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8 Einleitung

1.1 Vorwort

Sehr geehrte Kunden,

wir mochten Thnen zunachst dafir danken, dass Sie sich fiur ein Produkt der OKM GmbH entschieden

haben.

Der Detektor Rover UC arbeitet auf Grundlage des EMSR-Verfahrens (Electro-Magnetic Signature
Reading). Neben der Ortung von metallischen Objekten, ist dieses Gerat ebenso in der Lage natirliche
Strukturen wie Schichtenbildung, Hohlraume, Grundwasserspiegel und andere nichtmetallische Objekte
zu finden. Damit ist das Gerat bestens zur Suche nach Grabkammern, Schatzen, vergrabenen

versorgungstechnischen Anlagen (z.B. Rohre, Abwasserkanale), Tanks und dergleichen geeignet.

Das Gerat Rover UC ist in der Lage, verborgene Objekte mit verschiedenen Strukturen zu lokalisieren,
zu dokumentieren und zu analysieren, ohne dass Grabungen erforderlich werden. Das EMSR-Verfahrens
ist besonders in den Gebieten von Vorteil, in denen keine Probegrabungen oder -bohrungen
durchgefiihrt werden konnen. Der Detektor Rover UC zeichnet sich durch eine einfache und flexible
Handhabung sowie schnelle und gute reproduzierbare Ergebnisse aus.

Mit unserem Team von Spezialisten leisten wir Thnen Gewahr dafur, dass unsere Produkte standig
kontrolliert werden. Unsere Spezialisten sind zudem standig bemiiht, neue Erkenntnisse in Form

weiterer qualitativer Verbesserungen fiir Sie umzusetzen.

Selbstverstandlich konnen wir mit dem Verkauf unseres Produktes keine Garantie dafir abgeben, dass
Sie bei Threr Suche tatsachlich findig werden. Die Erkennung von verborgenen Objekten und
Strukturen hangt - wie Sie wissen - von einer Vielzahl von Faktoren ab. Bestimmende Faktoren sind die
verschiedenen Bodenarten, der Mineralisierungsgrad des Untergrundes sowie die dimensionalen
AusmalSe in Relation zur Tiefe des Objektes. Speziell in sehr feuchten, tonigen und sandigen Boden mit
hoher Leitfahigkeit konnen Meflwertaufnahmen, egal mit welchem Detektor oder Marke, stark
verfalscht werden. Mit unserem Produkt haben Sie gleichwohl ein Gerat erworben, dass sich - wie
unsere anderen Produkte auch - im regelmafligen Einsatz bewahrt hat. Sollten Sie sich dafur

interessieren, wo und wie unsere Gerate zum Einsatz gekommen sind, besuchen Sie unsere Homepage.

Fir uns ist es ein Muss, dass wir unsere Entwicklungen im Rahmen des rechtlich Moglichen bis zu einer
Fintragung als Patent oder Marke fithren. Damit bieten wir IThnen gréfStmoégliche Gewahr bei Gebrauch

unserer Produkte.

Bitte nehmen Sie sich nachfolgend die Zeit, lesen Sie unser Handbuch und machen Sie sich mit der
Bedienung und der Anwendung des Detektors Rover UC vertraut. Wir bieten Thnen zudem individuelles
Training fur Thr Gerat in unserem Werk oder vor Ort. Fiir weitere Informationen besuchen Sie unsere

Homepage.

OKM GmbH
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1.2 Wichtige Hinweise
Bevor Sie Rover UC und dessen Zubehor in Betrieb nehmen, lesen Sie diese Anleitung bitte sorgfaltig

und genau durch! Sie erlautert IThnen die Verwendung des Gerats und weist auf mogliche Gefahren hin.

Rover UC und dessen Zubehor dienen zur Lokalisierung, Dokumentation und Analyse von verborgenen
Objekten und Strukturen. Die visuelle Darstellung der erfassten Messwerte mittels einer geeigneten
Software erfolgt nach der Ubertragung an einen PC, mit Hilfe der von uns angebotenen Komponenten
und unter Beachtung eventueller zusatzlicher Hinweise. Lesen Sie dazu unbedingt auch das Handbuch

der verwendeten Software aufmerksam durch!

1.2.1 Allgemeines

Rover UC ist als elektronisches Gerat mit der dafiir iblichen Vorsicht und Sorgfalt zu behandeln. Die
Missachtung der aufgefiihrten Sicherheitshinweise oder eine andere als die bestimmungsgemasse
Verwendung kann zur Beschadigung oder Zerstorung des Gerats und angeschlossener Komponenten

fiuhren.

Bei unsachgeméaRer Offnung wird das Gerét zerstort.

1.2.2 Mogliche Gesundheitsgefahrdungen
Bei sachgemassem Gebrauch gehen keine Gesundheitsgefahrdungen vom Gerat aus. Die hochfrequenten
Signale sind nach den heutigen wissenschaftlichen Erkenntnissen aufgrund ihrer geringen Leistung

unschadlich fir den menschlichen Organismus.

1.2.3 Umgebungsbedingungen

Nachdem das Gerat von einer kalteren Umgebung in eine warmere Umgebung gebracht wurde, darf es
nicht sofort in Betrieb genommen werden. Das moglicherweise entstandene Kondenswasser konnte
dabei zur Zerstorung des Gerats fithren. Meiden Sie starke Magnetfelder, wie sie in der Nahe von
Maschinen oder Lautsprechern vorkommen sowie den Einsatz eines Metalldetektors im Umkreis von 50

Metern.

An der Oberflache befindliche metallische Objekte wie Biichsen, Dosen, Verschliisse, Nagel, Schrauben
oder ahnliche Dinge, konnen die Messung verfalschen und sind zu entfernen. Ebenso miissen Sie
Schliissel, Telefon, Schmuck und andere bei sich tragende magnetische und metallische Objekte

ablegen.

1.2.4 Spannungsversorgung
Die Spannungsversorgung darf den angegebenen Wertebereich nicht uber- und nicht wesentlich

unterschreiten. Verwenden Sie zur Speisung nur die mitgelieferten Ladegerate, Batterien und Akkus.

Auf keinen Fall darf die 230 Volt Netzspannung angeklemmt werden.

OKM GmbH
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1.2.5 Datensicherheit

Bei der Dateniibertragung kann es unter anderem dann zu Ubertragungsfehlern kommen, wenn
» die Reichweite des Sendemoduls tiberschritten wird,
+ die Spannungsversorgung der Gerate unzureichend ist,
* zu lange Verbindungsleitungen verwendet werden,
» andere elektrische Gerate Storungen abstrahlen oder

+ atmospharische Storungen (Gewitter, ... ) auftreten.

1.3 Wartung und Pflege

Die folgende Liste zeigt IThnen, was Sie unbedingt vermeiden sollten:
+ eindringendes Wasser
+ starke Schmutz- und Staubablagerungen
+ harte Stosse
+ starke magnetische Felder
* hohe und langandauernde Hitzeeinwirkung

Wenn Sie Thr Gerat saubern mochten, verwenden Sie einen trockenen Lappen aus weichem Material.
Um Schaden zu vermeiden, sollten Sie das Gerat und dessen Zubehor immer in den entsprechenden

Tragekoffern transportieren.

Achten Sie beim Betrieb Thres Gerats stets auf die Verwendung voller Akkus und Batterien. Zum Laden

der Akkus dirfen nur die mitgelieferten Ladegerate verwendet werden.

1.4 Gefahren beim Ausgraben

Leider haben die beiden letzten Weltkriege unser Land auch zu einem Schrottplatz der Brisanz gemacht.
Eine Unmenge dieser unseligen Relikte liegen nach wie vor im Boden.Wenn Sie ein Metallsignal Thres
Ortungsgerats empfangen, hacken und graben Sie nicht wild und ungestim drauf los. Erstens konnten
Sie damit ein wirklich rares Fundstick irreparabel beschadigen, zum anderen ware im Bereich des

Denkbaren, dass der Gegenstand beleidigt reagiert und zurickschlagt.

Achten Sie auf die Farbe des Erdreichs im Bereich der Oberflache. Rote oder rotlich gefarbte Erde
deutet auf Rostspuren hin. Bei den Fundstiicken selbst sollten Sie unbedingt auf die Form achten.
Gewolbte und runde Gegenstande sollten ein Alarmzeichen sein. Besonders dann, wenn auch noch
Knopfe, Ringe und Zapfchen erkennbar bzw. spiirbar sind. Gleiches gilt fiir erkennbare Munition oder
Geschosse und Granaten. Lassen Sie das Zeug liegen, beruhren Sie nichts und nehmen Sie vor allem
nichts mit nach Hause. Die Totungsmaschinen der Kriege kannten so teuflische Erfindungen wie

Wippzinder, Saureziinder und Kugelziinder. Infolge der Erosion sind die Teile im Laufe der Jahre

OKM GmbH
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verrostet, die geringste Bewegung kann dazu fihren, dass etwas zerbricht und auslost. Selbst so

scheinbar harmlose Dinge wie Patronen oder GroSmunition sind alles andere als harmlos.

Die Sprengstoffe konnen im Laufe der Jahre kristallin geworden sein, d.h. es bilden sich zuckerahnliche
Kristalle. Wiirde nun solch ein Gegenstand bewegt, konnen sich die Kristalle aneinander reiben und zur
Explosion fithren. Wenn Sie auf solche Relikte stolSen, markieren Sie die Stelle und melden Sie den Fund
unbedingt der Polizei. Es besteht immer Lebensgefahr fir Spazierganger, Wanderer, Landwirte und

Kinder.

OKM GmbH
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14 Technische Spezifikation

Bei den folgenden technischen Angaben handelt es sich um Durchschnittswerte. Bei laufendem Betrieb
sind geringfiigige Abweichungen durchaus méglich. Technische Anderungen sind dem Fortschritt

vorbehalten!

