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1 Inleiding

Sinds januari 2002 werken we bij het Kadaster met het vereffeningprogramma Move3 van de Grontmij.
Move3 heetft zijn intrede gemaakt sinds wij GPS inzetten bij het meten van akteposten, splitsingen,
kaveluitzetting, grondslagmeting en detailmeting door Geodesie afdeling Landmeetkunde.

Alle digitale metingen (GPS en/of tachymeter) van zo’n project worden gecombineerd vereffend met Move3.

Deze handleiding wordt gebruikt om de eerste stappen te zetten voor het werken met het
vereffeningprogramma Move3. Deze handleiding kan ook als naslagwerk worden gebruikt voor degene die
hiermee wat meer ervaring hebben.

De opzet van de handleiding is conform de volgordelijkheid van stappen die men moet uitvoeren bij het
kadastrale verwerkingsproces van metingen met TIR-Move3: Starten Move3, importeren GPS-waarnemingen,
importeren tachymeterwaarnemingen, berekening benaderde codrdinaten, toevoegen overige waarnemingen,
controle lijn- en classificatiecode, Vrije Netwerkvereffening, importeren aansluitingspunten en de
Aansluitingsvereffening.

GPS- en Tachymeter apparatuur

Deze handleiding beschrijft het verwerkingsgedeelte van het proces van aktepostenmeting vanaf het moment
dat de ruwe GPS-metingen zijn geéxporteerd naar ASCII bestanden. Deze bestanden worden door de
software in de GPS-ontvangers aangemaakt en zijn voor elk merk GPS-ontvanger anders. Bij het Kadaster
zijn drie types GPS-ontvangers in gebruik: de Leica 1200, de Trimble R8 en de Trimbel 5800.

Door de conversie software van de Leica ontvangers wordt een cst-bestand aangemaakt en door de
conversie software van de Trimble ontvangers wordt een dc-bestand aangemaakt.

Voor de beschrijving van de Leica en de Trimble GPS ontvangers en het verwerken en exporteren van de
metingen uit de veldboeken, wordt verwezen naar de apparatuurhandleidingen.

TIR

Voor het starten van Move3 en het beheren en verwerken van de verschillende bestanden is het programma

Terrestrische Inwinning en Reconstructie (TIR) ontwikkeld. Voordat met Move3 een nieuw project kan worden
berekend en verwerkt moet eerst met TIR een project worden aangemaakt. Voor de werkwijze van TIR wordt
verwezen naar de TIR-Handleiding en Quick Reference kaarten.

Sla wijzigingen regelmatig op

Wijzigingen in het Move3-project worden alleen opgeslagen als je dit zelf actief uitvoert. Bij het afsluiten van
het Move3-project wordt gevraagd of de wijzigingen definitief moeten worden opgeslagen.

Vervolgens moet ook het TIR project worden opgeslagen of tussentijds gesaved. Worden de wijzigingen in het
TIR-project niet opgeslagen dan gaan ook de wijzigingen in het Move3-project verloren!

In sommige situaties kan dit echter handig zijn wanneer de laatst opgeslagen versie van het project
teruggehaald moet worden en men de wijzigingen niet door wenst te voeren.

Helpfunctie Move3
Via de Help-optie in Move3 is de uitgebreide digitale handleiding van Move3 te benaderen.
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2 Move3 starten

Nadat met het programma TIR een nieuw project is aangemaakt of een bestaand project is geopend kan het
programma Move3 worden gestart.

Bij het aanmaken van een TIR project wordt er automatisch een Move3-project aangemaakt met de standaard
instellingen zoals deze door het Kadaster zijn gedefinieerd.

!‘Terrestrische Inwinning & Reconstructie

Eroiect DRA  Import  Export  Wenster  Help
3 L] ﬁ Lg |'@ |

Praject 1D: 031man

Maam: Cursuz Move3
Type: Irwining
Eigenaar milkej

Gemeente:  APDO APELDOORM
Sectie: &

2]

Door te klikken op het bestand
Move3.prj wordt het Move3
programma gestart.

Import

Demo.coo
| Demo.cst
J| Demo.de
| Demo.sfn

Project Beeld Taalinsteling Help

DeH|E0aamm & E~|*e| . 2|

Bij een nieuw Move3-project
verschijnt altijd deze melding omdat
I || ! Prolect nog leeg s

De waarschuwing kan worden

Er zijn fouten of waarschuwingen opgetreden ® gesloten door op OK te klikken.
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3 GPS basislijnen importeren

Indien een metingenproject GPS-waarnemingen bevat is de eerstvolgende stap na het starten van Move3 het
importeren van de GPS-waarnemingen.
De GPS-metingen zijn door de conversie software op de veldboeken van Leica of Trimble verwerkt tot
basislijnen in een resp. cst- of dc-bestand.
Beide bestanden bevatten o.a. de volgende gegevens:

De benaderde RD en WGS-84 codrdinaten van de punten met de classificatie- en lijncodering.

De GPS basislijnen vanaf het referentiestation.

De speciale constructies, bijv. opmeten van excentrische punten.

3.1 Importeren GPS-metingen van de Leica GPS-ontvanger
. .
Het cst-bestand wordt in het geopende Move3 project Project Beeld Heken Resuliaren | fmport Ingtelingen Venster Help
y . . - DEH|EO®REHH S n
geimporteerd via de menuoptie Import | GPS Basislijnen... = Total Station.

SFN Metingen...
LKl lrnport

MOWES Project.

eldl 1 Kadi vast.
S ElE 2 Rad i NEar e sl itEn
el naasyeldl

Door deze keuze wordt het scherm Importeren GPS file

getoond:
Importeren GPS file
Toegevaeqd: Selecteer bij de optie Fabrikant de keuze Leica.
B asislinen o
Stations 1] Sluiten
Fabriart Jieica | De optie bij Default Standaardafwijkingen moet
Default Standaardafwikingen (ol gese|ecteel’d len
Carrelatie matix [
Vermenigvuldigingsfactor voor Standaardafwiking: |1 Help
Klik op Importeren.

Importeren GPS file

. . & @& cf -
Blader in het nieuw geopende scherm met de
knop naar de map Project > Import en open
visualisatie
deze map. .
Na het openen van de map Import wordt het cst-bestand LT 7]
Look n: [ Import | e@EcrE-

geselecteerd. e

Klik na het selecteren op Open.

Met een ingedrukte shift-toets kunnen meerdere bestanden

CSOT188 mite]

worden geselecteerd voor het importeren van meerdere -

bestanden in één Move3 project. Geadviseerd wordt om de X

metingen één voor één in Move3 te importeren en te

File name: [Demo.cst

Files of type: [Leica 8KI-Fro .asc” ost)

berekenen. Het opsporen van fouten is dan eenvoudiger.
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Importeren GPS file E
Tosasvoead: De aantallen toegevoegde basislijnen en
geue ey Importeren |
Basislinen 18 stations worden getoond. Deze aantallen
tatons 18 hoeven niet aan elkaar gelijk te zijn. Dit is
Fabrikarit Leica d ) - - -
afhankelijk van de al aanwezige stations in

Default Standaardafwijkingen * .
Correlatie matrix [ het MOVes'prOJeCt.

Wermenigvuldigingsfactor voor Standaardafwijking : |1 Help |

Sluit dit scherm door op Sluiten te klikken.

De geimporteerde GPS metingen staan nu in het Move3-project.

3.2 Importeren GPS-metingen van de Trimble GPS-ontvanger

. .
Het dc-bestand wordt in het geopende Move3 project Brojecl Becld Beken Regualen | mpert Inglalingen Vensier _Help

DEE EO®adE

geimporteerd via de menuoptie Import | GPS Basislijnen... T
=2 etingen.
LKIImpDng

MOVES Praject

Door deze keuze wordt het scherm Importeren GPS file getoond: Velag A

el ZKad]l &amte sl iiten)
el nlZnaaneld

Importeren GPS file

Toegevoegd :

£ Importeren ¢ Selecteer bij de optie Fabrikant de keuze Trimble.

B asiglinen 1]

Stations a Sluiten |
Fabrikant Timbls E De optie bij Default Standaardafwijkingen moet
geselecteerd zijn.

Default Standaardafwilkingen (o)

Carelatis matriz (o

Wermenigvuldigingsfactor voor Standaardatwijking : IW Help | Klik Op Im pO rteren.

. . Look in: |3 Project
Blader in het nieuw geopende scherm met de
knop naar de map Project > Import en open
deze map.
Na het openen van de map Import wordt het dc-bestand [ it W

Laokin [ impon s eEmEeE-

[ Demo.de

geselecteerd.
Klik na het selecteren op Open.

Met een ingedrukte shift-toets kunnen meerdere bestanden

worden geselecteerd voor het importeren van meerdere

bestanden in één Move3 project. Geadviseerd wordt om de

e\

Flle name [pemo.de 3| C e
Fies oftype: [ Trimbie: DC (V10.7) (] =

metingen één voor één in Move3 te importeren en te berekenen.

Het opsporen van fouten is dan eenvoudiger.
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Importeren GPS file [ %]
Tosasvoead: De aantallen toegevoegde basislijnen en
g (el Imparteren |
Basislinen 13 stations worden getoond.
Statiohs 12
Fabrikant Trimble j ) .
Deze aantallen hoeven niet aan elkaar gelijk te
Default Standaardafwijkingen i B " . X
o zijn. Dit is afhankelijk van de al aanwezige
Correlatie matrix i

Yermenigvuldigingsfactor voor Standaardabwijking : |1 Help | stations in het MOVe3-pr0jeCt.

Sluit dit scherm door op Sluiten te klikken.

De geimporteerde GPS metingen staan nu in het Move3-project.

3.3

Tip:

Tip:

Tip:

Tips importeren GPS-metingen

Het is mogelijk dat op het scherm de geimporteerde

Project Beeld Reken Resulkaten Import  Instelingen

R EEEENEE

waarnemingen niet te zien zijn. Klik dan op het icoon

Overzicht om de metingen van het gehele project
zichtbaar te maken in het grafische scherm.

£ h:"-.,l:ir"-.,project"-.,ruve3.pri

Na het importeren van de GPS-basislijnen is het aanbevolen om eerst de benaderde coérdinaten te
berekenen (zie Hoofdstuk 5 Berekenen benaderde coérdinaten) en daarna een 1° fase berekening uit
te voeren (zie Hoofdstuk 8.1 Vrije netvereffening). Indien er fouten in deze GPS-metingen zitten bij de
benaderde codrdinatenberekening, moeten die eerst opgelost worden voordat er verder gerekend gaat

worden.

Laat geen activiteiten verloren gaan. Sla regelmatig de wijzigingen en berekeningen van het Move3
project op met de menuoptie Project | Opslaan. Dit geldt ook na het importeren van
metingenbestanden in het Move3 project. De wijzigingen zijn nu opgeslagen in het Move3-project op de
persoonlijke H-schijf maar nog niet definitief op de TIR-schijf. Wanneer ook vanuit het TIR-programma

voor Project | Opslaan wordt gekozen, worden de wijzigingen ook op de TIR-schijf opgeslagen.
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4 Tachymeter waarnemingen importeren

Nadat de GPS basislijnen zijn geimporteerd en de F-toets van de 1° fase berekening met de basislijnen is
berekend en geaccepteerd, kunnen de waarnemingen van de tachymeter worden toegevoegd.

4.1 Importeren Leica Tachymeter waarnemingen
De waarnemingen van de Leica tachymeters die bij het Kadaster Bere EEd B Fenlemy ] s e |

GPS Basislijnen
tal Station

in gebruik zijn worden via het Kadasterprotocol opgeslagen ineen (D& & EO& S =

bestand in een zogenaamd sfn-formaat. e
LElmpo

MOVES Project...

Het sfn-bestand wordt in het geopende Move3 project
geimporteerd via de menuoptie Import | SFN Metingen...

eld 1l Kedi wast,
eld 2 el samtesl e
weld EnaarveldiL.

Door deze keuze wordt het scherm Importeren SFN file getoond:

De optie bij Idealisatieprecisie voor LKI
classificatie toepassen moet geselecteerd
Toegevoegd : zijn.
Stations 0 Sluiten |
Waamneringen 0 Help | Klik op Importeren om het sfn-bestand te
¥ |dealizatieprecisie voor LK clazsificatie lnepassen selecteren.

Importeren GPS file

_ & @ of B
Blader in het nieuw geopende scherm met de knop
naar de map Project > Import en open deze map.
) visualisatie
Na het openen van de map Import wordt het sfn-bestand e e 2=
Lok [ 15 Import x| s @EckE-
geselecteerd. [Eoemastn
Klik na het selecteren op Open.
Met een ingedrukte shift-toets kunnen meerdere bestanden
CSDT1ES miltej
worden geselecteerd voor het importeren van meerdere =
-
bestanden in één Move3 project. Geadviseerd wordt om de
metingen één voor één in Move3 te importeren en te Fepare:  [pemasm @
. . Fies of fype [SFM fles [sfn) = Ca
berekenen. Het opsporen van fouten is dan eenvoudiger.
De aantallen toegevoegde stations en
waarnemingen worden getoond. Deze aantallen
Toegevoeqgd : Importeren | . . . L .
Sl - hoeven niet aan elkaar gelijk te zijn. Dit is afhankelijk
Waarmemingen 21 Help | van eventueel al aanwezige stations in het Move3-
¥ |dealisati isi LKl classificatie b . g . .
SrisTienienRE van T sassiledle Teassen project. Sluit dit scherm door op Sluiten te klikken.

