
Arbeitsgruppe des Arbeitskreises Liegenschaftskataster der AdV  Anlage 4 
"Vereinheitlichung von GPS-Protokollen bei SAPOS®-Messungen im Kataster" 

Beispiel für die Protokollierung von SAPOS®- und Tachymeter-Messungen 

Seite 1 (8) 

1 Allgemeine Daten zum Projekt (Verwaltungsdaten) 
 

Nutzerspezifische Informationen ohne Vorgabe in der MessDokLiKa 1.0 

z. B. Gemarkung, Flur, Flurstück, Vermessungsart  

 

1.1 Auftragsnummer, Geschäfts-
buch-Nr.  

16Z4567890123456 1.2 Geschäftszeichen des Nutzers für die 

NMEA-Message an die SAPOS®-Zentrale 

16Z4567890123456 

1.3 Name und Version der protokollerzeugenden 
Software 

64Z4567890123456789012345678901234567890123456789012345678901234 
64Z4567890123456789012345678901234567890123456789012345678901234 

 
 

2 Allgemeine Daten zur Messung 
 

2.1 Messverfahren 32Z45678901234567890123456789012 

 

2.2 Einstellungen des Vermessungssystems 

Maßeinheiten 

2.2.1 Satellitenelevation 2.2.2 Strecke 2.2.3 Horizontalrichtung 2.2.4 Vertikalrichtung 

2.2.5 Zeitzone 
(Differenz zu UTC) 

2.2.7 mittlerer 
Rechtswert 

9Z3456789 10Z4567890 10Z4567890 10Z4567890 3Z3 3Z3  

2.2.6 CRS Lage und Höhe der SAPOS®-
Messung 

32Z45678901234567890123456789012 
32Z45678901234567890123456789012 

 

2.3 Roverausrüstung 

GPS-Empfänger 

2.3.1Empfängertyp 2.3.2 Empfänger-Nr. 2.3.3 gerätespezifische Software (Name und Version) 

20Z45678901234567890 20Z45678901234567890 20Z45678901234567890 

2.3.4 GPS-Antennentyp 2.3.5 GPS-Antennen-Nr. 2.3.6 Datum der GPS-Antenneneichung/kalibrierung  

20Z45678901234567890 20Z45678901234567890 8Z.34.5678 

2.3.7 Art und Methode der Antennenei-
chung/kalibrierung 

64Z4567890123456789012345678901234567890123456789012345678901234 

2.3.8 Offsetwerte der GPS-Antenneneichung/kalibrierung N E h 

L1 4Z3,4 4Z3,4 4Z3,4 

L2 4Z3,4 4Z3,4 4Z3,4 

2.3.9 Elevationsabhängige Phasenzentrumsvariation in 5 Altgrad-Schritten der Elevation von 0 bis 90 Altgrad 

L1 4Z3,4 4Z3,4 4Z3,4 4Z3,4 4Z3,4 4Z3,4 4Z3,4 4Z3,4 4Z3,4 

4Z3,4 4Z3,4 4Z3,4 4Z3,4 4Z3,4 4Z3,4 4Z3,4 4Z3,4 4Z3,4 4Z3,4 

L2 4Z3,4 4Z3,4 4Z3,4 4Z3,4 4Z3,4 4Z3,4 4Z3,4 4Z3,4 4Z3,4 

4Z3,4 4Z3,4 4Z3,4 4Z3,4 4Z3,4 4Z3,4 4Z3,4 4Z3,4 4Z3,4 4Z3,4 

 

2.4 Vorgaben zum Satellitenempfang 

2.4.1 Mindestan-
zahl der Satelliten  

2.4.2 Aufzeich-
nungsintervall  

2.4.3 min. Elevati-
onswinkel  

2.4.4 Frequen-
zen  

2.4.5 max.  
HDOP-Wert  

2.4.6 max.  
PDOP-Wert  

2.4.7 max. 
VDOP-Wert 

2Z 2Z 2Z 6Z3456 3Z,3 3Z,3 3Z,3 

 

2.5 Tachymeter 

2.5.1Gerätetyp 2.5.2 Geräte-Nr. 2.5.3 Software (Name / Version) 2.5.4 Datum Eichung 