2.1 Teleskopsonde

Abmessungen (H X B X T) oottt et e et e e e e e e e et e et e e ean e e ens 730 - 1400 x 40 x 60 mm
1oy Ted s L PR PPUPPRPRPIN ca. 0,65 kg
Betriebsspannung (Batterien) ........cccoeeivieiiiiiiiiiiiie e 2x AA Primar (1,5 V, 2600 mAh) oder

2x Akku NiMh (1,2 V, 2600 mAh)
BetrieDSAAUET .. covniiiiii ettt et e et e enn e eanan e ca. 10 Stunden
| 34 W0V 4<T1-10) (TR Dual-System, Atmel AtMega CPU, 20 Mhz
INEETCOMMECT .. oottt e ettt e e et e e e et e e e e e ebeebeennee Bluetooth, Klasse 2
ST A (=Y 0T Y aa) 01T =1 AU ol PP -10 - +50 °C
I Lo 1] Al aa] o 1c) s 1L APPSR -20 - +60 °C
LUftfeuChtIGKEIT «.oeuiiieie ettt e e ettt e et e e e e e e 5%-75%
WESSETAICRT .. ettt e e ettt e e e et tetb e e e e e e eeabba e e e e en e eaaaee Nein
TECIIIOLOFIE ..vvtttiiieeeeeee e e e e e e e e e e e e e e e e ettt e eebaaas GST?!, EMSR?
TS 110 o 1 PP PPN SCMI-15-D

2.2 Dateniibertragung zwischen Sonde und Smartphone

KT 8 0 Lo Lo 1 1T PPNt Bluetooth
| S0 LT 0V o 1<) o =) (o o APt 2.4 -2.4835 GHz
Maximale UDEItTAGUIGSTALE .......eiiouiiiieiieieee ettt ettt e et et e e et e e et e e et eesaee e e e areeeeeseaanes 1 Mbps
EmpfangSSEnSITIVITAL ....uuiiuuiiiieiiie ittt et e et et e et et e et e s e et et et e e ans -85 dBm
Maximale REICHWEILE .. .....oiiiiiiiiii ettt et e ca. 10 m

2.3 Computer, Mindestanforderungen

Die hier angegebenen Werte sollen Sie bei der Auswahl eines geeigneten Computers zur Daten-

auswertung unterstiitzen, sofern Sie die optional erhaltliche Software "Visualizer 3D" verwenden

mochten.

CD-ROM LAUIWETK ...ttt ettt ettt e e et eaa et e e e eneenaes mind. 4x
Schnittstelle (DatenUDETrTIagUIG) c.u.iiuniiiiiii ettt et e eee et e et e et e et e eaaaeetnn e et eetnesaassasnssnaaneens USB
| R =Y (=) A o123 (o s [ o o] K= 20U mind. 50 MB
ATDEItSSPEICHET (RAM) ..ottt e e et e et et e et et e et e s et e ea et e eneasnetsneansnaansnaenanns mind. 256 MB
GrafiKKarte .......ovniiii e aas mind. 128 MB, OpenGL-kompatibel
BetTIEDSSYSTOIN .uuiiiiiiiiieii ettt et e e e e e ans Windows 7 und neuer

1 GST = Ground Scan Technologie
2 EMSR = Electro-Magnetic Signature Reading

OKM GmbH
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16 Lieferumfang

In der folgenden Ubersicht finden Sie alle standardmé&Rigen und optionalen Zubehérteile des Rover UC.
Der Lieferumfang kann unter Umstanden abweichen, da optionale Zusatzgerate nicht zur Ausristung

gehoren mussen.

Kontrolleinheit (Smartphone)
Teleskopsonde
Benutzerhandbuch
AA-Batterie

Tragetasche

B B N P B

Software "Visualizer 3D"

Tabelle 1: Lieferumfang

OKM GmbH
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Bedienelemente

In diesem Abschnitt werden Sie mit den grundsatzlichen Bedienelementen des Messgerates vertraut

gemacht. Alle Anschliisse und Buchsen werden hier eingehend erlautert.



18 Bedienelemente

4.1 Smartphone
Die generelle Verwendung und Bedienung des mitgelieferten Smartphone konnen Sie im
Benutzerhandbuch des Telefonherstellers nachlesen. In dem vorliegenden Handbuch wird lediglich die

Benutzung der installierten OKM-Software beschrieben (siehe dazu das Kapitel 7 auf Seite 27).

4.2 Teleskopsonde

In der Abbildung 4.1 sind alle Bedienelemente der Teleskopsonde des Rover UC dargestellt.

Betriebs-LED
Teleskopgestange

Multifunktionstaste

Batteriefach

Kopfhoérerbuchse

Abbildung 4.1: Ubersicht der Bedienelemente der Teleskopsonde

Multifunktionstaste: Mit der Multifunktionstaste konnen Sie die Teleskopsonde ein- und ausschalten
sowie die Senderauswahl des UKW-Radios beeinflussen. In Abhangigkeit der gewahlten Betriebsart hat
diese Taste noch weitere Funktionen, die an entsprechender Stelle in diesem Handbuch erlautert
werden. Dricken Sie die Multifunktionstaste im ausgeschalteten Zustand, so wird das Gerat

eingeschaltet und die Betriebs-LED leuchtet grin.

Jedes Mal wenn Sie die Multifunktionstaste im eingeschalteten Zustand dricken, so wird im
eingebauten UKW-Radio automatisch der nachste Sender eingestellt. Das funktioniert jedoch nur, wenn

keine Bluetooth-Verbindung zwischen Teleskopsonde und Smartphone besteht.

Um das Gerat wieder auszuschalten, halten Sie die Multifunktionstaste so lange gedrickt, bis sich das
Gerat abschaltet und die Betriebs-LED erlischt.

Betriebs-LED: Die Betriebs-LED zeigt den jeweiligen Betriebszustand der Teleskopsonde an. Es gibt

dabei die folgenden Zustande, die angezeigt werden:
+ Die Betriebs-LED leuchtet nicht, d.h. das Gerat ist ausgeschaltet.
» Die Betriebs-LED leuchtet grin, d.h. die Sonde ist eingeschaltet und das UKW-Radio aktiviert.

OKM GmbH
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* Die Betriebs-LED leuchtet blau, d.h. die Sonde ist via Bluetooth mit dem Smartphone verbunden

und zur Messung bereit. Das Radio ist in diesem Zustand deaktiviert.

« Die Betriebs-LED leuchtet rot, d.h. die Batterien der Sonde sind nahezu leer und miussen

ausgetauscht werden.

Batteriefach: Die Teleskopsonde benotigt zwei AA-Batterien (AA Primar mit 1,5 V / 2600 mAh oder
Akku NiMh mit 1,2 V / 2600 mAh), um in Betrieb genommen zu werden. Offnen Sie die Abdeckung des
Batteriefachs, indem Sie den Deckel nach links abschrauben, legen Sie die Batterien ein und schlieSen
Sie das Batteriefach wieder. Achten Sie unbedingt auf die richtige Polung der Batterien (Plus-Pol immer

oben, Minus-Pol immer unten)!

Kopfhorerbuchse: An diese Buchse konnen Sie den Kopfhorer anschliefen, um die Radiofunktion zu
nutzen. Die Radiofunktion ist nur aktiviert, solange keine Bluetooth-Verbindung zwischen Smartphone

und Teleskopsonde besteht.

Teleskopgestange: Das Teleskopgestange erlaubt eine individuelle Einstellung der Lange der Sonde.
Fir den Transport konnen Sie die Sonde vollstandig zusammenschieben. Wahrend der Messung miissen
Sie jedoch darauf achten, den untersten Teil des Gestanges vollstandig auszuziehen. Die oberen Teile

konnen anschlielRend auf Thre eigenen Bediirfnisse hin angepasst werden.
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KAPITEL 5

Zusammenbau

In diesem Kapitel erfahren Sie, wie Sie das Gerat zusammenbauen und fiir die Messung vorbereiten.
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Bevor Sie das Gerat Rover UC zum Durchfiihren einer Messung verwenden konnen, miissen Sie einige

Vorbereitungen treffen. Befolgen Sie dazu einfach die nachfolgenden Schritte!

Schritt 1

Offnen Sie das Batteriefach an der Oberseite
der Teleskopsonde und legen Sie zwei
aufgeladene Batterien (AA) ein.

Achten Sie auf die richtige Polung (Plus-Pol
immer oben)!

Schritt 2

Lockern Sie das untere Gewindestiick, indem Sie
es etwas nach links drehen. Danach ziehen Sie
das untere Teilstlick der Teleskopsonde vollsténdig
heraus und arretieren das Gewindestiick wieder,
indem Sie es nach rechts drehen.

Die beiden oberen Teilstiicke der Teleskopsonde
kdnnen Sie nun analog dazu, Ihren Bedirfnissen
entsprechend, einstellen.

Abbildung 5.2: Teleskopsonde vorbereiten

Schritt 3

Schalten Sie die Sonde mittels Multifunktionstaste
an. Daraufhin beginnt die Betriebs-LED griin zu
leuchten.

Abbildung 5.3: Teleskopsonde einschalten
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KAPITEL 6

Applikation herunterladen,
installieren und aktivieren

In diesem Abschnitt wird Thnen gezeigt, wie Sie die Applikation aus dem Google Play Store
herunterladen, installieren und aktivieren. Sofern Sie Thr Rover UC mit vorkonfiguriertem Smartphone

erworben haben, konnen Sie dieses Kapitel iiberspringen.
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6.1 Download und Installation
Sie haben jederzeit die Moglichkeit, die Rover UC Applikation fiir Thr Smartphone aus dem Google Play

Store (https://play.google.com) herunterzuladen und zu installieren. Das kann z.B. dann nétig werden,

wenn Sie Thr Smartphone geldscht oder gegen ein neues ausgetauscht haben.

Um die Applikation zu erhalten, benotigen Sie ein Google-Konto fiir den Google Play Store. Starten Sie
dazu die Google Play Applikation auf Ihrem Smartphone, wie in Abbildung 6.1 dargestellt, und folgen Sie
den Anweisungen! Wenn Thr Zugang erfolgreich eingerichtet wurde, suchen Sie einfach nach "okm rover
uc", um die Applikation zu finden!

L i R G 7 4 3%k 09:25
Mend . & okm rover uc 4 < Q :
II 1 OKM, Rover UC H OKM, Rover UC
Kamera.  Kontakte OKM Metal Detectors —> = B OKM Metal Detectors
u
3.0% | Tools

. Lo
“Nact‘iricﬁt’en‘ .Office OKM'- " OKM Rover INSTALLIEREN

Calculator... * Bionic X4 uc

& Developer contact ~

OKM Clay Commander
OKM Metal Detectors ® Website

Play Store - Radio

a

“dere

: Con®® 44w Email
i 31

; “Rover UGS Planner info@okm-gmbh.de

i : : i Q@ Address
X ‘ o OKM GmbH
s : 4 Julius-Zinkeisen-Str. 7
Smart Special . Sprachsuch.. Telefon
Manager S OKM, Bionic X4 04600 Altenburg
: %@ OKM Metal Detectors Germany

Abbildung 6.1: Applikation herunterladen und installieren

Klicken Sie dann auf "Installieren" und folgen Sie den Anweisungen Ihres Smartphones, um die
Anwendung zu installieren. Nachdem die Applikation erfolgreich auf Ihrem Smartphone installiert

wurde, konnen Sie diese zum ersten Mal starten. Jetzt muss Thre Applikation zuerst aktiviert werden.