De geimporteerde tachymeter waarnemingen staan nu in het Move3-project.
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Importeren overige typen Total stations

EIMOVE3

Project Beeld HReken Resultaten | Import Instellingen  “enster  Help

DEE||EDOR N HE L

MOWES Project

weld il Kadilvast,
el 2 el samite eluiten

Het scherm Importeren Total Stationbestand wordt getoond: Vel el

Importeren Total Stationbestand X

: Kies bij Fabrikant het gewenste merk
Toegevoegd : J g
W aarnemingen i) - taChymetEr.
Sluiten |
Stationz 1]

Fabrik.ant - Help |

Klik op Importeren om het bestand te

4.3

Tip:

Tip:

Tip:

selecteren.

Trimble

Tripod D ata Systems
Overig

Tips importeren Tachymeter-waarnemingen

T
Het is mogelijk dat op het grafische scherm de

Project Beeld Reken Resultaten  Import  Instelingen

geimporteerde waarnemingen niet te zien zijn. Klik dan J 0 = = = o
ZH|EQE& AT A E

op het icoon Overzicht om de metingen van het gehele

(| h:"-.,tir"-.,project"-.,ruve3.pri
~— —

project zichtbaar te maken in het grafische scherm.

Na het importeren van de tachymeterwaarnemingen is het aanbevolen om eerst de benaderde
coordinaten te berekenen (zie Hoofdstuk 5 Berekenen benaderde codrdinaten) en daarna een 1° fase
berekening uit te voeren (zie Hoofdstuk 8.1 Vrije netvereffening). Indien er fouten in deze metingen
zitten bij de benaderde codrdinatenberekening, moeten die eerst opgelost worden voordat er verder

gerekend gaat worden.

Laat geen activiteiten verloren gaan. Sla regelmatig de wijzigingen en berekeningen van het Move3
project op met de menuoptie Project | Opslaan. Dit geldt ook na het importeren van
metingenbestanden in het Move3 project. De wijzigingen zijn nu opgeslagen in het Move3-project op de
persoonlijke H-schijf maar nog niet definitief op de TIR-schijf. Wanneer ook vanuit het TIR-programma

voor Project | Opslaan wordt gekozen, worden de wijzigingen ook op de TIR-schijf opgeslagen.
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5 Berekenen benaderde codrdinaten

Na het importeren van de GPS- en tachymeterwaarnemingen en na het importeren van de codrdinaten van de
aansluitingspunten moeten de benaderde codrdinaten van de stations worden berekend.

De benaderde codrdinatenberekening moet altijd worden uitgevoerd voorafgaande aan de Vereffenings-
berekening.

Getoetst wordt of alle stations met behulp van de aanwezige waarnemingen berekend kunnen worden.

Ook als er een nieuw station met waarnemingen naar dit station is toegevoegd, moet van dit station eerst de
benaderde codrdinaten worden berekend.

Wijze van berekening benaderde codrdinaten door Move3

Per cluster van waarnemingen wordt er maximaal aan één station aangesloten! Van dit station moeten de X-
en de Y-codrdinaat én de hoogte zijn vastgezet. Bij de combinatie met GPS waarnemingen is meestal één
aansluitingspunt voldoende. Hiervoor kan het referentiestation gebruikt worden. Zijn er meerdere stations
vastgehouden dan wordt door Move3 één station gebruikt voor de berekening van de benaderde codrdinaten.
De cotrdinaten van de vastgehouden stations worden niet gewijzigd! De codrdinaten van de stations die niet
zijn vastgehouden, worden vervangen door nieuw berekende benaderde codrdinaten.

De resultaten van deze berekening zijn dus niet de vereffende codrdinaten, omdat met de menuoptie
Benaderde Codrdinaten... niet alle waarnemingen worden gebruikt. De stations zijn ten opzichte van de

vastgehouden stations met slechts één enkele waarneming berekend.

5.1 Start Berekening Benaderde Codrdinaten

EJMOVES

Project Beeld | Beken Resultaten
=N =il E e Codrd 3
Kringsluiffouten... LOOFS3

Kies de menuoptie
Reken | Benaderde Codrdinaten... COGO3.

Import  Instellingen  “enster He

[ oc

Bevestig de (eventuele) vraag om het laatste Contrale... PRERUM
rapport te bewaren of te overschriiven Cantrale Lijn- en Clagsificatiecode...
pp | ’ “eraffening... WOWES

Na de berekening moet het resultaat worden
bekeken en beoordeeld door te klikken op

Fekenen COGO3 iz gereed . Resultaten.
Gebruik berekende benaderde cotrdinaten Duverzicht |

Rekenen COGO3

Ja Nee | Door te klikken op Overzicht wordt op het

= — teldirgen | . . .
grafische scherm van Move3 de situatie van

de vernieuwde berekening getoond.




Controleer of van alle stations de

benaderde codrdinaten zijn berekend. In

het resultaatverslag van de benaderde
berekening mogen geen stations
voorkomen waarvan geen codrdinaten zijn
berekend.

Los eventuele problemen op en herhaal de

benaderde codrdinaten berekening.

Klik op Ja om de benaderde codrdinaten te

gebruiken voor de feitelijke vereffening.

Via Beeld | Stations krijgt men
een overzicht van de berekende
benaderde codrdinaten.

v

kadaster

Ml H:ATIR\Project\Move3\Move3.cg3.html

moye:s

Eile  Edit

2D benaderde coordinaten berekening in Stereografisch projectie
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COGO03Versie 343
Automatische Berekening

van
3D Benaderde Coordinaten
wurvy MOYES. nl

(c) 1993-2008 Grontmij

94127 Sweart]
12-03-2009 11:52:39

¥ Moord niet berekend

B

Rekenen COGO3

Rekenen COGO3 iz gereed
Gebruik berekende benaderde coordinaten

Owerzicht

o

e | e |

feldmgen |

g MOVE3
Project | Beeld Reken

Waarnemingen..

Graphics Legenda...

Werkbalken
Statushalk

Fesultaten

Stations [_[o]x]
Shiten  Bewerken Extra Help
110001 3 2 0.0
2 10002  TER 2000.0000 2027.7582 0.0
[ 3 10003  TER 2009. 4086 19913904 0.0t
[ 4 10004  TER 19812388 2001.7275 0.0t
15 10005 TER 1978.0953 2003 .0636 0.0C
1 & 10006 TER 1971.7634 2006.4088 0.0C
17 10007 TER 2001.7310 2010.1070 0.0C
18 10008  TER 2002.2244 2015.7020 0.00
[ 15 10009  TER 2003.9063 2028.8293 0.0t
[ 10 10010  TER 2011.1773 2031.3667 0.0
[ 11 10011  TER 20064366 2032.7138 0.0t
[ 12 10012 TER 19996192 2033.0792 0.0t
13 10013 TER 1992.221¢ 2032.8205 0.0l
ml ] [

Let op: De codrdinaten in dit overzicht zijn altijd de berekende benaderde codrdinaten. Ook nadat er een

vereffeningsberekening is uitgevoerd!!

Vereffende codrdinaten zijn alleen te raadplegen via het berekeningsverslag van de vereffeningsberekening of

via TIR door het openen van het Kadl of Kad2 bestand.
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6 Handmatige invoer van waarnemingen

De geimporteerde GPS- en tachymetergegevens kunnen in Move3 worden gemuteerd en aangevuld.
De handmatige invoer kan bijvoorbeeld bestaan uit: relatie- of blokmaten, matenseries of geometrische
relaties.

Ook nieuwe stations kunnen met de hand worden ingevoerd. De benaderde codrdinaten van de nieuwe

stations worden vervolgens berekend met de menuoptie Benaderde Coé6rdinaten... (Zie hfdst. 5)

6.1 Toevoegen of muteren van stations

6.1.1 Overzicht Stations

. MOVE3
Project | Beeld BEeken Resultaten

- - Stations - [a]x]
= S Sluiten Bewerken Extra Help
Waarnemingen... Wo. | Haom | Twps| X Oost| | ¥ Hoord] [ Hoogte| [ Code
1 1onss  TER 145619 GRE4 475185 2945 0.0000 M09, 7
Graphics Legenda... > 1on01  TER 145638 1590 * 475171 9840 * 0.0000 BO1.1
= 3 1000z TER 1456298030 * 4751739200 * 0.0000 EO0L.Z
14 10003  TER 145606 . 8840 * 4751702380 * 0.0000 E0L.1
Werkbalken 15 10004 TER 1455937250 = 1751743650 = 0.0000 BOL.2
¢ 10005  TER 1456022010 # 47E189. 2120 # 0.0000 E01.1
v Statushalk 17 10006  TER 1456080230 # 4751873520 # 0.0000  BAl.2
s 1on07  TER 145618 9320 * 475190 8230 * 0.0000 BO1.1
s 1onos  TER 145623 GDAD * 475188 6790 * 0.0000  BO1.2
. . [ 10 10008 TER 1456072405 475184 6313 0.0000 E02.7
Met de menuoptie Beeld | Stations... wordt F111 10011 TER 145607 1437 175184 3180 00000 EB017
het overzicht getoond van alle stations. o | u

Het symbool * achter de kolom(en) X Oost, Y Noord of Hoogte van het station betekent dat de coérdinaat
wordt vastgehouden als bekende coérdinaat bij de berekening (0.a. aansluitingspunten).
Onder de kolom Code wordt de aan het station toegekende classificatie- en de lijncode weergegeven.

Let op: De codrdinaten van de stations in dit overzicht zijn, met uitzondering van de vastgehouden stations,
de benaderde codrdinaten.
De vereffende cotrdinaten zijn te raadplegen via de menuoptie Resultaten | Rapport nadat een
vereffeningsberekening is uitgevoerd..

De volgorde / sortering van deze lijst kan veranderd worden door op de kolomnamen in de titelbalk te klikken.

Dit overzicht kan gebruikt worden om: Stations

Sluiten | Bewerken Extra

stations te muteren: Bewerken | Bewerken station 1 Invosgen
2 i, 10444
nieuwe stations toe te voegen: Bewerken | Invoegen 3 Verwijdersn 10444
. - . 4 100003 TER 10444
stations te verwijderen: Bewerken | Verwijderen. 5 400004 TER 10444
6 400005 TER 10445
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6.1.2 Nieuw station toevoegen

Kies in het stations overzicht de menuoptie Bewerken | Invoegen .
Sluiten | Bewerken Extra

YWerwijderen

Het invoerscherm Bewerken station wordt getoond.

Bewerken station E

400003 TER

TER | code | Tabblad TER:
| |
SlEHEABAEE I < Voer achter het veld Stationsnaam de nieuwe
# Dost | 0.0000 m . .
stationsnaam in en
* Noord | 0.0000 m
Haogte [ 00000 geef eventueel de X Oost, Y Noord en Hoogte op.
Bekend

Standaardafwijkingen

# Oost Il I m
' Moord Il I m
Hoogte r I m

|dealisatieprecisie X' I 0.o0ooa m
|dealizatieprecisie hoogte I 0.as0a m

Deselectie Il
Toevoegen GPS | Joepassen | Alles toepassen |
[k I Annuleren | Help |
Tabblad Code: TER  Code |
O ~
Selecteer de gewenste LKI classificatie- en lijncode. [ Hssliesizeai
Op basis van de opgegeven classificatiecode wordt de !
idealisatieprecisie XY, die in het tabblad TER staat vermeld, LKl Classficatiecods
bepaald Classificatie I Onbekend/MNog invullen j
Lijhcode I Onbekend/Mog invullen j
De precisieklasse is alleen bij de aansluitingspunten P piiekiase | =]
beschikbaar. Door de precisieklasse wordt de
standaardafwijkingen voor horizontale ligging (X- en Y-
coordinaat), die ook op het tabblad TER staat vermeld,
bepaa|d. Toevoegen GPS I Toepassen I Alles toepassen I
oK I Annuleren I Help I

Klik op OK om de invoer te accepteren en het invoerscherm af te sluiten.

Opslaan is pas mogelijk als op het tabblad TER de stationsnaam is ingevoerd.



kadaster Datum
20 maart 2009

Titel
Verwerking Move3 (Inwinning)

Versie

2.0

Blad
14 van 47

6.1.3 Muteren Stationsgegevens

Er zijn twee manieren om een station te muteren:

Methode 1: De eenvoudigste manier is om in het grafische scherm van Move3 éénmaal te klikken op de te
wijzigen station.

Methode 2:  Vanuit de optie Beeld | Stations... wordt het overzicht van de stations geopend. Selecteer de

gewenste stationsregel. Dubbelklikken op deze regel of kies Bewerken | Bewerken station.