20Z45678901234567890 20Z45678901234567890 40Z4567890123456789012345678901234567890 8Z.34.5678 

In den Rohdaten berücksichtigte Korrekturen 

2.5.5 Nullpunktskorrektion 2.5.6 Maßstabskorrektion  2.5.7 Zielachsenfehler 2.5.8 Kippachsenfehler 

4Z3,4 4Z3,4 6Z,3456 6Z,3456 

2.5.9 Höhenindexfehler 2.5.10 Nullpunktfehler der Horizontalrichtung 2.5.11 Nullpunktfehler der Vertikalrichtung 

6Z,3456 6Z,3456 6Z,3456 

In den Rohdaten berücksichtigte Korrekturen 

2.5.12 Nullpunktskorrek-
tion 

2.5.13 Maßstabskor-
rektion  

2.5.14 Zielachsfehler 2.5.15 Kippachsfehler 2.5.16 Höhenindexfeh-
ler 

4Z3,4 4Z3,4 6Z,3456 6Z,3456 6Z,3456 
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2.6 Vorgegebene Grenzwerte zur Steuerung der Messungsqualität 

F(ELM)E oder R F(ELM)N oder H F(ELM)L F(ELM)h 2.6.1 Abweichungen zwischen den Elementarmes-
sungen und ihrem Mittelwert (Einzelmessung)  2Z 2Z 2Z 2Z 

F(EM)E oder R F(EM)N oder H F(EM)L F(EM)h 2.6.2 Abweichungen zwischen den unabhängigen  
Einzelmessungen und ihrem Mittelwert 2Z 2Z 2Z 2Z 

F(gk)E oder R F(gk)N oder H F(gk)L F(gk)h 2.6.3 Abweichungen zwischen dem größten (g) und 
dem kleinstem Wert (k) der Einzelmessungen 2Z 2Z 2Z 2Z 

sE oder R sN oder H sL sh 2.6.4 Standardabweichung des Mittelwerts der Ein-
zelmessungen 2Z 2Z 2Z 2Z 

F(G)E F(G)N F(G)L F(G)h F(G)r 2.6.5 Voreinstellung der Genauigkeit am Gerät zur 
Freigabe der Lösung 

2Z 2Z 2Z 2Z 2Z 

2.6.6 Grenzwert für die Orientierungskontrolle 5,Z345 

 

2.7 Vorgegebene Grenzwerte zur Einpassung in das Koordinatenreferenzsystem (CRS) und zur Grenzbestimmung 

 F(PaP)E oder R F(PaP)N oder H F(PaP)L F(PaP)h 

AP 4Z34 4Z34 4Z34 4Z34 

2.7.1 Abweichungen (Restklaffen) in den 
Passpunkten (Anschlusspunkten) mit fes-
tem Maßstab 

GP 4Z34 4Z34 4Z34 4Z34 

 F(PaP)E oder R F(PaP)N oder H F(PaP)L F(PaP)h 

AP 4Z34 4Z34 4Z34 4Z34 

2.7.2 Abweichungen (Restklaffen) in den 
Passpunkten (Anschlusspunkten) mit vari-
ablem Maßstab 

GP 4Z34 4Z34 4Z34 4Z34 

F(s)E oder R F(s)N oder H F(s)L F(s)h 2.7.3 Standardabweichung der Restklaffen 
nach der Transformation 

 

3Z3 3Z3 3Z3 3Z3 

 F(KoP)E oder R F(KoP)N oder H F(KoP)L F(KoP)h 

AP 4Z34 4Z34 4Z34 4Z34 

2.7.4 Abweichungen in den Kontrollpunk-
ten 

GP 4Z34 4Z34 4Z34 4Z34 

2.7.5 Vorgegebene Grenzwerte für die Abweichungen in den Grenzpunkten bei der Grenzuntersuchung  

Genauigkeitsklasse I II III IV V VI VII VIII IX 

F(GP)E oder R 4Z34 4Z34 4Z34 4Z34 4Z34 4Z34 4Z34 4Z34 4Z34 

F(GP)N oder H 4Z34 4Z34 4Z34 4Z34 4Z34 4Z34 4Z34 4Z34 4Z34 

F(GP)L 4Z34 4Z34 4Z34 4Z34 4Z34 4Z34 4Z34 4Z34 4Z34 

2.7.6 Vorgegebene Grenzwerte für die Abweichungen zwischen Soll- und Istwert bei der Aufnahme abgesteckter Sollpunkte (Kon-
trollaufnahme) für unterschiedliche Genauigkeitsklassen, z. B. für GP oder AP 