6.2 Aktivierung

Nachdem Sie die Applikation zum ersten Mal gestartet haben, mussen Sie den Aktivierungsvorgang
durchfihren. Erst danach stehen Thnen alle Funktionen zur Verfiigung. Klicken Sie auf die Schaltflache

"Anwendung aktivieren" (siehe Abbildung 6.2), um den Vorgang zu starten!
Es gibt zwei verschiedene Arten, die Applikation zu aktivieren:

+ Aktivierung mit QR-Code

Sie scannen einfach einen QR-Code mit Threm Smartphone, um die Anwendung zu aktivieren.

 Manuelle Aktivierung

Sie geben alle Informationen wie Seriennummer und Aktivierungscode manuell ein.
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*E e PG T 4 3% 09:25 ! £ G 7 4 3%l 09:38
: OKM Rover UC .

"™ Hauptmenu :

o o

Menii

OB A B
Kamera Kontakte Maps Memo
N

K Nacﬁrichten-‘ Office OKM= " OKM Rover

Calr‘:glator.‘. Bionic X4 ue

 d

Radio

RealRacing3 SiPlanner. ¢ @

Fr4 4 Einstellungen Info
Smart Special . Sprachsuch.. Telefon
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Abbildung 6.2: Aktivierung starten

6.2.1 Aktivierung mit QR-Code
Die erste Moglichkeit der Aktivierung ist die Verwendung des beigelegten QR-Codes. Nach Auswahl der

Option "QR-Code verwenden", missen Sie IThr Smartphone auf den QR-Code ausrichten, um diesen zu

scannen.

= + R G 3 4 3%l 09:38
- OKM Rover UC

Anwendung aktivieren

e e Aktivierung erfolgreich!

Manuelle Aktivierung

Abbildung 6.3: QR-Code zur Aktivierung scannen

Wenn der Code von Ihrer Applikation erkannt wird, kann die Aktivierung erfolgreich durchgefiihrt
werden und Sie konnen Ihr Rover UC verwenden. Sobald Sie ein anderes Rover UC verwenden mochten,

miissen Sie die Aktivierung erneuern!

OKM GmbH
www.okmmetaldetectors.com


http://www.okmmetaldetectors.com/

26 Applikation herunterladen, installieren und aktivieren

6.2.2 Manuelle Aktivierung

Die zweite Moglichkeit der Aktivierung besteht in der manuellen Eingabe der Daten. Geben Sie zuerst

die Seriennummer Thres Rover UC ein! Danach geben Sie den dazugehoérigen Aktivierungscode ein! Sie
finden die notwendigen Informationen auf dem beiligenden Informationsblatt in Threm Handbuch.
Bewahren Sie diese sorgfaltig auf!

3 U T 83l 09:38 R ny 7 4 sl 09:38 3G T 4 s3%l 09:38
- OKM Rover UC - OKM Rover UC <« OKM Rover UC
“* Anwendung aktivieren “* Anwendung aktivieren “* Anwendung aktivieren

Bitte geben Sie die Seriennummer Ihres Rover UC
ein, um |hr Gerat zu identifizieren!

123456/7

Geben Sie |hren Aktivierungscode ein!

Aktivierungscode

123A - 456B - 789C -
987D - 654E - 321F

QR-Code verwenden

Manuelle Aktivierung

Abbildung 6.4: Seriennummer und Aktivierungscode eingeben

Wenn Sie alle Angaben korrekt eingetragen haben, dann wird die Aktivierung erfolgreich abgeschlossen
und Sie konnen die Applikation mit Threm Rover UC verwenden. Sobald Sie ein anderes Rover UC

verwenden mochten, missen Sie die Aktivierung erneuern!
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KAPITEL 7

Betriebsarten

In diesem Abschnitt werden Sie mit den verschiedenen Funktionen des Gerats vertraut gemacht. Jede

der zur Verfiigung stehenden Funktionen wird ausfiihrlich in einem eigenen Unterabschnitt behandelt.
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Die Auswahl der Betriebsarten erfolgt tber das Smartphone, auf dem die Rover UC Applikation
installiert wurde. Schalten Sie dazu das mitgelieferte Smartphone ein und berithren Sie das Symbol

»Rover UC” mit dem Finger. Die Applikation wird gestartet und das Hauptmeni angezeigt.

R G F 4 83%H 09:25 Q R nY T 4 s9%ll 08:50

Menii g OKM Rover UC

Kamera = Kontakte Maps Memo ||||||| M
1 1
. " ll L] B

_'E' I Magnetometer 3D-Bodenscan

Nachrichten ' Office OKM'-*: OKM Rover
uc

""" Hauptmeni

. Galculator.’. . Bionic X4

N
Play Bucher’ Play':"Musik PIéyStore Radio

Pin Pointer Messung 6ffnen

— ﬂH :
ReaIRacmgB \ Rechner “\Rover UGS ,Plahner * @
i Einstellungen Info
2

Smart Special Sprachsuch Telefon ~
Manager w Aktivierung andern

Abbildung 7.1: Applikation starten und Hauptmenii anzeigen
Uber das Hauptmenii kénnen die folgenden Betriebsarten und Funktionen ausgewéahlt werden:

» Magnetometer

Eine visuelle Magnetfeldmessung durchfithren, wobei keine Daten gespeichert werden.

+ 3D Bodenscan
Eine grafische Messung durchfithren, bei der die Messdaten zur spateren Analyse gespeichert

werden. Bei Bedarf konnen die Daten wieder geoffnet, analysiert und archiviert werden.

+ Pin Pointer
Eine visuelle Messung zur einfachen Unterscheidung zwischen ferromagnetischen und nicht-

ferromagnetischen Metallen sowie Hohlraumen, wobei keine Daten gespeichert werden.

+ Messung o6ffnen

Bereits gespeicherte Messungen aus der Betriebsart ,, 3D Bodenscan” 6ffnen und anzeigen.

+ Einstellungen

Verschiedene Optionen wie Sprache, Oberflachendesign oder GPS anpassen.

« Info

Informationen zur Version der Anwendung und die Seriennummer des Gerats anzeigen.

OKM GmbH
www.okmmetaldetectors.com


http://www.okmmetaldetectors.com/

Betriebsarten 29

7.1 Bluetooth-Verbindung aufbauen

Bevor Messdaten von der Applikation empfangen werden konnen, muss die Bluetooth-Verbindung
zwischen Teleskopsonde und Smartphone aufgebaut werden. Dieser Vorgang erfolgt automatisch, sobald
eine Bluetooth-Verbindung benotigt wird. In Abbildung 7.2 ist dieser Vorgang am Beispiel der

Betriebsart ,Magnetometer” dargestellt.

OKM Rover UC

"™ Hauptmentii

Magnetometer 3D-Bodenscan Bluetooth-
Berechtigungsanfrage

81% 4 10:03

n
N \'\; D Anwendung fordert die
Genehmigung zum Aktivieren

von Bluetooth an. Zulassen?

Pin Pointer Messung offnen
Einstellungen Info ; i
Dieses Symbol zeigt an, dass
das interne Bluetooth-Modul
h Aktivierung dndern aktiviert ist.
| —
B G348l 10:03 81% [ 10:03 Q 2T 4 s7%Hll 0859
 E—
OKM Rove .
« . e
A Magnetometer

Die Bluetooth-Verbindung
konnte nicht hergestellt werden.
Bitte priifen Sie, ob lhr Rover UC

Suche nach geeigneten
Bluetooth-Geraten. Dieser

Vorgang kann einige Sekunden
I
............ ||||III|||||”||||||| ||||||||"||||II|||||u..........

ABBRECHEN

eingeschaltet ist und versuchen
Sie es erneut!

OK

Abbildung 7.2: Aufbau einer Bluetooth-Verbindung

Nach der Auswahl der Betriebsart wird gepriift, ob das interne Bluetooth-Modul aktiviert ist. Sollte dies
nicht der Fall sein, werden Sie aufgefordert es zu aktivieren. Bestatigen Sie dazu die Frage einfach mit

»,Ja“ und warten Sie, bis die Verbindung hergestellt wurde. Sollte keine Verbindung hergestellt werden
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konnen, weil die Teleskopsonde z.B. nicht eingeschaltet wurde oder die Batterien zu schwach sind, wird
eine entsprechende Fehlermeldung angezeigt. Sie haben daraufhin natirlich die Moglichkeit, einen
weiteren Verbindungsversuch durchzufithren. Sobald die Bluetooth-Verbindung aufgebaut wurde,
leuchtet die Betriebs-LED der Teleskopsonde permanent blau. Wenn die LED rot leuchtet, miissen die

Batterien gewechselt werden.

7.2 Magnetometer

Mit der Betriebsart "Magnetometer" konnen Sie im Geldnde nach ferromagnetischen® Metallen suchen.
Es handelt sich hierbei um einen visuellen Suchmodus, der keine genauen Analysen bzgl. Objekttiefe

bzw. ObjektgrofSe ermoglicht.

Starten Sie die Applikation und wahlen Sie die Betriebsart "Magnetometer" aus dem Hauptmenii. Uber
das Smartphone wird nun versucht, eine Bluetooth-Verbindung zur Teleskopsonde herzustellen (siehe
auch Abschnitt 7.1 auf Seite 29). Wenn das gelingt, leuchtet die Betriebs-LED an der Sonde permanent

blau und im Display des Smartphones werden die Messwerte visuell dargestellt.

Q By T 4 sonll 08:50 81% k4 10:03 Q R F 48wl 0859
M Rover . M Rove... 4
‘ OK Ro_.e uc : <« OKM Rove N C
"™ Hauptmenu Magnetometer
N ||||.,,_ /o 4
Magnetometer 3D-Bodenscan

Suche nach geeigneten

Bluetooth-Geraten. Dieser

g
ﬂ} \,\/ Vorgang kann einige Sekunden
= I
|||||IIII|||"||||||||” H"“"l"“"llllmu

Pin Pointer Messung 6ffnen ABBRECHEN

@ ®

Einstellungen Info

Aktivierung andern

Abbildung 7.3: Auswahl der Betriebsart "Magnetometer"

Sie konnen sich nun langsam vorwarts, ruckwarts und seitwarts bewegen, miissen aber jede Drehung
der Sonde vermeiden. Die Sonde muss stets vertikal nach unten zeigen und darf nicht um die eigene

Achse gedreht werden.

Sobald ein starker Ausschlag zu sehen ist, befinden Sie sich Uber einem moglichen Metallobjekt. Oft
konnen Sie auf diese Weise kleine Metalle an der Oberflache finden. Darunter zahlen zum Beispiel

Nagel, Schrauben, Draht, Verschliisse und dergleichen.