Het invoerscherm Bewerken station wordt geopend:

Tabblad TER: Bewerken station H
TER | o |
In het bovenste gedeelte kunnen de stationsnaam en de [e5z610 =]
codrdinaten worden gewijzigd. Staliansnaam [Es2510
% Dost | 186335.2420 m
' Moaord Im m
Let op: Hoogte | 0.0000 g
Bij het wijzigen van de stationsnaam, wordt deze mutatie Bekend O —
ook doorgevoerd in alle waarnemingen waarin dit station R Oost v 12000
' Noord i~ I 0.2000 m
voorkomt. Hoogte L s
) . |dealisatieprecisie ¥y’ 0.0000 m
In het midden gedeelte kunnen de codrdinaten van het Idealisalieprecisiz hoogte [ 0.0500 o
station worden vastgehouden of losgelaten door de vinkjes Desslecti r
aan (zwart) of weg te klikken (blanco). Taevoegen GPS Tioepassen | Alles toepassen |
,DK\ gnnulelen I HE'D I

Als de vinkjes grijs zijn wordt het station berekend maar de
codrdinaten in het stationsoverzicht worden niet aangepast.
In het onderste gedeelte van dit tabblad wordt de idealisatie-precisie XY vermeld die bij de opgegeven

classificatiecode hoort, zoals is aangegeven in het tabblad Code.

De wijzigingen van de codrdinaten van de aansluitingspunten worden vastgehouden in de nieuwe berekening.
Die van de overige stations worden echter pas door de nieuwe berekening in de vereffening overschreven.
De waarden bij Standaardafwijkingen van de aansluitingspunten worden bepaald door de opgegeven

waarde van de precisieklasse in het tabblad Code.



kudaster Datum
20 maart 2009

Titel
Verwerking Move3 (Inwinning)

Versie

2.0

Blad
15 van 47

Tabblad Code: Bewerken station [x]

TER  Code |

De LKI classificatie- en lijncode kan gewijzigd worden in het

tabblad Code i~ Classificatiecod
De classificatiecode bepaalt de idealisatieprecisie XY van tabblad
TER r~ LKl Classificatiecod
Classificatie I Onbekend/Mog irvullen LI
. P . Liinzode Orbekend/Mag vl -
Klik op OK om de wijziging te accepteren en het mutatiescherm | Ortekena g rvuten =l
af te sluiten. Precisieklasse Id ;I
Toevoegen GRS | Tloepasser I Alles toepassen I
OK | Annuleren I Help I

Precisieklasse Aansluitingspunten:

Bij een aansluitingspunt (station met bekende X- en/of Y-codrdinaten) is het veld Precisieklasse te muteren.
Deze precisieklasse bepaald de standaardafwijking van het aansluitingspunt in de X- en Y-codrdinaat.
Precisieklasse 4 wordt gebruikt in bebouwd gebied (st. afw. 20 cm) en precisieklasse 5 wordt gebruikt in het
buitengebied (st. afw. 40 cm).

Opmerking:

Uit LKI geimporteerde aansluitingspunten hebben als Precisieklasse altijd de defaultwaarde 4.

6.1.4 Station deselecteren

In het overzicht van de stations (menuoptie Beeld | Stations... ) kunnen de stations uit- of ingeschakeld
worden. Wanneer in het lege rode vakje voor het station wordt geklikt, wordt dit station uitgeschakeld en komt
het symbool # in het rode vakje. Als opnieuw in rode vakje voor het station met het symbool # wordt geklikt,
wordt het station weer ingeschakeld en het symbool # wordt gewist.

Sluiten  Bewerken  Extra

Hao. | Hazm | Tgrpel X Ocnstl | ¥ Ncn:urdl | ch:ugtel | Code
BE 1 RTCHOO0] ? i 7

2 170820 TER 114236, 2498 §22377.5692 -1.2229 GO1.1
13 170821 TER 114241 4749 522371 .9443 -1.1631 Go1,2
14 170822 TER 114244 6253 E22362.9673 -1.2143 GO1.2
1 5 170823 TEE 1142559796 522346 .0148 -1.1211 To2.1

Uitschakelen betekent dat dit station inclusief de bijbehorende waarnemingen niet meedoen in de vereffening!
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In het tabblad TER van het station kan deze ook Bewerken station [ ]
gedeselecteerd worden door het plaatsen van een vinkje in TER | code |
het veld Deselectie (klikken op veld; nogmaals klikken en Jesze10 =]
het vinkje verdwijnt weer om deselectie ongedaan te Stationsnaam [E52810
maken). # Oost | 186335.2420 |m
| 445592 .5850 m
| 0.0000

Let op: Ook alle waarnemingen die rechtstreeks een relatie

hebben met dit station worden automatisch <l b b
desel dl * Oast v 0.2000 m
gedeselecteerd! ¢ Naord v 0.2000 |m
Hoogte r
Let op: Bij het opnieuw inschakelen van het station worden
niet altijd de bijbehorende waarnemingen el zp it I LU

ingeschakeld. Controleer dit altijd!

|dealizatieprecizie hoogte I 0 W m

ird
Toevoegen GPS | Toepaszsen | Allestoepassen |
ok | Annuleren | Help |

6.1.5 Station verwijderen

Een station kan op meerdere manieren verwijderd worden.

Een eenvoudige manier is om in het overzicht van de stations het betreffende station te selecteren en op de
toets Delete van het toetsenbord te drukken.

Vervolgens wordt gevraagd of ook de bijbehorende waarnemingen verwijderd moeten worden.

\?/ 170820, Yerwijder station (inclusisf waarnemingen) # Klik op Yes om de stations inclusief de

waarnemingen te verwijderen of op No om de

e | bewerking te annuleren.

Let op: Een eenmaal verwijderd station en eventuele bijbehorende verwijderde waarnemingen kunnen niet
meer teruggehaald/hersteld worden.
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6.2 Toevoegen of muteren van waarnemingen

6.2.1 Overzicht Waarnemingen

Met de menuoptie Beeld | Waarnemingen... wordt een overzicht getoond

Project | Beeld Beken Resultaten
van alle waarnemingen. O & | Station

Graphics Legenda...
De volgorde van deze lijst kan veranderd worden door op de kolomnamen erkbalken

v Statusbalk

in de titelbalk te klikken.

Waarnemingen

Sluiten  Bewerken Extra

Ho. | Van | Haar | Aflezing[gon<m] | | Aflezing[gon-m] | | Aflezing[gon
14 170899 170821 RO 130.52280 50 5. 8710 Z0 101 . &t
1 15 170899 170855 RO 33518410 50 1. 5690 Z0 1010
1 15 170899 170856 RO 36234810 50 9.8160 Z0 100.1:
H 17 170899 170820 RO 20637804 SO0 2.6160% Z0 99 8¢
115 170899 170821 RO 130.56330 50 6. 8700 Z0 1003
1 19 170899 170822 RO 158 . 62440 % S0 15. 2580 Z0 100, 3¢
1 20 170899 170837 RO 137 .76900 50 21.6580 Z0 100,38
—1 21 170899 170838 RO 143.19960 50 22,6400 Z0 99 81
Dit overzicht kan gebruikt worden om waarnemingen:
) Eluiten | Bewerken Extra
Aan te passen: Bewerken | Bewerken waarneming B

Bewerken waarneming
nieuwe waarnemingen toe te voegen: Bewerken | Invoegen (B

Werwijderen
Toewvoegen Matenserie
Bewerken Matenserie
Toevoegen Meetlijn
Bewerken Meetlijn

10 10001 10002
i1 1nnn? 1nnn4d

waarnemingen te verwijderen: Bewerken | Verwijderen

toevoegen van een matenserie Bewerken | Toevoegen Matenserie
bewerken van een matenserie Bewerken | Bewerken Matenserie
toevoegen van een meetlijn Bewerken | Toevoegen Meetlijn

bewerken van een meetlijn Bewerken | Bewerken Meetlijn.

Wanneer in het rode vakje voor de waarneming een # staat betekent dit dat de gehele waarneming
gedeselecteerd is, zie rij 17.

Als er in de waarneming een # staat, betekent dat dit gedeelte van de waarneming gedeselecteerd is. Bij een
Total Station waarneming zou je bijvoorbeeld alleen de horizontale richting kunnen deselecteren, zie rij 19.
De gedeselecteerde waarneming of het gedeselecteerde gedeelte van de waarneming doet niet mee in de
vereffening.

Let op: Voor het toevoegen van nieuwe waarnemingen wordt geadviseerd om eerst de eerste blanco
regel te selecteren onderaan het overzichtscherm Waarnemingen. De nieuwe waarnemingen
worden dan toegevoegd aan de reeds bestaande waarnemingen.

Is reeds een willekeurige regel in het overzicht geselecteerd dan zullen de nieuw ingevoerde
waarnemingen op die plek worden tussengevoegd. Dit maakt het overzicht ingewikkelder te
interpreteren.
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6.2.2 Bewerken waarnemingen

Er zijn twee manieren om een waarneming te muteren:

Methode 1:

Methode 2:

De eenvoudigste manier is om in het grafische scherm van Move3 éénmaal te klikken op de te
wijzigen waarneming.

:
Let op: Op deze manier kunnen er echter nwaamem'"ge"
meerdere waarnemingen tegelijk geselecteerd [ 5 10099 10005 =

. . .. 6 10099 __ L0006 JHoogted =
worden. In dat geval is de bovenste regel niet grijs Ty e T —n z
maar wit. Selecteer de gewenste waarneming. ¥ chirg e T

Vanuit de menubalk de optie Beeld | Waarneming... kiezen. Het overzicht van de
waarnemingen wordt geopend. Dubbel klikken op de gewenste waarnemingsregel.

Afhankelijk van het type waarneming wordt een van de onderstaande schermen geopend om de gegevens

van de waarneming te wijzigen.

Let op: Inde velden van de stations kunnen alleen stations geselecteerd worden die reeds in het Station-

overzicht voor komen. Nieuwe stations in te muteren waarnemingen moeten eerst worden

aangemaakt. (Zie hoofdstuk 6.1.2)

Bewerken GPS Basislijn Bewerken waarnemingen
GPS Basislin |
In het voorbeeld de GPS Basislijn [z rrcHonon 170820 =]

waarneming vanaf het referentiestation

RTCMO0O00 naar het station 170820. Maar [17p52g z | 65473 2988 -

GPS Basislin Di [—4467 1740 | m
In de velden Van en Naar kunnen resp. het DY [ s4ce.7586  m
basisstation (referentiepunt) en station worden Dz [ 31489152 m
gewijzigd. ' Coneltis D [ ©o.o089 m

Wan |RTCHOO00

DD I —0.6048
[Bhg I 0.oo1s m

Bij het veld Deselectie kan de GPS basislijn DHDZ [ 0ose2r
worden gedeselecteerd door het plaatsen van DYDZ | -0.4516
een vinkje (klikken in het veld Deselectie). bz I SIS
“emenigvuldigingsfactor 1.00

Let op: De waarnemingen en de 5 Stafwdbs [ 0.0100 m
standaardafwijkingen van de GPS basislijn Sl | o.o pem

. .. Deselectie |
mogen niet worden gewijzigd!

Toevoegen Wenwideren | Toepassen I Alles loepazsen |

Annuleren | Bron I Help |
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Bewerken Total Station
. . Bewerken waarnemingen E
In dit voorbeeld een Total Station
Total Station |
(tachymeter) waarneming van het opstelpunt
_ | 17 170899 170820 =
170899 naar het station 170820.
van [170899 R | 0.00000  m |Hoogten x|
Maar [170820 RECH 0.00000 m
In de velden Van en Naar kunnen resp. het W Fichiing Rl [ 2563780 een
opstelpunt en station worden gewijzigd. StAfus Abs [ 0.00150  gon
St Abhw Rel I 0.00000 gon.km
Deselectie
Met het uit vinken van het selectievakje voor I afstand @
) ) . St Afw Abs M
de velden Richting, Afstand en Zenit \ — oo
kunnen de betreffende gedeeltes van de Dz 2ee
v Zenit gon
waarneming worden verwijderd. St Afw Abs am
St Abw Rel gon.km
Deselectie
Met het veld Deselectie kunnen de EPHCIER ks /rachts | 0.00000 |,
Ercentriciteit voorsachter I 0.oanoo m

gedeeltes van de Total Station waarneming

i 9D 20 * 3D
worden gedeselecteerd. frebrk ok
Toevoegen | Wenwijderen | Toepazzen | Alles toepazsen |
, ................ DK ................ anule[en I an I ﬂe'p I

Let op:

Berwerken Geometrische relatie

Bewerken waarnemingen

De waarnemingen en de standaard afwijkingen van de Total Station mogen niet worden gewijzigd!

Geometrische relatie |

In dit voorbeeld de geometrische relatie
collineariteit tussen de stations 170820, 170856
en 170821

In de velden Op (1), Van (2) en Naar (3) worden de
stations geselecteerd waarop de collineariteit van
toepassing is.

Met het veld Deselectie kan de waarneming
worden gedeselecteerd.

Het muteren van de andere geometrische relatie
waarnemingen gaat op vergelijkbare manier als de
hiervoor beschreven voorbeelden.