Punktart / Klasse F(abP)E oder R F(abP)N oder H linear F(abP)L F(abP)h 

GP Klasse I 4Z34 4Z34 4Z34 4Z34 

GP Klasse II 4Z34 4Z34 4Z34 4Z34 

GP Klasse III 4Z34 4Z34 4Z34 4Z34 

GP Klasse IV 4Z34 4Z34 4Z34 4Z34 

 4Z34 4Z34 4Z34 4Z34 

AP Klasse I 4Z34 4Z34 4Z34 4Z34 

 4Z34 4Z34 4Z34 4Z34 

GebP Klasse I 4Z34 4Z34 4Z34 4Z34 

 4Z34 4Z34 4Z34 4Z34 
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3 Nachweis der Rohdaten 

 

1.1 Auftragsnummer, Geschäftsbuch-Nr. 16Z4567890123456 

 

3.1 SAPOS®-Referenzstation 

3.1.3 Koordinaten im ETRS89 3.1.1Jobkennung 3.1.2 Punktken-
nung X  Y Z 

4Z34 14Z45678901234 10Z4567,890 10Z4567,890 10Z4567,890 

3.1.4 GPS-Empfängertyp 3.1.5 GPS-Empfänger-Nr. 3.1.6 Software (Name und Version) 

20Z45678901234567890 20Z45678901234567890 20Z45678901234567890 

3.1.7 GPS-Antennentyp 3.1.8 GPS-Antennen-Nr. 3.1.9 Antennenhöhe 

20Z45678901234567890 20Z45678901234567890 5Z,345 

3.1.10 Datum der GPS-Antenneneichung/-kalibrierung 3.1.11 Art und Methode der GPS-Antenneneichung/-kalibrierung 

8Z.34.5678 32Z45678901234567890123456789012 

3.1.12 Offsetwerte der GPS-Antenneneichung/kalibrierung N E h 

L1 4Z3,4 4Z3,4 4Z3,4 

L2 4Z3,4 4Z3,4 4Z3,4 

3.1.13 Elevationsabhängige Phasenzentrumsvariation in 5 Altgrad-Schritten der Elevation von 0 bis 90 Altgrad 

L1 4Z3,4 4Z3,4 4Z3,4 4Z3,4 4Z3,4 4Z3,4 4Z3,4 4Z3,4 4Z3,4 

4Z3,4 4Z3,4 4Z3,4 4Z3,4 4Z3,4 4Z3,4 4Z3,4 4Z3,4 4Z3,4 4Z3,4 

L2 4Z3,4 4Z3,4 4Z3,4 4Z3,4 4Z3,4 4Z3,4 4Z3,4 4Z3,4 4Z3,4 

4Z3,4 4Z3,4 4Z3,4 4Z3,4 4Z3,4 4Z3,4 4Z3,4 4Z3,4 4Z3,4 4Z3,4 

3.1.14 Repräsentation der Vernetzung  32Z45678901234567890123456789012 

 

3.2 SAPOS®-Elementarmessung  

Initialisierung 3.2.1 Jobkennung 3.2.2 lfd. Nr. Ele-
mentarmessung 

3.2.3 Datum und Uhrzeit 

3.2.4 lfd. Nr. 3.2.5 Datum/Uhrzeit 

4Z34 3Z3 14.Z4.5678/90:12:34 4Z34 14.Z4.5678/90:12:34 

3.2.6 Objektartken-
nung 

3.2.7 Punktkennung 3.2.8 Punktfunktion 3.2.9 Genauigkeitsklasse 
Grenzuntersuchung 

3.2.10 Antennenhöhe 

5Z345 14Z45678901234 Z 4Z34 5Z,345 

X Y Z 3.2.11 Kartesische Koordina-
ten X, Y, Z im ETRS89  10Z4567,890 10Z4567,890 10Z4567,890 

E N 3.2.13 Höhe  3.2.12 UTM-Koordinaten E, N 
im ETRS89 11Z45678,901 10Z4567,890 7Z34,567 

