Terminal Programm

TNmMob

EL R AT A)
TNmob Version 3.07
Einstellung';‘i-f

Ergebnisse
e ';1 T <

Beentlen
&l

‘.

B

|

FUJITSU o
SIEMENS

>

Bedienungsanleitung rev.o



Urheberrecht
WICHTIG - BITTE LESEN DIES SORGFALTIG VOR DER INSTALLATION

WENN SIE AUF DEN BUTTON "AKZEPTIEREN" KLICKEN ODER DIE SOFTWARE INSTALLIEREN,
STIMMEN SIE ALLEN BESTIMMUNGEN UND BEDINGUNGEN DER C.A.D. SUPPORT GMBH
(Lizenzgeber) SOFTWARE LIZENZ VEREINBARUNGEN DIE MIT DIESEM COMPUTER PROGRAMM
MITGELIEFERT WURDEN ZU, OHNE EINSCHRANKUNG BEZUGLCH DEN
ENUTZUNGSVORSCHRIFTEN, GARANTIEBESTIMMUNGEN UND DER BESCHRANKTEN HAFTUNG.

WENN SIE diesen Bestimmungen und Bedingungen dieser Vereinbarung NICHT ZUSTIMMEN,
dann sollten die INSTALLATION SOFORT BEENDEN oder den Gebrauch dieses Programms
einstellen.

Alle Thre Fragen stellen Sie an:

C.A.D Support GmbH

Internetseite: www.cad-support.de

Mit dieser Vereinbarung erhalten Sie eine eingeschrankte, nicht-exklusive, personliche Lizenz zum
Installieren und Arbeiten an einem Einzelplatz und fir die Erstellung einer Kopie des Programms
fur Archivierungszwecke und deren Einsatz auf dem gleichen Computer. Der Lizenzgeber und
seine Zulieferfirmen behalten sich alle Rechte vor, die nicht ausdriicklich von dieser Vereinbarung
betroffen sind.

Dieses Computerprogramm und die dazugehdrige Dokumentation sind Arbeiten die dem
Copyright unterliegen und kdnnen geheime und vertrauliche Informationen beinhalten, die dem
Lizenzgeber und seinen Zulieferfirmen oder den Besitzer dieser Informationen mit allen Copyright-
und anderen zutreffenden Rechten gehéren. Sie stimmen zu, vertretbare Anstrengungen zu
unternehmen, damit diese Interessen geschiitzt werden.

Diese Software Lizenz gilt bis sie beendet wird. Die Lizenz wird beendet ohne weitere Notiz vom
Lizenzgeber, wenn Sie gegen irgendeine Auflage der Vereinbarung verstolen haben. Nach der
Beendung missen Sie den Gebrauch der Software und der Dokumentation einstellen und diese
und deren Kopien dem Lizenzgeber zurtickgeben.

Dieser Vertrag soll geregelt und ausgelegt werden in Ubereinstimmung mit den Gesetzen der
Bundesrepublik Deutschland.

GARANTIEAUSSCHLUSS UND BEGRENZUNG DER HAFTUNG

DER LIZENZINHABER UND SEINE ZULIEFERER ALS DRITTE PARTEI GEBEN KEINE GARANTIEN
UND DARSTELLUNGEN, WEDER DIREKT NOCH INDIREKT HINSICHTLICH DES PROGRAMMS; DER
MEDIEN, DER DOKUMENTATION; DER ERGEBNISSE ODER DATENGENAUIGKEIT UND
VERZICHTEN HIERMIT AUSDRUCKLICH AUF ZUSAGEN UBER VERKAUFLICHKEIT UND EIGNUNG
FUR EINEN BESTIMMTEN ZWECK UND LEGALITAT. DER LIZENZINHABER UND SEINE
ZULIEFERER ALS DRITTE PARTElI GEWAHRLEISTEN NICHT, DASS DAS PROGRAMM IHREN
BEDURFNISSEN ENTSPRICHT ODER DASS BEI DESSEN BETRIEB KEINE UNTERBRECHUNGEN
ODER FEHLER AUFTRETEN KONNEN.

Die Haftung des LIZENZINHABER und seiner Lieferanten als dritter Partei Ubersteigt in keinem
Fall den Betrag, der fur die Programmlizenz bezahlt wurde.

