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Im Kapitel 11 sind einige Grafiken aus technischen Gründen  
nicht korrekt im Buch wiedergegeben. Wir bitten diesen Fehler zu  

entschuldigen. Nachfolgend die korrigierten Fassungen:
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Weitere Umwandlungsoptionen: Helmert-Transformation, Umwandlung geographischer Koor-
dinaten in Rechtwinkelkoordinaten, Umwandlung von Gauß-Krüger- in UTM-Koordinaten oder Zuordnung von globalen UTM-Koordinaten ins UTM-Meldegitter (siehe [Richter 15]). 
 

2.2 Festpunktbestimmung 
2.2.1 Vorwärtseinschnitt 
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Abb. 11.27a Vorwärtseinschnitt 

 Schleifende Schnitte mit stumpfen 
oder schlanken Schnittwinkeln in P 
erzeugen ungenaue Koordinaten. 

Gegeben: Koordinaten YA, XA, YB, XB 
Gemessen: Richtungen rA,B, rA,P, rB,A, rB,P 
Gesucht: Koordinaten YP, XP 
Lösungsformeln: 
Zunächst 2. geod. Grundaufgabe für AB  rechnen 
(s. Abschnitt 2.1.2)  tA,B, Sh A,B = c 

α = rA,B – rA,P; β = rB,P – rB,A; 
tA,P = tA,B – α; tB,P = tB,A + β 

Sinussatz: 
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Polares Anhängen (s. 2.1.2): 
APAPhAPAPAPhAP cos    ;sin tSXXtSYY   

 

2.2.2 Rückwärtseinschnitt 
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Abb. 11.27b Rückwärtseinschnitt 

 Keine Lösung möglich, 
wenn A, M, B und P auf einem 
Kreis liegen („Gefährlicher 
Kreis“). 

Gegeben: Koordinaten der Anschlusspunkte A, M, B 
 mit YA, XA ; YM, XM ; YB, XB 
Gemessen: Richtungen auf P mit rP,A , rP,M , rP,B  
  MP,BP,AP,MP,   ; rrrr    
Gesucht: Koordinaten von P mit YP , XP  
Lösungsformeln (nach Cassini):  
Hilfspunkte:  
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2.2.3 Polaraufnahme 
a) Polaraufnahme im Grundriss 
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Abb. 11.27c 

 

Gegeben: A mit YA, XA, HA und A' mit YA′, XA′ 
Gemessen: Richtungen rA,A’ und rA,B  
Horizontaldistanz ShA,B  
Gesucht: Koordinaten von B: YB, XB, HB 
Lösungsformeln: ΔY = YA′ – YA; ΔX = XA′ – XA 
Richtungswinkel zw. den „Altpunkten“:   gon20015,05,0arctanA'A,  X

X
Y
Y

Y
Y

X
Yt 









  

Richtungswinkel nach B:  
tA,B = tA,A′ + (rA,B – rA,A′) = tA,A′ + βA′,A,B 
Neupunktkoordinaten durch polares Anhängen: 
YB = YA + ShA,B · sin tA,B; XB = XA + ShA,B · cos tA,B 

α β
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2.2.3 Polaraufnahme 
a) Polaraufnahme im Grundriss 
 X 

Y 

B(YB=?; XB=?) 

ß 

A (YA, XA) 

A’(YA’, XA’) 

tA,A’ sA,B rA,B 

rA,A’ 

tA,B 

 
Abb. 11.27c 

 

Gegeben: A mit 

YA, XA, HA und A' mit YA′, XA′ Gemessen: Richtungen 

rA,A’ und rA,B  Horizontaldistanz

 ShA,B  Gesucht: Koordinaten von B: 

YB, XB, HB Lösungsformeln: 