 

3.3 Genauigkeitswerte je Elementarmessung1 

 3.3.1 verfügbare 
Satelliten (Anzahl) 

3.3.2 Elevationswin-
kel 

3.3.3 HDOP-
Wert 

3.3.4 PDOP-Wert 3.3.5 VDOP-Wert 

tatsächlicher Wert 2Z 2Z 4Z3,4 4Z3,4 4Z3,4 

2.4.1, 2.4.3, 2.4.5-
2.4.7Grenzwerte 

2Z 2Z 3Z,3 3Z,3 3Z,3 

3.3.6 Grenzwert 
nicht eingehalten 

Z Z Z Z Z 

3.3.7 Anzahl der 
Messepochen 

4Z34 3.3.8 Entfernung der  
Referenzstation 

6Z3,456 3.3.9 Verwendung der 
Elementarmessung 

Z 

 

                                                
1  Der GPS-Empfänger kann ggf. so eingestellt werden, dass bei Überschreitung eines Grenzwertes die Messung nicht 
registriert wird. In diesem Fall entfällt die Protokollierung der Grenzwerte und der Überschreitung. 
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3.4 Mittelwert der SAPOS®-Elementarmessung (Einzelmessungen) 

X Y Z 3.4.1 Kartesische Koordinaten 
X, Y, Z im ETRS89  10Z4567,890 10Z4567,890 10Z4567,890 

E N 3.4.3 Ellipsoidische Höhe h im ETRS89  3.4.2 UTM-Koordinaten E, N 
im ETRS89 11Z45678,901 10Z4567,890 7Z34,567 

v(ELM)E v(ELM)N v(ELM)L v(ELM)h  3.4.4 größte Abweichung zwischen den 
Elementarmessungen und ihrem Mittel-
wert  

3Z3 3Z3 3Z3 3Z3 

F(ELM)E oder R F(ELM)N oder H F(ELM)L F(ELM)h 
2.6.1 Vorgegebene Grenzwerte für die 
Abweichungen zwischen den Elementar-
messungen und ihrem Mittelwert (Einzel-
messung)  

2Z 2Z 2Z 2Z 

3.4.5 vorgeschriebene Grenzwert über-
schritten 

Z Z Z Z 

 

3.5 Tachymeter-Standpunktinformationen 

3.5.1 Jobkennung je Richtungssatz 4Z34 3.5.2 Beobach-
ter 

30Z456789012345678901234567890 3.5.3 Da-
tum 

8Z.34.5678 

3.5.4 Objektartkennung 
des Standpunkts 

3.5.5 Standpunktkennung 3.5.6 Instrumentenhöhe 3.5.7 Geländehöhe  

5Z345 14Z345678901234 5Z,345 4Z34 

3.5.8 Temperatur  3.5.9 Luftdruck  3.5.10 berücksicht. meteorologische Korrektion 3.5.11 Kompensator ein 

3Z3 4Z34 4Z3,4 Z 

 

3.6 Einzelmessung Tachymeter 

3.6.1 Objektartken-
nung des Zielpunktes 

3.6.2 Zielpunktkennung 3.6.3 Zielpunktfunktion 3.6.4 Genauigkeitsklasse 3.8.3 Marke 

5Z345 14Z45678901234 Z 4Z34 4Z34 

3.6.5 Richtung 3.6.6 Zenitwinkel 3.6.7 Schrägentfernung 3.6.8 Horizontalentfernung 

7Z3,4567 7Z3,4567 7Z34,567 7Z34,567 

3.6.9 Reflektorhöhe  3.6.10 Reflektorkonstante 3.6.11 Längsexzentrizität 3.6.12 Querexzentrizi-
tät 

3.6.13 Höhenexzentrizi-
tät 

5Z,345 5Z,345 6Z3,456 6Z3,456 6Z3,456 

3.6.14 reduzierte Richtung 3.6.15 reduzierter Zenitwinkel 3.6.16 red. Horizontalstrecke 3.6.17 Höhenunterschied 

7Z3,4567 7Z3,4567 7Z34,567 7Z34,567 

ggf. nächste Richtung auf dem gleichen Punkt (Nr. 3.6.1 – 3.6.17) 