In het mutatiescherm van de meeste waar-

nemingen staat rechtsboven een schema in welke

| 25 mTCHODOO 170656 170821 =]
ap 1) 170820 -]
Van (2] 170856 -] 4 N
2 1 3

Maar (3) 170821 -1 <
Collineariteit CL
St A | 0.0150 m
Deselectie r

Toevoegen Wenuijderen I Toepazzen I Alles toepagsen |
DK T anu|g[en I an I ﬂelp |

volgorde de stations opgegeven moeten worden.
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6.2.3 Nieuwe waarneming invoegen
De volgende waarnemingstypen kunnen worden toegevoegd:

- Total station: Richting, Afstand en/of Zenithoek

- Azimut

- Hoogteverschil

- Geometrische relaties Hoek, Evenwijdigheid, Collineariteit, Afstand punt-lijn, Haaksheid, Haakse
liinen, Voetmaat Loodlijn, Identiek verklaring, Dubbele afstand en
Meetbandafstand.

- GPS basislijn

- GPS codrdinaat

- Lokale codrdinaat

Voordat nieuwe waarnemingen worden toegevoegd dient er eerst gekeken te worden of alle stations van op te
voeren waarnemingen al in het Move3 project aanwezig zijn. De stations waarop een waarneming betrekking
heeft, worden namelijk gekozen uit de lijst met beschikbare stations. Nieuwe stations in in te voeren
waarnemingen moeten eerst worden opgevoerd voordat de nieuwe waarneming kan worden toegevoegd. Zie
voor het toevoegen van stations hoofdstuk 6.1.1
Let op: Voor het toevoegen van nieuwe waarnemingen wordt geadviseerd om eerst de eerste blanco
regel te selecteren onderaan het overzichtscherm Waarnemingen. De nieuwe waarnemingen
worden dan toegevoegd aan de reeds bestaande waarnemingen.
Is reeds een willekeurige regel in het overzicht geselecteerd dan zullen de nieuw ingevoerde
waarnemingen op die plek worden tussengevoegd. Dit maakt het overzicht ingewikkelder te

interpreteren.
Kies in het Waarnemingen
Sluiten | Bewerken Extra
. . . Tatal station - Ok
overzicht de menuoptie : Eewerken waameming i ,Eficthtindg = |__|
Fans
Bewerken | Invoegen, waarna 2  Zanihosk Annleren |
het keuze scherm wordt getoond. : Toevoegen Matenszrie ﬁgg*;;evemhﬂ
& Bewerken tatenserie Geometrische relatie
7 Toevoegen Meetlijn Hoek
. g i E venwidigheid
Kies het gewenste o Colineaitei
Rk Afstand punt-lijn
waarnemingstype, waarna het Haaksheid
. Haakze lijnen
mutatiescherm voor de Yostmaat Loadiin
) |dentiekverklaring
betreffende waarneming Dubhels afstand
Meethandafstand
i GPS basizlin b
Vel’SChI]nt. 5PS codrdinaat vI

Op de volgende bladzijden zijn een aantal voorbeelden opgenomen van mutatieschermen van
waarnemingstypen.
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Nieuwe waarneming invoegen

Total Station

Selecteer in de velden: Van en Naar resp. het
opstelpunt en het richtpunt van de tachymeter
waarneming.

De waarden van de velden IH (instrument-
hoogte) blijft 0.00 m omdat we bij het Kadaster
geen opstelhoogte van het instrument en de
prisma meten.

Voer de gemeten richting, afstand en vertikale
hoek (Zenit) in.

Als één van de velden niet zichtbaar is, vink dan
het vakje voor de waarneming aan.

Als er geen afstand of vertikale hoek is gemeten
moet het vinkje voor deze waarneming(en)
worden weggehaald!
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Tatal Station |
[ 2 mrciooon 170820 =l
van [170899 = 0.00000 [Hoogten =]
Naar [17055e R 0.00000 m
¥ Richting =] lﬂ_j IW gan
St afw Abs IW gon
St Afw Fel [ 0 o0000  gonkm
Deselectie [l <+
¥ &fstand 5 ID_j IW m
St Afw Abs [ o010 m
St Afw Rel I—DD ppm
Deselectie r <
¥ Zenit z IU_ﬂ IW gon
St Afw Abs [ o.oo0is0  gon
St Afu Rel [ o.oooo0  monk
Deselectis r <+
Excentriciteit links/rechts I 0.00000 m
Excentriciteit voor/achter IW m
Gebruik als 1D 20 & 3D
Toevoegen I Werwijderen I Toepassen | Alles toepassen I
) Annuleren I Bron | Help I

Als het vakje achter Deselectie is aangevinkt, dan doet dit gedeelte van de waarneming niet mee in de

vereffening. Door nogmaals in het vakje te klikken verdwijnt het vinkje; dat gedeelte van de waarneming doet

weer mee in de vereffening.

Onderaan het invoerscherm kan de lengte van de excentriciteit en de richting: links of rechts en voor of achter

worden aangegeven.

De excentriche richting wordt bepaald ten opzicht van het opstelpunt: links en achter is een positieve waarde

en rechts en voor is een negatieve waarde.

De Total Station (tachymeter) waarnemingen worden standaard als 3D verwerkt.
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Nieuwe waarneming invoegen
Geometrische relatie: Identiek verklaring Dol ]

Geometrizche relatie |

Met de Geometrische relatie Identiek | 2 Rrcioooo 170820 |
verklaring worden twee stations aan elkaar —— [170856 =1 4 Zosken |
gekoppeld in 1D, 2D of 3D. Station2 [170820 2 i

Selecteer achter Stationl1 en Station2 de

betreffende stations. Identiekverklaring EQ
1D & 20 3D

B . Deselectis Il
Zijn de stations opgenomen met GPS dan

kunnen deze ook met de hoogte gekoppeld
worden: 3D.

Betreft het stations die anders zijn opgenomen
dan moeten alleen de horizontale posities
gekoppeld worden: 2D.

Met het veld Deselectie kan de

Toevoegen Wernwijderen | Toepaszen | Alles toegassenl

e T B I Bron I Help I

identiekverklaring worden gedeselecteerd.

Met de optie Zoeken kan een afstand opgeven worden om een tweede station in de nabijheid van het eerst
station te zoeken. Vervolgens kan het betreffende station worden geselecteerd.

Let op: Bij de Geometrische relatie ‘Identiek verklaring’ in Move3 worden de waarnemingen van de beide
stations zodanig vereffend dat na de vereffeningsberekening de beide stations exact dezelfde
coordinaten krijgen.

Dit kan tot problemen leiden bij de verwerking van het kaartbestand in LKI als er een lijn wordt
gevormd waarin de beide stations voorkomen. In een kaartbestand voor verwerking in LKl mag in
één lijn nooit punten met identieke codrdinaten voorkomen, met uitzondering van het begin- en
eindpunt van een lijn.
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Nieuwe waarneming invoegen

Geometrische relatie: Bogen snijpunt

Met de geometrische relatie Bogen snijpunt kan
een excentrisch station dat niet rechtstreeks kan
worden opgemeten, met deze constructie worden
berekend.

Geef achter de velden Op (1), Van (2) en Naar (3)
de stations op.

Gebruik hiervoor het voorbeeldschema.

Vul de meetbandafstanden in en geef aan of het te
berekenen station 1 links of rechts van de
verbindingslijn 2 - 3 ligt.

De standaardafwijkingen worden op
defaultwaarden gezet en mogen niet worden
aangepast.

Datum

20 maart 2009

Titel
Verwerking Move3 (Inwinning)

Versie

2.0

Blad
23 van 47

Bewerken waarnemingen

Geometrizche relatie |

I 35 RTCHOOOO 170820 170850

Op [1] [170855 =] 4

Yan (2] |170820 -] ﬂ

Naar (3] [170850 -] <

Meetbandafstand (1] I 0.0000 m

St Afu I 0.0i00 m

Deselectis r

Meetbandafstand (8]] I 0.0000 m

St Afuw I 0.0i00 m

Deselectie Il
Lirks 'l

I~

I Wenvideren I Toepassen I

Alles toepassen I

Annuleren I Bron I

Help

Klik op OK om de gegevens te accepteren en het scherm te sluiten.

Let op: De bovenste Meetbandafstand is de afstand tussen de stations die bij Van (2) en Op (1) zijn
opgegeven en de onderste Meetbandafstand is de afstand tussen de stations die bij Naar (3) en

Op(1) zijn opgegeven.
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6.2.4 Waarnemingen verwijderen
De te verwijderen waarnemingen kunnen in het Waarnemingen Waarnemingen
overzicht worden geselecteerd en vervolgens met de menuoptie Sluiten | Bewerken = Extra
" - Ho. i
Bewerken | Verwijderen verwijderd. T lﬂewerkenwaamemmg n
nwoegen
1z _ 7
1 3 “erwijderen I
Het klikken op de Delete-knop na selectie van een of meerdere % g Toevosgen Matenserie g
. . . . Bewerken Matenserie
waarnemingen in het overzicht leidt tot hetzelfde resultaat. % ? T _M - ;
oevoegen Meetln
18 . 4
E 5 Bewerken Meetlijn M
Na deze keuze wordt nogmaals gevraagd of het verwijderen van de Thootnmoanmmn are eme
geselecteerde waarnemingen juist is.
Sluiten  Bewerken  Extra
Wo. [¥an | Haar | Aflezing[gonm]| [ Aflezing[gonm]| [ &flezing[gon-m][ |
# 1 RTCHOOOD bie 3865406 1160 & ¥ 3196802004 & Z E046409 5016 #
[ 2 RTCHONOD 170820 DX —4467.1740 DY 34687586 DZ 3148 .9152 .
13 BTCMOOOD 170821 DY —4483.1533 D7 34743855 D7 3145 5795 Klik op Yes om de geselecteerde
=4 RTCHOOO0 17 4 e E a5 )] 3478 1910 3140 33
||’ RTCHOOOO 170823 DX —4443 9006 DY 3490.76%99 DZ 3129 9686 1 M
= 6 RTCHOODOO 170824 DX —4424.4506 DY 3496.4105 DZ 3115.1068 Waarnemlngen te VerWdeeren Of Op
Pl R TR A R T E No om de bewerking te annuleren.
[ 13 299 DY 3512.3652 DZ 3072.7214
[ 110 \gj werwijder GPS basislijn waarneming ? (503 DY 3503.7460 DZ 3070.0845
= 11 4 oy 3488 .5403 LZ 3065.4376
12 EE8 DY 3477 6479 DZ 3061 .8116 . .
[ 113 Mo | g20 DY 4776557 DZ 3061, 7728 De geselecteerde waarnemingen zijn
: 14 - 280 S0 6.8710  Z0 101.86770 3D . Lo
15 7o 7o T =410 =11} 16 5690 Z0 101.02410 D
= 16 170899 170856 RO 36234810 =11] 9.8160 i) 100.12650 D na de beveStlglng deflnltlef
17 170899 170820 RO 20.683780 j=11] 2.68160 Z0 99.86020 3D VerdWenen.

Let op: Bij het verwijderen van de waarnemingen uit het project zijn deze definitief verdwenen!

Deze kunnen niet meer worden teruggehaald. Dit in tegenstelling tot de mogelijkheid om
waarnemingen te deselecteren. De gedeselecteerde waarnemingen doen niet mee in de vereffening
maar blijven nog wel aanwezig in het project.
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6.2.5 Toevoegen Matenserie

Matenseries zijn opgebouwd uit de combinatie van de geometrische relaties: Hoek en Meetbandafstand.

Waarnemingen
Sluiten | Bewerken Extra

Selecteer in het overzicht Waarnemingen onderaan de eerste — Bewerken waameming |
blanco I'GQEL DEI % Invoegen 3
. . . . . 13 Werwijderen 3
Kies in het waarnemingen overzicht de het menuoptie 1« Toevoegen M 8
. s _— 7
Bewerken | Toevoegen Matenserie. ¢ Bewsrken ldatenseris 4
% 7 Toewvoegen Meetlijn 9
) = g Bewerken keetlijin g
Het volgende invulscherm wordt getoond: 1 10 A7 aam on
Wan | Naar | Rickting | Meetbandafstand | Vanaf | o | Voorbeeld invoeren van een Matenserie.
48820 48821 | Onbepasld 2.0000
48821 48806 | Links 5.0000 Annuleren |
48326 | 48822 | Verlengde 10,0000 | Hoek . .
43322 | 48823 | Links 4.0000 - Geef onderaan in het scherm bij Van het
48323 | 48824 | Onbepaald 22400
43824 | 43825 Onbepaald 20000 eerste punt op van de matenserie en bij
48825 | 48827 | Links 7.0000
48827 | 48820 Verlengde 12.0000 | Hoek Invoegen
o e e _l Naar het tweede punt.
‘Wenaijder |
Als de geselecteerde punten (stations)
voorkomen in het Move3-project, wordt de
codering getoond zoals die reeds bekend is.
Zijn de ingevoerde punten (stations) nog
Yan [+8e20 |BOT Hoofdgebow > | [1 Beginpunt ~ | ) ] )
niet bekend in het project dan kan ook de
Naar [48821 |BOT Hoofdgebow = | |2 Knikpunt/ei = | o B
E—_— [Liks basks =] o | classificatie- en lijncode geselecteerd
Meethandafstand | 00000 [Geen =] [ Volgende | worden. Deze nieuwe punten worden
o | vervolgens automatisch als nieuw station

|Hoek

opgevoerd in het Move3 project.

Geef de afstand: Meetbandafstand op tussen het eerste en het tweede punt en sluit deze waarneming af

door te klikken op Volgende.