3 Zu den ferromagnetischen Metallen gehoren unter anderem Eisen, Kobalt und Nickel. Auch andere Metalle oder
Objekte, die Spuren der genannten Metalle aufweisen konnen somit detektiert werden.
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Sollten die Werte Uiber eine gewisse Zeit lang immer instabiler werden, sollten Sie einen Bodenabgleich
durchfihren. Halten Sie die Teleskopsonde dabei ruhig tber dem Boden und driicken Sie die
Multifunktionstaste. Die angezeigten Messwerte sollten jetzt wieder sehr klein und relativ ruhig sein.

Diesen Vorgang konnen Sie jederzeit und so oft Sie wollen durchfiihren.

Verwenden Sie die Betriebsart "Magnetometer”, um das Gelande von solchen storenden Metallen zu
befreien. Je weniger Metalle an der Oberflache liegen, umso besser gelingt Thnen eine Messung in der
Betriebsart "3D Bodenscan". Natiirlich konnen Sie damit auch groSere Metallobjekte finden, die tiefer
im Boden liegen. In der Regel gilt immer: Je grofSer die Objekte, umso tiefer konnen Sie detektiert

werden!

Ebenso konnen Sie die Betriebsart "Magnetometer" als niitzlichen Pin-Pointer wahrend der Ausgrabung
verwenden. Wenn Sie bereits eine tieferes Loch gegraben haben und die Position des detektierten
Objekts nicht mehr genau wissen, nutzen Sie einfach den Magnetometer-Modus, um das Objekt schnell

und effizient wiederzufinden.

Um die Betriebsart "Magnetometer" zu beenden und ins Hauptmeni zurickzukehren, driicken Sie die

Taste € an Threm Smartphone.
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7.3 3D Bodenscan

Die Betriebsart "3D Bodenscan" ermoglicht eine grafische Messwertaufnahme einer beliebig grofsen
Flache zur Erstellung einer 3D-Grafik und optionaler Auswertung an einem Computer. Starten Sie die
Applikation und wahlen Sie die Betriebsart "3D Bodenscan" aus dem Hauptmenii. Generell konnen Sie

immer mit der Taste € zum jeweils vorangegangenen Bildschirm zurickspringen.

7.3.1 Messung vorbereiten
Nachdem Sie die Betriebsart ,3D Bodenscan” aus dem Hauptmeniu gewahlt haben, missen Sie
entscheiden, mit welchen Einstellungen Sie die Messung durchfithren mochten. In Abbildung 7.4 wird
gezeigt, dass Sie aus zwei Moglichkeiten wahlen konnen.

= Q % it 7 d el 0851

OKM Rover UC : - OKM Rover UC )

"™ Hauptmeni : "™ 3D-Bodenscan

. | £F

gl

Magnetometer 3D-Bodenscan

n
N \,\J D Standard

Pin Pointer Messung 6ffnen

2 O kil

Benutzerdefiniert

Einstellungen Info

Abbildung 7.4: Auswahl der Betriebsart "3D Bodenscan"

Sie konnen dabei zwischen "Standard" und "Benutzerdefiniert" wahlen. Die nachsten Abschnitte

erklaren die Unterschiede beider Optionen.

7.3.1.1 Standard
Diese Option verwendet ausschliefSlich voreingestellte (Schnellstart) und nicht veranderbare Werte fiir

folgende Parameter:
*+ Scanmodus: Parallel
+ Impulsmodus: Automatisch

« Feldlange: Automatisch
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7.3.1.2 Benutzerdefiniert
Wenn Sie die einzelnen Parameter individuell anpassen mochten, dann wahlen Sie die Option

“Benutzerdefiniert”. Nun konnen Sie folgende Parameter einstellen:

= Q 2 NG T 4 so%ll 08:51 = Q Ry T 4 so%l 0851 = Q Ry 7[R 4%l 0851

¢ OKM Rover UC 0 2z : OKM Rover UC ) <« ‘ OKM Rover UC )
3D-Bodenscan i 3D-Bodenscan 3D-Bodenscan
Scanmodus Impulsmodus Feldlange
@ Parallel @® Automatisch @® Automatisch
O Zig-Zag O Manuell O Meter:
- B4 -

Weiter —» Weiter [—»

Starten

Abbildung 7.5: Parameter der Messung individuell anpassen

Die Abbildung 7.5 illustriert den Vorgang der individuellen Einstellung der Messparameter. Sie konnen

folgende Parameter anpassen:

*+ Scanmodus
Der Scanmodus legt die Art und Weise fest, in der das Messfeld abgeschritten wird. Nahere
Informationen dazu finden Sie in Kapitel 8.1.1 auf Seite 46. Es stehen folgende Optionen zur
Auswahl:

o Zig-Zag

Es wird in beide Laufrichtungen gemessen, d.h. einmal vorwarts und einmal riickwarts.

o Parallel
Es wird nur auf dem Hinweg gemessen und nicht auf dem Ruckweg. Es wird also jeweils

nur in eine Laufrichtung gemessen.

+ Impulsmodus
Der Impulsmodus legt die Art und Weise fest, wie die einzelnen Messwerte aufgenommen

werden. Es stehen folgende Optionen zur Auswahl:

o  Automatisch
Die einzelnen Messwerte werden ohne Pause nacheinander aufgezeichnet. Nur am Ende

jeder einzelnen Messbahn miissen Sie interagieren.
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o  Manuell
Ein einzelner Messwert wird nur dann aufgezeichnet, wenn Sie die Multifunktionstaste
an der Teleskopsonde driicken.

+ Feldlange

o Automatisch
Die Lange einer Messbahn wird erst am Ende der ersten Messbahn festgelegt. Sobald Sie
am Ende der ersten Messbahn angekommen sind, driicken Sie die Multifunktionstaste des
Rover UC. Alle nachfolgenden Messbahnen werden nach Erreichen der gerade eben

ermittelten Messpunkte automatisch gestoppt.

o Meter
Jede Messbahn besitzt die gleiche Lange, die zu Beginn der Messung ausgewahlt werden
muss. Am Ende jeder einzelnen Messbahn stoppt das Gerat selbstandig, bevor Sie eine neue
Messbahn beginnen konnen oder die aktuelle Messung speichern.

Nachdem Sie alle Parameter eingestellt haben, driicken Sie auf die Schaltflache "Start".

7.3.2 Messung durchfiihren

Es wird nun versucht, eine Bluetooth-Verbindung zwischen Smartphone und Teleskopsonde herzustellen.

Q By 7 .4 s9%M 0851

- OKM Rover UC O

3D-Bodenscan

Feldlange
@ AutomatiSCh Erste Messbahn aufzeichnen ﬂ 1
O Meter:
Suche nach geeigneten
Bluetooth-Gerdten. Dieser
- 5 aF Vorgang kann einige Sekunden '
dauern.
Zum Messen
ABBRECHEN Multifunktionstaste
Starten driicken

MESSUNG ABBRECHEN

Abbildung 7.6: Bluetooth-Verbindung in der Betriebsart "3D Bodenscan" autbauen

Sobald die Verbindung steht, werden Sie gefragt ob Sie eine neue Messbahn beginnen mochten. Die
entsprechende Meldung konnen Sie in Abbildung 7.6 sehen.

Stellen Sie sich dazu an den Startpunkt der 1. Messbahn und driicken Sie die Multifunktionstaste am
Griff der Teleskopsonde.
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a) Wenn Sie den Impulsmodus "Automatisch" gewahlt haben, laufen Sie einfach langsam bis an das
Ende der Messbahn. Das Gerat wird nach Ablauf der Feldlange automatisch stoppen. Begeben
Sie sich nun an den Startpunkt der nachsten Messbahn, die immer links neben der aktuellen
Messbahn liegt, und driicken Sie die Multifunktionstaste erneut.

b) Wenn Sie den Impulsmodus "Manuell" gewahlt haben, miissen Sie jeden einzelnen Messimpuls
manuell mit der Multifunktionstaste auslosen. Die Impulse werden nicht automatisch erfasst.
Dricken Sie die Multifunktionstaste, um den 1. Messpunkt aufzuzeichnen. Das Gerat stoppt und
Sie miissen einen kleinen Schritt nach vorn gehen, wo Sie die Multifunktionstaste erneut
driicken. Wiederholen Sie diesen Vorgang so oft, bis Sie das Ende der Messbahn erreichen. Das
Gerat wird das Ende der Messbahn automatisch signalisieren. Begeben Sie sich nun an den
Startpunkt der nachsten Messbahn, die immer links neben der aktuellen Messbahn liegt, und
driicken Sie die Multifunktionstaste erneut. Gehen Sie wieder einen Schritt nach vorn und

wiederholen Sie den Messvorgang analog zur 1. Messbahn.

Abbildung 7.7: "Zig-Zag" Messung in der Betriebsart "3D Bodenscan"

Messen Sie alle weiteren Messbahnen, bis das gesamte Messfeld verarbeitet wurde. Um die Messung zu
beenden, dricken Sie auf die Schaltflache ,,Messung beenden”. Jetzt konnen Sie entscheiden, ob Sie die

Messung speichern mochten.

Bitte beachten Sie, dass die Teleskopsonde wahrend der Messung senkrecht nach unten zeigen
muss. Sie darf nicht wie ein Spazierstock nach vorn und hinten geneigt werden. Zudem muss

der Abstand der Sonde zum Boden immer konstant bleiben.

Ausfihrliche Informationen zur Messung im Gelande finden Sie in Kapitel 8 auf Seite 45.
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7.3.3 Messung speichern

Nach Beendigung der Messung, werden Sie gefragt, ob Sie die aktuelle Messung speichern mochten.
Dieser Vorgang ist in Abbildung 7.8 dargestellt. Wenn Sie die Messung nicht speichern mochten, dann
drucken Sie auf die Schaltflache "Nein", andernfalls auf die Schaltflache "Ja".

Q Xy 7T 4 e7%Ml 0857 Q By F 4s7%H 0857 Q BnGF 4s7% Ml 08:58

Neue Messbahn aufzeichnen ViH 3

Geben Sie einen Namen fiir
' die zu speichernde Datei ein!

Méchten Sie diese Messung

speichern?
: b019—03—07_08.58.00
Zum Messen

Multifunktionstaste
driicken ABBRECHEN

MESSUNG BEENDEN

Abbildung 7.8: Aktuelle Messung speichern

Wenn Sie sich fur das Speichern entschieden haben, miissen Sie einen Dateinamen eingeben. Entweder
Sie belassen den bereits vorgegebenen Namen (aktuelles Datum und Uhrzeit) oder Sie geben einen

individuellen Namen ein.