Das Vorangegangene stellt nur eine Zusammenfassung der Vereinbarungen dar und stellt keine
Veréanderung der Bestimmung oder Bedingung dar.
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2. Systemvoraussetzung

Die Terminalsoftware TNmob wurde fir mobile Taschencomputer (auch: PDA
- Personal Digital Assistant oder PocketPC) mit dem Betriebssystem Windows
Mobile® entwickelt.

TNmob ab der Version 3 erfordert im speziellen:
e Windows Mobile® 2003 oder

e Windows Mobile® 5.0

3. Softwareinstallation

Die Installation der Software TNmob erfolgt typischerweise fiir PDA’'s nicht
am Geréat direkt. Um die Software zu installieren, missen Sie lhren PDA
zunéchst mit lhrem Arbeitsplatzcomputer tber das Programm ActiveSync®
verbinden. Dieses wird mit jedem PDA auf CD ausgeliefert. Alternativ kdnnen
Sie kostenfrei die jeweilig aktuelle Version auf der Homepage von Microsoft®
herunterladen. Einzelheiten zum Verbinden und Synchronisieren finden Sie in
der Bedienungsanleitung Ihres PDA.

Nach erfolgreicher Synchronisation lhres PDA'’s, starten Sie nun das TNmob
Setup-Programm auf lhrem Arbeitsplatzcomputer. Lesen und Bestétigen Sie
bitte die Nutzungsbedingungen. AnschlieBend wird die Terminalsoftware
TNmob automatisch auf lhrem PDA installiert.
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Das Programm TNmob startet nach Programmaufruf im Auswahlmend.

Durch einen Klick auf den jeweiligen Menupunkt werden Sie entsprechend
weitergeleitet.

Sie haben hier auch die Méglichkeit die Dialogsprache zu wéhlen. Es stehen
Ihnen folgende Sprachen zur Verfiigung:

e Deutsch
e Englisch
e Franzosisch

Seite 5




5. Einstellungen

5.1. Ausgabe — Speichern der Messwerte

o <1332 D

Speichern der Messwerte

Dateiname (Eingabe ohne Dateiendung):

automatischer Dateiname
Datum an Namen anhdngen

Speicherort der Messwertdatei:
[\Wy Documents\TnMob2Data |

Speicherort der Sicherungsdatei: *
|SD-MMCard\TnMob2Data ~|

* Hier konnen die Daten zusatzlich auch auf
einer Speicherkarte abgelegt werden.

Hier geben Sie an, wo und wie lhre
Messdaten gespeichert werden sollen.

Dateiname: Alle Messungen werden
unter dem in  diesem  Feld
angegebenen Namen als TMB-Datei
gespeichert bis Sie einen neuen
Dateinamen definieren.

Das Dateiformat TMB st nicht
anderbar. Es definiert die Ausgabe
der Messwerte in eine binar
verschlisselte Datei. Diesen
Dateitypen koénnen Sie mit dem PC

Ausgabe|m rthessenlEingahelSysteml Programm TNmobOffice (siehe 9.)

: ansehen, editieren, nach ASCII
A oder EXCEL exportieren und
ausdrucken.

Automatischer Dateiname: Wenn dieses Feld aktiviert ist, werden alle
Messungen in eine Datei mit folgendem Namensschema gespeichert:
tnmob<Datum=>.tmb (z.B. tnmob1508.tmb)

Abweichend kann hier auch ein Dateiname aus den eingegebenen Standort-
daten erzeugt werden, wenn dies fir Ihre Firma im Programmcode definiert
wurde (siehe auch 7.1).

Speicherort der Sicherungsdatei: Hier kdnnen Sie einen zusatzlichen
Speicherort angeben, z.B. auf der Speicherkarte.
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5.2. Port — Verbindungseinstellungen

In diesem Menl legen Sie fest, Uber
welchen Datenport Ihr PDA die Daten
vom 3011Sensor empfangt.

o __- = COM1 - serielle Schnittstelle am PDA
~

Pariti: COM2 bis COM8 - Bluetooth-
Daten-Bits: Schnittstellen

sopbis: L ] Achtung:

Die genaue Zuordnung der
Schnittstellen ist bei den PDA’s
unterschiedlich definiert.

