingelesen.

ARIS HIPS and SIPS Generic Data Parser -0 il
J Ele Edit Wiew Tools Window Help ‘
[EEEIEC
File Header _—
OCakon
A - . 2003-185 08:42:32:807 2z,
i) gl ' 2003-155 08:42:33:000 7z.
RUNE VEIoeis 2003-185 08:42:33:197 72.
[ Depth " Figed Column Start Pasition [1 2003-185 08:42:33:401 2.
Havigalin 2003-185 08:42:33:791 72.
O Gyre et . 2003-155 08:42:34:197 7z.
O Heave By : I“—g 2003-155 08:42:35:197 7z.
E :“;'” £ 2003-155 08:42:36:000 7z.
I o 2003-155 08:42:36:197 7z.
O Tide Honth . . 2003-155 08:42:36:807 7z.
E E":"‘D " DaphJ-Day |6 |3 2003-185 08:42:37:197 72.
eha Lral 2003-185 08:42:38:009 72.
v Hour I
E g;é ?Z‘gm 5 " ’ 2003-185 08:42:38:197 7z,
e ¥ Minute 12 |z 2003-185 08:42:33:197 7z,
[ Speed OnWiaker 2003-155 08:42:33:603 7z.
O 985 Cable Dut Seords [16 | [F 2003-155 08:42:40:009 72,
[ 555 Gyro MUY G 2003-155 08:42:40:197 7z.
[ 855 Navigation i 2003-155 08:42:41:009 7z.
[ 555 Sensor Height Seconds  |1.000000  |0.000000 z003-185 08:42:41:197 72
[ 855 Sensar Deplh 2003-155 08:42:41:401 7z.
2003-155 08:42:41:603 7z.
2003-155 08:42:41:807 7z.
2003-155 08:42:42:000 7z.
2003-155 08:42:42:182 7z.
2003-155 08:42:42:603 7z.
2003-155 08:42:42:807 7z.
2003-155 08:42:43:000 7z.
2003-155 08:42:43:197 7z.
2003-155 08:42:43:401 7z.
2003-155 08:42:43:603 7z.
2003-155 08:42:43:807 7z.
2003-155 08:42:44:000 7z
e 1oe no a1 ﬂ_l_l
4
Ln 0. Col D

< | &
For Help, press F1 NUM 4
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CARIS HIPS and SIPS Generic Data Parser Wizard - Step 1
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H. Programmanleitung — Einlesen
der Navigation in eine Access
Feature Class

In den nachfolgenden Schritten wird erklart, wie die Navigation die zuvor aus Caris
ausgelesen wurde in eine Access-Tabelle importiert wird. Die folgenden Abbildung
zeigt eine Navigationstabelle aus Caris sowie die selbe Tabelle nach der Umwand-
lung mit dem Programm NaviKonsole (programmiert von Sebastian Rober, 2004).
Die Access-Tabelle benétigt die untere Tabelle, da hier Datum und Uhrzeit nicht
mehr in einer Spalte vorhanden sind.

1 NAY_Al~1Ynav_01 - O] x|
12003-185 08:42:32:807 72.00744602  14.69988902 0.00 00000000 -
22003-185 08:42:33:009  72.00744602  14.69988919 0.00 00000000
32003-185 08:42:33:197 72.00744648  14.69990403 0.00 00000000
42003-185 08:42:33:401  72.00744648  14.69990414 0.00 00000000
§2003-185 08:42:33:791  72.00744665  14.69990431 0.00 00000000
6 2003-185 08:42:34:197  72.00744699  14.69991950 0.00 00000000
7 2003-185 08:42:35:197  72.00744768  14.69993468 0.00 00000000
B 2003-185 08:42:36:009  72.00744768  14.69993485 0.00 00000000
92003-185 08:42:36:197  72.00744814  14.69995015 0.00 00000000
10 2003-185 08:42:36:807  72.00744814 14 69995032 0.00 00000000
11 2003-185 08:42:37:197  72.00744866  14.69996568 0.00 00000000
12 2003-185 08:42:38:009  72.00744866 14 .69996585 0.00 00000000
13 2003-185 08:42:38:197  72.00744917  14.69998115 0.00 00000000 u
1| | v
: _o x|
1 72.00744602; 14 69988902:2003-07-04 08:42:32;:807 =
2 72.00744602; 14.69988919;2003-07-04 08:42:33:9
3 72.00744648; 14 69990403:2003-07-04 08:42:33:197
4 72.00744648; 14.69990414;2003-07-04 08:42:33;401
5 72.00744665; 14.69990431:2003-07-04 08:42:33:791
§ 72.00744699; 14 69991950;2003-07-04 08:42:34:197
7 72.00744768; 14 69993468:2003-07-04 08:42:35:197 4§§_
B 72.00744768; 14.69993485;2003-07-04 08:42:36.9
9 72.00744814: 14 69995015:2003-07-04 08:42:36:197
10 72.00744814; 14.69995032;2003-07-04 08:42:36;807
11 72.00744866; 14 69996568;2003-07-04 08:42:37;197
Jd | v 4
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Das Programm NaviKonsole in einen Ordner kopieren. Hier die umzuwandelnden
Dateien hinzukopieren, so dass sich die Datei(en) und das Programm in einem
Ordner befinden.

Um das Programm zu starten ist die Eingabe: Nawvikonsole und der Dateiname,
erforderlich. Die neu erstellte ASCII-Datei wird in dem selben Ordner wie das
Programm abgespeichert.

C:~>cd nav_aus_caris

C:~Mav_aus_Caris>navikonsole nav_Binord.ascii
Datei komplett ausgelesent

Anzahl der Zeilen: 1199

C:~Nav_aus_Caris>
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Die zuvor erstellte ASCII-Datei in Access einlesen und umwandeln, damit die Ta-
belle in Arc Catalog bearbeitet werden kann.

(7% UltraEdit-32 - 0 rrathlau’, Nav_aus_Caris',Nay_ausg'nay_0032

¢+ DT SEA W|HIE|L

JJ nav_|3032_sud_ausg.t:<t|

id 04 rrathlaut,Nav_aus_Carist,Navy_ausghnay_0032 sud at = |EI|

x|
72 00344334 14 71455765;:2003-07-03 23:11:49;29 =
2 72.00344402; 14.71453135:2003-07-03 23:11:50:623
3 72.00344414; 14 71453153;2003-07-03 23:11:50; 825
4 72.00344414; 14 .71453164:2003-07-03 23:11:51:231
5 72.00344448; 14 71451835;2003-07-03 23:11:51:623
E
7
8

72.00344448; 14 .71451869;:2003-07-03 23:11:52:29

72.00344483: 14 . 71450517:2003-07-03 23:11:52:623

72.00344483; 14 .71450534:2003-07-03 23:11:52:825
9 72.00344483; 14.71450551;2003-07-03 23:11:53;231
10 72.00344517; 14.71449148;:2003-07-03 23:11:53:623
11 72.00344517; 14 . 71449165;2003-07-03 23:11:53:825
12 72.00344551; 14.71447732;:2003-07-03 23:11:54:623
13 72.00344551; 14 .71447750;2003-07-03 23:11:55:29
14 72.00344586; 14.71446334;2003-07-03 23:11:55:623
15 72.00344586; 14 .71446351;2003-07-03 23:11:56;:29
16 72.00344614; 14.71444931;:2003-07-03 23:11:56:623
17 72.00344614; 14.71444919;2003-07-03 23:11:56;:825
18 72.00344666; 14.71443533;2003-07-03 23:11:57:825%
19 72.00344683; 14 .71442169;2003-07-03 23:11:53:623

.| | ] 4

Urn Hilfie zu erha|Zeie 1, Spalte 1, €O pos | |&nd: 20.02.2004 10:34:07 Dateigrdl 2
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Access 6ffnen.

Datei / Neu - erstellen einer neuen Access Datenbank.

Allgemein / Datenbank - das Erstellen einer Datenbank ohne Voreinstellung. Ok
klicken.

2| x|

Allgemein |Datenhanken |

a
Datenbank Datenzugriffsseite Projekt rvarschau
(Bestehen...

Projekt (Neue

Datenbasilc) Keine Yorschau verfligbar

(04 I Abbrechen

Einen neuen Namen fiir die Datenbank eingeben. Erstellen klicken.

Neue Datenbankdatei 2 x|

Speichern in: |l:| Arcess -] ® | & H - Extras -

|_larc

(] 1207.mdb

2] access_table.mdb
(2] heLre.mdb

L] Hrrry b

121 jLilie_04.rdb

1] rrikrobathy. rndb
@Navigatinn.mdb

Werlauf

Faviariten

Dateinarme: Ineue_datenbankl.mdb j [E Erstelen I
Dateityp: IMichsuft Access-Datenbanken (*.mdb) j Abbrechen |
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Nachdem die neue Datenbank Namens neue_ datenbank erstellt wurde, werden nun
die ASCII-Dateien importiert.

Datei / Externe Daten / importieren.

E2 Microsoft Access =10] x|

Jgatei Bearbeiten Ansicht Einfligen Exfras Fenster 2

| Dieu..  sugl [ EBRRS |0 %R |k |Ea-

@ .

- .
=3 [rnportieren. ..
SchlieRen *3 Tabelen verknipfen...

Speichet Unter, ..
Exportieran...

Send To Blustooth  »

¥

Erstellt eine Tabelle in der Entwurfsansicht:
Erstelt eine Tabele unter Verwendung des Assistenten
Erstellt eine Tabelle in der Datenblattansicht

B Formul. ..

erichte

[Bereit | | | | | N[ T 4
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Die zu importierende Datei auswéahlen. In diesem Fall ist es eine ASCII-Navigations-
Datei aus NaviKonsole. Den richtigen Dateityp, sowie die ASCII-Datei auswéhlen.
Importieren klicken.

[ ¢=|@Xﬁf-Emras-

2l

Suchen in: II:I Mav_ausg

MNarme | GrﬁBel Typ | Gedndert am A|
w] nay_0031_sud_ausg.bxt 134 KB Textdatei 20.02.2004 1.,
@ nav_0032 _nord_ausg. txt 79 KB Textdatei 20.02.2004 1.
. nay_| sud_ausg. b 120 KB Textdatei 20.02.2004 1.
@ nav_0033_nord_ausg. txt 158 KB Textdatei 20.02.2004 1.
@ nav_0033_sud_ausg. txt 160 KB Textdatei 20.02.2004 1.
@ nav_0034_nord_ausg. txt 15 KB Textdatei 20.02.2004 1.
@ nav_0034_sud_ausg. txt 253 KB Textdatei 20.02.2004 1.,
@ nav_0035_nord_ausg. txt 27 KB Textdatei 20.02.2004 1. J
@ nav_0035_sud_ausg. txt 222 KB Textdatei 20.02.2004 1.,
@ nav_0036_nordsud_ausg. txt 122 KB Textdatei 20.02.2004 1.
@ nay_0036_sud_ausg. txt 149 KB Textdatei 20.02.2004 1.,
@ nav_0037 _nordsud_ausg. txt 02 KB Textdatei 20.02.2004 1.
@ nay_0037_sud_ausg. txt 120 KB Textdatei 20.02.2004 1.
@ nav_0038_nordsud_ausg. txt 107 KB Textdatei 20.02.2004 1.
@ nav_0038_sud_ausg. txt 155 KB Textdatei 20.02.2004 1.,
Q nav_0039_nordsud_ausg. txt & KB Textdatei 20.02.2004 1. LI

Dateinarne: I j

EHAmportisren I
Abbrechen |

Dateityp: ITextdateien [*. oty *.cow; ¥ tab; *lasc) j
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Es offnet sich der Textimport-Assistent. Hier ist das Auswéhlen von Trennzeichen
oder einer festen Breite moglich. Da in unserem Beispiel die Navigations-Tabelle
mit Semikolon getrennt wurde, wurde das Trennen mit Trennzeichen ausgewahlt.
Weiter> klicken.

B Textimport-Assistent iI

Der Assistent hat erkannt, dass Ihre Daten im Format ™it Trennzeichen' vorliegen.
Sollte das nicht der Fall sein, wahlen Sie bitte ein Format aus, das Ihre Daten genauer
beschreibt,

(o EMit Trennzeichen - Felder sind durch Zeichien, wie z.B, Komma oder Tabulator,
woneinander getrennt.

" Feste Breite - Felder sind in Spalten angeordnet, die durch Leerzeichen
Lnterteit sind.

Beispieidaten aus Datei: QUIRRATHLALNNAY _AUS_CARISINAY _ALSGEYNAY _0032_SUD_A

7z2.00344334; 14.71455765;2003-07-03 23:11:492;29 -
7z2.00344402; 14.71453135;2003-07-03 23:11:50; 623
7z2.00344414; 14.71453153;2003-07-03 23:11:50;82Z5
7z2.00344414; 14.71453164;2003-07-03 23:11:51;231
7z2.00344443; 14.71451835;2003-07-03 23:11:51; 623
7z2.00344443; 14.7145186%2;2003-07-03 23:11:5Z;29
J2,00344483: 14,71450517:2003-07-03 Z3:11:57: 623 LI

HIDENEaE

Weitere, . asbbrechen = ZUrick I Weiter = I Fertig stellenl

i
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Um dieselben Einstellungen nicht bei jeder Datei durchzufithren, wurde eine Spezifi-
kationsdatei angelegt. Um die Einstellungen einzeln durchzufithren, dem Textimport-
Assistenten folgen.

Fiir die Erstellung der Spezifikationsdatei auf Weitere ... klicken.

B8 Textimport-Assistent ﬂ

Welches Trennzeichen unterteilt Ihre Felder? Wahlen Sie das passende Trennzeichen
aus, und beobachten Sie unten in der Vorschau, wie sich der Text dadurch dndert,

Wiahlen Sie das Trennzeichen aus, das hre Felder untertei

= Tah € Komma  Leerzeichen Anderes: I_

I~ Erste Zeile enthalt Feldnamen Texthegrenzungszeichen I{kein} "I
Fe.00344334 (04.714553765 [EOO0Z-07-03 23:11:49 E9 b
Fe.00344402 (04.71453135 [EOO03-07-03 23:11:50 |23

fz.00344414 p4.71453153 [EO003-07-03 232:11:50 @25
fz.00344414 p4.71453164 [EOODZ-07-03 23:11:51 (231
fZz.00344443 p4.71451835 EO003-07-03 23:11:51 (623
fZ2.00344443 N4.71451865% [EOO0Z-07-03 23:11:5Z2 E°
FZ.003444383 4,71450517 003-07-03 22:11:52 623 LI

E Bl
Weitere, . | Abbrechenl = Zurick I Wejter = I Fertig stellenl

Im Sperzifikationseditor konnen verschiedene Einstellungen ausgewéhlt werden. Bei
diesem Datensatz wurde wie im Bild die Einstellung getétigt. Dabei ist zu beachten,
dass als Dezimalzeichen ein . (Punkt) verwendet werden muss, damit ArcInfo das
Dezimalzeichen erkennt. Das Datum ist ebenfalls zu beachten.

Vorher erkundigen, ob das gewéhlte Datum ArcInfo erkennt.

Bei diesem Datum-Zeit-Format ist es ArcInfo nicht moglich, die Sekunden zu lesen.
Aus diesem Grund wurden die Sekunden als Textspalte eingefiigt (sieh néchstes
Bild, letzte Spalte).

Die neu erstellte Spezifikation import_ filter abspeichern ! Speichern klicken.
Ok Kklicken.

Bei den nachfolgenden zu importierenden Dateien wurde die Spezifikation ausge-
wahlt und erhéalt so die Einstellungen.
Ok klicken.