3.7 Orientierungskontrolle 

3.6.5 Richtung (Orientierungskontrolle) 7Z3,4567 2.6.6 Grenzwert (F(OK)) 3.7.2 Grenzwert überschritten  

3.7.1 Differenz Soll - Ist 6Z,3456 5,Z345 Z 

 

3.8 Informationen zum Punkt  

3.8.1 Objektartkennung 5Z345 3.8.2 Punktkennung 14Z345678901234 3.8.3 Marke 4Z34 

32Z45678901234567890123456789012 

32Z45678901234567890123456789012 

3.8.4 Bemerkung zum Objekt (Punkt 
und Vermarkung) 

32Z45678901234567890123456789012 
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4 Umwandlung der Rohdaten in Koordinaten und Höhen des Zielsystems 
 

1.1 Auftragsnummer, Geschäftsbuch-Nr. 16Z4567890123456 

 

4.1 Allgemeine Angaben 

4.1.2 Lagestatus, Positions-
status (CRS Zielsystem) 

32Z45678901234567890123456789012 4.1.3 Höhensta-
tus (Zielsystem) 

32Z45678901234567890123456789012 

4.1.4 Transformationsart 64Z4567890123456789012345678901234567890123456789012345678901234 

4.1.5 Reduktion auf die Ellipsoidfläche berücksichtigt Z 4.1.6 Abbildungsverzerrung berücksichtigt Z 

4.7.1 Restklaffenverteilung Z 4.7.2 Verfahren der Restklaffenverteilung 32Z45678901234567890123456789012 

 

4.2 vorgegebene Parameter für die Transformation vom Start- ins Zielsystem 

4.2.1 vorgegebene Transformationsparameter 

Translationen Rotationen Maßstab 

10Z456,7890 10Z456,7890 10Z456,7890 8Z,345678 8Z,345678 8Z,345678 15,Z456789012345 

E/R N/H dE/dR dN/dH 4.2.2 Gültigkeitsbereich 

8Z345678 7Z34567 6Z3456 6Z3456 

 

4.4 Transformation mit Passpunkten und festem Maßstab 

4.1.1 Berechnungsnummer 4Z34 4.4.1 Fester Maßstab 15,Z456789012345 

4.4.2 ermittelte Transformationsparameter 

Translationen Rotation Maßstab 

10Z456,7890 10Z456,7890 10Z456,7890 8Z,345678 8Z,345678 8Z,345678 15,Z456789012345 

4.3.1 Objektartkennung 4.3.2 Punktkennung 3.6.14 reduzier-
te Richtung 

3.6.16 reduzierte  
Horizontalentfernung 

4.3.3 Jobkennung 

5Z345 14Z45678901234 7Z3,4567 7Z34,567 4Z34 

E / R N / H  h  4.3.4 Ist-Koordinaten und ggf. Höhen im Start-
system 11Z45678,901 10Z4567,890 7Z34,567  

E / R N / H  h  4.3.5 Soll-Koordinaten und ggf. Höhe im Start-
system 11Z45678,901 10Z4567,890 7Z34,567  

E / R N / H  h  4.3.6 Soll-Koordinaten und ggf. Höhe im Ziel-
system 11Z45678,901 10Z4567,890 7Z34,567  

E / R N / H  h  4.4.3 transformierte Koordinaten und ggf. Höhe 
im Zielsystem 11Z45678,901 10Z4567,890 7Z34,567  

vE / R vN / H vL vh 4.4.4 Restklaffen  

4Z34 4Z34 4Z34 4Z34 

2.7.1 größte zulässige Restklaffen  4Z34 4Z34 4Z34 4Z34 

4.4.5 zulässige Abweichungen überschritten  Z Z Z Z 

Nachweis weiterer Passpunkte, beginnend mit 4.3.1 - Objektartkennung  
 

4.6 Genauigkeit und Zuverlässigkeit 

SE / R SN / H SL Sh 4.6.3 GST Lage 4.6.4 GST Höhe 4.6.1 tatsächliche Standardabweichung  

3Z3 3Z3 3Z3 3Z3 4Z34 4Z34 

2.7.3 größte zulässige Standardabweichung 3Z3 3Z3 3Z3 3Z3   

4.6.2 zulässige Abweichung überschritten Z Z Z Z   

ggf. Auswahl anderer Passpunkte und neue Berechnung, beginnend mit 4.4 
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4.5 Transformation mit Passpunkten und variablem Maßstab 