Lesen sie hierzu bitte auch die
Bedienungsanleitung lhres PDA’s

Ausgabe | Portl Messen | Eingabe | Systeml

Datei Module Sprache

Weitere Standardeinstellungen fiir das System 3011m+

Baud: 38400
Paritat: keine
Daten-Bits: 8
Stopp-Bits: 1

GPS Offline-Datei:

Bei Aktivierung dieser Funktion arbeitet das Programm in einem Demo-Modus.
Dabei werden alle COM-Ports ignoriert. Das Programm nutzt die
Daten einer Simulationsdatei. (nicht im Standardumfang)
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5.3. Messen — Justieren / Registrieren

Talme @ G o ©

Justieren

Azim. Aktualisierung (V2 sek):

Registrieren

Messung automatisch speichern

Mindestanzahl Messwerte:

zu ignorierende Messfehler:

max. Abw. vom Mittelwert:

o[
[va)
=3

max. Standardabweichung:

Ausgabe Portl Messen l Eingabe | Systeml

Registrieren: (siehe auch 7.4)

Justieren: (siehe auch 7.3)

Der 3011m+ Compass sendet seine
Messdaten alle %  Sekunden.
Systembedingt  unterliegen  diese
Daten Schwankungen, welche
abhangig von den GPS Bedingungen
(Satellitenanzahl, Satellitenverteilung,
Abschattung und Reflektionen)
unterschiedlich stark auftreten
kénnen. Durch die Funktion Azimut
Aktualisierung werden die Messdaten
geglattet und entsprechend der
Einstellung ausgegeben.

Beispiel:

1 = Aktualisierung alle ¥2 Sekunde

4 = Aktualisierung nach 2 Sekunde

Messwerte automatisch speichern bedeutet, das Programm speichert nach
erreichen der Mindestanzahl an Messwerten und unter Einhaltung der

Messvorgaben das Ergebnis automatisch ab. Wird diese Funktion nicht
aktiviert, sammelt das Programm Messdaten bis die Mindestanzahl erreicht ist

und gibt dann Messung zum Speichern frei.

Messungsvorgaben:

e Mindestanzahl Messwerte: 100 *

e zu ignorierende Messfehler: 2 * (definiert die Anzahl der méglichen
aufeinander folgenden Messfehler*)

e max. Abw. vom Mittelwert: 0.80 * (definiert die gro3te erlaubte Differenz
des Messwertes zum aktuellen Mittelwert*)

e max. Standardabweichung: 0,50 *(definiert die gréiite erlaubte Standard-
abweichung des aktuellen Mittelwertes)

- Die Uberschreitung der Grenzwerte filhrt zum Abbruch und automatischen

Neustart der Messung.

* Herstellervorgabe. Bitte Einstellungen nicht nach unten korrigieren
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5.4. Eingabe — Eingabedateien

o 451336 D

Eingabedateien

Definition der Standort Eingabefelder:
|TNmob—cIe.xm' | EI

Vorgabe fiir Standortdaten:
(leer = TnMob.dat)

|TN mob-de.dat | El

Neigungswinkel anzeigen

Ausgabe | Portl Messen | Eingabe | Systeml

Neigungswinkel anzeigen:

Durch Aktivierung dieser Funktion wird im Menl TILT (siehe auch 7.3) der
vom 3011Sensor ermittelte Neigungswinkel angezeigt. Dieser Wert dient
lediglich der Kontrolle und kann

Neigungswinkel abweichen.

Definition der Standort Eingabe-
felder:

Die Eingabefelder der Standortseiten
1 und 2 lassen sich auf die
Bedirfnisse des Nutzers anpassen.
Diese Einstellungen sind in der hier
auszuwéahlenden XML-Datei definiert.
(siehe auch 7.1)

Vorgabewerte flr Standortdaten:
Fur die zuvor genannten
Eingabefelder kénnen Sie
Vorgabewerte  definieren, welche
dann in Pulldown-Menis auswéhlbar
sind. Die Vorgabewerte werden in
einer DAT-Datei abgelegt.