Q a4 F 4 87%H 08:58

G % L4 s7% Ml 08:58 Q B F .4 8%l 08:58

MafRe der Messung eingeben!

Feldlange in Meter: 5

Feldbreite in Meter: 5|

Geben Sie einen Namen fiir
die zu speichernde Datei ein!

Geben Sie einen Namen fiir
die zu speichernde Datei ein!

ABBRECHEN

P019—03—07_08.58.00

b019—03—07_08.58.00

ABBRECHEN

ABBRECHEN OK

Abbildung 7.9: Feldgrolse zur aktuellen Messung hinzufiigen
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Nachdem Sie einen Namen vergeben haben, konnen Sie auflerdem zuséatzliche Angaben zur FeldgrofSe
eintragen. Betatigen Sie dazu die Schaltflache “Mehr”, wie in Abbildung 7.9 dargestellt. Danach

bestéatigen Sie die Eingaben jeweils mit “OK”.

7.3.4 Messung analysieren
Unabhangig davon, ob die Datei gespeichert wurde oder nicht, befinden Sie sich nun im Ansichtsmodus,
der Thnen das soeben gemessene Feld zeigt. Sie haben hier die Moglichkeit, die Grafik naher zu

begutachten. Sie konnen die Grafik verschieben, drehen, vergrofSern und verkleinern.

Verwenden Sie dazu die Steuerelemente, die in Abbildung 7.10 dargestellt sind. Driicken Sie auf das
entsprechende Symbol, um es zu aktivieren. Ein aktiviertes Symbol wird immer griinlich hinterlegt. Im
dargestellten Beispiel ist die Verschiebe-Funktion ausgewahlt. Sie konnen die Grafik jetzt bewegen, in

dem Sie Thren Finger auf den Bildschirm legen und ihn tuber das Display bewegen.

= Q By T der%l 0858

OKM Rover UC ) % i

"™ 3D-Bodenscan

Drehen

Wechsel zwischen

Verschieben den Ansichten

Drehen VergroBern / Verkleinern

Abbildung 7.10: Steuerelemente in der Betriebsart "3D Bodenscan"

Um wieder ins Hauptmenii zu gelangen, driicken Sie die Taste € auf IThrem Smartphone!
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7.3.5 Messungen an den PC iibertragen (optional)

Um eine noch genauere Analyse durchzufiihren, konnen Sie die gespeicherten Messdaten auch an einen
Computer iubertragen und mit der Software "Visualizer 3D" analysieren. Dazu miissen Sie das
Smartphone mittels USB-Kabel mit dem Computer verbinden und die gespeicherten Dateien iibertragen.

: E|gene ﬁ‘ Q = = | scans — O X
Dateien Start Freigeben Ansicht o
iocuments > OKM » RoverUC > scans = . % - - ﬂ =
=l T
An Schnellzugriff Kopieren Einfigen Neuer Eigenschaften Auswahlen
heft Ll } Ord = 2 =)
2019-03-07_08.46.29.v3d 2hckten toney
Zwischenablage Crganisieren Meu Offnen
&« - 4 <« RoverUC » scans v & scans” durchsuchen yel
2019-03-07_08.58.00.v3d d
v i PSA-Xcover 2019-03-07_08.46.29.v3d
- Card QKM Visualizer 30
8,86 KB
v  am Phone
. 2019-03-07_08.58.00.v3d
Fedeoid QKM Visualizer 30
DCIM 16,6 KB
v Documents
v QKM
v RoverUC

manuals

scans

thurnbnails
Pictures

Playlists

2 Elemente

Abbildung 7.11: Android-Ordner mit Messungen lokalisieren

Die Abbildung 7.11 zeigt auf dem Smartphone gespeicherte Messungen. Die Messungen werden

standardmaBig unter Geratespeicher > Documents > OKM > RoverUC > scans abgelegt.

Folgende Ordner werden durch die Rover UC Applikation verwendet:

* Geratespeicher > Documents > OKM > RoverUC > thumbnails
Dieser Ordner enthalt alle erzeugten Vorschaubilder, die automatisch erstellt werden, und als
Vorschau fiir die gespeicherten Messungen benutzt werden. Wenn Sie diese Dateien loschen,

konnen Sie keine Vorschau Ihrer Messungen mehr sehen.

* Geratespeicher > Documents > OKM > RoverUC > scans
In diesem Ordner werden alle Messungen gespeichert, die spater an einen Computer tibertragen

und mit der Software Visualizer 3D analysiert werden konnen.

 Geratespeicher > Documents > OKM > RoverUC > manuals
In diesem Ordner werden alle Benutzerhandbicher abgelegt. Wenn Sie diese Handbicher
loschen, konnen Sie die aktuelle Version tiber das rechte obere Meniu im Hauptmeni abrufen.
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7.4 Pin Pointer

In der Betriebsart "Pin Pointer" haben Sie die Moglichkeit, eine einfache Metallunterscheidung zwischen
ferromagnetischen und nicht-ferromagnetischen Metallen sowie Hohlraumen und nicht-metallischen
Objekten durchzufithren. In der Abbildung 7.12 ist dargestellt, wie Sie die Betriebsart starten und die
Bluetooth-Verbindung aufgebaut wird.

Q iy 7 4 s9% Ml 08:50 Q Ry 7 4 se%Ml 08:49 Q Ry F 4 s7%Hl 08:58
‘ OKM RO\fel’ uc : <« ﬁ C_OKM~Rover uc c
"™ Hauptmeni : Pin Pointer
N /

Magnetometer 3D-Bodenscan

P Searching for appropriate f A\
Bluetooth device. This may take { \

N
\/\, a few seconds.
I O Y
Pin Pointer Messung 6ffnen

Einstellungen Info

Aktivierung andern

Abbildung 7.12: Auswahl der Betriebsart "Pin Pointer"

Genau wie in der Betriebsart "Magnetometer", muss die Teleskopsonde immer vertikal nach unten

zeigen. Sie darf weder gedreht noch geschwenkt werden.

Abbildung 7.13: Diskrimination mit der Teleskopsonde
Normalerweise wird diese Betriebsart eingesetzt, nachdem eine vollstandige Messung in der Betriebsart
"3D Bodenscan" durchgefithrt wurde. Man verwendet sie, um das geortete Objekt naher zu analysieren.

Durch die Analyse der Messdaten der Betriebsart "3D Bodenscan", konnen Sie die Position des
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vermeintlichen Objekts bestimmen und wissen somit, welche Stelle des Messfelds Sie nun mit der

Teleskopsonde untersuchen miissen.

Nach dem erfolgreichen Verbindungsaufbau zwischen Smartphone und Teleskopsonde, bewegen Sie die
Sonde langsam von einer Seite des Objekts zur anderen und wieder zuriick. Achten Sie darauf, das
Objekt vollstandig zu erfassen, d.h. iiber die Objektrander hinaus zu messen. Wiederholen Sie diesen
Vorgang mehrere Male, um eine klare Signatur des Objekts zu erhalten. Es gibt insgesamt 3

verschiedene Signaturen, anhand derer spezifische Objekteigenschaften erkannt werden konnen.

A Ferromagnetische Metalle
Ferromagnetische Objekte zeichnen sich
W durch eine Positiv-Negativ-Signatur aus.

Abbildung 7.14: Signatur eines ferromagnetischen Metallobjekts

Die Abbildung 7.14 zeigt die typische Signatur eines ferromagnetischen Metalls wie z.B. Eisen. Die
Signatur besitzt jeweils einen positiven (rot) und einen negativen (blau) Ausschlag. Wenn man genau
hinschaut, sieht man sogar 2 ferromagnetische Signaturen. Die 1. beginnt mit dem positiven Ausschlag
und die 2. beginnt mit dem negativen Ausschlag. Die Reihenfolge dieser beiden Ausschlage ist dabei
nicht wichtig, sondern hangt vielmehr von der Bewegungsrichtung der Sonde ab. Wenn Sie die Sonde
immer hin und her bewegen, werden die Ausschlage der Signaturen standig wechseln. Bewegen Sie die

Sonde langsam und gleichmé&fSig iiber das Objekt, bis sich eine klare Signatur abhebt.

Nicht ferromagnetische Metalle

Nicht ferromagnetische Objekte zeichnen
sich durch eine reine Positiv-Signatur aus.

Abbildung 7.15: Signatur eines nicht-ferromagnetischen Metallobjekts

In Abbildung 7.15 ist die Signatur eines nicht ferromagnetischen Stoffes dargestellt. Man kann leicht

erkennen, dass es nur einen positiven Ausschlag (rot) gibt. Zusatzlich findet man nahe der Spitze dieses

Nicht metallische Objekte
Alle nicht metallischen Objekte zeichnen

sich durch eine reine Negativ-Signatur
aus.

Abbildung 7.16: Signatur eines nicht-metallischen Objekts
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Ausschlags eine kleine Zacke, die besonders fiir Edelmetalle typisch ist. Auch hier ist die Reihenfolge

von Ausschlag und Zacke richtungsabhangig.

Die letzte der typischen Signaturen wird in Abbildung 7.16 dargestellt. Es handelt sich um die Signatur
aller nicht metallischen Objekte und Strukturen. Es kann sich hierbei um Hohlraum, Tunnel sowie
vergrabene Plastikrohre und -kisten handeln. Man kann leicht erkennen, dass es nur einen negativen
Ausschlag (blau) gibt. Um die Betriebsart "Pin Pointer" zu beenden und ins Hauptmeni zurickzukehren,

driicken Sie die Taste €.

7.5 Messung offnen

Sie haben jederzeit die Moglichkeit, gespeicherte Messungen anzuzeigen. Dazu verwenden Sie die

Schaltflache "Messung o6ffnen" im Hauptmeni.

Q G T 4 9%l 0850 Q % nG T 4 8%l 08:50

OKM Rover UC

Q Ry 7 4 eonill 08:50
OKM Rover UC ) ﬁ i

"* Hauptmenii "% 3D-Bodenscan
,,,.I| |||I.,,_ a
Magnetometer 3D-Bodenscan

| T I Messung 6ffnen
n
N \,\} D Keine GPS-Daten

Pin Pointer Messung 6ffnen
i
. Messung Iéschen
Einstellungen Info

Abbildung 7.17: Gespeicherte Messungen anzeigen

Wahlen Sie eine Datei aus der Liste aus, indem Sie diese einfach mit dem Finger berithren. Daraufhin

erscheint eine Auswahl mit folgenden Optionen:

. Messung offnen

Wahlen Sie diesen Eintrag, um die Messung zu 6ffnen und grafisch zu analysieren.