4.5.1 Berechnungsnummer 4Z34 

4.5.2 ermittelte Transformationsparameter 

Translationen Rotation 4.5.1 Maßstab 

10Z456,7890 10Z456,7890 10Z456,7890 8Z,345678 8Z,345678 8Z,345678 15,Z456789012345 

4.3.1 Objektartkennung 4.3.2 Punktkennung 3.6.14 reduzier-
te Richtung 

3.6.16 reduzierte  
Horizontalentfernung 

4.3.3 Jobkennung 

5Z345 14Z45678901234 7Z3,4567 7Z34,567 4Z34 

E / R N / H  h  4.3.4 Ist-Koordinaten und ggf. Höhen im Start-
system 11Z45678,901 10Z4567,890 7Z34,567  

E / R N / H  h  4.3.5 Soll-Koordinaten und ggf. Höhe im Start-
system 11Z45678,901 10Z4567,890 7Z34,567  

E / R N / H  h  4.3.6 Soll-Koordinaten und ggf. Höhe im Ziel-
system 11Z45678,901 10Z4567,890 7Z34,567  

E / R N / H  h  4.5.3 transformierte Koordinaten und ggf. Höhe 
im Zielsystem 11Z45678,901 10Z4567,890 7Z34,567  

vE / R vN / H vL vh 4.5.4 Restklaffen 

4Z34 4Z34 4Z34 4Z34 

2.7.2 größte zulässige Abweichungen  4Z34 4Z34 4Z34 4Z34 

4.5.5 zulässige Abweichungen überschritten  Z Z Z Z 

Nachweis weiterer Passpunkte 
 

4.6 Genauigkeit und Zuverlässigkeit 

SE / R SN / H SL Sh 4.6.3 GST Lage 4.6.4 GST Höhe 4.6.1 tatsächliche Standardabweichung  

3Z3 3Z3 3Z3 3Z3 4Z34 4Z34 

2.7.3 größte zulässige Standardabweichung 3Z3 3Z3 3Z3 3Z3   

4.6.2 zulässige Abweichung überschritten Z Z Z Z   

ggf. Auswahl anderer Passpunkte und neue Berechnung, beginnend mit 4.5 
 
Im Anschluss an die Transformation und unter der gleichen Berechnungsnummer (4.1.1 oder 4.5.1) 

4.8 Berechnung der transformierten Punkte (Zielsystem) und Soll- Ist-Vergleich der zu kontrollierenden Punkte 

4.8.1, 6.1.1, 6.2.1, 6.3.1 
Objektartkennung 

5Z345 4.8.2, 6.1.2, 6.2.2, 6.3.2 
Punktkennung 

14Z45678901234 3.2.1, 3.5.1 Job-
kennung 

4Z34 

E / R N / H  h (ell. Höhe) 4.8.3 Ist-Koordinaten und ggf. Höhe im 
Startsystem 11Z45678,901 10Z4567,890 7Z34,567 

3.6.14 Richtung 3.6.16 Horizontalentfernung  4.8.3 Richtungen und Strecken (Tachymeter) 

7Z3,4567  7Z34,567  

E / R N / H  h (NHN) 6.1.3, 6.2.3, 6.3.3 Soll-Koordinaten und Hö-
hen im Zielsystem 11Z45678,901 10Z4567,890 7Z34,567 

E / R N / H  h 4.8.4, 6.1.4, 6.2.4, 6.3.4 transformierte Ist-
Koordinaten und Höhen im Zielsystem 11Z45678,901 10Z4567,890 7Z34,567 

vE / R vN / H vL vh 6.1.5 Abweichungen Soll – Ist Kontrollpunkte 
6.2.5 Abweichungen Soll – Ist Grenzpunkte 
6.3.5 Abweichungen Soll – Ist Sollpunkte 4Z34 4Z34 4Z34 4Z34 