Bij het opgeven van het derde of volgende punt in de matenserie moet je steeds het volgende
puntnummer, de Meetbandafstand van het voorgaande naar dit punt en de Richting ten opzicht van de
vorige lijn opgeven: Onbepaald, Links haaks, Rechts haaks of Verlengde.

Sluit elk lijnstuk van de matenserie af door te klikken op Volgende.

Bij de keuze Richting=Verlengde moet worden aangegeven of de opgegeven Meetbandafstand
gemeten is: vanaf het vorige punt (optie Vorig) of vanaf het voorgaande hoekpunt (optie Hoek).
Let op: Nadat de matenserie eenmaal is opgeslagen wordt de eventuele afstand bij verlengdes gemeten
vanaf de hoek, omgezet naar een afstand vanaf het vorige punt.

Is er geen afstand gemeten tussen de opgegeven punten (bijvoorbeeld alleen een haakse hoek als

waarneming) dan moet in het veld achter de meetbandafstand 0.000 de optie Geen worden geselecteerd.

Als de gehele matenserie is ingevoerd, sluit dan dit scherm met een klik op OK. De opgevoerde
matenserie wordt opgenomen bij de waarnemingen.
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6.2.6 Bewerken Matenserie

Een eerder opgevoerde matenserie kan gemuteerd worden.

Het invoerscherm kan geopend worden door in het overzicht

met de waarnemingen een regel van de te muteren matenserie
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Waarnemingen
Sluiten | Bewertken Extra

te selecteren en daarna de menuoptie

Bewerken | Bewerken Matenserie te kiezen.

Het invoerscherm van de matenserie wordt getoond met de
eerder opgevoerde gegevens.

Bewerken waarneming Af
I

Ditirzejeti %
YWerwijderen

Toevoegen Matensetie AN
AN
Toewvoegen Meetliin
EBewerken Meetijn
0 48825 48824 AN

Voorbeeld van een ingevoerde

48820 48821 | Links Invoegen |
Wenaijder |

Yan

IBD‘I HoofdgebouuLI |1 Beginpunt ;I

Naar |43826 |BO1 Hoofdgebow ¥ | |1 Beginpunt = |
Richting I Onbepaald e l Worige |

Meetbandafstand | 5.0000 IVorig ;I Yolgende I

Wan | Neer | Richting | Meetbandsfstand | anaf | K| Geometrische relatie Matenserie

48821 48826  Onbepaald 5.0000

48526 48822 | Verlengde 5.0000 Annuleren |

48822 | 48823 | Links 4.0000 .

48823 | 48824 | Onbepaald 2.2400 Met de knoppen Vorige en Volgende kan
48524 | 48625 | Orbepaald 3.0000 _

43825 | 48827 | Links 7.0000 de vorige of volgende regel van de

48527 | 48820 | Verengde 5.0000

matenserie worden geselecteerd.

Met de knoppen Invoegen en Verwijder
kan op de geselecteerde regel een punt
worden tussengevoegd resp. de

geselecteerde regel worden verwijderd.

Klik op OK om de gemuteerde matenserie

op te slaan.

Let op: Na het invoegen of verwijderen worden de daarop volgende punten niet automatisch vernummerd.
De opéénvolging van de puntnummers, noodzakelijk voor de lijncodering, is bij het gebruik van een

matenserie handig maar niet noodzakelijk.

Bij invoegen moet men zelf een nieuw puntnummer opgegeven.

Let op: Bij het gebruik van de knoppen Invoegen en Verwijder moet vaak ook de codering van de punten

gemuteerd worden.

Let op: Nadat een matenserie eenmaal is opgeslagen wordt de eventuele afstand bij verlengdes gemeten
vanaf de hoek, omgezet naar een afstand vanaf het vorige punt.



kadaster Datum
20 maart 2009

Titel
Verwerking Move3 (Inwinning)

Versie

2.0

Blad
27 van 47

6.2.7 Toevoegen Meetlijn

De waarneming Meetlijn is opgebouwd uit de combinatie van de geometrische relaties: Hoek en
Meetbandafstand.

Waarnemingen

Sluiten | Bewerken Extra

Selecteer in het overzicht Waarnemingen onderaan de eerste

Ho. Bewerken waarneming

blanco regel. DEI ; Invoegen :
. . . . . 1z Wemwijderen
Kies in het waarnemingen overzicht de het menuoptie % : Toevoegen Matenserie :
Bewerken | Toevoegen Meetlijn. % & Bewerken Matenserie :
7 Toevoegen Meetlijn
% g Bewerken Meetlijn
1 1n AQooC Aao2d 7

Het invulscherm wordt getoond:

Station | __Voelmaat | __LoodLin K| Voorbeeld invoeren van een Meetlijn
e |
Annuleren

| 2.0000 |
29000 2.8000
133000 1.6000
48810 202000 3.0000

Selecteer uit reeds eerder in het project

- opgenomen stations het Beginpunt en Eindpunt
van de meetlijn.
e | Dit zijn de punten waaraan de meetlijn wordt

gekoppeld aan de Move3-project.

Wanneer de onderlinge afstand tussen het begin-

Begnpunt 48515 = Eindpunt 48210 =]

T agstand [ D000 en eindpunt gemeten is, moet deze bij de optie
Purtaam  [48315 [707 Skoot/oreppe =] |2 Knikpurt/ei =] Afstand worden opgegeven: vink het vakje voor
U 01,0000 Yoige het veld Afstand aan en geef daarachter de

il

Loadl X Yalgend:
oodin | 2000 s meetbandafstand op.

In het veld achter Puntnaam worden de punten opgegeven die gerelateerd zijn aan de meetlijn.

Als de geselecteerde punten (stations) voorkomen in het Move3-project, wordt de codering getoond zoals
die reeds bekend is. Zijn de ingevoerde punten (stations) nog niet bekend in het project dan kan ook de
classificatie- en lijncode geselecteerd worden. Deze nieuwe punten worden vervolgens automatisch als
nieuw station opgevoerd in het Move3 project.

Voer in het veld Voetmaat de voetmaat van de loodlijn op en bij Loodlijn de lengte van de loodlijn.

Ook het begin- en eindpunt van deze meetlijn moeten hier met de voetmaat en lengte loodlijn worden

opgegeven.

Let op: Er kunnen maximaal 9 meetlijnen per Move3-project worden opgegeven. (In het toetsingsverslag:

vrije schaalfactoren S1 t/m maximaal S9.)
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Let op: Een loodlijn aan de linkerkant van de meetlijn (beginpunt — eindpunt) wordt ingevoerd met een

positieve lengtemaat en een loodlijn aan de rechterkant van de meetlijn wordt met een negatieve

lengte opgegeven. Een voetmaat van een punt dat in tegenovergestelde richting is gemeten vanaf

het beginpunt, wordt met een negatieve voetmaat opgegeven.

Opmerking: Schaalfactor Meetlijn

Als de afstand tussen het Beginpunt en Eindpunt bekend is, dan bepaalt Move3 de schaalfactor van deze
meetlijn. Deze schaalfactor wordt vervolgens toegepast op de opgegeven afstanden (voetpunten van de
loodlijnen) op deze meetlijn. De afzonderlijke bepaalde schaalfactor van elke opgeven meetlijn wordt getoetst
en in het rekenverslag getoond.

De toetsing van de schaalfactor is als volgt: De benaderde waarde is 1.0. De berekende schaalfactor wordt
verworpen als de uitkomst van de correctie op de benaderde waarde, gedeeld door de st.afw. van de

berekende schaalfactor groter is dan 3.29

6.2.8 Bewerken Meetlijn

Een eerder opgevoerde meetlijn kan gemuteerd worden.

Het invoerscherm kan geopend worden door in het overzicht met de

waarnemingen een van de regels van de te muteren meetlijn te Sluften | Bewerken  Exira
) Ho. I Bewearken waarneming
selecteren en daarna de menuoptie - g Invoegen
Bewerken | Bewerken Meetlijn te kiezen. (] 10 |l
E ﬂ Toevoegen Matenserie
—1 13 Bewetken hMatenserie
Het invoerscherm van de meetlijn wordt getoond met de eerder = 1¢ _ Toevosgen Meetijn
— 1 ken heetlijn
opgevoerde gegevens. 1 17 dmfnt dfans il
Meetlijn %]
Voorbeeld van een ingevoerde Meetlijn LoodLiin o |
3.9000 2.8000 Annuleren
48817 13.3000 1.6000 —I
. . 48810 20.2000 3.0000
Met de knoppen Vorige en Volgende kan de vorige
of volgende regel van de meetlijn worden Invoegen
geselecteerd. vewider_|
Met de knoppen Invoegen en Verwijder kan op de
geselecteerde regel een punt worden tussengevoegd
resp. de geselecteerde regel worden verwijderd. Beginpunt  [48815 =l Eindpunt 48510 [~
™ Afstand 0.0000
Klik op OK om de gemuteerde meetlijn op te slaan Pnineen _ [16612 1107 Sottgepre ] 2ok purve =]
p g J p ) Woetmaat IW Marige
Loadijn 20000
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Na het invoegen of verwijderen van een regel worden de daarop volgende punten niet automatisch
vernummerd. De opéénvolging van de puntnummers, noodzakelijk voor de lijncodering, is bij het
gebruik van een meetlijn handig maar niet noodzakelijk.

Bij invoegen moet men zelf een nieuw puntnummer opgegeven.

Bij het gebruik van de knoppen Invoegen en Verwijder moet ook de codering vaak gemuteerd

worden.
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7 Controleren van de lijn en classificatiecode

Voor het samenstellen van lijn- en puntobjecten van met Move3 berekende cobrdinaten wordt gebruik
gemaakt van de lijn-en classificatiecode die bij de inwinning aan de punten is meegegeven. De lijn- en
classificatiecode is van belang voor de vorming van de bestanden voor proeftekening, het
reconstructiebestand en het kaartbestand voor verwerking van de mutaties in LKI.

Binnen Move3 is het mogelijk om de bij de stations vermelde lijn- en classificatiecode te controleren.

Deze controle wordt ook in TIR uitgevoerd bij het samenstellen van de bestanden.

Geadviseerd wordt om deze controles en de wijzigingen van de codes in Move3 voorafgaande aan het
berekenen uit te voeren, omdat de classificatiecode de idealisatieprecisie van de stations bepaald. Deze
idealisatieprecisie bepaalt mede de toetsing van de waarnemingen en uiteindelijk de kwaliteit van de
berekende codérdinaten van deze stations. Een wijziging in de classificatiecode betekent dus altijd een
herberekening van het project met Move3. Ook voor de verdere verwerking van het project in TIR is het van
belang de lijn- en classificatiecode vroegtijdig te corrigeren. Pas na een 1° en 2° fase vereffeningsberekening
wordt de lijn-en classificatiecode gebruikt voor het samenstellen van resp. kadl en kad2 bestand.

In dit hoofdstuk wordt het gebruik van de controle en het muteren van de lijn- en classificatiecoderingen
beschreven.

E_MOVE3
Start de controle door op de menubalk van Move3 op Project Beeld | Bsken Pesultaien Import Ingtellingen enster Haip
de menuoptie Reken | Controle Lijn- en Benaderde Codrdinaten.. COGO3 881
e . . EIh\tirproie Kringsluitfouten LOOPS3
Classificatiecode... te klikken. MiriprojciRSm L

Cantrole Lijn- en
Vereffening... MOVE 3

Het scherm met de (eventueel) gevonden fouten in de codering wordt getoond.

= = e ] Bij de rood gemarkeerde stations zijn fouten
2
48802 MO3 7 . .
econstateerd in de codering.
o o g g
e L In het onderste gedeelte is de fout verder omschreven.
et e
48810 03 g
e
S| Door dubbel te klikken op een gemarkeerd station, bijv.
48814 T04 g
e W t —— 48811 wordt naast dit overzicht het eigenschappenblad

J%% \ met de codering van dat station geopend.
1 48811 Funt met lincade 8 mag nist gevalgd worden doar sen punt met lincads 4

2 48812 Liincode 3 mag niet gsbruikt worden
3 48813 Liincode 3 mag niet gsbruikt worden
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Bewerken station

TER |GE0  Code |

In dit scherm kan de codering hersteld worden. Sluit dit scherm
door op OK te klikken.

Classficatizcods

LKl Classficatiecode

Classficatie |03 Kat tegelverharding =l Als na de verbetering op de knop Vernieuw van het scherm
Lineace |4 Tusserpunt boog El Controle Lijn- en Classificatiecode wordt geklikt, wordt de
Preciicktasse | | controle opnieuw uitgevoerd en het overzicht bijgewerkt.
Verwideren TER | e | b o |
QK Annuleren | Help ]

Nadat alle fouten in de coderingen zijn opgelost en hersteld moet er een nieuwe berekening van de
vereffening worden uitgevoerd om de wijzigingen ook door te voeren in het resultaatbestand voor verdere

verwerking van het project in TIR als reconstructie- of kaartbestand.

Opmerking: Referentiestations in GPS-metingen worden altijd zonder lijn- en classificatiecode geimporteerd.