Die neu abgespeicherte Spezifikation ist nur in dieser Access-Datenbank neue  datenbank
anwendbar! Wenn eine neue Access-Datenbank erstellt wird, muss auch eine neue
Spezifikation erstellt werden.
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B3 import_filter x|

Dateiformnat; @ Mit Trennzeichen  Feldtrennzeichen: K d| oK I
" Feste Breite Textbegrenzungszeichen [fkein} -
_ : J Abbrechen |
Sprache: Deutsch [~]]

Codepage: Westeuropdisch (DOS) i1 | %l
—Daten, Zeiten und Zahlen Spezifilkationen. .. |

Daturnsreihenfolge: IJMT vl ¥ wierstelige Jahreszahlen

Datumstrennzeichen |, ™ Fihrende Mullen in

. | RS ST TR ey

Zejttrennzeichen: : Dezimalzeichen: I
Feldinfarrnation:

Feldname: Datentyp: Indiziert: Ubersp
lat Double Mein [
lang Diouble Mein 1
date DaturnfUhrze | Nein 1
time Text O

Die Einstellung der Spezifikation import filter wurde angebracht und sind nun zu
kontrollieren. Hier wurde das Trennzeichen eingestellt. Wenn vorher eine Spezifi-
kation gewahlt wurde sind die Einstellungen bereits getétigt.

Weiter klicken.

EE Textimport-Assistent il

Welches Trennzeichen unterteilt Ihre Felder? Wahlen Sie das passende Trennzeichen
aus, und beobachten Sie unten in der Vorschau, wie sich der Text dadurch dndert,

Wiahlen Sie das Trennzeichen aus, das hre Felder untertei

= Tah o € Komma  Leerzeichen Anderes: I_

I~ Erste Zeile enthalt Feldnamen Texthegrenzungszeichen I{kein} "I
Fe.00344334 (04.714553765 [EOO0Z-07-03 23:11:49 E9 b
Fe.00344402 (04.71453135 [EOO03-07-03 23:11:50 |23

fz.00344414 p4.71453153 [EO003-07-03 232:11:50 @25
fz.00344414 p4.71453164 [EOODZ-07-03 23:11:51 (231
fZz.00344443 p4.71451835 EO003-07-03 23:11:51 (623
fZ2.00344443 N4.71451865% [EOO0Z-07-03 23:11:5Z2 E°
FZ.003444383 4,71450517 003-07-03 22:11:52 623 LI

E Bl
Weitere, . | abbrechen = Zurick I Wejter = I Fertig stellenl
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Es ist moglich, die Datei in eine neue oder bestehende Tabelle zu speichern. Fiir
diesen Datensatz wurde eine neue Tabelle gewéhlt, so dass die Originaltabelle er-
halten blieb.

Weiter klicken.

B2 Textimport-Assistent il

Sie kinnen sie entweader in einer newen oder in einer bereits bestehenden Tabelle
speicherm.

wio miochten Sie Thre Daten speicher

& In einer neuen Tabele

€ In einer bestehenden Tabelle ;l
fz.00344334 [4.71455765 [FO003-07-03 23:11:49 E9 o
fz.00244402 [4.71453135 E003-07-03 23:11:50 |g&E3

fz.00344414 [14.71453153 E0O03-07-03 Z3:11:50 BES
[fz.00344414 [14.71453164 EO03-07-03 Z23:11:51 E31
[fz.00344445 [14.71451835 E0O03-07-03 Z3:11:51 |623
[fz.00344445 [14.7145186% E0O03-07-03 Z3:11:52 E2

Fz,00344453 4,71450517 003-07-03 Z3:11:52 623 LI

J Bl
Weitere, . | asbbrechen < Zuriick I Weiter = I Fertig stellenl
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Es konnen die Einstellungen der Feldnamen und Datentypen iiberpriift oder neu
eingegeben werden. Weiter klicken.

B Textimport-Assistent iI

Sie kdnnen Informationen zu jedem zu importierenden Feld angeben, Wahlen Sie dazu
Felder aus dern unten stehenden Bereich aus, und bearbeiten Sie dann die
Feldinformationen im Bereich Feldoptionen',

Feldoptionen
Feldname: Iiﬂ Datentyp:  |Double |
el |Neir'| -] ™ Feld nicht importieren (Uberspringen’)

lat long date time
! L 71455765  EOD3I-07-03 23:11:49 29 o
L71453135 EO0D3-07-03 Z23:11:50 [B23

[1-9

4

4.71453153 (E003-07-03 23:11:50 BZ5
4.71453164 (EO003-07-03 23:11:51 (31
4.71451835 (E003-07-03 23:11:51 (23
4.7145186% [E003-07-03 23:11:52Z E9
4,71450517 003-07-03 Z3:11:52 623 LI

A 2l
Weitere, . | asbbrechen < Zuriick I Weiter = I Fertig stellenl
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Die Eingabe eines automatischen, selbst auswahlbarem oder keinen Primarschliis-
sels steht zur Auswahl. Fiir diesen Datensatz wurde der automatische Primérschliis-
sel gewéhlt.

Weiter klicken.

B Textimport-Assistent ' il

In Microsoft Access wird die Definition eines Primarschitissels filr
o Thre neue Tabelle empfohlen. Ein Primarschitissel identifiziert
jeden Datensatz der Tabelle eindeutio und ermdglicht damit ein

HAH wesentlich schneleres Abrufen von Daten.
HHH HEH HHE
HHH HEH HHEH B ) i o p # £y o
i & Primarschitissel automatisch hinzufligen:

HHH HHE HHH

R M e

¢ Primarschitissel selbst auswahlen. ;l

€ Kein Primarschliissel,

ID lat long date ti1
00344334 |[14.71455765 EO00Z-07-03 £23:11:49 ES ﬂ

00344402 (14.71453135 [EO03-07-03 2Z3:11:3530 623
00344414 (14.71453153 [EO003-07-03 2Z3:11:30 BZS
00344414 (14.71453164 EO0O03-07-03 Z3:11:31 E3]
00344448 (14.71451835 [EO003-07-03 2Z3:11:31 623
003444458 (14.7145136% [EO03-07-03 Z3:11:532 E2
00344483 4,71450517 003-07-03 23:11:32 16 FLI

2l
Weitere, . asbbrechen < Zuriick I Weiter = I Fertig stellenl

[ e T I s T s T A

\_E
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Einen Dateinamen angeben, oder den vorgeschlagenen Dateinamen verwenden.
Fertig stellen klicken.

Dies sind alle Informationen, die der Assistent bendtigt, um Ihre
Daten zu importieren,

Irnportieren in Tabele:

™ Mach dem Irpart der Daten sall ein Assistent die Tabele
ahalysieren.

™ Mach Fertigstelung Hilfe anzeigen.

Weitere, . | asbbrechen < Zuriick Weiter = | Fertig stellenl
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Bei erfolgreichem Importieren der Tabelle erscheint eine Nachricht. Bei nicht er-
folgreichem Importieren, wird eine Fehlermeldung angezeigt. Die erfolgreich expor-
tierten Spalten stehen in der neu erstellten Datei. Die fehlerhaften Spalten stehen
in einer Datei namens Importfehler.

Textimport-Assistent : x|

@ Impart der Datel 'Q:\rrathlauNay_aus_CarisiMav_ausginav_0032_sud_ausg.txt’ in die Tabelle 'Nav_0032_sud_ausg' abgeschlossen.

Die neu erstellte Tabelle kann angezeit werden.

88 Nay_0032_sud_ausg : Tabelle
lat

0| x|

long

| date | time

pom R w

Datensatz: I€| 4 |

T2,00344334
72,00344402
T2,00344414
72,00344414
72003444483
72,00344448
7200344433
72,00344483
79 NN344483

14, 71455765
14,71453135
14, 71453153
1471453164
14, 71451835
14,71451864
14, 71450517
14,71450534
14 71450551

1 k| M k¥ von 2393

03.07.2003 23:11:45 29

03.07.2003 Z3:11:50/ 623
03.07.2003 23:11:50 825
03.07.2003 23:11:51 231
03.07.2003 23:11:51 623
03.07.2003 23:11:52/28

03.07.2003 23:11:52 623
03.07.2003 23:11:52/ 825
M3 07 2003 93-11-53 231
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Die neu erstellte Tabelle ist in Arc Catalog als Tabelle sichtbar. Eine Access-Tabelle
kann in ArcCatalog in ein Coverage, Shapefile oder Feature Class umwandelt wer-
den.

» 'l.nrt[:atalng - ArcInfo - athlau®, eue_datenbank.mdb,Nay_0032_sud_ausg = |EI|L|

Fle Edit View Go Tools Help |

= e @sw|

Location: IQ “rathlauvbccessineus_datenbank. mdbiM av_0032_sud_ausg ;I ‘

J
J
| @ Q{"ﬂo\om
J
J

Stylesheet  [FEOCESHI =

|| Cantents  Preview IMetadatal

&ti‘:o\?:emp I— 1D~ lat long date time ﬂ
@ Lrinathlau v 1| 7200344734 | 14,71455766 05,07 2003 23.11.49 |29
(@ P rathlauarkocxdtioan_arkidcd 2| 72.00344402| 14 71453135 03,07 2003 221150 | 623
: : i 3| 7200344414 14 71453153 03.07. 2003 221150 | 825
& (@ Pritkohlsibatsprakitanjalarcais 4[ 7200344412 1471453164 0307.2003 23 1151231
2 Qrirrathlau\Access 5[ 7200344448 1471451995 02.07.2003 23 11:51 | 623
] arc 6| 72.00344448(14.71451869|03 07 2003 2311:52 |29
3 1207.mdb 77200344483 14.71450517 | 03.07 2003 23.11:52__ 623
0 access_table.mdb 8| 72,00344483| 14,71450534 | 03 07 2003 23:11:52 | 825
£ heure.mdb 9|72, 00344453 1471450551 03,07 2003 231153 |23
£ Hrormv.mdb 10|72 00344517 | 14,71445140 | 13.07. 2003 2311:53 | 623
£ juie_04.mob 11| 7200344517 | 14,71 445165 | 03.07. 2003 2311: 625
£ mikrabathy.mdb 12|72 0344551 | 14,71447 752 | 1507 2003 23: 623
9 Navigation.mdb 13| 7200344557 | 14,7144775 | 03.07 2003 2311: 73
g 5 neue_datenbank.mdh 14|72 00344586 | 14.71445334 | 03.07 2003 231155 | 623
[ Mav_0032_sud_ausg 15| 7200344586 | 14.71446351 | 05.07. 2003 23.11:56 | 29
=@ Q:.\rrawaﬂarc E 16 7200344614 14,714445931 | 05.07. 2003 2311:56 | 623
(@ Qrratnlull TS 17| 7200344614 14,71444519 | 05.07. 2003 2311:56 | 625
61 (@ OmathlauiNav. aus_Cari 18| 72 00344666 14,71443533 | 13.07. 2003 2311:57 | 025
' e | 19 72 (0344683 | 14,71442169| 03,07 2003 231168 623
g g S:Yr;thh%\”a"ﬁss‘dm'a 75 ONAARE 14 71447 B | 11 17 900 7311-50 5% ~|
s % ccertinzteyiems. Recard _|_|| T |m] Show:[[A1 Selected | Recards (ol 22000)
£ 8 B r—
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einer Access Tabelle in eine
Feature Class

. Programmanleitung — Einlesen

In den nachfolgenden Schritten wird erklért, wie man aus einer Access-Tabelle eine

Feature Class (FC) erstellt.

Zuvor mufs eine Geodatabase mit einem Feature Dataset in der richtigen Referenz
(Projektion, Umring| vorhanden sein.

Arc Catalog 6ffnen.

File / Connect Folder — die Ordner auswéhlen, in denen die Access-Tabelle

Nav_ 0032 sud_ausg.mb in neue datenbank.mb enthalten ist und die Geodatabase
(GDB) Geodatabase mit dem Feature Dataset nav in der die FC entstehen soll.
Wenn dies erfolgt ist, sollten alle erforderlichen Dateien sichtbar sein, wie auf dem

Bild.

-,.'l ArcCatalog - ArcInfo - Q:\rrathlau’, a

File Edit View Go Tooks Help

rc', Geodatabase.mdb

o @ BE X

e @

Location: IQ: ‘rrathlautarchGeodatabaze mdb

|
|
|lae @0 %
|
|

Styleshest  [FROC ESRI -

T TR

iy

|| Contents PleViBWIMetadatal

& Catalog
- Cihtemp
=-( Liyrrathlau
--@ Piirrathlau’arksix3allogo _arkxix3
--@ P tkohlsbatspraki taniat arcgis
- ihrrathlautAccess
= arc
B heure.mdb
B Mavigation.rdb
EIB neue_datenbank.mdb

[ Mav_D032_sud_ausg
“[EE] Mav_0033_sud_ausg
- Qivrrathlautarc
B hmmy
=5 Geodatabase.rdb
B nay
e nav-Seec-8125. tkt
E-(@ QiirrathlauiHIPS
T - ] La

|’|,<

The selection cannot be previewed. |

Presiew:
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Access-Tabelle auswihlen und auf die linke Maustaste klicken

P arcCatalog - ArcInfo - Q: ) [=] 71
J File Edit View Go Tools Help ‘
||| @’ x|
|laa " ®|0|®
J Location: IQ:\nathlau\Access\neue_datenbank.mdb\Nav_DDS2_sud_ausg LI ‘
JStersheel: [FeoC EsmI TR T
| Contents  Preview | Metadatal
! Catalog = = I <
- vt = al ong a -
i % L-\\rrigwlljau 3 7 7200344334 T4,71455765 | UZ.07.
: ) 3 z 7200344402 14,71453135 | 02.07.
@ Phvrrathlaut arksdx3atlogo_arkxix3 3 =5 044414 TE 455153 (02 07
Stkohls\batsprakh taniabarcgis - - =
- @ il 4 72.00344412 14.71453164 | 03.07.
=@ QiirathlauiAccess 5 7200344448 14,71451835 | 03.07.
- arc 5 72.00344443 14,71451869 | 03.07.
3 heure.meb 7 72,00344483 14,71450517 [ 02.07.
! - Mavigation.mdb g 7200344483 14,71450534 | 02.07.
-2 neus_datenbank.mdb E] 7200344483 14,71450551 | 03.07.
0 10 7200344517 14,71443145 0307,
Mav_0033_sud_ausg 11 72.00344517 14,71449165 | 03.07.
=@ Qrirrathlauiar 1z 7200344551 14,71447732 | 03.07.
F-E3 hmm 13 72.00344551 14,7144775 [ 03.07.
=P Geodatahase.mdb 14 7200344556 14,71446334 | 03.07.
B nav 15 72 00344555 14,71446351 | 03.07.
av-Seec-0125. bt 15 72,00344614 14,71444331 | 03.07.
(@ Q:\mathlau\HIFS 17 344614 14,71444319 [ 03.07.
1 Q:\rrathlau\l\lav e 18 7200344655 14,71443533 | 02.07.
rrathi o iE 7200344653 14,71442169 | 03.07.
%@ Q:\nrathlauinay_posidonia 20 72.00344683 1471442186 03.07.
(£ Database Connections il 7200344715 14,71 4408 | 0207,
U"g Coordinate Systems 2 7200344718 1471440817 [ 03.07.
-8 Geocoding Services FE; 7200344718 14,714408[03.07.
IZII-- Internet Servers 24 T2 N34473R 14 714393R7 [nAn7 T
[fws Scalar References 4] '
B Search Results
Frecord: 14] ¢ 1 »|m] sk :|A|| Sel tle ds [of 2000
(% Tracking Connections ceet [ o o o ik ]
Preview: I Table LI
A
Create Feature Class
B Copy rl+
@ Ctrl+C
X Delste
Rename F2

Register with Geodatabase

Register &s Wersioned

Sralyze
Export ]
Create Feature Class 3

Load Data. ..
G,;B Geocode Addresses...

Properties. .,
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From XY Table .... klicken

s

»#¢ From Route Event Table...

Es o6ffnet sich das Fenster Create Feature Class From XY Table

Hier wihlt man die Referenz und die Ausgabedatei, sowie X- / Y-Field. Die Felder
sind meistens richtig vorgegeben.

Zuerst wahlen wir die Spatial Reference of Input Coordinates ....