(siehe auch 8).
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5.5. System — Lokales Koordinatensystem

GPS benutzt immer das
erdgebundene Koordinatensystem
WGS84. Dem gegentber werden in
der Praxis meist verebnete metrische

Lokales Koordinatensystem

s, |Douesn K -l Koordinatensystem  genutzt.  Auf
Region: |Deutschiand (global) *|| Grund der Verebnung sind diese
Zone: |Nan‘.'1r1icher Streifen vl Koordin atensysteme regi onal
Koordinate darstellen Anzeige Norden bgsch_rankt, _In diesem Menu kénnen
O woss# ) ot Wi Sie _dle Anzeige un_d Spelch_erung_ der
@ Referenz-System | | @)[Gitter Nord| ermlttelj[en Koordinaten in _einem
O Beide alternativen  lokalen  Koordinaten-

system und dem darauf bezogenen
Richtungsbezug festlegen.

Ausgabe | Portl Messen ’ Eingabe | System |_ M .
DHDN - Deutsches Hauptdreiecksnetz

Unter Zone lassen sich verschiedene Streifen im jeweiligen lokalen
Koordinatensystem auswéhlen. Naturlicher Streifen definiert die automatische
Streifenauswahl.

Die Definition der lokalen Koordinatensysteme und die
Transformationsparameter sind in der Datei TnMobSYS.xml definiert und
kénnen erweitert oder verandert werden. = Diese Dater sollten jedoch bitte
nur von erfahrenen Anwendern mit geodétischen Kenntnissen bearbeiten
werden.

Bei Bedarf eines zusatzlichen Koordinatensystems hilft lThnen auch
Ihr Handler gern weiter.

Fragen Sie Ihren Auftraggeber in welchem Koordinatensystem er die
Messergebnisse erwartet und welcher Richtungsbezug anzuwenden
ist.
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6. Ergebnisse

6.1. Einzelansicht — Ansicht der Einzelmessung

! 4 | TaMob & 45 13:49 @
Datei TNmob-de_2007_09_18.tmb
Name Wert | A
Altiv 1
Projekt MU2007 |
Standort-Code 1000456
Zellverb.-Typ XB
Zellverb.-Code 15
Sektor / Zelle B
Frequenz 900
Antennen-Typ K732267
Antenne S/N 123456789
RET Ja
TMA Nein =
Benutzer Mustermann A%
Einzelansichtl Liste |
Datei Module Sprache

6.2. Liste - Messwertliste

& 45 13:50 @

Messwertliste

Datenzeile

Aktiv|Projekt|Standort-Code| Zellverb.-Typ| Zelly
1|MU2007|1000456 | XB|15|B|900|K732267|1234
1|MU2007|1000456 | XB|15|B|900|K732267|1234
1|MU2007| 1000456 | XB| 15| B|900|K732267| 1234
1|MU2007| 1000456 | XB|15|B|900|K732267|1234

4] [} | [»

Einzelansicht | Liste |

Datei Module Sprache

In diesem Menl werden die einzelnen
Messungen, welche in der tmb-Datei
gespeichert wurden, im Klartext
angezeigt.

Durch Anklicken des Kontrollfelds
Aktiv lassen sich einzelne Messungen
abwahlen. Damit  kénnen  Sie
unglltige Messungen kennzeichnen.

Darstellung lhrer Messwertedatei
uncodiert im  ASCIll-Format in
Listenform.

Seite 11




7.1. Standort — Standort der Antenne

Projekt:
Standort-Code:
Zeliverb.-Typ:
Zellverb.-Code: |15
Sektor / Zelle:

EI Mustermann, Mustercom GmbH

Standortl | Standort2 | Tilt | Just. I Reg. | Sky

@ 85 BE

Standort der Antenne 2

Frequenz:
K732267

123456789

Antennen-Typ:
Antenne S/N:

RET: Ja -
TMA: Nein
la
Standortl | Standol Sky
123012 ]3]4]5]ef7]8[9]olB] [«
|+

Silalwlelr]tlz]ulifo]r]a
L Jals hlifJkl!l]a

(i P .
Syglsvnrl"_l#_l
@ 85 BE

Far die Eingabe lhrer
Standortinformation stehen lhnen
zwei Eingabeseiten zur Verfligung.