Er zal in dat geval dan ook altijd een melding verschijnen.
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8 Netwerkvereffening

Een netwerkvereffening wordt uitgevoerd om de reconstructie codrdinaten voor het DRA en de kaart
codrdinaten voor LKI te berekenen van de uitgevoerde metingen: akteposten, splitsingen, grensreconstructie
en kaveluitzetting.

In de netwerkvereffening in Move3 wordt voor de berekening van de codrdinaten van de stations gebruik
gemaakt van alle in het project aanwezige waarnemingen. Vervolgens wordt het totale project (F-toets) en alle
waarnemingen getoetst (W-toets). In het berekeningsverslag wordt het resultaat van de berekening
weergegeven. De laatste berekeningsverslagen, van zowel de 1° en 2° fase berekening, worden opgeslagen
in de Move3-map van he TIR project.

Voor de netwerkvereffening wordt als uitgangspunt gebruik gemaakt van de eerder berekende benaderde

codrdinaten van de stations. (Zie hoofdstuk 5 Berekenen benaderde codrdinaten.)

Vereffenen in 2 of 3 stappen
Afhankelijk van de inwinning vindt de vereffeningsberekening plaats in 2 of 3 stappen.
0 Meting zonder GPS-waarneming: 2 stappen
1. Vrije netvereffening (t.b.v. het reconstructiebestand)
2. Aansluitingsvereffening (controle van de aansluiting + t.b.v. het kaartbestand)
0 Meting mét GPS-waarnemingen op basis van gecertificeerde netwerkstations: 3 stappen
1. Vrije netwerkvereffening (t.b.v. het reconstructiebestand)
2. Aansluitingsvereffening mét GPS waarnemingen (t.b.v. de toetsing van het netwerk na
aansluiting)
3. Aansluitingsvereffening zonder X-en Y-cooérdinaat van het GPS-referentiepunt (t.b.v. de
berekening van de cO"rdinaten na aansluiting)
Voor een uitgebreide beschrijving van het vereffenen in drie stappen zie de ‘Handleiding kadastrale metingen
met GPS’ (Aanvulling op de HTW 1996) versie 3.0.

Reconstructiecodrdinaten

De reconstructie codrdinaten zijn het resultaat van een vrije netwerkvereffening (1%

fase) met een
geaccepteerde F-toets waarin alle waarnemingen en geometrische relaties zijn opgevoerd en alle W-

toetsen zijn geaccepteerd.

Kaartcodrdinaten
De in de kaart ingepaste coordinaten worden berekend na de vrije netwerkvereffening aangevuld met
de codrdinaten van de aansluitingspunten uit LKI. Dit is aansluitingsvereffening (2de fase). Ook hier

geldt dat van deze vereffening de F-toets en alle W-toetsen geaccepteerd moeten zijn.
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Proeftekening
Ten behoeve van foutenopsporing in de waarnemingen (1% fase) of in de aansluitingspunten (2de
fase) kunnen in TIR de coérdinaten van de respectievelijke vereffeningen worden gebruikt om een

proeftekening te maken. Zie hiervoor de handleiding TIR.

Let op: 1e fase berekening na 2° faseberekening?

Wanneer het noodzakelijk is om na een 2% fase berekening opnieuw een 1% fase berekening uit te voeren,
moeten eerst van alle geimporteerde aansluitingspunten de codrdinaten worden losgelaten! Zie hoofdstuk
6.1.3. Na het uitvoeren van een aansluitingsvereffening (2de fase) mag niet zonder meer een vrije netwerk-
vereffening (1> fase) worden uitgevoerd. De kans is groot dat bij de berekening van de vrije netwerk-
vereffening vervorming van resultaten optreedt met als resultaat verschaalde reconstructie coérdinaten!

Indien het bestand GPS-waarnemingen bevat naar gecertificeerde referentiestations moet men bij een
hernieuwde 1° fase vereffening alert zijn dat de X-Y- en H- waarnemingen van het referentiestation als bekend

zijn aangevinkt.

Let op: Meerdere GPS-referentiestations in 1 project?
Zijn door onvoorziene omstandigheden meerdere GPS-referentiestations in de meting geimporteerd dan kan

Move3 de volgende foutmelding geven:

Rekenen MOYE3

Fouten opgetreden [ bekilk fouten | @ Owersicht |
= van de foutmelding te bekijken.
Besultaten |
Sluiten |

Klik op Meldingen om de oorzaak

Bl H:\TIR Project'Move3Move3.err
File:

MARARSCHUWING: Alle schaalfactoren vast bij vrij netwerk. Waarschuwing en foutmeldingen in
FOUT: Hormaal matrix singulariteitscriterium is geldig, gebruik PRERUN3. .
FOUT: Singulariteit in horizontale positie van station 18121, de Vereffenlng_

Om deze foutmelding bij gebruik van meerdere GPS-basisstations te voorkomen of op te lossen, moeten in
het waarnemingen overzicht (menuoptie Beeld | Waarnemingen) de GPS-codrdinaten van alle voorkomende

GPS-referentiestations worden geactiveerd.

Dit betekent dat het symbool # moet worden weggeklikt, een rode vierhoek zal hiervoor in de plaats komen.
In nevenstaand voorbeeld

Sluiten  Bewerken Extra

moeten de waarnemingen

16n66worden —— I

RTCHOO0L

DX
68 RTCHOD01 10102 DX -910.4770 DY 791.8672  DZ 6091409
_ \ 69 RTCHODOL 10103 DX -397.3872 DY 733.3083 DZ 6039055
geactiveerd, door het 1 RTCM3999 I 390RATZ FROOE ¥ 36340519604 Z  S011606.1490 4
2 RTCH999% 48810 DX -2830.4660 DY 4737 6700 DZ 1847 1160
3 RTCM9999 48811 DX -2832.3420 DY 4757 5840 DZ 1847 1160
weghalen van de #. 4 RICHI399 13812 DX  -2833.5290 DY 4760.3120  DZ 18478360
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8.1 Vrije netwerkvereffening

Een vrije netwerkvereffening (1% fase) kan worden uitgevoerd als de waarnemingen en geometrische relaties
zijn ingevoerd in het Move3-project. Bij de vereffeningsberekening wordt uitgegaan van de reeds eerder
berekende coérdinaten uit de Benaderde codrdinatenberekening. (Zie hoofdstuk 5.)

Lokaal, 2000-2000 of RD?

De vrije netwerkvereffening (1°fase) kan met RD- of lokale coérdinaten worden berekend.

Bij het verwerken van GPS-metingen, die uitgevoerd zijn ten opzichte van gecertificeerde GPS-
referentiestations of netwerk, wordt de vrije netwerkvereffening berekend in het RD-stelsel. In alle andere
situaties wordt de vrije netwerkvereffening berekend in een lokaal stelsel.

Wanneer er geen GPS metingen in het Move3-project zijn geimporteerd dan berekent Move3 de vrije
netwerkvereffening in het zogenaamde lokale 2000-2000 stelsel. Het eerste punt in het
waarnemingsoverzicht, meestal het opstelpunt van de tachymeter, krijgt de coérdinaten voor X: 2000.000 en
voor Y: 2000.000. Het tweede punt, meestal het eerste stationspunt van de meting, krijgt voor de X: 2000.000

en voor de Y: 2000.000 + de gemeten afstand tussen het opstelpunt en het eerste stationspunt.

Verre richting ten behoeve van noordrichting meting?

Voor het £ noordgericht vastleggen van een meting met tachymeter waarnemingen wordt als eerste
waarneming een richting naar een ver punt gemeten zonder afstand. Move3 kan dit punt niet berekenen. In
het rekenverslag van de benaderde codrdinaten wordt een overzicht getoond van de niet berekende stations.
In deze situatie moet er een fictieve afstand, bijv, 100.00 m, worden opgeven bij deze eerste Total Station
waarneming. Vink het selectievakje voor de afstand aan en voer een afstand in van 100.00 m (zie hoofdstuk
6.2.1). Hierna kan een benaderde berekening en de 1% fase berekening worden uitgevoerd.



8.1.1 Berekening Vrije netwerkvere

De vrije netwerkvereffening wordt gestart
met de menuoptie

Reken | Vereffening... Move3.

Selecteer voor de vrije netwerkvereffening

(1° fase) bij Fase de waarde: Vrij netwerk.

Klik op de knop OK om de berekening uit te

voeren.

Bevestig de eventuele vraag om de
bestaande files te overschrijven met Ja

kadaster

ffening (1° fase)
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Project Beeld | Beken Resultaten |mport Instellingen  “enster

Controle..

\ Benaderde Codrdinaten...
Kringsluitfouten...

H
COGOo3

LOOPS3
PRERUM3

Contrale Lijn- en Classificatiecode

Weretfening

Selecteer uitvoerproject

Aanmaken rapportfile :
H:ATIRY

Aanmaken vereffende codrdinatenile :

aK

Annuleren |
Bladeren.. |

Fappartfile IXML A l

Aanmaken covariantie matrixfile

IH ATIRMProjectiMove3iMoved car

|H:\TIF|\F'|0iect\M ovediMoved var

™ Updaten cotirdinaten na vereffening

Nadat de berekening is voltooid verschijnt het resultaatscherm.

Meldingen

Soms is de knop Meldingen actief. Na een klik op

deze knop worden de meldingen getoond.

Meldingen kunnen foutmeldingen en/of
waarschuwingen zijn.

Indien er fouten zijn geconstateerd bij de
vereffeningsberekening leidt de berekening
niet tot een nieuw resultaat. Eerst moeten
de fouten worden hersteld en opnieuw een

vereffeningsberekening worden gestart.

Sluit dit scherm met het ‘kruisje’. IE|

Rekenen MOYE3

( |\.r,,| netwerk )l

Fekenen

MOVE 3 is gereed [yerzicht

®

Besultaten N

d

Bl H:4\ TIR Project'Move3'\Move3.err

File
WAARSCHUWING :

Alle schaalfactoren vast bij wrij netwerk.

Rekenen MOVE3

Fouten opgetreden [ bekijk fouten |

[erzicht

Sluitern |

Hesultatern

Il H:ATIR\ProjectiMove3iMove3.err

Eile Edit

FOUT: Uan en Haar Station zijn identiek. Record 37, 48815.
FOUT: Van en Naar Station zijn identiek. Record um@, 48818.

Het meldingen scherm is eventueel opnieuw opte—_

roepen via Resultaten | Meldingen

Project Beeld

Beken | Regultaten Import  Inste

2= lE

O ® ¢ Rapport |

EIh:stinprojectimoy:

A

=t =i = P
Grafieken. ..
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Resultaten Vrije netwerkvereffening
Rekenen MOVE3

Door te klikken op de knop Resultaten wordt het Rekenen MOVES is gereed @ :lme[zichl N
verslag van de vereffeningsberekening Besultaten

(Move3.outl.html) geopend.

N | [Editgen |

Controleer onder de kop Vereffening.

1\ TIR\Project }Move3'Move3.out 1.html
Fil

de waarde van de Max coord correctie in laatste

iteratie. De maximale correctie moet kleiner zijn yERERENS ,
May coord correctie in laatste iteratie  0.0000 m

dan 0.01 m zijn.

TOETSING
Controleer onder de kop Toetsing de waarde van Al (meer dimensionaal) 01720 J
Alfa 0 (zen dimensionaal) 0.0010
H Beta 0.80
de F-toets Bij een verworpen F-toets moet(en Kitinks waars Wiinats i
. Kritieke waarde T-toets (3 dimensionaal)  4.24
eerst de verworpen waarneming(en) worden Kriiske waarde T-toels (2 dimensicnaal) 531
Kritieke waarde F-tosts 124
Opge|OSt F-toets 6.604 verwarpen
Let op: Ook bij een geaccepteerde F-toets is het TOETSINGSOVERZICHT
. . .. Record Station| Richtpunt Toets Fact Gs fout|
mogelijk dat er nog verworpen waarnemingen ziin. oy RTCMG9% 43860 Wotaels 42 0.7188[m
16 Dubbele afstand 4B8E0! 4B8830) W-toets| 4.2| 0.7168[m
. . w bk RTCMS929] 48880 Weloets| 4.2 -9.9317|m
Onder de kop Toetsingsoverzicht staan de 0oz RTCM39%3 43860 YiHoets 4.2 -42.3611jm
2y RTCMI999| 48861 Wiioets| 2.8 -0.6395|m
eventuele verworpen waarneming(en) in rood I Dubbele sfstand 48981 49530 Wetnets| 2.8 -0.427B|m
P RTCMI959] 48861 Weioets| 2.8 0.6997|m
vermeld 2 bz RTCMI999| 48861 Wioets| 2.8 -1.0088|m
: 40 RichtingD 48502/ 48820| W-toets| 2.1| 1.54751|gon| 0.5674|m
34 |Richtingd 48602 49830] Witoets| 1.9) 2.63742gon| 0.2343(m -

Sluit het verslag met IE| en bevestig het scherm Rekenen Move3 met een klik op de knop OK.

e MOVE3
Project Beeld BReken | Resultaten Import  Inste
Na een berekening kan het verslag van de laatste J D=l ||J 0 @® ¢

i

e

vereffeningsberekening ook worden geopend met de 1 h \tinprojectimov

R .
%

menuoptie Resultaten | Rapport. SRR eS:
Grafieken...
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Let op:

Het laatste berekeningsverslag is te openen en te raadplegen. Het kan zijn dat er daarna weer mutaties zijn
uitgevoerd op de stations of waarnemingen waardoor het berekeningsverslag niet meer corresponsdeert met
de actuele situatie.