ΔY = YA′ – YA; ΔX = XA′ – XA Richtungswinkel zw. den „Altpunkten“: 
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arctanA'A,
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  Richtungswinkel nach B:  

tA,B = tA,A′

 + (rA,B – rA,A′) = tA,A′ + βA′,A,B Neupunktkoordinaten durch 

polares Anhängen: YB = YA + S

hA,B · sin tA,B; XB = XA + ShA,B · cos tA,B 

α β
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Fortsetzung Tafel 11.31 Verfahrensübersicht zur Stückvermessung 

e) 
Rostauf-
nahme 

Messband, 
Fluchtstäbe, 

Winkel-
prisma, 

Vermarkungs-
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Nivellier-
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Nivellierlatten 
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Abb. 11.32a Rostaufnahme 

Rostpunkte lagemäßig einmessen (geeignet: Orthogonalaufnahme
(s.o.) mit Kleinpunktberechnung (2.2.5)), um so mit den nivellierten
Höhen (1.1.5) ein dreidimensionales Punktfeld zu erzeugen. 

f) 
Profil-
auf-

nahme 

Messband, 
Fluchtstäbe, 

Winkel-
prisma, 

Vermarkungs-
material, 
Nivellier-

instrument, 
Nivellierlatten 
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Abb. 11.32b Längs- und Querprofilaufnahme 

Arbeitsablauf für Längsprofil: 
– Grundrissmäßige Absteckung (Trassierung) der Leitlinie in glei-

chen runden Abständen (5 m, 10 m o.Ä.) und bei Neigungswechsel;
– Vermarkung durch bodengleiche Pflöcke (Grundpfahl) mit zu-

gehörigem Nummerpfahl mit Angabe der Stationierung (z.B.
0+050, 1+175

 oder 2+037,15, große Zahlen = Kilometerangabe); 
– Höhenbestimmung des Stationierungsanfangspunktes durch ein

beidseitig eingehängtes Anschlussnivellement (1.1.5); 
– Einnivellieren der Grundpfähle (Achsnivellement) durch Hin-

und Rückmessung (Nivellementsschleife). 
Arbeitsablauf für Querprofile nach Aufnahme des Längsprofils: 
– Festlegung der Querprofilrichtungen in den jeweiligen Stations-

punkten  zur Leitlinie des Längsprofils; 
– Provisorische Vermarkung aller Gefällwechsel in den Querpro-

filen durch kleine Stöckchen o.Ä. ; 
– Einmessung der Gefällwechsel auf Dezimetergenauigkeit mit

dem Messband bezüglich des Stationspunktes auf der Leitlinie; 
– Nivellement der Gefällwechsel (Querprofilaufnahme); 
– Kontrolle durch Nivellement von anderem Instrumentenstandort. 

 

Absteckungen 

11.37 

5 
Absteckungen 

5.1 
Winkelabsteckung 

1. Über B den Theodolit aufstellen, 
Näherungsrichtung nach P absetzen 
und dort Pflock schlagen. 

2. In erster Fernrohrlage Grundrichtung 
nach A einstellen, Teilkreis auf 0 stel-

len. 
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Abb. 11.37a Winkelabsteckung 

3. Fernrohrträger in gleicher Lage auf geforderten Winkel drehen, so dass der Pflock im Fern-
rohr sichtbar wird.  

4. Auf Pflock-OK einen Nagel einweisen und leicht einschlagen. 
5. Für höhere Genauigkeit in beiden Fernrohrlagen mehrere Sätze nach A und P beobachten. 

6. Korrektur zum geforderten Winkel berechnen: 







tanh

gemessensoll

Sv
 oder 

gon 200
Δh πSv   

7. Mit dem Anlegemaßstab (Zollstock) v in Richtung P absetzen und Nagel schlagen. 
8. Kontrolle: den abgesteckten Winkel in mehreren Sätzen nachmessen. 

 
5.2 

Höhenabsteckung 
1. Pflock schlagen. 
2. Augenblickliche Höhe einnivellieren. 
3. Korrektur zur Sollhöhe berechnen. 
4. Den Pflock durch Vergleich am Zollstock 

grob auf (Δ

Hsoll + 1 cm) einschlagen. 
5. Neue Pflockhöhe präzise einnivellieren. 