Create Feature Class From XY Tz x|

— Input Figlds

 Field:

Ilnng LI

' Field:

Ilat LI

Z Field:

|<Nnne> LI

Spatial Reference of Input Coordinates... |

— Dutput

Specify output shapefile or feature class:

IQ:'\rrathlau'\arc'\hmmv\iuli_m.mdeNav_DDS ﬁl

Canfiguration kewword:
| =1

Advanced Geomety Optionz. . |

QK. I Cancel |

131



Unter Select... ist es moglich, ein geographisches Koordinatensystem oder eine Pro-
jection zu wahlen.

Unter Import... wiahlt man ein FD (Feature Data Set) aus, welches schon ein geo-
graphisches Koordinatensystem oder eine Projektion vorgegeben hat.

Da wir schon im Vorfeld eine GDB und ein FD mit einem geographischen Koordi-
natensystem erstellt haben, klicken wir auf Import...

Unter New ist es moglich ein neues geographisches Koordinatensystem oder eine
Projektion zu definieren.

Eigenschaften von Spatial Reference x|
Coordinate System |><,."Y Damain |
N arne: |Unknnwn
Dretails:
B
=
Select.. | Select a predefined coordinate system.
Import a coordinate system and #°, Z and M
Impaort... | domains from an existing geodataset [e.q..
feature dataset, feature class, raster).
MHew '| Create a new cooidinate system.
" Edit the properties of the currently selected
iy | coordinate system
[lear | Sets the coordinate spstem to Unknown
Save s, | Save the coordinate spstem to a file.
Ok | Abbrechen I [Ibermiehien

Ein Feature Data Set auswahlen. Add klicken

Lok in: Iaﬁeodatabase.mdb j EI 5|68 @El i

Mame: |nav Add
Show of type: IGengraphic datasets ;I Cancel
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Die Einstellungen des FD werden unter Details angezeigt. Hier kann man kontrol-
lieren, ob die Einstellungen zutreffend sind.
Anschliefsend klickt man auf das néchste Datenblatt X/Y Domain

Eigenschaften von Spatial Reference | LI

Coordinate System |><N Domain

Name:  [GCS_WGS_1964

Remarks:

Angular Unit: Degree [0,017453252513343235)

Prime Mendian: Greenwich [0,000000000000000000)

Datum: D_WwGS_1984

Spheroid: WG5_1384

Semimajor Axis: 63781:37,000000000000000000
Semiminar Axis; E35E752,3142451 79200000000
Inverse Flattening: 238 2567223563000030000

=l
Select.. Select a predefined coordinate system

Import & coordinate system and %A, 2 and M

domaing from an existing geodataset (...
feature dataset, feature class, raster].
MNew ~| Create a new coordinate system.
Edit the properties of the cunently selected
Modity... Eaiinsis speizm

Clear Sets the coordinate system to Linknown,
Save As.. Save the coordinate system ta a file.

0K Abbrechen Ubemehmen

WICHTIG !!!!

Die Einstellungen fiir Min X / Y und Max X / Y miissen bei allen FC mit der
FD iibereinstimmen. Sollte dies nicht so sein, wird die Datei nicht importiert und
spater auch nicht umprojeziert! In der FD sind die dussersten Umringskoordinaten-

entsprechend des Koordinatensystems- anzugeben.
Dann Ubernehmen und/oder Ok klicken.

Eigenschaften von Spatial Reference | x|

Coordinate System %/ Damain |

The coordinate range, or domain extent of the feature class, is
dependent upon the minimum > & ', masimum < &Y, and Precision
values. The Precision is the number of system units per unit of measure.
and therefore specifies the degree of resolution.

Min 3 Maxse |16
Min - ] Mas'y: |73
Precision. | 10737418225

0k | [ Abbrechen | (bemehmen
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Auf den gelben Ordner bei Output klicken, um die Ausgabedatei anzugeben.

Create Feature Class From X¥ Tab ﬂil

— Input Field:

7 Field:

Ilong ;I

' Figld:

IIat ;I

Z Field:

|<None> ;I

| Spatial Reference of Input Coordinates. .. I

— Output

Specify output shapefile or feature clazs:

IQ: YrrathlautharchGeodatabase mdbtedrNay_003 & |

Corfiguration kewwond

| =i
Advanced Geometry Options. . |
oK Cancel |

Die zu erstellende Datei unter der GDB abspeichern.(Nicht unter FD, da die Datei
dann nicht importiert wird.)

Wichtig ist auch, dass das .shp aus dem Namen geloscht wird. Ansonsten wird die
Datei als Shapefile abgespeichert und nicht in die GDB gespeichert.

Save klicken

Look in: IS Geodatabase.mdb j EI Ey| 5w @El :

tfnay

Mame: Inav_332
Save a3 type: IPersonaI Geodatabase feature classes ;I Cancel
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Wenn die Referenz und die Ausgabedatei ausgewéhlt wurden, Ok klicken

Create Feature Class From X¥ Tal 2 x|

— Input Field:

# Field:

IIong ;I

' Field:

IIat ;I

Z Field:

|<None> ;I

Spatial Reference of Input Coordinates |

— Output

Specify output shapefile or feature clazs:

IQ:\rrathIau\arc\G eadatabasze.mdbinay_s32

Configuration kewword

Advanced Geometry Options. . |

ok Cancel |

Wenn das Importieren erfolgreich war, steht die FC unter der GDB.
Auf die FC klicken und kontrollieren, ob:

1.eine grafische Darstellung vorhanden ist.
2.die Tabelle vollstandig importiert wurde (Datenblatt Preview / unten im Preview-

Fenster Preview : Table) Wenn alles vorhanden ist, wurde die Datei erfolgreich
importiert.

- M ArcCatalog - ArcInfo - Q2 reathlau’, arc) Geodatabase mdbhnav_s32 - |El|i|

J File Edit View Go Tools Help |

|e|losmBx|-x=u|aas v
l@aam @ o 2
JLocation: IQ:\rrathlau\arc\ﬁeodatabasa.mdb\nav_sSZ LI |
JSty\esheel: lm é ? = .3 3
Il Contents PTEViEWlMatadatal
£ Catalog B

- Chtemp

- Li\rrathlau

@ Pirrathlautarkxix3atlogo_arkxix3
@ P\ tkohls\batsprak! tanjatarcis
- Qiyrathlauh Access

B Mavigation.mdb
E--B neue_datenbank.mdb
Mav_0032_sud_ausg *
“[E] Mav_0033_sud_ausg
= Qivrathlauharc
B0 hmmy
£+ Gendatabase.mdb
- nav 1

& nay-Ssec-81235. bt
(g DirathlauiHIPS

E]--@ yrathlauiMNay_aus_Caris
E]--@ nYyrrathlauinay_posidonia

+-{1 Datahase Connertinns ;I Preview: Iﬁeography j‘ ‘@_

Personal Geodatabase Feature Class selected
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Projektion angeben! Aus unerklarlichen Griinden speichert die neu erstellte FC die
Projektion nicht und mufs deshalb nochmals angegeben werden. (linke Maustaste
klicken)

B ArcCatalog - ArcInfo - Q2 rrathlau’, arc!, Geodatabase mdb'nav_s33 o |El|i|
J File Edit View Go Tools Help |

|eammex “e Qs

l@aam@ o a8
JLocation: IQ:\rrathlau\arc\ﬁeodatabase.mdb\nav7333 ;I |
| stplecheet  [FROEESF B =T

2| Conterts PfEVlewlMatadatal

=-( Qrirrathlauh Access
B0 arc
B hieure. midb
B Mavigation. midb

-2 neus_datenbank .ok
Mav_0032_sud_ausg
Mav_0033_sud_ausg
- Qrirrathlaarc
-0 e
EI--B Geodatabase.rmdb

L

(i@ Q\rrathlaUHIPS

]--@ QhyrrathlauiMNay_aus_Caris

]--@ Qhyrrathlauinay_posidonia

H-{18 Datahase Connections

]--% Coordinate Systermns —
-8 Geocoding Services

- E8 Tnternet Servets 3 lﬁ
H-fmdd SrAlar RAfrrenres ;I s Geo%phy =

e [ [ -]

Copy Chrl+C
¥ Delete
Rename F2

Create Layer...

Register with Geodatabase

Register L5 Wersioned

Lralyze

Export 3

SUrYEYIRG...
Load Data...
Q Review/Rematch Addresses, ..
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Es offnet sich das Fenster Feature Class Properties. Auf Data Type Geometry kli-
cken.

Properties x|

General Fields ||ndexes| Subtypes | Relationships

Field Mame Diata Type ii
D ObjectID
|at Dauble
long_ Doukle
date_ Date
tirre_ Text
Shape Geometry

=

Click arw field to see itz properties.
— Field Properti
Mias D [ ]

[mpart....

To add a new field, type the name inta an empty row in the Field Mame column,
click in the Data Type calumn ta choose the data tepe, then edit the Field
Properties

0K I Abbrechen Obemehimen

Es offnet sich ein neues Feld.

5 Properties llil

General Fields |Indexes| Subtypes | Relationships

Field Mame Data Type ﬂ
I} Ohject D
lat Double
long_ Double
date_ Date
time_ Text
Shape Geometny

=

Click any field ta see itz properties.

r— Field Propertie:
Alias Shape
Allow MULL values Mo
Geometry Type Faint
Awg Mum Points i}
Grid 1 0.4
Grid 2 1]
Grid 3 1]
Contains Zvalues Mo
Contains M values Mo
Default Shape field Yes
Spatial Reference Unknown Fpt. .

To add a new field, type the name into an emply row in the Field Mame column,
click in the Data Type column to chooze the data twpe, then edit the Field
Propetties.

Ok I Abbrechen [Iberriehmer
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In der letzten Zeile -> Spatial Reference Unknown auf das untere Feld klicken.

5 Properties llil

General Fields |Indexes| Subtypes | Relationships

Field Mame Data Type ﬂ
I} Ohject D
lat Double
long_ Double
date_ Date
time_ Text
Shape Geometny

=

Click any field ta see itz properties.

r— Field Propertie:
Allow MULL values Mo
Geometry Type Faint
Awg Mum Points i}
Grid 1 0,4
Grid 2 1]
Grid 3 1]
Contains Zvalues Mo
Contains M values Mo
Default Shape feld fes
Spatial Reference Unknown

ot

To add a new field, type the name into an emply row in the Field Mame column,
click in the Data Type column to chooze the data twpe, then edit the Field
Propetties.

Ok I Abbrechen [Iberriehmer

Hier ist die Angabe des Koordinatensystems moglich. Import .. klicken, da eine FD
mit dem entsprechenden Koordinatensystem erstellt wurde.

Eigenschaften von Spatial Reference x|

Coordinate System I><,."Y Dramain |

Name: |Unkn0wn
Details:
I
=l
Select... Select a predefined coordinate system.

Import a coordinate system and %7, 2 and M

Import | domaing from an existing geodataset [e.0..
feature dataset, feature class, raster).
HNew - | Create a new cooidinate systemm.
- Edit the properties of the curently selected
oy | coordinate system
Clear | Setz the coordinate system to Unknown,
Save bz | Sawve the coordinate system to a file.

oK. | Abbrechenl Obemehmen
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FD auswahlen und Addklicken.

Browse for Dataset

Laook in: IS Geodatabase. mdb j EI E3[58 @‘l IEE—

el nav_s32

=dnav_s33

Marmne: Inav

Show of type: Iﬁeug[aphic datazets LI

Add

Cancel

Das Koordinatensystem wird angezeigt.

schaften von Spatial Reference

Coordinate System |><,."Y Damain |

Name:  |GCS_WGS_1984

Abbreviation:
Femarks:
Angular Unit: Degree [0,01 745329251 9943299)
Frime Meridian: Greerwich [0,000000000000000000]
Diatumn: D_WwG5_1984
Spheroid: WGES_1934
Semimajor Axis: 63781 37,000000000000000000
Semiminor Axis: E356752,3142451 79300000000
Inverse Flattening: 298,257 223563000030000

=

Select... Select a predefined coordinate system.

Import a coordinate system and #°, Z and M
domaing from an existing geodataset [e.g..
feature dataset, feature class, raster).

Mew ~| Create a new coordinate system.

Edit the properties of the currently selected

Modiy... coordinate system

Clear Sets the coordinate spstem to Unknown

dddai;

Save Az... Save the coordinate system to a file.

Ok Abbrechen Ubemiehmen
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Wenn man das Datenblatt wechselt, kann man die Umringkoordinaten kontrollie-
ren. Ok klicken.

haften von Spatial Reference x|

Coordinate System /Y Domain

The coordinate range. or domain extent of the feature class, is
dependent upan the minimum = & ', maximum = &Y, and Precision
values. The Precizion iz the number of system units per unit of measure,
and therefore specifies the degree of resolution.

Min a3 l‘lsi
Min lﬂi [LETAS lni
Precisiorr[1073741322.5

oK | Abbrechenl Ubemehmen

Ubernehmen und dann Ok klicken. Die FC hat nun auch eine Projektion, bzw. ein
Koordinatensystem und kann umprojeziert werden.

2 x|
General Fields | Indexesl Subtypes | Relationships
Field Mame Data Type ii
D ObjectID
|at Dauble
long_ Doukle
date_ Date
tirre_ Text
Shape Geometry
=]

Click arw field to see itz properties.

— Field Properti
Allow MULL values Mo
Geometry Type Faint
Ay Mum Paints 0
Grd 1 0,4
Grid 2 1]
Grid 3 1]

Contains Z values Mo
Containg M values §ls}
Default Shape field Yes
Spatial Reference GCS_WGS_19584 ...

[mpart....

To add a new field, type the name inta an empty row in the Field Mame column,
click in the Data Type calumn ta choose the data tepe, then edit the Field
Properties

0K I Abbrechen (bemehmen
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Die FC kann leider nicht einfach in die FD verschoben werden, da bei der Erstel-
lung der FC die Grenzen fehlerhaft iibernommen werden. Die Grenzen kénnen nicht
durch das Klicken der linken Maustaste(->Properties) umgestellt werden.

Es ist leider notwendig, die FC mit der Toolbox umzuprojezieren, so dass die Um-
ringgrenzen mit der FD iibereinstimmen.

Arc Toolbox 6ffnen Project Wizard (shapefiles, geodatabase)

= arcToolbox - Arcinfo [ =] £ |
Tools Help
@ Export fom Raster LI

‘ Export fromn Shapefile
@ Export o Tabls
@ Export fom Tin
‘ Import to Coverage
@ Import to Geodatabase
@ Import to Raster
‘ Import to Shapefile
@ Import to Table
‘ Impart ta Tin
=] Q D ata Management Tools
* 4 About Data Maragement Tools
‘ Aggregate
@ coGo
@ Composite Features
@ Generlization
@ Geodatabase
Linear Referencing
=] 3 Frojections
A About Projections
L Adiust
;’»‘ Define Prajection ‘Wizard [caverages, giids, TINs)
;’»‘ Define Projection Wizard [shapefiles, geodatabase)

g Transtorm
(- Tables
= ‘ Topology |
[E3] ‘ My Toals -

\wizard for projecting shapefiles, feature classes and feature dala@m a LI
different coordinate system.

Die umzuprojezierende Datei auswihlen. Den gelben Ordner klicken

*Project Wizard (shapefiles, geodatabase) 1[

Select the data you want to project

“You can project shapefiles and geodatabase feature clazses and datasets with this wizard,
! =]

Data | Coordinate Spstem | |

Data in thiz list will be projected to the zame coordinate system and stored in the same
output location,

< Zuriick I wdeiter > I Abbrechen
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Die umzuprojezierende Datei auswihlen und Add klicken.

adddata
Look in: IS Geodatabase. mdb j EI E3(58 @(l

Mame: Inav_332 Add

Show of type: IShapefiIes, geodatabase feature clazzes and feature da;l Cancel

Es ist moglich, mehrere Dateien auf einmal umzuprojezieren. Diese werden dann

aufgelistet.
Weiter klicken.