Als Move3 wordt afgesloten vervalt de optie van het openen van het
verslag en zal opnieuw een berekening moeten worden uitgevoerd. 2]

[C Project: 094127
-] DR&

project. In het TIR-scherm kan het verslag worden geopend door

dubbelklikken op het bestand Move3.outl.xml in de Move3-map.

Het laatste berekeningsverslag wordt ook opgeslagen bij het TIR {21 Ewport
\[_..
0ve3.pr| l

=1 Impart
2] Visualisatie

M H:ATIR\ProjectiMove 3\Move3.out1.html [_ O] x]
File Edit
1Dttt o4
. [
Tip:
Aantal woorwaarden 7

In het Berekeningsverslag zijn de project-, EREFFENING

vereffenings- en toetsingsgegevens Aantal eraties z

Max coord correctie in laatste iteratie  0.0000 m

opgenomen. TOETSING
Verschillende gegevens kunnen worden A P
. . Beta 0.80
weggeklikt en weer getoond, door te klikken i weards Weets 3
. Kritieke waarde T-toets (3 dimensionaal)  4.24
op de titelbalk van de betreffende Kitieke waarde T-oets 2 dmensionasl) 591
Kritieke waarde F-toets 233

gegevens. Ftoets 11,299 verwarpen

TOETSINGSOVERZICHT

VARIANTIE COMPONENT ANALYSE

INVOER BENADERDE TERRESTRISCHE COORDINATEN
INVOER STANDAARDAFWIJKINGEN VAN BEKENDE STATIONS
COORDINATEN (VRIJ NETWERK)

VEREFFENDE WAARNEMINGEN

VEREFFENDE GEOMETRISCHE RELATIES

TOETSING VAN WAARNEMINGEN

TOETSING VAN GEOMETRISCHE RELATIES
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Verworpen ltems
Indien er na een berekening verwerpingen zijn, kan K MOVE3

Project Beeld Beken | Resultaten  Import  Ingtell

I 0 = H”J@ O ® ¢ Reppod
WEIHingen

een overzicht met verworpen waarnemingen

geraadpleegd worden onder de menuoptie

Resultaten | Verworpen Items... 2 h:Atinprojectimoy

varpen ltems...
Grafieken...
De verworpen waarnemingen worden in volgorde Ml Verworpen waarnemingen / codrdinaten [x]
Bekijken  Sluiten Helg

van hoogste verwerpingsfactor getoond.

Door in dit scherm op de eerste verworpen 2 hfstand 1.6
3 Richting W-toets 1.2 48801 48821
waarneming te klikken, kan deze worden ¢ Tichting hoens L ameL emEl

geraadpleegd en gemuteerd.

Alle verwerpingen moeten worden opgelost zodat de F-toets en alle W-toetsen worden aanvaard.

Tip: Los eerst de fout op van de grootst verworpen waarneming en voer dan de 1° fase berekening opnieuw
uit.
De grootste verwerping staat altijd bovenaan in het overzicht Verworpen ltems.

Reconstructiebestand

Nadat in de vrije netwerkvereffening alle verwerpingen zijn opgelost en de F-toets geaccepteerd, kan er een
reconstructiebestand worden aangemaakt van het Move3.kadl.xml bestand.

Zie hiervoor de handleiding van TIR.

Letop

Na elke berekening wordt door Move3 altijd een nieuw &
Move3.kad1.xml bestand aangemaakt ten behoeve van het (2 E°i3°;‘:ﬂ°9412?
verwerken van het reconstructie bestand in TIR en een kopie van -] Export
. . = Import
rekenverslag aan in het Move3.outl.xml bestand. Dus ook als in de MGL cst
i y ; ; . bty MGLSFN
berekening nog één of meer verwerpingen zitten of als de F-toets 5.1 Moves
verworpen is! In het Move3.kad1.xml bestand is niet te zien of de 1] Movedkadl.uml
codrdinaten het resultaat zijn van een verworpen berekening. Wel e
-] Visualizatie

in het bestand Move3.outl.xml met het laatste rekenverslag.
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8.2 Importeren aansluitingspunten

Na een afgeronde Vrij netwerkvereffening (1% fase) wordt de 2 fase berekening, de
aansluitingsberekening aan de kadastrale kaart, uitgevoerd. Hiervoor moeten eerst de codrdinaten van de
aansluitingspunten worden geimporteerd in het Move3 project.

Kaartcodrdinaten uit LKI

Het bestand met de codrdinaten van de aansluitingspunten wordt aangemaakt in LKI. Dit bestand (met
extensie .COQ) moet vanuit LKI geimporteerd worden in de Import-map van het TIR-project. In TIR is het
mogelijk te muteren in dit .COO bestand. Zie Handleiding TIR.

Vervolgens wordt dit bestand met de codrdinaten van de aansluitingspunten geimporteerd in het Move3
project voor de aansluitingsberekening.

Benaderde Codrdinatenberekening

Nadat de aansluitingspunten zijn geimporteerd, moet opnieuw een benaderde codrdinatenberekening (zie
hoofdstuk 5) worden uitgevoerd voorafgaande aan de Aansluitingsvereffening (2° fase). Bij deze benaderde
codrdinaten berekening worden ook de codrdinaten van de aansluitingspunten als waarneming meegenomen.

Importeren codrdinaten aansluitingspunten in Move3

Eroject Beeld PFeken Fesultaten | Import Instellingen  Venster Help

Met de menuoptie Import | LKI Import... wordt DER|E0R & B Eae e =
het reeds aan het TIR-project toegevoegde .COO- £ h-\tiriprojectimove3imove3. gg:';t?tion---

=] etingen...
bestand met aansluitingspunten geimporteerd in LKl Impart...

MOWES Project...

het Move3 project.

eldHREd wast.
eldiZ Redlaamte sl uite..
eldEnaaneldin.

- -
Blader in het nieuw geopende scherm met de e s
- 7 e @k

knop [*1 naar de map Project > Import en open
deze map.

CIDRA
JExport
'-ijmport
|1 Moves

) Wisualisatie

Na het openen van de map Import wordt het .COO-bestand

geselecteerd.

Look in; I =3 Impart

Klik op Open.
Met de ingedrukte shifttoets kunnen meerdere .COO bestanden

worden geselecteerd voor het importeren van meerdere
bestanden in één Move3-project.
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. . e Stations JM[=] 3
De coordinaten van de aansluitingspunten 5|
Sluiten  Bewerken Extra Help
worden geimporteerd in het Move3 project. No. |Nesn | Type] £ Oost] | % Noord| | Hoogte| |Code 4
(119 48801 TER 155000.00%2 463000.0190 0.0000 M09.7
[ 20 48833 TER  155000.0178 463100 0156 D.0D0D  HO9.7
121 28504 TER  155015.0000= 4630080000 * D.0D0D  HOL.7
. . 122 43804 TER  154937.0000= 4629920000 * D.0D0D  BOL.S
Controleer de aansluitingspunten in het (1 23 48805  TER 1550060061 462992 0186 0.0000 TOZ.1
26 4gs06  TER 155006 0065 162397 0186 D.0D0D  T02,2 J
i i i i 25 48807  TER  154391.0070 462397 0200 D.0D0D  T02,2
stationsoverzicht via Beeld | Stations.... [ 2¢ 43808 TER  154982.0077 462397 0211 0.0000 T2 2
127 43820  TER 154992 0081 4630090138 0.0000 BOL.1
1 25 43821 TER 1550000081 4630090167 0.0000 B0l 2
129 43302 TER  154988.00%5 46303201682 0.0000 MD3.T
|1 2n 4mR21 TRR ACCENNN ANNN a* ARIN2AA NNNN = n nrinn =10k Bl
| H 4

De stations met een * (asterisk) achter de coérdinaten zijn de aansluitingspunten. De codérdinaten zijn de
‘bekende’ kaartcodrdinaten afkomstig uit LKI.

Overschrijven reeds bekende aansluitingspunten
Indien codrdinaten worden geimporteerd van

stations / aansluitingspunten die reeds als I

bekend in het Station OVerZiCht Zijn “erzchil in bekende codidinaten. Aanpazsen?
2 .. T 48840  194327.0000  4£9408.0000
gekenmerkt én afwijkende codrdinaten
hebben, verschijnt nevenstaande melding.

Met Ja of Ja op alles kunnen de reeds

43540 134325.0000 4634080000

Ja op alles Nee Mee op ales Annuleren

aanwezige bekende codrdinaten worden
overschreven.
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8.3 Aansluitingsvereffening

Na de vrije netwerkvereffening (1° fase), het importeren van de LKI aansluitingspunten in het Move3-project
en het opnieuw betrekenen van de benaderde coérdinaten vindt de aansluitingsvereffening (2°° fase) plaats.
Bij deze Aansluitingsvereffening wordt uitgegaan van de eerder berekende codrdinaten uit de Benaderde

coordinatenberekening. (Zie hoofdstuk 5.)

Afhankelijk van de wijze van inwinning, vindt de aansluitingsvereffening in 1 of 2 stappen plaats:

ometing zonder GPS-waarnemingen: 1 stap

o meting mét GPS-waarnemingen: 2 stappen
Zie voor een uitgebreide beschrijving van de vereffeningsberekening van metingen met GPS-waarnemingen
het document Handleiding Kadastrale metingen met GPS (versie 3.0, febr 2009).

Aansluitingsvereffening meting zonder GPS waarnemingen:
Stap 1:  De aansluitingsvereffening wordt uitgevoerd waarbij de_kaartcoérdinaten van de aansluitingspunten

uit LKI worden vastgehouden.
De aansluitingspunten hebben de precisieklasse 4: de standaardafwijking voor de X-en de Y-

codrdinaat van deze punten is 20 cm.

Op deze wijze worden de aanmetingen van de aansluitingspunten en de kwaliteit van de kaart
gecontroleerd.

Als de F-toets is geaccepteerd, betekent dit dat in de metingen naar de aansluitingspunten geen
fouten zijn geconstateerd en de kaart voldoet aan de vastgestelde kwaliteit.

Als de F-toets niet is geaccepteerd moeten de verwerping(en) worden opgelost.

Deze verwerpingen zullen vrijwel altijd veroorzaakt worden door de aansluitingspunten.
Wanneer een aansluitingspunt wordt verworpen en de meting ligt in het landelijk gebied dan mag
de precisieklasse van dit aansluitingspunt gewijzigd worden van 4 naar 5: de standaardafwijking
voor de X-en de Y-codrdinaat van dat aansluitingspunt wordt dan 40 cm.

Aansluitingsvereffening met GPS waarnemingen:

Stap 1:  Toetsing van het netwerk na aansluiting:
In deze stap wordt de aansluitingsvereffening (2“Ie fase) uitgevoerd waarbij de RD-codrdinaten van
het GPS-referentiepunt én de kaartcodrdinaten van de aansluitingspunten uit LKI worden
vastgehouden.
De aansluitingspunten hebben de precisieklasse 4: de standaardafwijking voor de X-en de Y-
codrdinaat van deze punten is 20 cm.

Op deze wijze worden de aanmetingen van de aansluitingspunten en de kwaliteit van de kaart
gecontroleerd.

Als de F-toets is geaccepteerd, betekent dit dat in de metingen naar de aansluitingspunten geen
fouten zijn geconstateerd en de kaart voldoet aan de vastgestelde kwaliteit. Ga dan verder met de
2% stap.
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Als de F-toets niet is geaccepteerd moeten de verwerping(en) worden opgelost. Deze
verwerpingen zullen vrijwel altijd veroorzaakt worden door de aansluitingspunten.

Wanneer een aansluitingspunt wordt verworpen en de meting ligt in het landelijk gebied dan mag
de precisieklasse van dit aansluitingspunt gewijzigd worden van 4 naar 5: de standaardafwijking
voor de X-en de Y-cod6rdinaat van dat aansluitingspunt wordt dan 40 cm.

Als de F-toets na de wijziging van de presicieklasse, nog wordt verworpen én de geschatte fouten
van de aansluitingspunten zijn van gelijke grootte dan duidt dit op een systematische verschuiving
van de kaart ten opzichte van het RD-stelsel. In deze situatie worden de X- én de Y-codrdinaat van
het GPS-referentiepunt losgelaten. De hoogte méet worden vastgehouden! (zie voorbeeld hierna)
Herbereken opnieuw de aanslutingsvereffening. In de meeste gevallen zal nu de F-toets wel
geaccepteerd worden.

Berekening van de codrdinaten na aansluiting

In deze stap, die altijd moet worden uitgevoerd bij metingen met GPS-waarnemingen, worden de
definitieve codrdinaten berekend voor de bijhouding van de kaart. Na de verwerking van de meting
in de kaart blijft deze homogeen.

De_X- én Y-codrdinaat van het GPS referentiepunt moeten worden losgelaten. De hoogte méet

worden vastgehouden!

