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Photogrammetrie/Fernerkundung

Geomatik Schweiz 9/2008

Dank
Wir danken Frau Ruth Hug von der
Abteilung Hochbau des Kantons Obwalden
sowie unserem Backup-Piloten Daniel
Kraettli für die Unterstützung im Projekt

«Schloss Landenberg»
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Branchenführende Innovation
Der Trimble® IS Rover bietet Ihnen die Freiheit,

jederzeit die geeignete Vermessungsmethode

zu wählen. Er vereint GNSS Rover und

Totalstation zu einem System und macht

damit Ihre Feldarbeit effizienter und
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bedienenden Feldsoftware wechseln Sie

jederzeit blitzschnell mit nur einem

Tastenklick zwischen GNSS und Totalstation.

GPS-Search führt eine GPS-gestützte

Zielsuche durch und lokalisiert Ihr Prisma

zuverlässig in Sekundenschnelle.

Kombination von GNSS und Tachymeter
beim Messstab.

Positionierung UND Orientierung
des Instrumentes
in EINEM Arbeitsgang.

Wahl der Messmethode bei jedem
Messpunkt individuell.

GNSS und Tachymeter ohne
Mehrkosten auch als Einzelsysteme
getrennt nutzbar.

Trimble® IS Rover
Keine Hindernisse –
unendliche Möglichkeiten
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