* Project Wizard (shapefiles, geodatabase) ' il

Select the data you want to project

“You can project shapefiles and geodatabase feature classes and datasets with this wizard,

Data | Coordinate System | x |
3 Mrathlautarc\Geodatabaze. mdbin..  GCS_WGS5S_1984

Data in thiz list will be projected to the zame coordinate system and stored in the same
output lacation,

< Zuriick ‘wieiter > Abbrechen
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Den gelben Ordner klicken, um die Ausgabedatei und -ort zu wéhlen.

* Project Wizard (shapefiles, geodatabase) Ll

Specify the feature class that will be created

“You have selected a single feature class or shapefile to project. Please select the
geodatabase, feature dataset or folder to store the output. You must specify a new name
for the output dataset.

Output location:

=

< Zuriick I ‘wieiter > I Ahbrechen

WICHTIG !!!

Die Ausgabedatei (FC) unter der GDB abspeichern. Nicht unter der FD, da die
FC dann nicht projeziert wird. ESRI kann auch hier nicht sagen, warum die Datei
erst nach dem projizieren verschoben werden kann.

Save klicken.

Select a destination

Look in: IE Geodatabase mdb j EI 3 W @El
Ny

dnav_s32
el nav_s33

Mame: Inav_sud32l
Save as type: IGeDdatabases, feature datasets and folders ;I Cancel

143



Die Ausgabedatei (FC) wird an gezeigt. Weiter.

“ Project Wizard {shapefiles, geodatabase)

hrathlautharchGeodatabase. mdbhnav_sud32 2
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Auswahl des Koordinaten Systems. Select Coordinate System ...

¥ Project Wizard (shapefiles, geodatabase)

Importieren des Koordinaten Systems der FD Import ...

Eigenschaften von Spatial Reference
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Auswahlen der FD und Add klicken.

x|
Laook in: Istieudalabase.mdb j EI =] @‘l s

=l nav_s32
I=lnav_s33

Marmne: Inav Add

Show of type: Iﬁeug[aphic datasets LI Cancel

Die Einstellung des FD Koordinaten Systems wird angezeigt. Ubernehmen und Ok
klicken.

Coordinate System |

Mame:  [GCS_WGS_1984

Remnarks:
Angular Unit: Degree (0,017453292519343239)
Frime Merdian: Greenwich [0,000000000000000000)
Datun: D_WGE5_1984
Spheraid: WES5_1984
Semimajor Aris: E378137,000000000000000000
Semiminor Axis: B356752,3142451 73300000000
Inverse Flattening: 298,257 223563000030000

[]

Select.. Select a predefined coordinate system

Import a coordinate system and =7, £ and
Import.. domains from an existing geodataset [e.q.,
feature dataset, feature class, raster)

i

Mew = Create a new coordinate system.

Edit the properties of the curently selected
Modiy.. coordinate system.

Clear Sets the coordinate spstem to Unknown

Save bz, Save the coordinate syztem to a file.

oK Abbrechen | Ubemel&enl

4
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Die Einstellungen des FD-Koordinatensystems werden nochmals angezeigt. Weiter.

* Project Wizard (shapefiles, geodatabase) | Ll

Select the coordinate system you want to assign to the data
Dretails:

GCS_WG5_1384 |
Name: GLS_WGS_1984

Alias:

Abbreviation

Remarks:

Angular Unit: Degree [0,017453292513943299]

Frime Meridian: Greenwich [0,000000000000000000)
Draturn: D_WGES_1984

Spheroid: WES_1984
Semimajor Axis: 6378137 ,000000000000000000
Semiminor Axis: 6356752,3142451 79300000000
Irwerse Flattening: 298,25722 3563000030000

=
Select Coordinate System ...

< Zuriick | ‘wieiter > | Abbrechenl

Eingabe der Gebietsumringkoordinaten.

WICHTIG ! Diese miissen denen der FD entsprechen. Sonst kann die umproje-
zierte FC spéter nicht in die FD verschoben werden !

* Project Wizard (shapefiles, geodatabase) | LI

Coordinate extents for the output dataszet

The following values are an estimate of the output extent based on input datasets.

If you know the exact extent and precision, you can change theze values.

Min 3 M |14,m55
Min ¥: 72 00313 Ma ¥: |?2,00345

Fregision: | 192737101351.345

< Zuriick I ‘weiter > I Abbrechen
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Nach dem die Koordinaten geandert wurden, Weiter klicken.

* Project Wizard (shapefiles, geodatabase) Ll

Coordinate extents for the output dataset

The following walues are an estimate of the output extent based on input datasets.

It you know the exact extent and precision, you can change these values.

M [e Max 5
it Iﬂ— M IH—
Precision: IW

< Zuriick I ‘wieiter > I Ahbrechen

Alle getétigten Einstellungen werden nochmals aufgefiihrt. Wenn diese korrekt sind,
Fertig stellen klicken.

“ project Wizard (shapefiles spdatabase x|

Summary of your input

Input Datasets:
O:\rathlaubarch\Geodatabase. mabhnav_s32 =

New location:
O hrathlaubarchGeodatabase. mdbhnav_sud32

Geographic Coordinate System

Name: GCS_WGS5_1984

Alias:

Abbreviation

Remarks:

Angular Unit: Degree [0,017453292515943299]

Frime Meridian: Greenwich [0,000000000000000000)
Draturn: D_WGES_1984

Spheraid; WES, 1984 .
S emimajor Asis: 5376137, 000000000000000000
S emiminar Axis: 65675231 42451 73300000000 =

< Zuriick I Fertig stellenl Abbrechen |
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F5 driicken, um die Anzeige zu erneuern. Die neue FC erscheint in der GDB.

-:’ ArcCatalog - ArcInfo - Q' rrathlau’, arc Geodatabase . mdb',nay_sud32 o |EI|£|
J File Edit Wiew Go Tnols Help |

RELEL R I
l@aam@ o
JLocation: |Q:\rrathlau\arc:\ﬁeodatabase.mdb\nav_sud32 ;I |

JSty\esheel. [FeoCEsR S BE =T

& Catalog

(g Crhtermp

(@ L:\rrathlau

@ Piirrathlau arkxix=atlogo_arksxix3
@ P tkohis\batsprak) tanjalarcgis
- Qriyrrathlaut Access

B arc

Q heure.mdb

Q Mavigation. mdb
nieue_datenbank.mdb
Mav_0032_sud_ausg ‘
Mawv_0033_sud_ausg
=-(igp hrrathlauharc

- hrmrme

E--B Geodatabaze rmdb

lig

3

Cortents Preview | Matadatal

(I

(] nav-Seec-3125. tet
(@ i rathlauiHIPS

(il Ohreathla ANay A0s Catis LI IFEE IGeography j‘

Personal Geodatabase Feature Class selected

FC anfassen und in die FD nav verschieben. Bei einer Fehlermeldung, ist die Pro-
jizierung fehlgeschlagen.

Uberpriifen, ob die richtigen Umringskoordinaten eingegeben wurden.

3 arcCatalog - ArcInfo - Q:\rrathlau’ arc\ Geodatabase.mdb'nay_sud32 (=1
J File Edit View Go Tools Help |
PEEL IR Baas) e
e @0 ®

JLocation: IQ:\rrathlau\arc\Geodatabasa.mdb\nav_sud32 ;I |
JSty\esheel: [FeoCEsR 7 & Sy o

| Contents PTEViewlMaladalal
! Catalog B

(@ Critermp
(@ Li\rrathlau
* (@ Pryrathlautarkod:aalogo_arkxix3
@ P\ tkohls\batspraki tanjalarcgis
= Qirrathlaut Access

B2 arc

=-f3 heure.mdb

=-F3 Mavigation. mdb
neue_datenbank.mob

The selection cannot be previewed. |

(@ irathlauiHIPS

[l OArrathla ANav As Caris ;I Prevviev: I vl

Personal Geodatabase Feature Class selected
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J. Programmanleitung —
Navigationspunkte projizieren
und in eine FD speichern

Das projizieren einer Feature Class (FC) in ein Feature Dataset (FD).

Uber das Menii Projections / Define Projection Wizard kann man einer FD eine
Projection zuordnen! Uber das Menii Projections / Project Wizard kann man einer
FD sowie einer FC eine Projektion zuordnen. Dabei sind die nachfolgenden Schritte
zu beachten. Es kann sein, dass der Vorgang nicht funktioniert. Es werden keine
Daten umprojeziert und die neu erstellte Tabelle bleibt leer!

Projections / Project Wizard

‘= ArcToolbox - ArcInfo _ =] x|

Tools  Help

i B ‘ Ewport from Table ;!

H @ Export from Tin

‘ Import to Coverage

PR ‘ Import to Geodatabase

i ‘ Import to Raster

i ‘ Import to Shapefile

i ‘ Import to T able

i ‘ Import to Tin

= [D'ata Management Tools

H o About Data Management Tools

i ‘ Agaregate

. =@ COGO

i ‘ Composite Features

=t ‘ Generalization

=t ‘ Geodatabase

! Linear Feferencing

b 3 Projections

: 0 About Projections

A Adust

* Define Projection Wizard [coverages, grids, TINs]

* Define Projection \Wizard [shapefiles, geodatabase)

* Project Wizard [coverages, grids)
oje (shapefiles, geodat

i #* Transtorm
@ Tables j

'Wizard for projecting shapefiles, feature classes and feature datasets to a different coordinate ;I
spshem.
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Die umzuprojizierende FC auswahlen.
Weiter klicken

* Project Wizard (shapes , gendatabase) 1 LI

Select the data you want to project

“r'ou can project shapefiles and geodatabase feature classes and datasets with this wizard,

Data | Coordinate Spstern
(@ rathlauharchmmesmai_brome.md... WGS_1984_UTM_Zone_33M

Drata in this list will be projected ta the same coordinate system and stored in the same
output location,

% ZUick: ‘weiter > Abbrechen

Dann die Geodatabase auswahlen, die in FC umprojiziert werden soll. Weiter kli-
cken.

* Project wizard (shapefiles, gendatabase) I x|

Specify the feature clase that will be created

You have selected a single feature class or shapefile to project. Pleaze select the
geodatabase, feature dataset or folder to store the output. You must specily a new name
for the output dataset.

Output lacation:

n

< Zuriick ‘weiter > Abbrechen
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WICHTIG! Nicht die FD auswahlen, in die die FC eigentlich hineinprojiziert wer-
den soll! Sie wird spéter dort hineinkopiert, sonst funktioniert die Umprojizierung
nicht ! Die zu erstellende FC benennen und anschliefsend Save klicken.

[setect adestination
Laok in: B mai_hrarny.mdb j EI 3 ﬁ @El

22| Export_Output_s33
22| Export_Output_s32

isclinien

Mame: Iline_sud321
Save as type: IGeDdatabases, feature datasets and folders ;I Cancel

Die Qutput location iiberpriifen.
Weiter klicken.

* project Wizard (shapefiles, geodatabase) 3 il

Specify the feature class that will be created

‘You have selected a single feature class or shapefile to project. Please select the
geodatabase, feature datazet or folder to store the output. You must specify a new name
for the output dataset.

Output location:

G:tarathlaubarc hrmrmemal_bmme. mdbiline_sud32

< Zuriick Wieiter > Abbrechen
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Im néchsten Schritt kann das Koordinaten System ausgewéahlt werden.
Select Coordinate System ...

* project Wizard (shapefiles, geodatabase) B il

Select the coordinate system you want to assign to the data

Dretails:

=
Select Coardinate System ... |

< Zuriick I Weiter > I Ahhrechenl

Da meistens zuvor eine neue FD erstellt wurde, bevor eine FC umprojiziert wird,
ist es nun moglich, die neue FD zu importieren. Bzw. deren Koordinatensystem
(Es werden die Einstellungsschritte erspart und Fehlerquellen minimiert).

Dann Import klicken.

Eigenschaften von Spatial Reference il
CoordiEate System I
Name: |Unkn0wn
Details:
B
El

Select. Select a predefined coordinate system,

Impart 2 coordinate system and =Y, 2 and M
Impart domaing from an existing oeodataset [e.g.,
feature dataset, feature class, raster)

oW Create a new coordinate spstem.

Edit the properties of the curently selected

Madiy. coordinate system.

LClear Sets the coordinate spstem to Linknown

Lk

Save fs Save the coordinate system to a file.

ok | Abblechenl Ubernehmen
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Es folgt die Auswahl der FD, in die spater die umprojizierte FC hineinkopiert wird!
FD auswéhlen und Add.

Loak in: Bmai_hmmv.mdb j EI a ﬁ @El e

MName: e Add

Show of type: IGengraphic datasets ;I Caricel

Uberpriifen des Koordinaten Systems.
Ubernehmen und OK oder nur OK.

Cu@ate Syztem |

Mame: tWGS_T 984 _UTM_Zone_33NW

Fiemarks:
Projection: Transverse_Mercator
Patamneters:
Falze_Easting: 500000,000000
False_Marthing: 0,000000
Central_Meridian: 15,000000
Scale_Factor: 0,939600
Latitude._OFf_Origir: 0,000000
Linear Linit: keter [1,000000)
Geographic Coordinate Sestem:
Mame: GCS_WES_1994 |

Select Select a predefined coordinate system

Import a coordinate system and =77, 2 and b
domains from an existing geodataset [e.g.,
feature dataset, feature class, raster)

Mew = Create a new coordinate system.

Edit the properties of the curently selected

Madfy.. coordinate system.

Clear Sets the coordinate spstem to Unknown

Save Az.. Save the coordinate system to a file.

dddal;

oK Abbrechen Ubernehmen
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Eine nochmalige Uberpriifung ist moglich.
Weiter klicken.

* Project Wizard (shapefiles, gendatabase) LI

Select the coordinate system pou want to assign to the data

Details:

wWEE_1984_LITM_Zone 233N -~
Alias:
Abbreviation
Remarks:
Projection: Transverse_Mercator
Parameters:
False_Easting: 500000,000000
Falze_Maorthing: 0000000
Central_Meridian: 15000000
Scale_Factor: 0999600
Latitude_OF_Origin: 0,000000
Linear Unit: Meter [1,000000)
Geographic Coordinate Systen
Name: GLS_WGS_1984
Alias:

=
Select Coardinate System ...

< Zuriick | ‘weiter > | Abbrechenl

Wichtig !! Die Ausdehnung des Gebietes angeben. Hier miissen dieselben Koordi-
naten stehen, wie in der FD. Vorher am Besten die Koordinatenausdehnung der
FD notieren und dann bei der Erstellung der neuen umprojizierten FC eingeben.
Die Koordinateneingabe tatigen und Wester klicken.

* project Wizard (shapefiles, geodatabase) LI

Coordinate extents for the output dataszet

The following walues are an estimate of the output extent bazed on input datasets.

1 you know the exact extent and precision, vou can change these values.

Min : 14 Mawi: |1B
Min il Max'y: |?3
Precisior: | 10737418225

< Zuriick I Welter > I Abbrechen
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Die Eingaben der Projektion kontrollieren. Wenn fehlerhafte Eingaben vorhanden
sind, zurick klicken.
Ansonsten Fertig stellen.

*'Project Wizard (shapefiles, geodatabase) il

Summary of your input

Input Datasets: -
[:hrathlaubarc hmmesmal_hmmey. mdbhlineiline_s32_1

Mew lacation:
0:wrrathlaubarcshmmyimal_hmmey. mdbbing_sud32

Projected Coordinate System
Alias:
Abbreviation
Remarks:
Projection: Transverse_kercator
Parameters:
Falze_E asting: 500000,000000
Falze_Morthing: 0000000
Central_Meridian: 15000000
Scale_Factor: 0,933600
Latitude_OF_Origin: 0.000000 LI

< Zuriick IFert\gsteIIenI Abbrechen |
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K. Programmanleitung —
Umwandeln einer FC in eine
andere Projektion

Um eine FC in eine andere Projektion umzuwandeln, in diesem Fall in UTM 33N,
mufs der Arc Catalog gedffnet werden. Eine neue FD wird durch die Aktionsfolge
inke Maustaste / New / Feature Dataset ... erstellt.