2.7.4, 2.7.5, 2.7.6  
größte zulässige Abweichungen  

4Z34 4Z34 4Z34 vh 

6.1.6, 6.2.6, 6.3.6 
zulässige Abweichungen überschritten  

Z Z Z Z 

Nachweis weiterer Punkte unter diesem Transformationsansatz 
Berechnung der Neupunktkoordinaten unter diesem Transformationsansatz 
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4.8 Berechnung der transformierten Punkte (Zielsystem) - Neupunkte 

3.6.1, 4.8.1 Objektart-
kennung 

5Z345 4.8.2 Punktkennung 14Z45678901234 3.2.1, 3.5.1 Job-
kennung 

4Z34 

E / R N / H  h (ell. Höhe) 4.8.3 Ist-Koordinaten und ggf. Höhe im 
Startsystem  11Z45678,901 10Z4567,890 7Z34,567 

3.6.14 Richtung 3.6.16 Horizontalentfernung  Richtungen und Strecken (Tachymeter) 

7Z3,4567  7Z34,567  

E / R N / H  h (NHN) 4.8.4 transformierte Ist-Koordinaten und Hö-
hen im Zielsystem 11Z45678,901 10Z4567,890 7Z34,567 

4.8.5 Mittelbildung ja / nein Z   

Mittelbildung, falls bereits eine neue Koordinate für diesen Punkt vorliegt  
 
 

5 Mittelbildung und Prüfung der Messgenauigkeit – (innere Genauigkeit) 
 

5.1 Mittelwert der Einzelmessungen - Neupunkte 

5.1.2 Objektartkennung 5Z345 5.1.3 Punktkennung  14Z45678901234 5.1.1 Berechnungs-Nr. 4Z34 

5.1.4 Berechnungsnummer der Transformation 
(4.1.1 oder 4.5.1) 

4.8.4 E/R 4.8.4 N/H 4.8.4 h 

4Z34 11Z45678,901 10Z4567,890 7Z34,567 

4Z34 11Z45678,901 10Z4567,890 7Z34,567 

Ggf. weitere Einzelwerte dieses Punktes  
Mittelwert aus 2 oder mehr Einzelwerten 

 

X Y Z 5.1.5 Kartesische Koordinaten X, Y, Z im 
ETRS89 10Z4567,890 10Z4567,890 10Z4567,890 

E N 517 Höhe 5.1.6 Lagekoordinaten 
11Z45678,901 11Z45678,901 7Z34,567 

 

5.2 Qualität des Mittelwerts der Einzelmessungen 

 vE / R vN / H vL vH 

5.2.1 Abweichungen Einzelmessung zum Mittelwert 3Z3 3Z3 3Z3 3Z3 

2.6.2 größte zulässige Abweichungen 2Z 2Z 2Z 2Z 

5.2.4 zulässige Abweichungen überschritten Z Z Z Z 

5.2.2 Abweichung größter und kleinster Wert Einzelmessung 3Z3 3Z3 3Z3 3Z3 

2.6.3 größte zulässige Abweichungen 2Z 2Z 2Z 2Z 

5.2.4 zulässige Abweichungen überschritten Z Z Z Z 

Standardabweichung sE / R sN / H sL sh 

5.2.3 Standardabweichung der Punktlage 3Z3 3Z3 3Z3 3Z3 

2.6.4 größte zulässige Standardabweichungen 2Z 2Z 2Z 2Z 

5.2.4 zulässige Standardabweichungen überschritten Z Z Z Z 

5.2.5 GST Lage 4Z34 5.2.6 VWL Lage 4Z34 5.2.7 GST Höhe 4Z34 5.2.8 VWL Höhe 4Z34 

Weitere Mittelbildungen 



Arbeitsgruppe des Arbeitskreises Liegenschaftskataster der AdV  Anlage 4 
"Vereinheitlichung von GPS-Protokollen bei SAPOS®-Messungen im Kataster" 

Beispiel für die Protokollierung von SAPOS®- und Tachymeter-Messungen 

Seite 8 (8) 