Die  Eingabefelder lassen  sich
entsprechend den Beddrfnissen lhrer
Firma anpassen. Dabei sind pro
Eingabeseite bis zu 8 Felder mit
folgenden Eigenschaften definierbar:
e Pflichtfelder (rot markiert)

Eine Messung ist nur moglich, wenn
diese Felder ausgefullt wurden.

e Automatischer Dateiname:
Der Eintrag in einem Feld mit dieser
Eigenschaft, definiert den Namen
Ilhrer TMB-Messdatei, wenn Sie im
Meni Speichern der Messwerte
(siehe auch 5.1) automatischer
Dateiname aktiviert haben. Es
kénnen auch Eintrage aus mehreren
Feldern den Dateinamen gemeinsam
definieren.

e Eingabefeld: freie Texteingabe

e Pull Down Mentfeld:

Hier lassen sich die Eintrdge aus einer
vordefinierten Liste auswahlen. Die
entsprechenden Vorgaben sind in der
eingestellten DAT-Datei definiert.
(siehe auch 5.4 und 8.)

e Kombiniertes Eingabefeld und
Pull Down Menufeld

e Feldvorbelegungen:

Eintrage, welche zum Programmstart
automatisch in den Feldern stehen.
Diese konnen Sie in Ihrer DAT-Datei
selbst festlegen.
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Die Gestaltung der Standortseiten und die Definitionen der einzelnen Felder
sind in der Datei tnmob-de.xml festgelegt.

Wenn Sie die Standortseiten individuell anpassen lassen mdchten,
wenden Sie sich an Ihren Héndler.
Nutzereingabe:

Auf der ersten Standortseite finden Sie im unteren Drittel diesen Button [z=] .
Dieser 6ffnet ein Untermend zur Eingabe des Nutzer- und Firmennamen.

Narne: | Mustermann

Firma: |Mu5teroom GmbH ‘

l Abbrechen | I 0K I

Diese Eingaben werden in der Registry gespeichert und erscheinen nach
Programmneustart automatisch.

In der zur beschrieben DAT-Datei lassen sich auch verschieden Nutzer
definieren, welche dann in einem Pulldown-Menii zur Auswahl stehen.
(siehe auch 8.)
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7.2. Tilt — Tiltwert Mobilfunkantenne
Das Programm sieht die

{ 2| TnMob
Eingabe bis zu drei

Tiltwert Mobilfunkantenne elektrischen  Tiltwerten im
Bereich 0 bis 15 Grad und
eines mechanischen Tiltwertes

clektrisch 1 |5 | El zwischen -20 bis 20 Grad vor.
elektrisch 2: | | E ) )
_ Der mechanischen Tiltwert

elektrisch 3: | | Bl | muss  manuell eingegeben
werden.

mechanisch: |-8 | E . .
Beachte: Lassen Sie diese

Messung: |'9-0 | Felder frei, wenn Sie keine

Eingabe wuinschen. Die ,Null*
ist ein logischer Wert und wird
als Eingabe gespeichert.

Standortl | Standort2 | Tilt | Just. | Reg. | Sky

@ 8 sat. Blm

Haben Sie im Menl Eingabe (siehe auch 5.4) die Funktion
Neigungswinkel anzeigen aktiviert, wird der vom 3011Sensor
berechnete Tiltwert angezeigt. Dieser dient jedoch nur zur Kontrolle, da er
GPS-typisch groRBeren Schwankungen unterliegen kann. Deshalb ist es
moglich, dass dieser vom tatsachlichen Neigungswinkel abweicht.
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7.3. Tilt — Tiltwert Mobilfunkantenne

Mobilfunkantenne justieren

Azimut Gitter

S B
S e (D
Gitter Nord [°]: 59.4

Abweichung [°]: 0. 6

Meridian-Konvergenz

Geogr. Nord [®]: 592

Konvergenz [°]: 0.3

Standortl | Standort2 | Tilt I Just. I Reg. | Sky

O 8sa Bl@

Die Halterung des 3011m+
Compass erlaubt die Aufnahme
der GPS-Antennen um 180°
verdreht oder auch seitlich zur
GSM-Antennenrichtung

Rechts = 90°
Links = 270°

Dieses Menu zeigt Ihnen die
Ausrichtung lhrer GSM-Antenne. Sie
kénnen eine Sollrichtung Uber die
Tastatur eingeben, welche dann zur
Berechnung der Abweichung vom
Messwert verwendet wird.

Uber den Button [==:] aktivieren Sie ein
Untermend  zur  Eingabe  der
Sollrichtung in alternativen
Winkelmasseinheiten.