,:l ArcCatalog - ArcInfo - Q:\rrathlau’ arc), Geodatabase.mdl - |EI|£|

J File Edit Wiew Go Tools Help |

BE I SIS

|laan® o ®
Janatlnn' IE!'\rrathlau\arc\ﬁemdatahasa rdb ;I |
JSty\esheel: Im B ETTE
XI| Cortents Preview | Matadatal
Bl Catalog B

= Ci\temp
- Li\rrathlau
@ Piyrrathlaut arkxix3allogo_arkxix2
=-( P thohls\batspraki tanja\arcgis
= Qirrathlaui Access

B arc

=3 heure.mdb

=-F3 Mavigation. mdb

E-E3 neus_datenbank mob he selection cannot be previewed.
: Mav_0032_sud_ausg
Mav_0033_sud_ausg
- Qiirrathlauharc

B hrrrme —
Geodatabase mdb

=@ QiyrathlaLiHIPS ;| Preview: | [
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Copy Ctrl+C
B2 Paste o+
* Delete
Renarne F2
Refresh

Blew »

Impart. »

E] Compact Database

BN Search...
Disconnected Editing P

Properties. ..

Feature Datas

Feature Class...
Tatle...
Relationship Class...

Suryey Dataset. .

In das Textfeld wird der Name der FC eingetragen. Uber den Button Edit besteht
die Moglichkeit ein Koordinatensystem zu wéhlen.

Feature Dataset x|

M arme: Inav_utm

— Spatial Reference

Description:

Unknown Coordinate System ;I

L o

[~ Shaow Details Edit... |

0K | Abbrechen |
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Da eine neue FD erstellt werden soll, wird der Button Select aktiviert. Der Import
eines Koord.-System ist nur dann mogilch, wenn das gewiinschte Koord.-System in
einer anderen FC vorhanden.

Eigenschaften von Spatial Reference x|

Coardinate System |></Y Damain | z Domainl M Domain I

Name: |U nknown

Details:

|

EEIEE Select a predefined coordinate system.

Import a coordinate system and #7, 2 and b
Impaort.. domains from an existing geodataset [e.qg..
feature dataset, feature class, raster).

Mew =| Create a new coordinate system.

- Edit the properties of the currently selected
oy, coordinate syztem

Clear Sets the coordinate system to Unknovn.

[LEREE

Save bz, Save the coordinate system to a file.

0K | Abbrechenl Obemehmen

Nun das gewiinschte System auswéhlen. In diesem Fall ist es ein UTM-System mit

WGS84 und der Zone 33N.

Browse for Coordinate System

Look in: I@ Coordinate Systems j EI = I‘j‘l Ig

Geographic Coordinate Systems
Projected Coordinate BIms

Mame: IProiecled Coordinate Systems Add

Show of type: ISpat\a\ references ;I Cancel
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Browse for Coordinate System

Look in: ID Frojected Coordinate Systems

Continental
Gauss Kruger
Mational Grids
Polar

world

Marmne: ILItm

[~

Shaow of type: ISana\ references

Add

Cancel

Browse for Coordinate System

Look in: ID Utm

= | calsm|ck

lg

Mad 1927
Mad 1983
Cther GCS
State Plane
Wgs 1972

Mame: |W’gs 1384

=

Show of type: ISpat\a\ references

Add

Cancel

Browse for Coordinate System

Loak in: |C| wigs 1984

= 2| oylsmlei|

WGS 1084 UTM Zare 27M.prj (0WGS 1984 UTM Zare 305.0r
@WGS 1934 UTM Zone 275.prj @WGS 1934 UTM Zone 31M.prj
@WGS 1934 UTM Zone 28MN.pr @WGS 1934 UTM Zone 31501
(TGS 1984 UTM Zone 295.pr WG5S 1984 UTM Zone 32M.pr
(TiAGS 1024 UTM Zone 20M.pr @GS 1024 UTM Zone 225.pr
@WGS 19584 UTM Zane 295.prj 1924 UTM Zan Nay]
(@GS 1084 UTM Zone 2M.pr 4GS 1024 UTM Zone 235,01
EwGS 1904 UTM Zone 25.on NGS5 1984 UTM Zone 34M.pr
WGES 1984 UTM Zome 30M.pri (THWGS 1984 UTM Zane 34S.prj

< I

IW'GS 1984 UTM Zone 33M.pr|

Mame:

=

Shaow of type: ISpat\a\ references

TGS 1984 L
wGs 1984 L
wGs 1984 L
MwGs 1084 L
iwGs 1084 1|
iwGs 1084 1|
inGs 1084 1|
EwGs 1904 1|
wWGEs 1984 L

=

Add

Cancel
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Das ausgewéhlte System wird angezeigt. Anschliefend auf das Datenblatt X/Y
Domain wechseln.

Coardinate System |></Y Domain | Z Domain | b Domain

Mame: tWGSj 984 UTM_Zone_33M

Projection: Transverse_bdercator
Parameters:
False_Easting: 500000,000000
Falze_Northing: 0,000000
Central_Meridian: 15,000000
Scale_Factor: 0,933600
Latitude_OF_Origin: 0000000
Linear Lnit: ki eter [1,000000]
Geographic Coordinate System:
Mame: GCS_WGES_1984 LI

EEISE Select a predefined coordinate system.

Import a coordinate system and X7, 2 and M
Impaort.. domaing from an existing geodataset [e.q..
feature dataset, feature class, raster).

Mew ~| Create a new coordinate system.

” Edit the properties of the currently selected
Modiy... coordinate system

Clear Sets the coordinate system to Unknow,

PREELD

Save Az Save the coordinate system to a file

oK. | Abbrechenl Ubemehmenl

Hier stehen die Ausdehnung des Gebietes, diese iiberpriifen und gegebenenfalls
andern. Danach mit dem Button Ok bestéatigen.
Ok klicken.

Eigenschaften von Spatial Reference x|

Coordinate System 2447 Domain |Z Domain | M Domain

The coordinate range, or domain extent of the feature class, is
dependent upon the mirimum X &, maximum X &Y, and Precision
values. The Precision iz the number of system units per unit of measure,
and therefare specifies the degree of iesalution.

Min Max 3 |114?4,33545
Min |-1 oooa Man - |114?4,83845
Precision: I1 ooooo

oK. | Abbrechenl Ubenehmen
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Eigenschaften von Spatial Reference

|Z0omsin| MDomain|

430000 500000
7300000 2000000
10737 416225

Das neue System wird angezeigt. Nun auf mit Ok bestétigen, um das Koord.-
System zu akzeptieren.

Feature Dataset l_
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Die neue FD wird in der Geodatabase angezeigt. Wenn keine FC angezeigt wird,
F5 driicken.

- ArcCatalog - ArcInfo rrathlau’, arc', Geodatabase.mdb _|El|i|
J File Edit View Go Tools Help |

BELIELEREEEI T L L
R
JLUCaliUﬂ. IQ.\nalhlau\arc\ﬁeudalabasa.mdb ;I |

JSty\esheel: | e N

Corterts  Preview | Matadatal

g

L

(@ Porathlauarked:3ailogo_arkxi:a
(@ P tkohls\batspraki tanial arcgis
- Qirrathlauh Access

B0 arc

3 heure.mdb

£ Mavigation.mdb

E-£3 neue_datenhank.mdb
Mav_0032_sud_ausg he selection cannot be previewed.
Maw_0033_sud_alsg

- Qirrathlauharc

B2 hmmy

=3 Geodatahase,mdb |

£ nav_s33
nav-3sec-8125.tit

=@ QiyrathlauiHIPS || Preview | [

4

Nachdem Erstellen einer neue FD 6ffnet sich die Arc Toolbox / Project Wizard.

arcToolbox - ArcInfo _ =] X

Tools Help

@ Export fom Raster LI
‘ Export fromn Shapefile

@ Export o Tabls

@ Export fom Tin

‘ Import to Coverage

@ Import to Geodatabase

@ Import to Raster

‘ Import to Shapefile

@ Import to Table

+ ‘ Import to Tin

= Q D ata Management Tools

£ sbout Data Management Tools
‘ Aggregate

@ coGo

@ Composite Features

@ Generlization

@ Geodatabase

3 Linear Referencing

=] Frojections

€ About Projections

A Adiust

;’»‘ Define Prajection ‘Wizard [caverages, giids, TINs)
“ Define Projection “izard [zhapefiles, geodatabase)
* Proj izard grids)

A Spatial Ad)
A Transtorm
(- Tables

= ‘ Topology

[E3] ‘ My Toals -

\wizard for projecting shapefiles, feature classes and feature dala@m a LI
different coordinate system.
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Die FC auswéhlen die projiziert werden soll und den gelben Ordner an klicken.

 project Wizard (shapefiles, geodatabase) ' x|

Select the data you want to project

“You can project shapefiles and geodatabase feature classes and datazets with this wizard.

' =]
Data | Coordinate Spstem [ |

Data in thiz list will be projected to the zame coordinate system and stored in the same
output lacation,

< Zuriick I ‘wieiter > I Ahbrechen

FC auswihlen und mit driicken des Button Add besstéatigen.

pdddata
Look in: IEF hav j EI a W @El

Mame: Inav_sud32 Add

Show of type: IShapefiIas, geodatabase feature classes and feature da;l Cancel
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Wird die richtige Datei wird angezeigt, auf Weiter klicken.

* Project Wizard (shapefiles, geodatabase) Ll

Select the data you want to project

“You can project shapefiles and geodatabase feature classes and datazets with this wizard.

Data | Coodinate Spstem | = |
[ trathlautarciGeodatabaze. mdbhn GLS_wiE5_1984

Data in thiz list will be projected to the zame coordinate system and stored in the same
output lacation,

< Zuriick ‘wieiter > Ahbrechen

Zur Auswahl der Ausgabedatei gibt es zwei Moglichkeiten. Eintweder einen Namen
und Pfad eingeben oder dies auswéhlen iiber den gelben Ordner im Browser.

*Project Wizard (shapefiles, geodatabase) 1[

Specify the feature class that will be created

You have selected a single feature class or shapefile to project. Pleaze select the
geodatabase, feature dataset or folder to store the output. You must specity a new name
for the output datazet

Output lacation:

=

< Zuriick I wdeiter > I Abbrechen
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WICHTIG !!! Die Ausgabedatei "FC" in der GDB speichern und nicht unter der
FD abspeichern ! Hier tritt sonst das Problem auf, dafs die FC nicht projiziert oder
fehlerhaft projeziert wird. Einen Namen und Pfad auswéhlen und dann mit Save
bestéatigen.

Look in: IS Geodatabaze. mdb j EI a W @(l lg
Finay

nav_utm
=lnav_s32
=lnav_s33

Mame: |navfsud32utm
Save as type: IGeDdatabases, feature datasets and folders ;I Cancel

Der Name der Ausgebedatei wird mit ihrem Pfad angezeigt. Um dies zu bestétigen
auf Weiter klicken.

* Project Wizard (shapefiles, geodatabase) Ll

Specify the feature class that will be created

“You have selected a single feature class or shapefile to project. Please select the
geodatabase, feature dataset or folder to store the output. You must specify a new name
for the output dataset.

Output location:

Qharathlauharch G eodatabase. mdbhnav_sud32utm

< Zuriick ‘wieiter > Ahbrechen
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Ein Koordinatensystem iiber den Button Select Coordinate System ... auswéhlen.

* Project Wizard (shapefiles, geodatabase) Ll

Select the coordinate system you want to assign to the data

Dretails:

=
Select Coordinate System ... |

< Zuriick I ‘wieiter > I Abbrechenl

Da in diesem Beispiel, vor ein paar Schritten, ein neues FD erstellt wurde, auf
Import ... klicken um die FD zu importieren.

Eigenschaften von Spatial Reference x|

Coordinate System |

Name: |U nknown

Details:

[]

Select.. Select a predefined coordinate system

Import a coordinate system and =7, £ and
Import... domains from an existing geodataset [e.q.,
feature dataset, feature class, raster)

= Create a new coordinate system.

Edit the properties of the curently selected
fadiy.. coordinate system.

LClear, Sets the coordinate spstem to Unknown

Ll bl

Saveds... Save the coordinate syztem to a file.

oK | Abble‘@n’l Obermetimen
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Das neu erstellte FD auswéhlen, in welches hinein projiziert werden soll und dann
mit dem Button Add fortfahren.

Lok in: Iaﬁeodatabase.mdb j EI 5|68 @El i

Mame: |nav7ulm Add

Show of type: IGengraphic datasets ;I Cancel

Das ausgewihlte System wird angezeigt und wenn dies das Richtige ist mit dem
Button Ok bestéatigen.

Eigenschaften yon Spatial Reference x|

Coordinate System |

Mame: tWGS_T 984_UTM_Zone_33N

Projection: Trangverse_bdercator
Parameters:
Falze_E asting: 500000000000
Falze_Morthing: 0,000000
Central_Merdian: 15,000000
Scale_Factor: 0,935600
Latitude_OFf_Origir: 0,000000
Lingar Unit: keter [1,000000]
Gieographic Coordinate System:
Mame: GCS_WES_1984 LI

Select. Select a predefined coordinate system

Import & coordinate system and =7, £ and b

Impart... | domains from an existing geodataset [e.q.,
feature datazet, feature class, raster)
Mew - | Create a new coordinate spstemm.
| Edit the properties of the curently selected
Modiy.. coordinate systen.
Clear | Sets the coordinate spstem to Unknown

Save bz, | Save the coordinate syztem to a file.
ok | Abbrechen I Dbermehmen

168



Das System wird nochmals angezeigt, hier auf den Button Weiter klicken um fort-
zufahren.

* Project Wizard (shapefiles, geodatabase) | LI

Select the coordinate system pou want to assign to the data

Details:

wEE_1984_LITM_Zone_ 33N -~
Aliag:
Abbreviation
Remarks:
Projection: Transverse_Mercator
Parameters:
False_Easting: 500000,000000
False_Marthing: 0,000000
Central_Meridian: 15,000000
Scale_Factor: 0999600
Latitude_OF_Origin: 0,000000
Linear Unit: Meter [1,000000)
Geographic Coordinate Systen
Name: GCS_WGS_1984
Alias:

1]
Select Coardinate System ...

< Zuriick | ‘weiter > | Abbrechenl

Die Gebietsumringkoordinaten werden nun angezeigt. Sollten diese nicht dem Ge-

samtgebiet entsprechen, bitte die Koordinaten korrigieren und anschliefsend mit
Weiter bestatigen.

* Project Wizard (shapefiles, geodatabase) | LI

Coordinate extents for the output dataszet

The following values are an estimate of the output extent based on input datasets.

If you know the exact extent and precision, you can change theze values.

Maxst  [490756, 306451477
Min'y:  [7969311.64023134 Max'r:  [73B9342.99451635
Preiion: | 4427340 35753321

i

< Zuriick I ‘weiter > I Abbrechen
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* project Wizard (shapefil sodatabase; il

Coordinate extents for the output dataszet

The following walues are an estimate of the output extent bazed on input datasets.

It you know the exact extent and precision, you can change these values.

Min:  [480000 Maxb¢ [500000
Min':  [7800000 awr:  [2000000
Precision: | 10737418225

< Zuriick I ‘welter > I Abbrechen

Das Korrd.-System wird mit der Ausdehnung angezeigt. Nun mit Fertig stellen
bestatigen um die FC umzuprojizieren.

* Project Wizard (shapefiles, geodatabase) Ll

Summary of your input

Input Dataszets: -
Q:hrathlautarciGeodatabase mdbhnayinay_sud32

New lacation:
O:hrathlaubarciGeodatabase. mdbhnav_sud32utm

Projected Coordinate System
lis:
Abbreviation
Remarks:
Projection: Transverse_Mercator
Parameters:
False_E asting: 500000,000000
Falze_Morthing: 0.000000
Central_Meridian: 15,000000
Scale_Factor: 0,999600
Latitude_OFf_Origin: 0.000000 LI

< Zuriick I Fertig steIIenI Abbrechen |
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In der GDB wird die projizierte Datei angezeigt. Wenn dies nicht der Fall ist, F5

driicken um die Anzeige wird aktuallisiert. Anschlieffend wird die Datei makiert
und in die FD nav_utm verschoben.