Dit gebeurt door het verwijderen van de
TER |cgde | vinkjes bij de X- en Y-codrdinaat van
[RTCHOD11 =] het GPS-referentiestation.
Stationsnaan |F|TCMDDDD
In het voorbeeld hiernaast zijn de X-én
2 Oost | 155000.0000 m
% Moard [ 163000 0000  m de Y-coordinaat van het
Hoogte | 0.0000 referentiestation losgelaten.
Mdafwiikingen
- \ " De Hoogte moet worden
% Noard r | / m vastgehouden.
Hoogte T 0.0100 m

|dealizatieprecisie #' I 0.o0oo0 i
|dealisatieprecisie hoogte I 0.0500 o Hierna wordt de

Dieselectie r Aansluitingsvereffening (2° fase)

opnieuw berekend.
Werwijderen TER I Toepazzen I Llles toepassen |

e Annuleren I Help |

Na acceptatie van de F-toets in deze stap is de vereffening afgrond. Met de na de 2° stap
vereffende kaartcodrdinaten wordt het kaartbestand voor verdere mutatieverwerking in LKI
aangemaakt.

Het uitvoeren van de aansluitingsvereffening in 2 stappen waarborgt dat de aanmeting van de
aansluitingspunten en de kwaliteit van de kaart worden gecontroleerd én dat de homogeniteit van de
kadastrale kaart wordt geborgd.
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8.3.1 Berekening Aansluitingsvereffening (2de fase)

Als alle verwerpingen in de Vrije netwerkvereffening zijn opgelost en de het .COO-bestand met de

aansluitingspunten is geimporteerd kan de Aansluitingsvereffening (2 fase) worden berekend.

EIMOVE3
Broject Beeld |—Beken Fesultaten Import  Instellingen  ¥enster

Help

De 2° fase berekening (aansluitingsvereffening)

0O = H| [E  Benaderde Codrdinaten... CoGo3 ao40
wordt gestart met de menuoptie Kringsluitfauten... LOOPS3
Elh.\’nr\prol Cantrale... FRERLNZ

Reken | VerEffenmg“' Moves. Caontrole Lijn- en Classificatiecode...

-

Selecteer uityoerproject Selecteer voor de

aansluitingsvereffening bij Fase

Aanmaken rapportfile ; Fiapportfile IXML 'I 0K I de waarde:
IH:\TIH\Pluiect\.MDVES'\M0ve3.0ut2.:-:m| Annuleren | -,
Aansluiting, Pseudo.
Aanmaken vereffende coordinatenfils : Eladeren.. |
IH:‘\TIH\Prniect\Mwﬂ\M0ve3.cu:ur Het selectievakje voor Updaten
Aanmaken covariantie matisfile ; codrdinaten na vereffening
IH:'\TIH\Prniect\MoveS'\Move3.var moet blanco blijven.

Klik op de knop OK om de

™ {pdaten coordinaten na vereffening Faze Iﬂqansluiting, Pseudnj

berekening uit te voeren.

Bevestig daarna de vraag om de bestaande files te overschrijven.

Let op: |

Kies voor de vereffeningsberekening van de aansluiting van het project Fase | Viii metwerk ;I

aan de kaart altijd Aansluiting, Pseudo. De kaartcodrdinaten van de

punten die gebruikt worden als aansluitingspunten worden dan

Aanzhiiting, Gewogen

vastgehouden.
Bij de keuze Aansluiting, Gewogen doen de kaartcodrdinaten mee in de vereffening en zullen deze vrijwel

zeker een wijziging ondergaan. Voor de verdere verwerking van het kaartbestand in LKl is dit niet gewenst.

Rekenen MOYE3

Nadat de berekening is voltooid verschijnt het

resultaatscherm. i e OES b gtz ® Uyt

Besultaten
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Meldingen

Rekenen MOYE3
Rekenen MOVES is gereed ® Ouersioht

Soms is de knop Meldingen actief. Na een klik op - Resulaten |
deze knop worden de meldingen getoond. oK (

Meldingen kunnen foutmeldingen en/of Rekenen MOVE3

WaarSChUWingen Zijn- Fouten opgetreden [ bekijk fouten | @
Indien er fouten zijn geconstateerd bij de

[ werzicht

Hesultater

vereffeningsberekening leidt de berekening niet tot - |

een nieuw resultaat.

Eerst moeten de fouten worden hersteld en Bl H-\TIR\ProjectiMove3\Move3.err [~ o]
opnieuw een vereffeningsberekening Elz el

FOuT: Dplossing divergeert uoor station 48899.
(Aansluiting, Pseudo) worden gestart.

Sluit het scherm met meldingen met IE|

e MOVES
Project Beeld BReken | Resultaten  Import  Inste

Het meldingenscherm is eventueel opnieuw op D= n”i@ O & ¢ Repport |
te roepen via Resultaten | Meldingen B3 h-\tinprojectimoy Meldingen

L=t = =
| Grafieken...
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Door te klikken op de knop Resultaten wordt het  IASIEINISNASS

verslag van de vereffeningsberekening

(Move3.out2.html) geopend.

Rekenen MOYES iz gereed

(D

LT Oyezicht Y

Besultaten

" [MEldnges |

Controleer onder de kop Vereffening.

de waarde van de Max coord correctie in laatste
iteratie. De maximale correctie moet kleiner zijn dan
0.01 m zijn.

Controleer onder de kop Toetsing de waarde van de F-
toets Bij een verworpen F-toets moet(en) eerst de
verworpen waarneming(en) worden opgelost.

Let op: Ook bij een geaccepteerde F-toets is het
mogelijk dat er nog verworpen waarnemingen ziin.
Onder de kop Toetsingsoverzicht staan de eventuele

verworpen waarneming(en) in rood vermeld.

Eile

Edit
ONBEKENDEN
Coordinaten
Qrienteringen
Totaal

Aantal woorwaarden

VEREFFENING
Aantal iteraties

B2

B4

3

Max coord carrectie in laatste iteratie  0.0000

TOETSING

Alfa (meer dimensionaal)
Alfa 0 (een dimensionaal)
Eeta

Kritieke waarde W-taets

0.0727
0.0010
0.0
3.29

Kritieke waarde T-toets (3 dimensionaal)  4.24
Kritieke waarde T-toets (2 dimensionaal)  5.91

Kritieke waarde F-toets
F-toets

TOETSINGSOVERZICHT
Record Station

1.67

2277 verworpen

Richtpunt|

m

Toets)

Fact

M H:ATIR\ProjectiMove3iMove3.out2. html [ [O]x]

-

]

Gs fout

12 # Dost 45803

Wi-toets

18

1.5014

3

13 X Oost 45804

W-tnets

1.1

-0.9714|m

VARIANTIE COMPONENT ANALYSE

Variantie|

Redundantiel

Terrestrisch

0.022

1] =

Sluit het verslag met IE| en bevestig het scherm Rekenen Move3 met een klik op de knop OK.

e MOVE3

Na een berekening kan het verslag van

de laatste vereffeningsberekening ook
worden geopend met de menuoptie
Resultaten | Rapport.

Let op:

Project Beeld REeken | Resultaten Impon
D=l @0 iR

F1 h:\tinprojectimoy:

SERE e EE
Grafieken...

Ingte

Als Move3 wordt afgesloten vervalt de optie van het openen van het verslag. Als Move3 opnieuw wordt

opgestart vanuit TIR zal opnieuw een berekening moeten worden uitgevoerd om het rapport te kunnen

lezen.
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Let op:

Het laatste berekeningsverslag is te openen en
te raadplegen. Het kan zijn dat er daarna weer
mutaties zijn uitgevoerd bij de stations of in de
waarnemingen waardoor het berekeningsverslag
niet meer corresponsdeert met de actuele
situatie. Ook kan het voorkomen dat er
tussentijds een nieuwe 1° of 2° fase berekening
is uitgevoerd met een fout-resultaat waardoor er
geen nieuw verslag is aangemaakt. Het vorige
verslag zal dan getoond worden.

Controleer bij twijfel in het verslag altijd het
tijdstip en de wijze van berekening.

Het laatste verslag van de 2° faseberekening wordt ook 2]
opgeslagen bij het TIR project. In het TIR-scherm kan het
verslag worden geopend door dubbelklikken op het bestand

Move3.out2.xml in de Move3-map.
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Ml Move3.out2.html

moYes

1 OV E 3 Versie 3.4.3
Werkenning en Yerefiening
van
3020 en 10 Geodetische Netwerken

v MOVES.nl
{c) 1993-2008 Grontmij
94127 Swar
05-03-2009 15:19:03

20 zangesloten netwerk vereffening (pseudo) in RD (met correctiegrid) projectie

PROJECT
HATIR\PrajectiMoved\Mave3. pr

_[a]x

[0 Project; 094127
-] DRA

-1 Export
20 Impart

----- WGL.COO
MGL.cst

NGL.SFN

\[—]D Moved
----- Moved kadl.xml

Tip:
In het Berekeningsverslag zijn de project-,

Ml H\TIR\ProjectiMove 3iMove3. out2 html [_ o]
File Edit

Aantal teraties 1 d

Max coord correctie in laatste iteratie  0.0000 m

TOETSING

Alfa (meer dimensionaal) 0.0727

Alfa 0 (een dimensionaal) 0.0010

Beta 0.80

Kritieke waarde W-toets 3.29

vereffenings- en toetsingsgegevens
opgenomen.

Verschillende gegevens kunnen worden
weggeklikt en weer getoond, door te klikken
op de titelbalk van de betreffende

\

gegevens.

Rl Moved kad2 xml

----- Maowve3.out]. xml
----- Moved.out2. sl
----- Ty Moves prj
=] Wizualizatie
: B Moved_kadl_sml list ket

Mowved_kad2_ sl lijst. bt

Kiitieke waarde T-tosts (3 dimensionaal)  4.24
Kritieke waarde T-tosts (2 dimensionaal]  5.91
Kritieke waarde F-toets 157
F-tosts 0.004 geaccepteerd

VARIANTIE COMPONENT ANALYSE
INVOER BENADERDE TERRESTRISCHE COORDINATEN
INVOER STANDAARDAFWIJKINGEN VAN BEKENDE STATIONS

COORDINATEN (PSEUDO KLEINSTE KWADRATEN OPLOSSING EN
PRECISIE)

TOETSING VAN BEKENDE COORDINATEN
VEREFFENDE WAARNEMINGEN
VEREFFENDE GEOMETRISCHE RELATIES
TOETSING WAN WAARNEMINGEN
TOETSING VAN GEOMETRISCHE RELATIES

E

1<l




Verworpen Items

Indien er na een berekening verwerpingen
zijn, kan een overzicht met verworpen

waarnemingen geraadpleegd worden
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i  MOVE3
Project Beeld FBEeken | Resultaten Import Instell
(D H|[BD&¢ Rappor '

WEIHiTEER

1 h:tinprojectimoy

onder de menuoptie
Grafiekean...

Resultaten | Verworpen Items...

De verworpen waarnemingen worden in

W Verworpen waarnemingen / cosrdinaten x|

. Bekiken  Sluit Hel
volgorde van hoogste verwerpingsfactor Cyen B e
Ho . | Type | Toets | Factor | Van | Haar | |
getoond' 1 Cobrdinaat W-toets 2.7 48840
2 Afstand W-toets 2.4 48801 48840
Door in dit scherm op de eerste verworpen 3 Richting W-tosts 1.5 48801 48840

waarneming te klikken, kan deze worden

geraadpleegd en gemuteerd.

Alle verwerpingen moeten worden opgelost zodat de F-toets en alle W-toetsen worden aanvaard.

Tip: Los eerst de fout op van de grootst verworpen waarneming en voer dan de 2° fase berekening opnieuw

uit. De grootste verwerping staat altijd bovenaan in het overzicht Verworpen Items.

Aansluitingsvereffening van metingenproject mét GPS waarnemingen?
Voer de 2% fase berekening uit in de 2 stappen, waarbij in de 2° stap de X- én Y-codrdinaat van het GPS
referentiepunt worden losgelaten. Zie de beschrijving in de inleiding van paragraaf 8.3.

Kaartbestand voor verwerking in LKI
Nadat in de aansluitingsvereffening alle verwerpingen zijn opgelost en de F-toets is geaccepteerd kan er een
kaartbestand worden aangemaakt van het Move3.kad2.xml bestanden.

Zie hiervoor de handleiding van TIR.

Na elke berekening wordt door Move3 altijd een nieuw
Move3.kad2.xml bestand aangemaakt ten behoeve van het in TIR 2]

[ Project: 094127

(] DRA

27 Export

27 Impart

NGL.COO

MGL st
NGLSFN
27 Moved

: [1] Movedkad! wml

verwerken van het kaartbestand en een kopie van het rekenverslag
(Move3.out2.xml) van de 2° faseberekening. Deze bestanden
worden bij het TIR-project in de Move3 map geplaatst.

Dus ook als in de berekening nog één of meer verwerpingen zitten
of als de F-toets verworpen is! In het Move3.kad2.xml bestand is Moves kad2 smi
Mowved outl. «ml

Mowve out2, wml
Move3.pri

B Wisualizatie

o Maved_kadl_sml lijst st
: Maved_kad2_sml lijst tat

niet te zien of de codrdinaten het resultaat zijn van een verworpen

berekening. Wel in het bestand Move3.out2.xml met het laatste

rekenverslag.
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