A®

Draufsicht
|

O
I
270° ~ 90° ,

Soll-Ausrichtung

180°

O

Werden die Compass-Antennen um den jeweiligen Wert verdreht zur
Ausrichtung der GSM Antennen montiert, wird diese Verdrehung im Feld
Offset eingegeben. Die Software beriicksichtigt dies und zeigt dann den
Messwert bezlglich der Soll-Ausrichtung an.

Haben Sie im Einstellungsmeni Koordinatensysteme (siehe auch 5.5) ein
Lokales Koordinatensystem ausgewahlt ist dies meist auch mit der Nutzung
der Richtungsorientierung Gitternord verbunden. In diesem Fall erhalten Sie
zusatzlich die geografische Richtung und die Merdiankonvergenz (Richtungs-
differenz) als Information im unteren Drittel des Displays angezeigt.
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7.4. Reg - Messwerte registrieren

In dieses Menu speichern Sie lhre
genaue Richtungsmessung gemeinsam

< 13148 D

Messwerte registrieren mit Datum, Uhrzeit, Position und

samtliche Eingaben aus dem Meni

Andlysiers st [4] Standort, sowie den Tilt-Werten.

Nach  Messung starten  werden
- entsprechend Ihren Voreinstellungen
|‘ﬂ“"““t eine Anzahl von Einzelmesswerten
Istwert 2.1 ieh h5.3
allwert €00 ausgewertet. (siehe auch 5.3.)
Mittelwert 9.2
Genauigkeit 0.1 Wahrend der Aufzeichnung der
Messwerte ist es mdglich die Messung
Messung beenden zu unterbrechen. Nach Erreichen der
vordefinierten Anzahl von Messwerten

Standortl | Standortzl'l'llt |Just. | Reg. | sky | wird die Messung automatisch

@ s BE

gespeichert bzw. der Speicherbutton freigegeben. Im zweiten Fall lauft die
Messwertaufzeichnung unbegrenzt weiter bis manuell gespeichert wird.

Wéhrend der Datenaufzeichnung ist der Wechsel in andere Menis blockiert.
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7.5. Sky — Satellitenansicht

Diese Grafik zeigt lhnen alle
Satelliten, die sich im Augenblick Uber
dem Horizont befinden. Diese Anzeige
ist dynamisch, das heil3t die Satelliten
werden abh&ngig von der Ausrichtung
der GPS-Antennen dargestellt. Die
Abbildung erfolgt aus der Perspektive
eines Beobachters, der hinter den
Antennen steht. Dabei liegt die
Masterantenne (die erste von der
Halterung gesehen) im Mittelpunkt der
Satellitenansicht. Die grau schattierten
Felder in der Grafik zeigen Bereiche in
denen die Satelliten nicht benutzt
werden. Das sind der horizontnahe
stand0m|5tandm2|m ',E_lkeg_hky Bereich (im 3011Sensor definierter

Elevationswinkel) und die Abschattung
[GPS ]
@ [G%] 8- B durch die Mobilfunkantenne.

Bei keiner Ubertragung eines Winkels vom 3011Sensor benutzt das
Programm die unter Antenne justieren (siehe auch 7.3) eingegebne
Sollrichtung.

grine Satelliten — Satelliten werden zur GPS Positionsbestimmung

rote Satelliten — Satelliten werden nicht benutzt (zum Beispiel: Satelliten
befinden sich unterhalb des im 3011Sensor definierten Elevationswinkel,
Satelliten werden von natlrlichen Hindernisse abgeschirmt oder Satelliten
sind deaktiviert)

PDOP - Parameter zur Beurteilung der Qualitdt der GPS-Positionsldsung. Er
ist abhangig von Anzahl und Position der genutzten Satelliten. Der Wert sollte
zwischen 1 und 4 liegen. Liegt dieser Wert aufRerhalb, ist die GPS Lésung
moglicherweise unbrauchbar.
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9 5at. 22

Richtungsstatus

@ Compass 3011 ist nicht initialisiert, es werden nicht genliigend Satelliten
empfangen - Richtungsmessung nicht mdéglich

] Compass 3011 ist initialisiert, empfangt aber nicht geniigend
Satelliteninformationen, Richtungsmessung ist blockiert