3 ArcCatalog - ArcInfo - . arc\, Geodatabase. - 0] x|
J File Edit View Go Tools Help |

|mom BRX-==ua/@as W
R I
J Location: IQ.\nalhlau\arc\ﬁeudalabasa.mdb\nav sud32utm ;I |
| Stplesheet  [FEDEESH = S A E Y 5
x| Conterts Freview | Metadata|
=-(@ Qrrrathlas access =]
=L arc

=-£3 heure.mdb

£ Mavigation.mdb

E-£3 neue_datenhank.mdb
Maw_0032_sud_alsg
Maw_0033_sud_alsg
- Qirrathlauharc

oy

£+ Geodatabase.mdb R e —
op

] nav- SSE 5125 1t
- @ QiyrathlauiHIPS

-l irrathlauiMay_aus_Caris
B

[

(i Qyrrathlauinay_posidania

]--C_Q Database Connections ;I Presviews: Iﬁeography R

Personal Geodatabase Feature Class selected

3 ArcCatalog - ArcInfo - \Geodatabase.mdb'n (=13

J File Edit View Go Tools Help |

oo @ =lalag w
J@@@Mow\
J Location: IQ:\rrathlau\arc\ﬁeodatabasa.mdb\nav utrnbnay_sud32utm LI |

JSty\esheel [FeoCEsRr T

- Qirathlauh Access
=] arc =
B heure.mdb

B Mavigation.mdb

E--B neue_datenbank.mdb
Mav_0032_sud_ausg
B Mav_0033_sud_ausg
= Qivrathlauharc

&L hmmy e ——
=5 B Geodatabasze.mdb

Corterts  Preview | Matadatal

|L|><_|l

/] nav-Ssec-8125. txt al " I;I
(g DirathlauiHIPS

E]--@ QihrathlauiNay_aus_Caris ;l Preview: I Geography -

Personal Geodatabase Feature Class selected 4
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L. Programmanleitung — ArcMap,
Mergen von Isolinien und
Navigationslinie

Es wird ArcMap gebffnet und entweder eine neue Mappe mit "A new empty
map" erstellt oder eine vorhandene Mappe ausgewahlt. Dieses Beispiel heifst "20ju-
limxd". In dieser Datei sind zwei Isolinien als Polylines und 2 Navigationslinien
als Punkte enthalten, wie auch im ArcCatalog ersichtlich.

Um die Isolinien mit den Navigationspunkten in einer Datei abzuspeichern, miissen
dies beides Linien- oder Punktdateien sein. Eine Punktdatei kann man in ArcMap
mit XTools in eine Liniendatei (FC) umwandeln. XTools ist ein kostenloses Tool,
welches nicht als normale Option in ArcMap enthalten.

Arc Map wird gedffnet und die FC eingelesen bzw. von ArcCatalog zu ArcMap
hineingezogen.
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® _20juli.mxd - ArcMap - Arcinfo

-lo] x|

File Edit Wiew Insert Selection Tools Window Help

== §| 4 Bz @ X | e ou | “1:4.409 -] ||E| @|l§? J Spatid Adiustment = | [yt <?>»|

30 Analyst ¥ | Layer | =12 ‘ a8 | B

J Gegstatistical Analyst ~ J Spatial &

Editor ~ | 3 | P~ Tk |Create Mew Feature - | Tratget: | j |X =y | | J Geo

&
| D
ECECRERHITE TR I
|
|
|

XTooks = |l'| @|Enm el (1) | E/\|”\ = [ -0 ] #| 12 @| EEEEE I| U Tiopalagy:

El £ Layers
=] hav_sud32utr

= sud32_Polyline

= suct32_Polyline

=] nav_sud33utrr

®

| |+
Display |2 0| = 4

-

Jgrawingv \@||:|-Av£||x.\na| L||1n,UL|111g|i'&-i'

[ |400085,75 7989163,89 Meters |

Es werden alle Layer aktiviert. Das Menii XTools / Feature Convertions / Make
on Polyline From Points 6ffnen oder wie im Bild auf den Button klicken.

H

| %rooks v | g @ | s e 0 | GA | B 2l 04 1D B o] 12 & @ Em 2
[ a3

x|

= nav_sud32utrm Esd
L.
* *

Es werden die umzuwandelnden Punkte ausgewahlt und Browse...

den Speicherpfad anzugeben.

Points to Polyline ] x|

Select the Point theme that containg features that you wish to
convert Ta Palyline:

Select name of the layer's file that will contain resultant polyiine:

I Browse... |
Help | Ok | Cancel |
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Die Datei wird als .shp-Datei abgespeichert.

2| x|

Speichern in: IaArcMap ;I &= I‘j‘ '

@] nav_s32utm.shp
@) mav_s33utm.shp
@ nav_s41.shp
@ naw_s4d4.shp

[rateiname: Im d Speichern I
| Abbrechen

v

Drateityp: I Shapefile [*.shp)

Auf Ok klicken und die Datei wird erstellt.
x|

Select the Point theme that containg features that you wish to
convert Ta Palyline:

nav_sud32utm ;I

Select name of the layer's file that will contain resultant polyline:

IQ Anathlautarcshmmyadrchdapinay_s32.shp

Help | 0k Cancel
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Die Shape-Datei in die GDB / nav_utm abspeichern, damit alle Daten weiterhin
in einer GDB als FC vorhanden sind.

| e Edit Wiew Go Tooks Help |
BEELILLE =6 Qs v

|leaa @0 |®
|
|

Lacation: IQ MarathlautharchGeodatabase. mdbhnav_utm

Stpleshest:  [FGOC Eoh = &=

ElE]
=l Contents |Prewew| Med v
[

*

=-( Q:\rrathlautAccess S| s
2 .{%\rr:i::jliu\arc [ElMerge_sudaz
=-F5 Geodatabase. mob EdmMerge_s.d33
F- Y isclimien Elnav_s32utm
=5 rav [l mav_s33utm
] rav_sudaz [Elnav_sud32utm
5] nav_sudaz [Elnav_sud33utm
=5 nav_utm
Merge_sud32
Merge_sud33
nav_s32utm
nav_s33utm
2] mav_sud32utm
=] mav_sud33utm
{E] nav-Ssec-a125.txt =« | I

Die Isolinien und die dazu gehorigen Navigationslinien mergen (zusammenfiigen).
Es muss gemergt werden, damit bei der Transformation die Isolinien und die Na-
vigation zusammen verschoben werden. Die Navigationskorrektur erhdlt man aus
dem Verschieben der Isolinien gegeneinander. Anschliefsend muss die Navigations-
linie als Punktdatei in ein ASCII-Format geschrieben werden. Mergen der Daten
unter: ArcMap / Tools / Geo Processing Wizard.

Es offnet sich das Fenster GeoProcessing Wizard. Merge layers together anklicken
und weiter.

GeoProcessing Wizard x|

Choose a GeoProcessing _operation, then click the About Merge

Mext button to choose options. This operation appends the
features of two or more layers
into a single layer. Attributes
" Dissolve features based on an attibute will be retained if they have the
Same nare.

* Meige lavers together

" [Ciip one layer based on anather - H _
) [ntersect bw layers I l

Layer1 Layer2 Outputlayer

! Urioh twa layers

tore about Merge... |

< Zurtick I Weiter > I Abbrechanl
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Die beiden Liniendateien auswahlen, die zusammengefiigt werden sollen. In diesem
Fall ist es die Navigationslinie nav_s32 und die Isolinien sud32 Polyline. Den
gelben Ordner klicken, um den Speicherpfad auzuwéhlen.

GeoProcessing Wizard

x|
1. Select at least bwo layers to merge About Merge
(Winay_332 - PalyLine a This operation appends the
Inav_sud32utm - Point features of two or more layers
Dgu:@a Palyline - PalyLine into a single layer. Aftributes
gudaz_PoMine - PalyLine will be retained if they have the
[Cnay sud33utm - Paint j Same name.
Use fields from: | nav_s32 - PalyLine =
e L
2. Specify the output shapefile or feature class I l
IQ:\rrathlau\alc\Geodatabase.mdb\nav_ulm\ ﬁl Legror]  Leper2 Quipmlegen
More about kMerge... |
< Zuriick W Abbrechen |

Saving Data

Einen neuen Dateinamen auswahlen und Save klicken.

Look in: I@ nav_utm

= | ool

Merge_sud3z2
Merge_sud33
nay_s32utm
nay_s33utm
=1 nav_sud32utm
= nav_sudaautm

MName: |Mergej utput

Save

Save as lype: IPelsonaI Geodatabaze feature classes

;I Cancel

Wenn alle Einstellungen getétigt und korrekt sind, dann Fertig stellen klicken.

GeoProcessing Wizard il
1. Select at least two layers to merge About Merge
(W]nav_s32 - Polyline ~ This operation appends the
Dnav_sud32utm - Pt — features of two or more layers
Dsud§3 Palyline - PalyLine into a single layer. Aftributes
;.sudgz_pob,nne “Baiyline will be retained if they have the
[Cnay sud33utm - Point ;I SAME name.
Use fields from: | nav_s32 - PolyLine |
e L
2. Specify the output shapefile or feature class l .
IQ:\rrathlau\alc\Geodatabase.mdb\nav_ulm\ ﬁl Legrer]  Leper2 Quipmleges
More about Merge... |
< Zuriick W Abbrechen |
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Es ist nun eine neue Datei erstellt und anschliefend in ArcMap dargestellt worden.

= 20juli.mxd - ArcMap - ArcInfo o |EI|£|

J Flle Edit Wiew [nsert Selection Toadls Window Help |

J = §| & B X ‘ o o |¢|m|@|@|k‘? J Spatial Adiustment ~ ‘ k

@@ @@ Bk @ME 7 | coushoenng v | L] =

J Editor = | ~ | ! ¥ Task: |Create Mew Feature LI | Taraet; | LI |f (= | |E

J XTodls * || [=] | Erse IDEH) (1] ‘ A | LT I T 1 @| @ & 7
*

Bl £ Layers [
=] Merge_sud33

= Merge_sud3z2

= O nav_s32

E O nav_sud32utm

.

= O sud32_Polyline

= O sud33_Polyline

e 5 | |
=

Display ISOWCS EXRE=r]| | I_

Jgrawwng' k®||:|' sy, E“Aflal L”Hltl;l B I H|ﬁ' S S =
[ 489836,05 7989350,05 Meters | v
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M. Programmanleitung —
Verschieben der Isolinien
zueinander

In den folgenden Schritten wird erklért, wie zwei zusammengefiigte Dateien (Isoli-
nien und Navigation) zueinander verschoben werden koénnen.

ArcMap o6ffenen und die zusammengefiigten (gemergeden) Dateien aufrufen.

= 20juli.mzd - ArcMap - ArcInfo ) [=] 1|

J File Edit View Insert Selection Tools Window Help ‘
DEE&|s =8 x| a~|s|fs dZl&e @auxzs0des
J Spatial Adiustrment = ”Tf .;7' @ | B B ,PE] | |§§5 |5’+ J Georeferencing = | La.'r'efil
|
]

Editor = ” 3 | .’ > Task: |Create MNewy Feature ;l | Target: | ;l |.>( =) | | |
AEEEIELE

¥Tools « | | [] | Erase. I0EH [JA] | A | O = [I+] |0 =0 &= 12 @| @ =

Bl £ Layers
= Merge_sud33

= Merge_sud3z2

-

DisplayISUUTCBI 202 4| | ’|_
Joawmg = Th )| O] Al 22 Jfors] 8 2 u|A~ & 4 2~

| lag9883,29 7989556,17 Maters | y
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Nun auf Editor und Start Editing klicken.

Start Editing

St Editing

Save Edits

Sl

Move...

Split...

Diyice, .,
BLIffiEt. ..

Copy: Parallel...
Merge. ..
Urion
Intersect

i,

More Editing Tools

Walidate Features

Smappind, ..

Ciptions. ..
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Dann auf Editor und Snapping... auswahlen. Es 6ffnet sich ein Fenster in dem die
Dateien (Linien) ausgewéhlt werden, die sich bei der Verschiebung einander fangen
diirfen.

=| Layer |Vertex| Edge | End |
Merge_sud32 O O
Merge_sud33 O [l

=[] Edit Sketch

-] Edit sketch vertices
-] Edit sketch edoes

-] Perpendicular to sketch
=+ Topology Elernents

- e[ Topology nodes

ED Miscellansous —@—
] Survey Points

Dann auf das Spatial Adjustment Tool klicken und dort Set Adjust Data ...

Set Adjust Data...

Adjustrnent Methods ]
I Adlust

Ereview Window

Lirks »

e Attribute Transfer Mapping. ..

as
]

Options. ..
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In dem Input For Adjustment die Datei wéhlen, die verschoben werden soll. Die
andere Datei, die als Ausgangslayer bestehen bleibt, darf nicht angeklickt sein.
Anschliefsend auf Ok klicken.

Choose Input For Adjustment 2| x|

—What data in your current editing session do you want to adjust?

Selected features. Any features that are selected when adjustment
iz performed will be adjusted

' All features in these layers:

|Merge_sud33 Select All
Clear all

ok I Cancel

Dann wiederum auf Spatial Adjustment Tool klicken und nun die Adjustment Me-
thode wahlen. In diesem Beispiel wird die Affine Transformation ausgewéhlt. Ok

klicken.

Transformation - Affine

Transformation - Projective

Transformation - Similarity
Rubbersheet
Edge Snap

Nun kann mit der Verschiebung der Isolinien gegeneinander begonnen werden. Fiir
die Verschiebung werden die Werkzeuge des Spatial Adjustment Tool verwendet.
In diesem Beispiel werden die blauen Isolinien samt Navigation auf die roten Li-
nien verschoben. Hier eigenen sich die beiden folgenden Tools: Mit dem Rechten
kénnen einzelne Punkte und mit dem Linken geschlossene Polygone und Polylines
ausgewahlt werden.

a2

181



In dieser Abbildung ist die Verschiebung von Polygonen zu sehen. Ok klicken.

= 20juli.mxd - ArcMap - ArcInfo

~=1o] x|
J File Edit View Insert Selection Tools Window Help
|[DEE& i BBX «» - |dfi|m S &|[@anrzO@ed @ roHn;:
J Spatial Adjustrnent | 3 2 <2}| H kg M | | §§E| =5 J Georeferencing ~ | LaPEffl LI g:

J Editor = | [ 8 | .f ¥ Task: |Create Mew Feature LI

Target: [Merge_sud33 =] | ) | | ‘
| ook ~ | e8| (@ | G oot U0 | A [ % =0 O B0 A0 ) M B BEO 2|
EXEEEEEE =

e | QN[5 T
e

|

=] Merge_sud3z2

: _-_n__!_

r

o

2

: e

| - SNNRE 5
DisplayISDUfCEI F i} | QLI | d
| pawrg ~ K G| O[] Al=] [ ~lfiinz] B 7 u|Av B~ S~ o~ ‘

| [490141,25 7989351,80 Meters |
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Es muss darauf geachtet werden, dass sich die Verschiebungspunkte in den Aussen-
bereichen des Profils befinden. Weiterhin sind mind. 3 identische Punkte notwendig
um eine Transformation durchzufiihren. Ok klicken.

=_20juli.mxd - ArcMap - ArcInfo oy [=] 1

J File Edit Wiew Insert Selection Tools Window Help

J DEE& » BB X « | & 2m 'I|E|@|k‘?J@@:: SO DEDE R O M
J Spatial Adjustrent - | [3 o & <3>| H e H | E§5| s J Geareferencing ~ | Laper: | ] @:
J Editor = | > | # v Task: |Create New Feature | | Target: [Merge_sud33 | |_>( =) | | ‘
[xtos ~ e @l |es s i [ [ HH A Hé DRBED| 2
EEEEEEEEE =l

| v

= £F Layers
=] Merge_sud33

= Merge_sud32

Display I SDUFCEI F o LI jl
J Drawing ~ K (= |Ej ﬂj E“mial =] |meL| B I U |Av D v o~
[ [490132,53 7989210,17 Meters | 4

183



Wenn alle Angaben erfiillt sind, kann die Transformation unter Spatial Adjustment
und dort mit Adjustgestartet werden. Ok klicken.