6. Pflock vorsichtig weiter einschlagen und 
wiederum die Pflockhöhe einnivellieren, 
bis Sollhöhe erreicht.  
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Abb. 11.37b Höhenabsteckung 

7. Merke: Tiefer schlagen geht immer, höher ziehen ist schlecht! 
8. Kontrolle: Nivellierinstrument umbauen und Pflockhöhe erneut bestimmen. 
 
5.3 Gebäudeabsteckung 
Amtliche Vorschriften 
1. Rechtskräftiger Bebauungsplan (etwa nach §30 Bundesbaugesetz): „Bauvorhaben zulässig, 

wenn es den Festsetzungen des Planes nicht widerspricht und die Erschließung (Wasser-
versorgung, Entwässerung, Stromzufuhr u.dgl.) gesichert ist.“ 

2. Einhaltung der Landesbauordnung (Landesgesetz) wie Grenzabstände, Gebäudeabstände, 
Fensterabstände oder Höhenlage der Bauten. 

3. Weitere Auflagen in der Gemeindesatzung zum Bebauungsplan. 
4. Das Baugesuch (Lageplan 1:500, Grundrisse und Aufrisse 1:50 oder 1:100 mit exakten 

Maßangaben sowie Ansichten) vor Baubeginn von Baurechtsbehörde genehmigen lassen. 

Vorabsteckung 
1. Überprüfung von Lageplan und Bauplänen; sie müssen in Einklang mit den im amtlichen 

Liegenschaftskataster festgelegten Flurstücksgrenzen stehen. (Evtl. Rücksprache mit Archi-
tekt, Bauamt und Vermessungsamt.) 

2. Absteckung des Arbeitsraumes zum Zweck des Ausschachtens der Baugrube (auf etwa 
Gebäudeecken + 2 m je nach Grenzabstand und Bodenbeschaffenheit). 

3. Vermarkung und Nivellement eines gesicherten Höhenfestpunktes außerhalb des Bau-
bereichs; Bestimmung einer Höhe ü. NN oder NHN. 
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Orthogonale Absteckungselemente für den Scheitel S ausgehend von der Sehne 

AE :    
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Absteckung von Zwischenpunkten 
a) Viertelsmethode 
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Abb. 11.44a 

Ausgehend von der Pfeilhöhe über der halben Seh-

ne s/2): 2
2

41 r
srrp   gilt näherungsweise 

für flache Bogen: r
sp 8

2
 . Um aus der Pfeilhöhe 

p eines Bogens die Pfeilhöhe p' eines Halbbogens 

abzuleiten, ist s durch s/2

 zu ersetzen: 432'
2 p

r
sp  ; 4

''' pp  usw.  

Diese Methode ermöglicht eine rasche Absteckung für ½, ¼, ⅛, ... Teilbogen. 
 
b) Orthogonale Absteckung 

von der Tangente 
c) Absteckung mit gleichen Sehnen und Peripherie-

winkeln 
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Abb. 11.44b 
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Abb. 11.44c 
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d) Absteckung vom achsnahen Polygonzug 
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Abb. 11.44d 

Arbeitsablauf: 
1. Nach Bestimmung der orthogonalen Absteckungs-

elemente aller Zwischenpunkte (s.o.) Messung eines 
freien achsnahen Polygonzuges (2.2.4) von A nach E. 

2. Transformation der Koordinaten des Polygons (η, ξ) 
ins Tangentensystem (y, x) (2.1.3). 

3. Berechnung der Polarkoordinaten ti und si vom 
Polygonpunkt PPi zum Zwischenpunkt Pj (2.1.2). 

4. Die Absteckungselemente sind dann die Richtungs-
winkeldifferenzen αi = ti – ti,i-1 und si.  




