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Koordinatensystem:
Rechts-, Hochwerte mETRS89 / UTM Zone 32N
- Ostwert: 6 Stellig
- Nordwert: 7 Stellig
- Koordinatenangabe in Metern
- Hinweis:
T R , SR Bhet 7o : = N TR T ET— . ‘ : A 7 =y S T SRR A . -y R = , Das UTM-System st eine transversale Mercator Abbildung.
= il o< LB s g RN Y fat s i RO ‘ ‘ o " L ik : e i | DerProjektbereich liegt nicht exakt auf dem Mittelmeridian (9° Ost).
- ‘ TR At ‘ ..“i_».;t“uﬁ . Esergibtsichein Langenverzugsfaktor von ca. +0.40 m/Kilometer
ity U e

A TR el ‘ iyl ' R ST ST 1y ey ' ety ] i e : 4 ‘ : ~ ' ‘?3 A Hohensystem:
R e e L T, y S, reipd] e ey SRRl o i brethe ] LU LS o, s i b g Ll ' _ o (it ATt Ay R e 0 Gk RGBSR C RS | Hohen Uber Normalhdhen-Null (NHN)
Fo g . e ' ’ ' ¥ ot ulad it " ' : ‘ 457 Bezugssystem: DHHN 2016
Hohenbestimmung unter Verwendung des Geoidmodells GCG2016
Geodatische Grundlage:
Messung mit:
- GNSS-Rover Leica iCON GPS 70
- UAS DJ Mavic 3 Enterprise mit RTK-Moduk, gesteuert Uber DJI Pilot
- Korrekturdaten uber HXGN SmartNet NRTK-Dienst
=>lagegenauigkeit: +-1-3cm
=> HOohengenauigkeit: +-2-5 cm
=> Transformation: BeTA 2007
(bundeseinheitlich, ETRS89 -> UTM Zone 32 N, DHHN 2016)
Soll8.10 = HBhenpunkt (NHN) Erlauterung (RTK/NRTK):
8.15 Larmschutzwand (LSW) Sowonhl die GNSS-Bodenmessung als auch die Drohnenflige wurden
[Soll = OK Larmschutz gefordert] unter Nutzung des HXGN SmartNet NRTK-Dienstes mit Echtzeit-Korrektur-
¢ Wi W Aot BTt : s ol Frg R 0y L e _, % % iy a .8 Y | a1 P , Hohenpunkt (NHN) daten durchgefuhrt. Das Verfahren ("Real Time Kinematic") erméglicht eine
s ¥ ”-“f""?li:r- ko 4 A : ol A Ny S e PO r B e AU e Ry L A ek < N, By R o AL WP S M s T Y 3.47 . zentimetergenaue Positionsbestimmung wahrend der Messung bzw.
“f ' P P ol 4 Y TR W) S E R o | T e L W AL T g S XY A P A s A A AR ST e 6 CORPAC T O4'00 Hohenpunkt (NHN) des Fluges. Zur zuséatzlichen Kontrolle wurden Boden-Kontrollpunkte (GCPs)
eingemessen un in der photogrammetrischen Auswertung berucksichtigt.
\ Hohenlinie mit Hohenangabe (NHN)  £rnepung / Auswertung:
4.00 - GNSS-Rover mit iCON-System
- UAS DJI'Mavic 3 Enterprise mit RTK-Modul, gesteuert uber DJI Pilot
- Photogrametrische Auswertung in 3dsurvey
Planung vom Kunden - Weiterverarbeitung und Planerstellung in Dataflor ETB-CAD
Planung vom Kunden - Auswertung in ETRS89 / UTM Zone 32 N und DHHN 2016
Larmschutzwand (LSW) Datengrundlage Dritter:

Stahlkante Aufilhrung Firma Alpers ALKIS / Katasterdaten (c) LGLN Niedersachsen 2025

,“l‘hl;

Gefalleangabe in %

BAUHERR AUFTRAGNEHMER

24-0129A Hansestadt Buxtehude - .

. . Joachim Alpers GmbH
Erdarbeiten, Larmschutzanlage Dinghorner Strae 125
Giselbertstr., Buxtehude 21717 Fredenbeck

SANDGRUBEN | ABBRUCHUNTERNEHMEN
ENTSORGUNGSFACHBETRIEB | ERDBAU

PLANINHALT ERFASSER DATUM
Aufmald Hohen 2 v. 3 Hans-Bernd Lindner, VT 03.11.2025
1189 mm x 841 mm

DATEINAME / PFAD HINWEIS
N Alle MaRe sind eigensténdig und eigenverantwortlich zu priifen!
2025-10-27_24-0129A_BUX_GISELBERTSTR._HOHEN.DWG Bei Unstimmigkeiten oder Fehlern sind diese umgehend mit der Bauleitung zu besprechen.
Fehler, die auf Basis von mangelnder Abstimmung und Riickfrage erfolgen, gehen zu
Lasten des AG.
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