& Compass 3011 ist initialisiert, empfangt ausreichend
Satelliteninformationen, Richtungsmessung mdglich

Lagestatus

noch keine Position verfigbar

Position entspricht einer natirlichen GPS-Lésung - Lagegenauigkeit
ca.10m

Position entspricht einer Differential GPS-Losung, das System benutzt
ein Korrekturdatenformat z.B. EGNOS - Lagegenauigkeit ca. 3 m

Satelliten

[7 Sat.] Anzahl der zur Richtungsberechnung genutzten Satelliten

Verbindungszeichen

B Anzeige grin: aktive Datenverbindung
=X Anzeige rot: keine Datenverbindung

=0 Demo-Modus, das Programm benutzt Daten aus einer Datei
(siehe auch 5.2)

Das Verbindungszeichen ist gleichzeitig ein Button zur Wiederherstellung der
Datenschnittstelle, wenn diese verloren geht.
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DAT — Datei bearbeiten

Die Eingabefelder auf den Standortseiten (siehe 7.1) k&nnen wie schon
beschrieben unterschiedlich definiert sein. Unabhangig von dieser Definition
kénnen den einzelnen Feldern Vorbelegungswerte zugewiesen werden. Diese
Werte stehen in der DAT-Datei. Die DAT-Datei ist eine einfache ASCII
Textdatei, welche sich mit jedem beliebigen Textbearbeitungsprogramm
offnen und kundenspezifisch anpassen lasst. Die hier definierten
Vorbelegungswerte stehen lhnen dann in Form von Pull-Down Menis zur
Auswahl.

In der DAT-Datei steht pro Standortseiten-Feld ein Datenblock. In der ersten
Zeile jedes Blocks stehen in eckigen Klammern die Bezeichnung der
Standortseite und der Feldname. In der néchsten Zeile steht die Feldvariable
<list=>. Hinter der Variable <list=> stehen alle der von Ihnen gewinschten
Vorbelegungswerte, getrennt durch ein Semikolon. Zusatzlich kénnen Sie in
der dritten Zeile die Variable <wert=> definieren. Der hier zugeordnete Wert
wird dann vom Programm automatisch als Standardvorgabe in das jeweilige
Feld zum Programmstart geschrieben.

Beispiel:

[Standort2][Frequenz]
<list=>700;900;1800;UMTS
<wert=>900

Dartber hinaus gibt es noch den fest definierten Block ,Benutzer”. Hinter der
Variable <list=> definieren Sie die Namen der Standard-Nutzer.

Die Variable <wert=> ist fur diesen Block nicht vergeben. Das Programm
merkt sich den letzten Nutzer und bietet diesen wie den Firmen Namen
automatisch an.

Beispiel:

[Benutzer]
<list=>Markus Muller;Frank Lindner;Jorg Schuster
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Beispiel: tnmob-de.dat

THHEHHH A A
#

# Vorbelegungswerte :: TNmob Beispiel

#

HHHHHHHHHHHHHH A A A A A

HHAH AR A A AR R R R R R AR
# Datenwerte fiUr einzelne Eingabefelder

# Syntax:

# Zeile 1) [Name der Seite][Name des Eingabefeldes]

# Zeile 2) <list=>Werteliste mit Semikolon getrennt kann auch fehlen)
# Zeile 3) <wert=>Vorbelegungswert fur Neuanlage (kann auch fehlen)
HHHHHHH A

[Standortl][Zellverb.-Typ]
<list=>XB;XU
<wert=>

[Standortl][Sektor / Zelle]
<list=>A;B;C;D
<wert=>

[Standort2] [Frequenz]
<list=>700;900;1800;UMTS
<wert=>900

[Standort2] [Antennen-Typ]
<list=>728684;K732267 ;736347 ;738018;738020;738021;738450;739304 ;739619
;739662;739664;739665;739681;739639;739707;741214;741325;742211
<wert=>

[Standort2][RET]
<list=>Ja;Nein

[Standort2] [TMA]
<list=>Ja;Nein
Sonderfall Benutzer (ist keiner Seite zugeordnet)

# Der zuletzte Benutzer wird voreingestellt(deswegen kein: <wert=>)

[Benutzer]
<list=>Userl;User2;User3
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10. TNmMobOffice

Das Programm TNmobOffice erganzt lhr Terminalprogramm TNmob lhres
3011mobil+GPS Compass im Biiro. Es dient der bequemen Weiterverarbeitung
der im Feld aufgezeichneten Daten.