6 Liste der endgültigen Punktinformationen der Neupunkte 

ohne Bemerkungen zum Punkt 

Informationen der neuen und veränderten Punkte 

4.1.2 CRS Lage,  
Position 

32Z45678901234567890123456789012 4.1.3 CRS  
Höhe 

32Z45678901234567890123456789012 

4.8.1 4.8.2 3.8.3 4.8.4, 5.1.6 4.8.4, 5.1.6 5.2.5 5.2.6 4.8.4, 
5.1.7 

5.2.7 5.2.8 4.1.1, 
4.5.1 
oder 
5.1.1 

O
bj
ek
ta
rt
- 

ke
nn
un
g 

Punktkennung 
M
ar
ke
 

E / R N / H 

G
en
au
ig
ke
its
- 

st
uf
e 
La
ge
 

V
er
tr
au
en
s-

w
ür
di
gk
ei
t L
a-

ge
 

ell. h  

oder 

NHN 

G
en
au
ig
ke
its
- 

st
uf
e 
 H
öh
e 

V
er
tr
au
en
s-

w
ür
di
gk
ei
t H
ö-

he
 

B
er
ec
hn
un
gs
-N
r.
 

5Z345 14Z45678901234 4Z34 11Z45678,901 10Z4567,890 4Z34 4Z34 7Z34,567 4Z34 4Z34 4Z34 

5Z345 14Z45678901234 4Z34 11Z45678,901 10Z4567,890 4Z34 4Z34 7Z34,567 4Z34 4Z34 4Z34 

5Z345 14Z45678901234 4Z34 11Z45678,901 10Z4567,890 4Z34 4Z34 7Z34,567 4Z34 4Z34 4Z34 

5Z345 14Z45678901234 4Z34 11Z45678,901 10Z4567,890 4Z34 4Z34 7Z34,567 4Z34 4Z34 4Z34 

5Z345 14Z45678901234 4Z34 11Z45678,901 10Z4567,890 4Z34 4Z34 7Z34,567 4Z34 4Z34 4Z34 

5Z345 14Z45678901234 4Z34 11Z45678,901 10Z4567,890 4Z34 4Z34 7Z34,567 4Z34 4Z34 4Z34 

5Z345 14Z45678901234 4Z34 11Z45678,901 10Z4567,890 4Z34 4Z34 7Z34,567 4Z34 4Z34 4Z34 

Liste weiterer Punkte 

 
 

6 Liste der endgültigen Punktinformationen der Neupunkte 

mit Bemerkungen zum Punkt 

Informationen der neuen und veränderten Punkte 

4.1.2 CRS Lage, Positi-
on 

32Z45678901234567890123456789012 4.1.3 CRS Hö-
he 

32Z45678901234567890123456789012 

4.8.1 4.8.2 3.8.3 4.8.4, 5.1.6 4.8.4, 5.1.6 5.2.5 5.2.6 4.8.4, 
5.1.7 

5.2.7 5.2.8 4.1.1, 
4.5.1 
oder 
5.1.1 

O
bj
ek
ta
rt
- 

ke
nn
un
g 

Punktkennung 

M
ar
ke
 

E / R N / H 

G
en
au
ig
ke
its
- 

st
uf
e 
 L
ag
e 

V
er
tr
au
en
s-

w
ür
di
gk
ei
t L
a-

ge
 

ell. h  

oder 

NHN 

G
en
au
ig
ke
its
- 

st
uf
e 
 H
öh
e 

V
er
tr
au
en
s-

w
ür
di
gk
ei
t H
ö-

he
 

B
er
ec
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un
gs
-N
r.
 

5Z345 14Z45678901234 4Z34 11Z45678,901 10Z4567,890 4Z34 4Z34 7Z34,567 4Z34 4Z34 4Z34 

32Z45678901234567890123456789012 

32Z45678901234567890123456789012 

3.8.4 Bemerkungen 
(Optional) 

32Z45678901234567890123456789012 

5Z345 14Z45678901234 4Z34 11Z45678,901 10Z4567,890 4Z34 4Z34 7Z34,567 4Z34 4Z34 4Z34 

32Z45678901234567890123456789012 

32Z45678901234567890123456789012 

3.8.4 Bemerkungen 
(Optional) 

32Z45678901234567890123456789012 

5Z345 14Z45678901234 4Z34 11Z45678,901 10Z4567,890 4Z34 4Z34 7Z34,567 4Z34 4Z34 4Z34 

32Z45678901234567890123456789012 

32Z45678901234567890123456789012 

3.8.4 Bemerkungen 
(Optional) 

32Z45678901234567890123456789012 

Liste weiterer Punkte 

 