. Keine GPS-Daten / GPS-Navigation
Wenn Sie neben den Messdaten auch GPS-Koordinaten aufgezeichnet haben (siehe GPS in
Abschnitt 7.6 “Einstellungen” auf Seite 42), konnen Sie Google Maps oder andere Applikationen

starten.

. Messung loschen

Wahlen Sie diesen Eintrag, um die Messung von Threm Smartphone zu l6schen.
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Wenn Sie keine Datei auswahlen mochten, konnen Sie die Taste € am Smartphone dricken, um zum

vorherigen Bildschirm zuriickzukehren.

7.6 Einstellungen

Es gibt einige Einstellungen, die Sie an Thre individuellen Vorlieben anpassen konnen. In Abbildung 7.18

sind diese Optionen dargestellt.

Q By T 4 s9% M 08:50 = Q 2 h4 7 4 0%l 08:50
OKM Rover UC : - OKM Rover UC

"* Hauptmenti "™ Einstellungen

Sprache
b, AN
.,

T SchriftgréRe
T Normal

Magnetometer 3D-Bodenscan
N |IDII Vibration .
m} D '@- GPS-Daten aufzeichnen .
Pin Pointer Messung &ffnen
Farbschemen
> Grau
Einstellungen Info

Abbildung 7.18: Einstellungen

Folgende Einstellungen konnen angepasst werden:

Sprache
Sie konnen die Anwendung in Ihrer eigenen Sprache nutzen. Das erleichtert die Benutzung

ungemein.

SchriftgroRe
Sie konnen auch die GrofSe der Schrift anpassen, die zum Anzeigen von Informationen

verwendet wird. Es gibt drei verschiedene GrofSen: Normal, Grof$ und Riesig.

Vibration

Sobald diese Option aktiviert ist, wird das Smartphone wahrend dem Messen zusatzlich zur
Tonausgabe vibrieren. Damit kann der Ton komplett ausgeschaltet werden und Sie konnen den
Messvorgang , fuhlen”.

GPS-Daten aufzeichnen
Sobald diese Option aktiviert ist, werden zusatzlich zu den Messdaten auch GPS-Koordinaten
aufgezeichnet. Dies ist vorteilhaft, um spéater die Stelle der Messung wiederzufinden.

Farbschemen

Sie konnen aus drei vorgegebenen Farbschemen wahlen: Aprikose, Grau und Schwarz.
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7.7 Info

Sobald Sie “Info” aus dem Hauptmenii wahlen, erscheint ein neuer Bildschirm mit Informationen zur
Software-Version sowie Seriennummer des Detektors.

Version: 08/25

Seriennummer: ZITEIAN

M inf km-gmbh
R.  +493447 4993000

o k |
W www.okmmeta rs.com

©2019 by OKM GmbH, Germany. All rights
reserved.

Abbildung 7.19: Bildschirm mit Information
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KAPITEL

Durchflihrung einer Messung
im Gelande

Dieses Kapitel zeigt Thnen den generellen Ablauf einer Messung im Gelande. Dabei werden unter

anderem die verschiedenen Messmethoden und -verfahren eingehend erlautert.



46 Durchfiihrung einer Messung im Gelande

8.1 Allgemeines Messverfahren

Jede Messung beginnt grundsatzlich in der rechten unteren Ecke des Messfelds. Von dort beginnend
werden einzelne Bahnen abgelaufen, wobei jede nachfolgende Bahn links neben die vorangegangene
Bahn angesetzt wird. Wahrend des Ablaufens dieser vorgegebenen Bahnen, werden Messwerte

aufgezeichnet und im internen Geratespeicher abgelegt.

Das Gerat stoppt am Ende jeder fertiggestellten Bahn, so dass sich der Benutzer an den Startpunkt der
nachfolgenden Bahn begeben kann. Auf diese Weise werden nach und nach alle Bahnen des Gelandes

vermessen.

In Abbildung 8.1 sind alle 4 moglichen Startpunkte und die dazugehorige 1. Messbahn eingezeichnet. In

Abhangigkeit der Gelandestruktur, konnen Sie den optimalen Startpunkt der Messung selbst festlegen.

B B— 2

Start der
1. Messbahn

Ende der
1. Messbahn

o b

Abbildung 8.1: Startpunkte eines Messfelds

Die einzelnen Bahnen konnen entweder im Scanmodus "Zig-Zag" oder "Parallel" abgegangen werden.

Auch die Lange einer Messbahn ist variabel einstellbar und von der Grofse des Messfelds abhangig.

8.1.1 Scanmodus (Scan Mode)

Es gibt zwei grundlegende Techniken zum Abgehen eines Gelandes mit dem Rover UC:

+ Zig-Zag
Die Startpunkte zweier benachbarter Messbahnen liegen jeweils auf gegeniiberliegenden Seiten

des Messfelds. Es wird also auf dem Hinweg als auch auf dem Riuckweg gemessen.

+ Parallel
Die Startpunkte zweier benachbarter Messbahnen liegen immer auf der gleichen Seite des
Messfelds. Es wird somit nur auf dem Hinweg gemessen. Auf dem Rickweg werden keine

Messwerte aufgezeichnet.

In der Abbildung 8.2 sehen Sie beide Techniken schematisch dargestellt.
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Start einer
Messbahn

Ende einer
Messbahn

Parallele Messung Zig-Zag Messung
Abbildung 8.2: Scanmodi zum Einmessen eines Geldndes

Bei der Messung im Modus "Parallel" wird beginnend an der rechten unteren Ecke des Messfelds (Punkt
©) cine Bahn zur oberen rechten Ecke des Messfelds abgeschritten und gemessen. Nach dem

Einmessen dieser 1. Messbahn, begibt man sich an den Startpunkt der 2. Messbahn (Punkt @), um dort
die zweite Bahn zu messen. Auf diese Weise werden auch alle anderen Bahnen abgeschritten, bis man

am linken Rand des Messfeldes angekommen ist.

Bei der Messung im Modus "Zig-Zag" wird analog zur parallelen Messung von der unteren rechten Ecke

des Messfelds (Punkt @) eine Bahn zur oberen rechten Ecke des Messfelds abgeschritten. Anders als bei

der parallelen Messung, wird schon beim Zurickgehen die 2. Messbahn gemessen. Man begibt sich also

an den Startpunkt der 2. Messbahn (Punkt ®) und misst nun in der entgegengesetzten Laufrichtung.
Auf diese Weise werden auch im Modus "Zig-Zag" alle iibrigen Bahnen abgeschritten, bis man am linken

Rand des Messfeldes angekommen ist.

Der Abstand zwischen den einzelnen Bahnen sollte moglichst konstant sein, kann aber von Messfeld zu
Messfeld variieren. Je kleiner die zu detektierenden Objekte werden, desto kleiner muss auch der
Abstand zwischen den Bahnen sein! In der Regel gilt: Je kleiner der Abstand zwischen den Bahnen,

desto genauer wird das Messergebnis!

8.1.2 Auswahl der Lange einer Messbahn

Man muss die Lange einer Messbahn bereits vor dem Beginn einer Messung fest einstellen. Je grofser
die Lange der Messbahn gewahlt wird, desto mehr Messpunkte werden aufgezeichnet und desto
langsamer miissen Sie die einzelnen Bahnen ablaufen. Das Gerat stoppt beim Erreichen der festgelegten

Anzahl von selbst und wartet auf den Beginn der neuen Messbahn.

Merken Sie sich die Lange der Messbahn, die Sie eingestellt haben. Diese Anzahl miissen Sie
spater in der Software auf Threm Computer eintragen, um die Messdaten korrekt von Threm

Messgerat zu empfangen!

Es gibt keine vorgeschriebene Regel fur die Wahl der korrekten Lange der Messbahn. Es gibt
verschiedene Faktoren, die Beachtung finden mussen, um eine geeignete Anzahl festzulegen. Dies sind

unter anderem
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+ die reale Lange des Messfeldes und
+ die Grolse des gesuchten Objekts.

Ein guter Abstand zwischen zwei Messpunkten liegt bei ca. 15 cm bis 20 cm. Je kleiner der Abstand
zwischen zwei Messpunkten wird, umso feiner wird die grafische Darstellung. Bei der Suche nach
kleineren Objekten sollte man einen geringeren Abstand wahlen, bei groSeren Objekten konnen Sie den

Abstand zwischen den Messpunkten getrost vergrofSern.

Die Abbildung 8.3 zeigt, wie sich der Abstand zwischen den einzelnen Messpunkten pro Messbahn auf

bestimmte Objekte auswirkt.

o

Abbildung 8.3: Auswirkungen des Abstands zwischen den Messpunkten

In der Abbildung 8.4 sehen Sie den Unterschied zwischen sehr wenig Messpunkten (links) und
wesentlich mehr Messpunkten (rechts) auf der gleichen Bahnlange. Die Aufnahme auf der rechten Seite

zeigt dabei wesentlich mehr Details und auch kleinere Objekte werden dadurch besser sichtbar.

Abbildung 8.4: Vergleich einer geringen und hohen Anzahl von Messpunkten

Scheuen Sie sich nicht, mehrere Messungen mit unterschiedlichen Feldlangen aufzunehmen. Sie konnen
zum Beispiel eine grobe Aufnahme machen, bevor Sie eine detailliertere Feinmessung vornehmen.
Besonders bei der Suche nach grofleren Objekten hat sich dieses Vorgehen bewahrt. Auf diese Weise
konnen Sie ein groBes Gebiet relativ schnell vermessen und anschlieBend nur die interessanten

Teilgebiete nochmals mit héherer Genauigkeit messen.

Beim Ablaufen einer Messbahn ist neben der gewahlten Feldlange auch die Laufgeschwindigkeit von
groler Bedeutung. Jede Bahn muss in der gleichen Geschwindigkeit gemessen werden, wie die

vorangegangene Messbahn auch.
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In Abbildung 8.5 wird gezeigt, was passiert wenn jede Messbahn in unterschiedlicher Geschwindigkeit

gemessen wird.

A

Start einer
Messbahn

Ende einer
9 Messbahn

Parallele Messung Zig-Zag Messung

Abbildung 8.5: Unterschiedliche Geschwindigkeiten beim Messen

Bei unterschiedlichen, sich standig wechselnden, Geschwindigkeiten kommt es zu Verschiebungen
zwischen den Messbahnen. Dadurch werden manche Stellen im Messfeld tiberhaupt nicht gemessen
oder andere Uiber das Messfeld hinausragende Gebiete ungewollt erfasst. Spater wenn die Messdaten an
die Software ubertragen und zu einem 3D-Bild zusammengesetzt werden, entstehen ungewollte

Verzerrungen.

In der Regel gilt: Je langsamer und gleichmaRiger die Messbahnen abgeschritten werden, desto kleiner

wird der Abstand zwischen den einzelnen Messpunkten und umso genauer wird das Messergebnis!