Set Adjust Data...
Adjustrnent Methods ]

Ereview Window

Lirks »

M Attribute Transfer Mapping...

Options. ..

Nach einer kurzen Berechnungszeit werden die Linien zueinander verschoben und
das Ergebniss wird dargestellt. Ok klicken.

% 20juli.mxd - ArcMap - ArcInfo

(=1}
J Flle Edit Wiew Insert Selection Tools Window Helb
IDEE&|F 2@ v |dEm S aR|[QQuNIOOEDIIER O M
J Spatial Adjustrment - | [y o7 2T ®| H g & | | % | B J Geareferencing « | Layefil = g:
J Editar + | [S ‘ # ¥ Task: [Create New Feature =l | Target: [Merge_sud33 | |_2<' (= | | |
J ¥Tools || I§||Erm IbEH (] ‘ A | B, = [IFB0 0e=1E @| @ & | 7] |
] |

(@ (@ [ | Bl (e 3 [ [ (R =]

|»

= £ Layers
=] Merge_sud33

=] Merge_sud32

Display ISource |T o| & LI _’IL
| prawng ~ K G| O] Al-] 7= [ ozl B 7z g |A- &~ - 2 -
| [400045,57 7989207,40 Meters | 4

Ist das Ergebnis zufriedenstellend, so wird das Editing mit Save Edits oder Stop
FEditing unter Editor beendet. Ist das Ergebnis nicht zufriedenstellend, so wird auf
Undo Adjust geklickt und der Vorgang wiederholt.
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N. Navigation auslesen und an
die Rohdaten anbringen

Bei zufriedenstellenden Ergebnis der Transformation wird die Navigation ausge-
lesen. Es wird die Datei angeklickt (Bsp.: Merge sud33) von der die Navigation
ausgelesen werden soll. Dann die rechte Maustaste und auf Open Attribute Table

klicken.

Copy
- Remove
Open Attribute Table

Joins and Relates »

<& Zoom To Layer
Wisible Scale Range b

Selection »

Label Features

Comvert Latels to Annotation, ..

f"? Convert Features to Graphics...

Data »

Save As Layer File...

Properties...
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Es offnet sich die Attribut Tabelle. Hier die Navigationslinie (letzte Spalte) mar-

kieren.

E attributes of Merge_sud33 -3 x|
OBJECTID= Shape™ Id Length Shape Length :I
615 | Polyline <Mull <Mull> 15,278639
617 |Polyline <Mull <Mull> E1573272
618 | Polyline <Mull <Mull> 2614812
E13|Palline <Mull <Mull> 0020573
E20| Palyline <Mullx <Mull> 0286007
621 | Palyline <Mull> <Mull: 0479539
522 | Polyline <Mull <Mull> 0081762
623 | Polyline <Mull- <Mull> 0631353
624 [Palyline <Mull <Mull> 1,133593
E25 | Palyline <Mull> <Mull> 1.548821
E26 | Paolyline <Mullx <Mull> 1.128655
627 | Polyline <Mull <Mull> 1.310825
628 | Polyline <Mull <Mull> 1.134749
623 | Polyline <Mull <Mull> 0893121
630 | Palyline <Mull <Mull> 25,004226
E31 | Palyline <Mullx <Mull> 1587839
632 | Polyline <Mull <Mull> 1731456
£33 | Polyline <Mull <Mull> 156,391255
634 | Polyline <Mull <Mull> 0864583
635 | Palyline <Mull <Mull> 1519165
E36 | Palyline <Mullx <Mull> 9734257
637 | Palyline <Mull> <Mull: 0988173
538 | Polyline <Mull <Mull> 9691685
£33 | Polyline <Mull- <Mull> 3517320
640 | Palyline <Mull <Mull> 1.24714
E41 | Palyline <Mull> <Mull> 1621453
E42 | Palyline <Mullx <Mull> 1.201095
643 | Polyline <Mull <Mull> 0,93933
644 | Polyline <Mull <Mull> 1562603
645 | Polyline <Mull <Mull> 1111957
B4E | Palyline <Mull <Mull> 3233566
E47 | Palyline <Mullx <Mull> E4, 560430
645 | Polyline <Mull <Mull> 4751289
643 | Polyline <Mull <Mull> 1.049642
650 | Polyline <Mull <Mull> 7565308
E51 [ Palyline <Mull <Mull> 0,220983
E52 | Palyline <Mullx <Mull> 1,030483
653 | Palyline <Mull> <Mull: 1.075003
654 | Polyline <Mull <Mull> 1,373282
655 | Polyline <Mull- <Mull> 1127338
B5E [ Palyline <Mull <Mull> 7435072
E57 | Palyline 1288,103289 1388145683

Record: il;" 1 _Plil Showe: W Selectedl Records [1 out of B57 Selected.]

-

Options = | 2
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Die Attribut Tabelle schliefsen und erneut auf die Datei (Bsp.: Merge sud33) mit
der rechten Maustaste klicken, von der die Navigation ausgelesen werden soll. Nun
Selection/Create Layer From Selectet Feature und es wird eine neue Datei erstellt
und angezeigt.

Zoom To Selected Features

Clear Selected Features

Switch Selection

A & B |

Select Al

Copy Records For Selected Features

Aranotate Selected| Features

Create Layer From Selected Features

= 20juli.mxd - ArcMap - ArcInfo - El|i|

File Edit Wiew Insert Selection Tools Window Help
NEHS +BRX| o~z CZlaw|[@a@naO@es B0
spatial actustment v | K 4 & | B B E| B | georsferenang v | Laver | = &
Editar ~ | 3 ‘ &~ Tak |Create Mew Feature | | Target: |Merge_sud33 ~| |X O | | |

ook ~ | e8| [ [ s 08 00| DA | S =0 O DA | @ =
@@ | EE D e E] s

2

|
|
|
|
|
J

=] Merge_sud33

- &

=] Merge_sud32

=
Dizplay ISUL'"Ce |T s} | 2o | | _DI_
| Drawing = & i | O~ Al+| 2 | =izl B 7 u A~ &~ S~ o~ |
0 features selected | [489522,91 7959409,99 Meters | 4
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Die neu erstellte Datei auswihlen und wiederum die rechte Maustaste driicken.
Nun auf Data/Ezport Data ... klicken. Es 6ffnet sich ein neues Fenster in das der
Name der zu exportierenden Shape-Datei eingetragen werden kann. Wir benétigen
die Shape-Datei, weil das Programm in Visual Basic nur Shape-Dateien einliest
und umwandelt.

Export; I.t'-\ll features ;I

% se the same Coordinate System as this laver's source data.

" Use the same Coordinate System as the data frame.

Output shapefile or feature class:

[:rathlauharchkor_nay_zud33 shp = |

Die Datei wird exportiert. Wenn der Vorgang abgeschlossen ist, wird gefragt, ob
die Datei in ArcMap angezeigt werden soll. Hier mit Yes bestétigen, damit wir mit
der neuen Shape-Datei arbeiten konnen.

x

& Do you want to add the exported data to the map as a layer?

Ja I Mein |
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Wenn spéter eine andere Projektion gewiinscht wird, muss die Datei im néchsten
Schritt umprojiziert werden. Dafiir die ArcToolbox und dort das Meni Project
Wizard (shapefiles, geodatabase) 6ffnen. Den Anweisungen des Programmes folgen.
Die Datei wieder als Shape-Datei abspeichern, damit sie Visual Basic lesen kann.

In der folgenden Abbildung sind die erstellten Dateien zu sehen. In diesem Beispiel
steht das m am Ende des Dateinamen fiir die Merkator Transversale Projektion,

mit der weitergearbeitet wird.

= 20juli.mzd - ArcMap - ArcInfo

~=1of x|

J File Edit View Insert Selection Tools Window Help

|[DzEa 2@« % 5w dZZ@e | aaxznees

J Spatial Adjustrent - | [ i 2 ®| B kg M |

=E | ol J Georeferencing ~ | Laper: |

J Editor ~ | ~ | &~ Tak |Create Memwr Feature LI | Tjangets | LI |X (=) | |E

J ¥Tools « || [ |Ernsi IBEH - [ | BA | 0y =4 [I-] -0 =0 &= 18 @| & @ [E

=] karr_sud32utm

=] Merge_sud32 selection

=] Merge_sud33

=] Merge_sud32

Digplay | Source 20| ‘I

AIEEEE

Jgrawing' k@|D'A'£“Arial L||1D'DLIBIH|A'&'

[ lag9913,69 7989140,54 Meters |
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Um nun aus der Liniendatei wieder Punkte zu erzeugen, muss diese Datei in der
Layeransicht von ArcMap an erster Stelle stehen. Anschliefend auf Tools/Makros/Visual
Basic Editor klicken. Es 6ffnet sich das Visual Basic Fenster. Hier das gewiinschte
Programm auswéhlen. In diesem Beispiel wird das Programm convertPolylineAttri-
butAwareToPointAttributAware benogtigt. Dabei ist zu beachten, dass die Einstel-
lungen denen in der Abbildung gleichen, ansonsten konnte es sein, dass die Daten

nicht bearbeitet werden. Um den Vorgang zu starten, auf Run bzw. den blauen
Pfeil klicken.

@ Microsoft Visual Basic - Normal.mxt (=]
JEiIe Edit Wiew Insert Format Debug Run Tools Add-Ins Window Help |

@E- B :=2ed|o | ) 0 ekl |HEY 2| D n300m

Project - Normal B

”E | s, Normal.mxt - ThisDocument {Code) - |EI|£|
I(General) =] IcumrertPuIylinemtrihumwareTuPuintmtrihumm |
-

=-&& Normal (Normal.mx
. B8 ArcMap Objects

------ & ThisDooument

Option Explicit

-

- Forms b Private Sub convertPolylineAttributiwareToPointattributiware ()
ﬂ—l K On Error ®oTo errHand
Properties - ThisDocument3 Dim pMidoc As IMxDocument

Set pMidoc = ThisDocument

Dim pFlayerLine Az IFeaturelaysr
Amhdmﬂclcmegmkedl det pFlayerline = pMiIdoz.FocusMap.Layer (0)
Dim pFlassline &s IFeatureClass

3et pFclassline = pFlayerline.FeatureClass
Dim pGeoDataset As IGecDataset

Zet pGealataset = pFClassLine

"Check 1f correct type of feature class

|Thile:||:umer MxDocument LI

Als néchstes fragt das Programm nach dem Namen der neu zu erstellenden Datei,
anschlieftend, ob die Datei in ArcMap gedffnet werden soll. Hier Yes anklicken.

@ Microsoft Visual Basic - Normal.mxt (=] 1|
JEiIe Edit “ew Insert Format Debug Bun Tools Add-Ins Window Help |

@E- B s=edlo o ) 1 ekl |¥EY 2| D ns s

Project - Normal
s, Normal.mxt - ThisDocument {Code) - O] x
= | o =10 x|

=-%% Normal (Normal.mx1 < (SRR I ET T

=3 ArcMap Objects

pareToPointAttributAw - |

-

L .a ThisDDcument_ The shapefile wil be cutput in C: ftemp

x|
0K
am , ok |

tattributdware ()

J—I _'|_ Cancel

Properties - ThisDocument

|Thile:||:umer MxDocurment =

Alphabetic ICategDrized | Ikorr_nav_sud32m|

det pFclassLine = pFlayerline.FeatureClass
Dim pGeoDataset As IGecDataset

get pSeolDataset = pFClassLine

"Chesk 1f zorrect type of feature class

1 [
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Es wurde eine neue Datei erstellt und in ArcMap geoffnet. Da die Punkte noch nicht
sichtbar sind, wird nun mit XTools weitergearbeitet. XTools/Table Operation/Add
X, Y Coordinates klicken. Es 6ffnet sich ein Fenster; hier die Datei auswéhlen, deren
Linien in Punkte umgewandelt werden sollen (Bsp.: korr _nav_s33).

Add X,¥ Coordinates )

Cancel

Help

il;

Zur Kontrolle die Attribute Tabelle 6ffnen und schauen, ob die Spalten X und Y
angefiigt sind und ob in ihnen plausible Werte enthalten sind.

B aAttributes of korr_nay_sud32m - |El|i|
Id Length Shape Leng X i il
» ] 1312,774519 1337793323 14714731 72003866
0 1312774519 1337793323 14714700 72 003865
1] 1312,774519 1337793323 14714700 72,003865
0 1312774519 1337793323 14714700 72 003865
1] 1312,774519 1337793323 14714650 72,003865
0 1312774519 1337793323 14714650 72,003865| _
LI [l 12172 774010 1227 7022770 14 71400 ) ﬁﬁ‘joil:' I—I
Recaord: ﬂlll 1 _Plﬂl Show:W Selectedl Records [0 out of 2398 Selected.) Dptions v|
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Die erstellte Datei in ArcCatalog 6ffnen und dort die Tabelle unter Preview/Table
anzeigen lassen. Hier nun auf Options/Ezxport...

ArcCatalog - ArcInfo - mp' korr_nay_sud32m.shp - Ellll

File Edit View Go Tools Helh ‘
SEY LR T2

aa®o|®|

Location: |E-\temp\knn_nav_sud32m shp | |

Styleshest:  [FEDC ESAI - & Al

=]
| Contents  Preview | Meladatal
=@ Citernp :l
E00 VS FID Ghape ] OBJECTID[ 1d Length |Shape Len| X Y i’
-0 packages 0| Paint 31 01312774318 1337.793322 [ 14,71473110| 72,00386574
5.0 pe_fvs2a 1|Faint 3 01312774918 1337.793322 | 14,71470035 | 72,00386529
O et : 2|Faint 3 01312774918 1337.793322 | 14,71470035 | 72,00386529
L] rasterprodes 3| Pairt 31 0 1312.774918 | 1337.793322 | 1471470035 | 72, 00386523
- karr_nav_n1S.shp 4|Paint 31 01312774918 | 1337.793322 | 14,71463003 | 72.00386513
@& karr_nav_n18.shp 5| Paint 351 01312774915 1337.793322 | 14.71469009 | 72,00386513
-] karr_nav_suda2m.shp & Point 351 01312774918 | 1337.793322 | 14,71467904 | 72,00386438
] korr_sud3zm.shp 7|Paint 3 01312774918 1337.793322 | 14,71467904 | 72,00366438
- karr_sud32utrn.shp 8| Paint 31 0| 1312,774918 | 1337.793322 | 14,71467954 | 72.00386438
[ merge_nl4_selaction.shp 3|Faint 3 01312774918 1337.793322 | 14,71465764 | 72,003673532
B merge_n1Sselection.shp 10[Point 3 01312774918 | 1337.793322 | 14,71465764 | 72,00367332
- shp_karr_n15.shp 11 Paint 351 01312774918 | 1337.793322 | 14,71464733 | 72.00367376
B tast et 12| Faint 31 01312774918 | 1337.793322 | 14.71464733 | 72.00387376
- Lrathlau 13| Faint 31 01312774918 | 1337.793322 | 14,71462698 | 72,00367346
B PrhratHacarksix3aogo_arksixa 14| Point 351 0 1312,774918 | 1337,793322 | 14.71 462688 | 7200367346 _
30_arkx S e e 0 A0 19071000y | 14 ARENED) T o) |
@ Pi\tkohls\batsprakitanjalarcgis | f »
Eg 8;{:::;2::3{;?955 Record: ﬂ_il D_Dlﬂl Show:W Selecledl Records [of 2338) Optior
= hmmy )
= Geodatabase.mdb LI Preview: ITable :['

Es 6ffnet sich das Fenster Fxport Data. Nun fiir die Datei einen Namen angeben und
alles als dbf-Datei speichern, da dieses Dateiformat Excel problemlos importieren
kann.