Mobiles Gerat (WM_Sorgallal) s[fl Arbeitsplatz e
iy DocumentshTriob2Data C\Programmet THmobOificeAData *}a
% | pateiname | Grifie | Geandert | Dateiname | Grifz | Gesndert | %
-4 29999 tmb 147 kB 07.08.2006 00:00:00 gﬁﬂﬂﬁ.tmh 1.47KB  07.08.2006 00:00:00 ne
zB_2006_11_06.tmb 2.13KB  0&.11,2008 00:00:00 ﬁésfzuuﬁfufns.tmh 2.13K8  06.11,2006 00:00:00
B s3B_2006_11_14.tmb 1.29KB  14.11,2008 00:00:00 5453_2005_11_14.tmh 1.28KE  14.11.2006 00:00:00 %
beispi .
L TU R Mlessverte [ INmob-ds 2007_09_18B.tmb i
E:j:“ Azimut-Sollwert:  30.0° Azimut-Mittelwert geogr:  29.1° Abweichung:  0.9° o
. po
* & Azimut-Mittelwert Gitter:  29.3° Abweichung:  0.7° )
&EF_200
x sheute.| [akiy[ Projekl | Standot-Cods, Zellvei-Typ| Zelbverb-Code | Sekior ¢ Zell| Frequen: [} IAREIR SR ma R *
=a™M_200 MUZ007 1000456 ®B 15 B 00 ustercon
egM_200) MUZ007 1000456 B 15 B a00 Bktiv: 1 4| Qustercon X
tnf |03 [MUz007 | To00455 %8 15 B 00 stercan
% Orange MUZ0D7 1000458 XB. 15 B am Rk L2007 ustercon D
swiss. MUZ007 1000455 B 15 B 300 S 005G ustercon
[ Swisscr
gmmot Zellverb. Typ: =B =
TNmot
£ Thmol} Zelvert. Code 15 L
85 THmol
2 : B =
ol Sektor / Zele:
ETNmul Frequez: 500 =
5 TNmoky
EZmmot] |1 AntennenTyp, 732267 - >
& 1mof Antenne SN 123456789 echen
25 TNmok
I Triob, sl 2.73KB D3,08.2006 00:00:00 RET. J1a |
&gtnmohuluﬂ.tmb 146 KB 01.05.2008 00:00:00
3£ TnMob0208.tmb 1.90KB 02.08.2006 00:00:00 ThA. Wein =l
Esgn]'nf"ll]h[ﬂ'l]ﬂ.lmh 0.99KB  07.08.2005 00;00:00 Benutzer W
35 TnMab1708.tmb L79KB 17,08,2006 00:00:00
MTnMnhZZﬂﬂ.lmh 1.29KB 22.08,2006 00:00:00 Fitma: Mustercom GmbH v
&STHMHHZSUE.lmb 1.93KB 02.08,2005 00;00;00 =
35 TnMab2308.tmb 216KB 23.08.2006 D0:00:00 Abbrechen
- D Vodafone.dat 1.78 KB 04.08,2008 00:00:00
Bereit Batteriestatus mobiles Gerst: 100% Prozessor mobiles Gerat: ARM

Hauptaufgaben von TNmobOffice:

e Import der in TNmob erzeugten TMB—Messdateien direkt vom PDA, von
der Speicherkarte oder von jedem anderen frei wahlbaren Speicherplatz

e Ansicht und Korrektur der binér verschlisselten TMB-Messdateien ohne
deren Dokumentencharakter zu verletzen (GPS-Messwerte sind nicht
veranderbar, Anderungen werden dokumentiert)

e Entschlisselung und Export der Messdaten im ASCII- und Excel-lesbaren
Format

e Druck von Messprotokollen

Edr weitere Information lesen Sie bitte das Handbuch zu TNmobOffice.
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11. Notizen
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Ihr Handler:
ppm Precise Positioning Management GmbH
Grube 39a

D-82377 Penzberg
Germany

Telefon: 00 49 / 88 56 — 8 03 09 80

Telefax: 00 49 / 88 56 — 8 03 09 88