8.2 Spezielle Hinweise zum Messvorgang

Es gibt verschiedene Aspekte, die man beim Durchfithren einer Messung beachten sollte. Prinzipiell
kann die erzeugte Grafik immer nur so gut werden, wie die zuvor durchgefiihrte Messung. Eine

schlechte Messung erzeugt also auch schlechte Grafiken.

Bevor Sie mit der Messung im Gelande beginnen, sollten Sie sich im Klaren sein, wonach Sie suchen und
ob der von Thnen gewahlte Platz auch dafiir geeignet ist. Planloses Messen wird keine akzeptablen

Ergebnisse liefern. Beachten Sie aus diesem Grund bitte die nachfolgenden Hinweise:

* Nach was mochten Sie suchen (Graber, Tunnel, vergrabene Objekte, ...)? Diese Fragestellung
hat direkte Auswirkungen auf die konkrete Umsetzung des Messvorgangs. Suchen Sie nach
groBen Objekten, kann der Abstand zwischen den einzelnen Messpunkten und Messbahnen

grofSer sein, als bei der Suche nach kleinen Objekten.

» Informieren Sie sich uber das Gebiet, das Sie absuchen mochten. Ist es sinnvoll hier zu suchen?
Gibt es historische Hinweise, die Thren Verdacht bestatigen? Wie verhdlt es sich mit der
Bodenbeschaffenheit? Kann eine verniunftige Datenerfassung erfolgen? Ist es uberhaupt

gesetzlich erlaubt, an dieser Stelle zu suchen (z.B. Privatbesitz)?
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* Machen Sie die erste Messung in unbekanntem Gebiet ausreichend grof3, um eine reprasentative
Aufnahme zu erhalten. Alle nachfolgenden Detail- und Kontrollmessungen missen entsprechend

der Ergebnisse individuell angepasst werden.

+  Welche Form hat das zu suchende Objekt? Wenn nach einer eckigen Metallkiste gesucht wird,

sollte auch das identifizierte Objekt innerhalb der Grafik eine "annahernde" Form haben.

+ Um genaue Ergebnisse bzgl. der Tiefenmessung zu erhalten, muss das identifizierte Objekt in
der Mitte der Aufnahme zu sehen sein, d.h. es muss von normalen Referenzwerten umgeben
sein. Ist das Objekt nur am Rand und nicht vollstandig zu sehen, ist keine korrekte
Tiefenmessung moglich. Auch Aussagen bzgl. Grofle und Form sind nur eingeschrankt moglich.
Wiederholen Sie in diesem Fall die Messung und verlagern Sie das Messfeld in geeigneter Weise,

um eine optimale Position der Anomalie innerhalb der Grafik zu gewahrleisten.

+ Es sollten sich nie mehrere verschiedene Objekte in einer Aufnahme befinden, weil dadurch die
Exaktheit der Tiefenmessung beeintrachtigt wird. Teilmessungen iiber solche Objekte sind

sinnvoll.

+ Sie sollten immer mindestens eine Kontrollmessung durchfithren, um sichere Ergebnisse zu

erzielen. Dadurch konnen auch mineralische Einlagerungen besser erkannt und isoliert werden.

*+  Wenn Sie in mineralisierten Gebieten messen, so ist Folgendes zu beachten: ECHTE OBJEKTE
WECHSELN NICHT DIE POSITION IN DER GRAFIK BEI MESSUNG DER GLEICHEN FLACHE! Wenn
die Signale innerhalb der Grafik ihre Position wechseln, so kann man von einer Mineralisierung

im Boden ausgehen.

8.2.1 Ausrichtung der Sonde

Die Sonde muss wahrend der gesamten Messung den gleichen Abstand zum Boden haben.

StandardmafRig sollte mit einem Abstand von ca. 5 - 10 cm vom Boden entfernt gemessen werden.

Wenn Hindernisse wie Steine, Geholz oder Gras im Messfeld vorhanden sind und nicht vorher entfernt
werden konnen, muss die Messhohe der Sonde schon vor Beginn der Messung vergrofsert werden. Sie
konnen in einem solchen Fall auch mit einem Abstand von z.B. 50 cm iiber dem Boden messen. Wichtig
ist jedoch, dass dieser Abstand wahrend der gesamten Messung beibehalten wird. Ein standiges auf und

ab der Sonde ist unbedingt zu vermeiden!

Ein weiterer wichtiger Aspekt ist die raumliche Ausrichtung der Sonde. Im Scanmodus "Parallel" dndert
sich die Orientierung der Sonde nicht, da immer in die gleiche Richtung gemessen wird. Dadurch

erhalten Sie sehr genaue Messungen.

Bei einer Messung im Modus "Zig-Zag" andert sich die Ausrichtung der Sonde jedoch, da Sie sich am
Ende der Messbahn mit dem Gerat und der Sonde umdrehen. Wenn Thre Grafiken stark ausgepragte
rote und blaue vertikale Streifen aufweisen, dann sollten Sie Ihre Messungen im Modus "Parallel"

wiederholen.
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8.2.2 Parallel oder Zig-Zag?

Fir geiibte Anwender des Rover UC sind beide Scanmodi gleichermafRen geeignet. Erfahrungsgemaf
werden die besten Grafiken jedoch im Modus "Parallel" durchgefihrt, da immer in die gleiche Richtung

gemessen wird und dadurch auch die Laufgeschwindigkeit wesentlich besser koordiniert werden kann.

Besonders in unebenem Gelande wie z.B. an Berghangen, Boschungen oder anderen geneigten Ebenen

ist dieser Modus zu bevorzugen.

8.2.3 Tipps von den Trainern
Wenn Sie Messungen durchfiihren, missen Sie einige wichtige Aspekte beachten. Versuchen Sie die
Messungen so entspannt wie nur moglich durchzufithren. Wenn Sie angespannt sind, dann tiben Sie zu

viel Druck auf sich selbst aus, die Messungen moglichst korrekt durchzufiihren. Das fiihrt oft zu Fehlern.

+ Frisch vergrabene Objekte sind schwer sichtbar. Viele Nutzer erhalten Ihr Gerat und vergraben
als Erstes ein Objekt im Boden. Wenn ein Gegenstand in den Boden gelangt, verandert sich
zunachst die natirliche Signatur des Bodens und verursacht eine Storung. Frisch vergrabene
Objekte konnen mit ihrer meist schwacheren Signatur durch die Storung im Boden tiberschattet
und dadurch nicht geortet werden. Es kann vorkommen, dass die Grafik, anstelle des tatsachlich
vergrabenen Objektes, nur die Storung in blauer Farbe darstellt. Nachdem sich der Boden
vollstandig regeneriert hat, reduzieren sich die Storsignale und die Signatur des vergrabenen
Gegenstandes wird wieder sichtbar. Die Regenerierung des Bodens dauert in der Regel

mindestens ein Jahr.

« Uben Sie an bekannten Objekten. Im Schulungsgeldnde unserer Betriebsstitte haben wir
verschiedene Objekte, die bereits seit vielen Jahren vergraben sind. Diese Objekte konnen
schnell und einfach geortet werden, da sie als Anomalie im Boden erkannt werden. Objekte, die
Sie in Threr Umgebung nutzen konnen, sind zum Beispiel vergrabene Versorgungsleitungen,
Rohrleitungen, Tanks, elektrische Leitungen, Abwasserkanale, Friedhofe etc. ... Die meisten
dieser Objekte finden sich in fast jeder Kommune, Dorf oder Stadt. Dort sollten Sie Ihr Training

beginnen, wenn Sie sich eigenstandig mit dem Gerat vertraut machen wollen.

+ Nehmen Sie an einer professionellen Schulung teil. Wenn Sie den Vorteil einer Schulung nutzen
wollen, so konnen Sie entweder eine individuelle Schulung in unserem Werk oder eine
Einweisung durch einen qualifizierten Trainer in Anspruch nehmen. Wahrend der Schulung wird
Thnen nicht nur die korrekte Nutzung und Handhabung Thres OKM-Detektors erklart, sondern
auch die Auswertung der Daten in der 3D Software gezeigt, um Objekte oder Fehlsignale richtig

identifizieren zu konnen.

* Verlassen Sie sich nicht auf eine einzelne Messung. Viele Anwender machen den Fehler, dass sie
nur eine einzelne Messung machen und ein vermeintliches Objekt erkennen. Anstelle die
Messergebnisse nochmals durch Kontroll- oder Detailmessungen zu bestatigen, beginnen sie
sofort mit dem Ausgraben. In seltenen Fallen ist die erste Messung das perfekte Endergebnis.
Selbst die Trainer fihren mehrere Messungen durch, um sicherzustellen, dass es sich um keine

Mineralisierung im Boden oder ein Fehlsignal handelt.
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Durchfiihrung einer Messung im Gelande

Mineralisierung des Bodens — Oh! Sehr frustrierend! Wir alle werden damit konfrontiert. Wenn

Sie ein Gebiet mit bekannten mineralischen Einschliissen untersuchen, seien Sie darauf

vorbereitet mehr Messungen als Ublich durchzufiithren.

o

Lehm ist wahrscheinlich Thr Gegner Nummer 1. Je nach Eisengehalt des Lehms kann es zu
Abschwachungen kommen. Eine schnelle Methode, um den Eisengehalt festzustellen, ist die
Helligkeit des Lehmbodens, die von Hellgrau bis zu Dunkelorange variiert. Je dunkler der

Lehm, desto starker ist dessen Eisengehalt.

Sand ist im Allgemeinen ein leichter Boden und liefert gute Messergebnisse. Es gibt jedoch 2
Faktoren, die Sie bei Sand beachten sollten. Zum einen ist das Sand mit oberflachennahen
Grundwasservorkommen, d.h. in einer Tiefe von nur wenigen Metern zur Oberflache. Zum
anderen Wistensand, der sehr trocken ist. Bei Messungen uber Wiistensand kann die

tatsachliche Tiefe der Objekte bis zu 3x tiefer als angegeben sein.

Ackerland ist eine weitere Flache, die starke Verunreinigungen beinhalten kann. In
fortgeschrittenen Agrarbetrieben werden sehr viele Nahrstoffe und Diingemittel gestreut,

die unnatiirliche Mineralisierungen oder Ablagerungen im Boden hervorrufen konnen.

Steiniges Gebirge und Gebirgsflachen konnen auch mit mineralisierten Einschliissen
durchsetzt sein. Gebirge, die durch Verschiebungen der Erdkruste entstanden sind, sind
wahrscheinlich die grofSten Ressourcen fur naturliche Bodenschatze, aber auch

Mineralisierungen.