Export; IAII records ;I

£ [Use the same Coordinate System as this laver's source data,

£ [Use the same Coordinate System as the data frame,

Output table:;
[:rathlauharchkor_nay_=32_m. dbf .

oK Cancel |
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Anschlieflend Excel 6fflnen und die neu erstellte dbf-Datei einlesen bzw. 6flnen. In

der Tabelle sind noch einige Werte der Shape Datei enthalten.

E3 Microsoft Excel - korr_nav_sud32m.dbf
J Datei Bearbeiten Ansicht Einflgen Formaf Extras Daten Fenster 2 Acrobat

DEEERY BB v-o &= A 25 0w~
|m®
Al | =| OBJECTID

A =] © | D | E | F |
1 JQEJECTIDNG Length Shape_Lenn ks A
R 351 00 1312,77491873000 1337,79332250000 14,71473110880 72,00386574270
ER 351 00 1312,77491873000 1337,79332250000 14,71470035070 72,00386529020
| 4 | 351 00 1312,774091873000 1337,79332250000 14,71470035070 72,00386529020
| 5 | 351 00 1312,77491873000 1337,79332250000 14,71470035070 72,00366529020
| 6 | 351 0 1312,77491873000 1337,79332250000 14,714689009790 72,00386513990
| 7 | 351 00 1312,77491873000 1337,79332250000 14,71469009790 7200386513
| 5 | 351 00 1312,77491873000 1337,79332250000 14,71467984520 72,003664989
ER 351 00 1312,77491873000 1337,79332250000 14,71467984520 72 00366498960
10 | 351 00 1312,77491873000 1337,79332250000 14,71467984520 72,00366498960
| 11| 351 00 1312,77491873000 1337,79332250000 14,71465764270 72,00387392050
14 [4 ¥ [¥] korr_nav_suaszm. [« |

Bereit

||

[

NE T 4
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Nun wird die Rohdaten-Text-Tabelle hinzu geladen und Zeit und Datum in die
korrigierte Navigationstabelle kopiert. Die Tabelle muss am Ende wie in der Ab-
bildung dargestellt, aussehen. Die dbf-Datei muss nun noch in eine Text-Datei
abgespeichert werden. Des weiteren ist zu beachten, dass in den Koordinaten das
Komma noch durch einen Punkt ersetzt werden muf. In diesem Beispiel wird dies
im Anschlufs in einem Editor erledigt.

FA Microsoft Excel

JQatei Bearbeiten Ansicht Einfligen Format Extras Daten Fenster 2 Acrobat

DEEERY {BBAS - &= A 25 w03

b=
01 - =| 720038657427

A A B 08 [ E |F
| 1 |2003-184 231 |2003-184 23:11:43:029 14, 71473110880| 72 003865742 70y0.00 |0
| 2 |2003-184 23| 2 |2003-184 23:11:50:623 14, 71470035070) 72, 00386525902040.00 |0
| 3 [2003-184 23 3 |2003-184 23:11:80:825 14, 71470035070) 72, 0038652502000.00 |0
| 4 |2003-184 23| 4 |2003-184 23:11:51:231 14, 71470035070) 72 0038652502040.00 |0
| 5 |2003-184 238 |2003-184 23:11:51:623 14, 71468008730) 72, 003865 1388040.00 |0
| B [2003-184 23| 8 [2003-184 23:11:82:029 14,71469008750§72,0038651399040.00 0
| 7 [2003-184 23 |7 |2003-184 23:11:52:623 14, 71467384520| 72 00386498860(0.00 |0

I i o A002 104 A2-11-E7-095 14 1AARTFA0AETIN A NA2aERA0ONEONN M
| 8 2003 1?4 ?? 14 [ 4[> [p]\ kor_nav_s32_m K |rl
M4 [b b\ nav_o032_  E—
Markieren Sie den Zielbereich, un| EBurnme=172664,791% | ~F | Ll oz

E3 Microsoft Excel

Jgatei Bearbeiten Ansicht Einfligen Format Extras Daten Fenster 2 Acrobat

DEEHESRAY $BBY - &= 4 45|00

m®
D1 - =| 72.0038657427

navy_0032_sud.ascii [9 Eziknrr_nav_sBZ_m.dbf

A A B 0% [ E |F
| 1 |2003-184 231 |2003-184 23:11:43:029 14, 71473110880§ 72, 00386574270y0.00 |0
| 2 |2003-184 23| 2 |2003-184 23:11:80:623 14,71470035070§72,00386522902040.00 0
| 3 [2003-184 233 |2003-184 23:11:50:825 14, 71470035070) 72, 0038652902040.00 |0
| 4 |2003-184 23| 4 |2003-184 23:11:51:231 14, 71470035070) 72 0038652902040.00 |0
| 5 |2003-184 238 |2003-184 23:11:51:623 14, 71468008730) 72 0038651385040.00 |0
| B [2003-184 23| 8 [2003-184 23:11:62:029 14, 714688008730) 72 003865 1388040.00 |0
| 7 [2003-184 237 |2003-184 23:11:52:623 14, 71467384520) 72 0038649886040.00 |0

I . =] A002 404 21187098 14 AARTA0AETN A NA20EA00REANN NN
| 8 2003 1?4 ?? 14 [ 4[> [m]kor_nav_s32_m |4 |rl
Mbb'\ nav_0032_smcaser  —
Markieren Sie den Ziebereich, un| Eumme=172664,7918 | N | [ 4
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Anschliefend wird Caris HIPS und dann der Generic Data Parser durch klicken
des Buttons oder im Menii unter File/Import/Generic Data Parser gedfinet.

File Edit Wiew Tools Window Help |
DewH|sbel-inev[saEE|laazasm|=|x|E!
o kST Y S AR R R
21

= Generic Data Parser

*Pmim:l ImSession Exended Query

=E

4 [ [ To T output 4 cuery [
Open the Generic Data Parser [1:9857 [ Disk

-10] ]
JJ File Edit View Tools window Help |
D »|%|

File Header &
File Date - Lacation ]

! & Lire IU— 2003-184 23:11:49:029 14.7147313
Time Slamps z003-184 23:11:50:623 14.714700:
ey  Identifier 2003-184 23:11:50:825 14.714700:

P |— i |— Z003-154 Z3:11:51:231 14.714700:
Navigation Mame Statt Pesiton [0 2003-134 23:11:51:623 14.7146900
O Gyo - Lacation Z003-154 23:11:52:029 14.714690(
E ETTE * Free Form 2003-154 23:11:52:623 14.714679¢

s ) l— Z003-154 Z3:11:52:825 14.714679%
L ol FEH 2003-184 23:11:53:231 14.714679¢
E ;‘det  Fived Column 2003-184 23:11:53:623 14.714657

Ml i B B H - 1
- S swonan [ e [ [0 BN ST
L] GPS Height 2003-134 23:11:55:029 14.714647
[ GPs Tide _ Other 2003-184 23:11:55:623 14.714626¢
L Speed OnWater X 2003-184 23:11:56:029 14.714626¢
[ 555 Cable Out Multpir— |1.000000 Offset |0.000000 z003-184 23:11:56:623 14.714616
g 538 Gyro 2003-184 23:11:56:825 14.7146161
L 555 Navigation Default Welocity [m/s] [1500.000000 2003-154 23:11:57:825 14.714606!
L] 555 Sensor Height 2003-134 23:11:58:623 14.714585¢
[ 555 Sensor Depth z003-184 23:11:59:231 14.7145850

2003-184 23:11:59:623 14.714575
Z003-154 Z3:11:59:825 14.714575
2003-184 23:12:00:029 14.714575
Z003-154 Z3:1Z:00:623 14.714555:
2003-184 23:12:01:029 14.714555:
Z003-154 Z3:1Z:01:623 14.714544
2003-184 23:12:01:825 14.714544¢
Z003-154 Z3:12:02:231 14.714544
2003-184 23:12:02:623 14.714524:
Z003-154 Z3:12:03:231 14.714524:
2003-184 23:12:03:623 14.714514:
Z003-154 Z3:1Z:04:1623 14.714493!
2003-184 23:12:05:623 14.714483:
Z003-154 Z3:1Z:06:623 14.714462%

_@_ 2003-184 23:12:07:623 14.714452!¥
4 »
Ln1, Col 16

For Help, press F1 [ o [
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Im dem Fenster Generic Data Parser wird als erstes die zu importierende Datei
eingelesen und anhand dieser die Zeilenabsténde fiir Datum, Zeit, Koordinaten
abgemessen. Wenn die Meniimaske ausgefiillt ist und alle erforderlichen Daten eine
Position in der Maske erhalten haben wird im Menii Tools/Run geklickt oder per
Short Cut (Ctrl+R) betétigt.

* ghav_deg.par - CARIS HIPS and SIPS Generic Dat- _ o] x|
“ File Edt \iew Tools Window Help |
[p@a|»e]
R
File He:ader @_ .
File Diate aHen
ps " Frae Fom Field IU
Sound Velacity
[ Depth % Fixed Column Start Position |1
Mavigation
[ Gy Relative
[ Heave Position Length
[ Fitch IV ‘rear fi [+
[ Ral
O Tide Manth ID ID
g Evert Day\JDay [5 [3
Drelta Draft
] GPS Height I Haur E 2
[ GPS Tide ¥ Minut
|13 |2
[ Speed On'wWater ks
[] 555 Cable Out Seconds I'IB IB
[ 555 Gyre i
[ 555 Navigation Multiplies DOifset
[J 555 Sensor Height Seconds |1 000000 IU.UUDUUU
[ 555 Serwor Depth
Rur the Generic Data Parser MU g
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Es 6ffnet sich ein neues Fenster in dem ausgewéhlt werden kann, ob die Datei (in
diesem Beispiel die Navigationskorrektur) direkt an ein vorhandenes Profil ange-
bracht, oder ob die Daten in eine neue Datei importiert werden sollen. Bei einer
Navigationskorrektur ist es sinnvoll, die Datei direkt an das dazugehorige Profil
anzubringen. Zu Kontrollzwecken ist es zu empfehlen, eine der ersten Dateien in
eine extra Datei schreiben zu lassen und sich dann das Rohprofil und das korrigier-
te Profil anzeigen zu lassen, um zu schauen, ob die richtigen Koordinaten und die
Projektion exportiert wurde.

* g CARIS HIPS and SIPS Generic Data Parser Wizard - Step'1 2 x|

Select one of the following operations:

% Create new survey lines

' Update existing survey lines

< Zuiick I ‘weiter > I Abbrechen Hilfe

Im zweiten Schritt wird das Projekt, das Schiff und der Tag augewéhlt.

* g CARIS HIPS and SIPS Generic Data Parser Wizard - Step 2 2 x|

—Select a Project, Yeszzel and Day

-0 arkxinda_ps Aidd Vessel...l
Z gollum

2y hroree_victor

B, 04 Add [y |

EE navkor_juli_04

E|& wictor_with_svo_reson Delete

-2y wermak_plateau

£ Zuriick I Weiter > I Abbrechen Hilfe:
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Im dritten Schritt wird die zu importierende Datei ausgewahlt.

* g CARIS HIPS and SIPS Generic Data Parser Wizard - Step 3 2 x|
—Raw Data Directary
IC: temp
Select... | Femove |
Files | Size | D ate |
karr_naw_s32_m.txt 140 KB 08/24/2004. ..
£ Zuriick I Weiter > I Abbrechen Hilfe

Im vierten Schritt wird das Navigationssystem ausgewéhlt. In diesem Beispiel wur-
de das geographische Navigationssystem ausgewihlt, da die Rohdaten ebenfalls in

diesem System vorhanden sind.

* gCARIS HIPS and SIPS Generic Data Parser Wizard - Step 4 2 x|
—Mavigation Coordinate Type
* Geographic ™ Ground

r— Projection
Group < | Zoke = I
Pem Zone 294 [12%/ TO B ')
FPhilippines Zone 30M (B TO 0w —1
O atar Zone 31M [OE TOEE)
Quebec 3TM N4E3 Zone 32M [BE TO12E)
Quebec 3TM Na27 2 [12ZETO18E)
LL5. State Plane 1927 - Zone 34N MEETO24E1 T
LL5. State Plane 1983 - rrJ 1 2

LIPS - Univer, Polar Stere

-

Frojection Key :
IUTM-BBN

£ Zuriick I Weiter > I

Abbrechen Hilfe:
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Im fiinften Schritt wird das Gebiet und die Tiefe ausgewihlt, in dem sich die Daten
befinden.

" aCARIS HIPS and SIPS Generic Data Parser Wizard - Step 6
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Im letzten Schritt wird nur noch Convert geklickt um das Programm zu starten.

*, CARIS HIPS and SIPS - [navkorr_juli_04.hpf]

Tl Fle Edit wew Took Process Select window Heln

DEFHE|spR[oi|[ow]o

IEEE

1§ o5 8 8

BE

03 navkor_jul_04
- {3 Recycle

i ﬂ:Prnjed |D:||Sesswon JEx‘bended Cuery I

=l
navkorr_juli_04 victor_with_sve_reson 2004-
navkorr_juli_04 victor wnh_svc_reson 2004
navkorr_juli_04 victor_with_sve_reson 2004-
navkorr_juli_04 victor_with_sve_reson 2004-
‘navkorr_juli_04 victor_with_svc_reson 2004

4 13
A [ [ o] output £ Query [

[0 &% r2 i sy |

[1:4006

Feady

[72 306434 [14.71460530 [Disk Usage

Danach wird das Fenster wieder geschlossen und HIPS mit dem Projekt, welches
bearbeitet wird, geoffnet. In der Bildschirmdarstellung findet man mindestens zwei
Objekte. In diesem Beispiel ist die blaue Linie die korrigierte Navigation und die

griine die Rohnavigation.

%, CARIS HIPS and SIPS - [navkorr_juli_D4.hpf]

Al Edit View Tools Process Select Window Help

=10 x|
=15] x|

dsei|oin/ow|s

\rrr I

L

|

E%d

D& &
F e A

[® & % |2 | 5= F 2 ik
=

[ E navkarr_juli_04
- (& Fecpcle

[

i *ijec‘l mj,Sessmn JE)dended Cluery I

Sk
naviorr_juli_04 victor_with_svc_reson 2004-
naviorr_juli_04 victor_with_svc_reson 2004-
naviorr_juli_04 victor_with_svc_reson 2004-
naviorr_juli_04 victor_with_svc_reson 2004-
‘navkorr_juli_04 victor_with_svc_reson 2004

KN 2l
4[] [ ] output £ Query [

J]n|«:1.k£_! !f-’q|MHg—|m

[:4006

Ready

[72 00308434 [14 71450530 [Disk Usage
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Wurde bei Schritt eins Update existing survey lines gewahlt, wurde die korrigierte
Navigation an die Rohdaten angebracht und damit korrigiert.

* aCARIS HIPS and SIPS Generic Data Parser Wizard - Step 1
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O. Teilkarte des Hikon Mosby
Mud Vulcano
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P. Inhalt der beigefiigten
CD-ROM

rike.pdf (Dipl.-PDF)

hmmv_05m.jpg (Karte aus dem Anhang)

0006-Dive3routenord.filt.xtf
0007-Dive3routenord.filt.xtf

Anmerkung zu den xtf dateien.txt

LaTeX Files:

— dipl_rike.tcp (TeXnicCenter Projekt Datei)
— rike.tex (Steuerdatei)

— Titel rike.tex

— Eid.tex

— Aufgabenstellung.tex

— Kurzfassung.tex

— Untersuchungsgebiet.tex

— messysteme.tex

— messdaten datenfluss.tex

— DGM.tex

— Navigation.tex

— Ergebnisse.tex

— bibliothek.bib

— Danksagung.tex

— anhnag (Ordner mit LaTeX-Dateien)

— abbildungen (Ordner mit allen Abbildungen)
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