OKM GmbH
www.okmmetaldetectors.com



http://www.okmmetaldetectors.com/

KAPITEL 9

Allgemeine Auswertung von
grafischen Messungen

In diesem Kapitel werden Thnen allgemeine Hinweise zur Auswertung von grafischen Messungen zur
Seite gestellt, um mogliche Objekte und Anomalien zu erkennen.
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Eine korrekte Auswertung der Messdaten, stellt einen wichtigen Punkt bei der Arbeit mit
geophysikalischen Messgeraten dar. Eine korrekt durchgefiihrte Messung ist Grundvoraussetzung, um
die Messdaten deuten zu konnen. Wir empfehlen Thnen, die Messdaten direkt vor Ort zu analysieren, um

eventuelle Kontrollmessungen vornehmen zu kénnen.

Bevor Sie messen, sollten Sie sich im Klaren sein, wonach Sie suchen und ob der von Thnen gewahlte
Platz auch dafiir geeignet ist. Planloses Messen wird keine akzeptablen Ergebnisse liefern. Beachten Sie

aus diesem Grund bitte die nachfolgenden Hinweise:

+ Nach was mochten Sie suchen (Graber, Tunnel, vergrabene Objekte, ...)? Diese Fragestellung
hat direkte Auswirkungen auf die konkrete Umsetzung des Messvorgangs. Suchen Sie nach
groBen Objekten, kann der Abstand der einzelnen Messpunkte grofier sein, als bei kleinen
Objekten.

+ Informieren Sie sich iiber das Gebiet, das Sie absuchen mochten. Ist es sinnvoll hier zu suchen?
Gibt es geschichtliche Hinweise, die Thren Verdacht bestatigen? Wie verhalt es sich mit der

Bodenbeschaffenheit? Kann eine verniinftige Datenerfassung erfolgen?

* Machen Sie die erste Messung in unbekanntem Gebiet ausreichend grof3, um eine reprasentative
Aufnahme zu erhalten. Nur mit entsprechend vielen Messdaten konnen auch respektable

Analysen durchgefihrt werden.

+  Welche Form hat das zu suchende Objekt? Wenn nach einer eckigen Metallkiste gesucht wird,
sollte auch das identifizierte Objekt innerhalb der Grafik eine entsprechende Form haben.
Naturlich wird keine hundertprozentig scharfkantige Form dargestellt, aber in etwa sollte die

Formgebung schon mit dem erwarteten Fund iibereinstimmen.

+ Um genaue Ergebnisse zu erhalten, muss das identifizierte Objekt in der Mitte der Aufnahme zu
sehen sein, d.h. es muss von normalen Referenzwerten umgeben sein. Ist das Objekt nur am

Rand und nicht vollstandig zu sehen, ist keine korrekte Objektbestimmung moglich.

+ Sie sollten mindestens zwei Kontrollmessungen durchfithren, um sichere Ergebnisse zu erzielen.

Dadurch konnen auch mineralische Einlagerungen besser erkannt und isoliert werden.

Eine genauere Analyse der Grafik ist mit der Software Visualizer 3D moglich. Diese professionelle
Software ermoglicht detailierte Analysen und Nachbearbeitungen Threr Messungen, um z.B. auch Tiefe

und Grolie der detektierten Objekte genauer zu ermitteln.

9.1 Genereller Blick auf die Grafik

Uberlegen Sie sich, welches Ziel Sie mit der Messung verfolgen! Welche Art von Objekten bzw.

Hohlraumen suchen Sie?

Wenn Sie nach Metallen suchen, sollten Sie ihr Hauptaugenmerk auf rote Farbwerte setzen, wenn Sie
iberwiegend nach Hohlraumen suchen, dann achten Sie auf blaue Farbwerte. Das heif$t jedoch nicht,

dass alle anderen Farben unwichtig sind. Generell sollten Sie alle Farbwerte genau betrachten. Oft
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kommt es auch vor, dass sowohl rote als auch blaue Farbwerte auf ein gemeinsames Objekt hindeuten.
Die Auspragung dieser Rot- oder Blaufarbung hangt unter anderem von folgenden Faktoren ab:

* Bodentyp (z.B. Lehm, Sand, Stein, ...)

*  Verunreinigung durch andere metallische Objekte (z.B. Kleinteile an der Oberflache, wie Nagel,

Schrauben, Flaschenverschliisse, ...)

9.2 Bedeutung der Farben

Unter guten Bedingungen reprasentieren bestimmte Farbwerte ganz bestimmte Objekte. Es kann jedoch
auch vorkommen, dass sich die Farbzuordnungen unter bestimmten Voraussetzungen verschieben. Im

Normalfall jedoch gilt:

+ Blaue Farbwerte stellen negative Messwerte dar und konnen somit auf Hohlraume,

Wasserablagerungen, Verfiillungen oder Grabungen im Erdreich hindeuten.

* Grine Farbwerte stellen den normalen Bodenwert ohne Anomalien dar und befinden sich in der

Farbskala zwischen den blauen und roten Farbwerten.

* Gelbe und orange Farben befinden sich in der Farbskala zwischen roten und griinen Farbwerten

und konnen auf Mineralisierungen im Boden oder auf tief vergrabene Metalle hindeuten.

* Rote Farbwerte stellen die positiven Messwerte dar und symbolisieren metallische Signale und

manchmal auch starke Mineralisierungen im Boden.

Eine wichtige Besonderheit in der Farbdarstellung betrifft ferromagnetische Metallobjekte wie z.B.
Eisen, Cobalt und Nickel. Sie konnen durch Thre besondere Charakteristik des magnetischen Plus- und

Minuspols in der Grafik als Kombination blauer und roter Farbwerte dargestellt werden.

Abbildung 9.1: Signaldarstellung eines ferromagnetischen Objekts

In Abbildung 9.1 ist eine typische ferromagnetische Signalcharakteristik abgebildet. Es ist unschwer zu

OKM GmbH
www.okmmetaldetectors.com



http://www.okmmetaldetectors.com/

56 Allgemeine Auswertung von grafischen Messungen

erkennen, dass sowohl rote als auch blaue Farbwerte in annahernd gleicher Konzentration dargestellt

werden. Im Normalfall gleichen sich beide Farbwerte in Grofse und Form.

9.3 Festlegung einer Grundfarbe

Versuchen Sie zuerst herauszufinden, welcher Farbwert in Threr Grafik iuberwiegt. Diese Grundfarbe (im
Normalfall grin, kann unter bestimmten Bedingungen aber auch jede andere Farbe sein) stellt den

normalen Boden dar.

9.4 Suche nach Anomalien

Nachdem Sie die Grundfarbe des Bodens ermittelt haben, konnen Sie die Grafik auf Anomalien
untersuchen. Anomalien sind Abweichungen vom Bodennormalwert. Sie erkennen diese durch deutliche

Farbabweichungen von der Grundfarbe. Betrachten Sie die Grafik dazu am Besten aus der Draufsicht.

Sie konnen die Grafik auch in die Seitenansicht drehen und nachschauen, welche Messpunkte als grofSer
Ausschlag dargestellt werden. An dieser Stelle (tiefster Punkt in der Grafik) befindet sich eine
Bodenanomalie. Ermitteln Sie nun die Farbe dieses Wertes (blau oder rot), um die Art der Anomalie
festzustellen.

Es kann auch sein, dass sich keine Anomalie in Ihrer Grafik befindet, dann befinden sich alle Farbwerte

in ungefahr derselben Tiefe und keine Farbe hebt sich besonders hervor.

9.5 Vermeidung von Storsignalen

Durch aulSere Einfliisse (wie z.B. Funksignale, ﬁberspannungsleitungen, Maschinen, Gewitter, ...) kann
es manchmal zu Storsignalen innerhalb der Grafik kommen. Storsignale erkennt man haufig an einem
starken spitzen Ausschlag eines einzelnen Messpunktes. Oftmals verfarbt sich die gesamte Grafik rot.
Wenn Sie solche Storsignale erkennen, sollten Sie die Messung wiederholen und versuchen Messdaten

ohne Storungen zu erhalten.

9.6 Position der Anomalie innerhalb der Grafik

Sollten Sie eine Anomalie gefunden haben, so begutachten Sie deren Position innerhalb der Grafik. Die
Anomalie sollte sich im mittleren Bereich der Grafik befinden, nicht am Rand. Sie muss von normalen
Bodenwerten umgeben sein. Nur so lasst sich die genaue Position und Grofle des georteten

Gegenstandes feststellen.

Befindet sich die Anomalie nur an einer Seite der Grafik, so muss die Messung mit versetztem Messfeld
oder grolerem Messfeld wiederholt werden. Erst wenn die Anomalie deutlich in der Mitte der Grafik

ersichtlich ist, sind genaue Analysen durchfihrbar.

9.7 Feststellung von Metall oder Mineralisierung

Wenn die Anomalie durch gelbe, orange oder rote Farbwerte gekennzeichnet wird, kann es sich um ein
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Metall handeln. Natiirliche Mineralisierungen im Boden (z.B. durch Eisenerze) konnen auch in dieser

Farbe dargestellt werden.

Fur den Anfang ist es nicht immer einfach, echte metallische Objekte von Mineralisierungen zu
unterscheiden. Grundséatzlich werden Metalle immer rot dargestellt, jedoch koénnen auch mineralische

Ansammlungen rote Bereiche aufweisen.
Hier einige Hinweise, wie Sie ein echtes Objekt von Mineralisierung unterscheiden konnen:

« Form
Wenn das dargestellte Objekt eine konkrete Form aufweist (z.B. Rechteck, Kreis, ...), so kann
man das Vorhandensein eines echten Fundes in Betracht ziehen. Achten Sie jedoch ebenso auf
die GrofRe des vermeintlichen Objekts. Eine quadratische Rotfarbung mit den MafSen 10 x 10 cm

ist noch lange kein Hinweis auf eine Metallkiste.

+ Farbe
Befinden sich sehr viele rote, gelbe und orange Farbtone innerhalb der gesamten Grafik verteilt,
so handelt es sich mit groRer Wahrscheinlichkeit um eine Mineralisierung. Objekte heben sich in

der Regel deutlich von der Umgebung ab.

+ Kontrollmessung
Wenn sich die Position und Form des Objekts auch bei weiteren Kontrollmessungen nur
unwesentlich andern, kann auf die Existenz eines echten Objekts geschlossen werden. Selbst
wenn sich mehrere Messungen decken, sollten Sie stets alle Hinweise dieser Auflistung

beachten.

Abbildung 9.2: Vergleich von Objekt und Mineralisierung
In der Abbildung 9.2 werden ein echtes Objekt (links) und eine mineralische Ansammlung (rechts)

dargestellt.
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