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Demonstration ;SC/PPPER"

 Schiff Victor Hugo:
* Breite 9,5m
e Lange 85m
« Gewicht 500t

* Nordschleuse Strasbourg:
 Breite 13,51m
 Lange 128m
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zulassige Phase
Reglerabweichung 1
Langsposition y [cm] Nicht

relevant
Querposition x [cm] 50
Richtung [°] 23/L
°bei L=100m 0,23
cm bei L =100m 40
Drehgeschwindigkeit [°/min] 2
Geschwindigkeit [cm/s] 10

nICS GmbH

Anforderungen vs. Demonstration

Phase 2

Nicht

relevant
10 (Bug)

20
(Heck)
11,45/L

0,11

20
2

10

Phase 3
100

10

5,73/L
0,05

10
2

10

Phase 4

Nicht

relevant
20 (Bug)

10 (Heck)

11,45/L
0,11

20
2

10
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200
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Reglerabweichung 1
Langsposition y [cm] Nicht

relevant
Querposition x [cm] 50
Richtung [°] 23/L
°bei L=100m 0,23
cm bei L =100m 40
Drehgeschwindigkeit [°/min] 2
Geschwindigkeit [cm/s] 10
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20 (Bug)

10 (Heck)

11,45/L
0,11

20
2

10

)-)
SCIPPPER

Phase 5
200

50

23/L
0,23
40

10



Anforderungen vs. Demonstration in Phase |l

J;SCMPF¢¥H?!E

zulassige Anforderung Demonstration
Redlerabweichun
Langsposition y [cm] 100 <250 <250
Drehgeschwindigkeit [°/min] 2
Richtung [°] 5,73/L
°bei L =85m 0,06
cm bei L = 85m 10
Querposition x [cm] 10
Geschwindigkeit [cm/s] 10
Langsposition
iInm

-80
-82
-84
-86
-88

-90

12:30:30 12:30:40 12:30:50 12:31:00 12:31:10
Feb 23, 2022
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Anforderungen vs. Demonstration in Phase |l Happpm

zulassige Anforderung Demonstration Demonstration
Reglerabweichung (Offsetkompensation)
Langsposition y [cm] 100 <250 <250
Drehrate [°/min] 2 4,29
Richtung [°] 5,73/L
°bei L=85m 0,06
cm bei L = 85m 10
Querposition x [cm] 10
Geschwindigkeit [cm/s] 10

Drehrate

in rad/s
0.0005

0

-0.0005
-0.001

-0.0015

12:22 12:23 12:24
Feb 23, 2022

argonics cmox

12:25

12:26 12:27 12:28 12:29 12:30 12:31



Anforderungen vs. Demonstration in Phase |l )H‘/PPPER

zulassige Anforderung Demonstration Demonstration
Reglerabweichung (Offsetkompensation)
Langsposition y [cm] 100 <250 <250
Drehgeschwindigkeit [°/min] 2 4,29 2,23
Richtung [°] 5,73/L
°bei L=85m 0,06
cm bei L = 85m 10
Querposition x [cm] 10
Drehral Geschwindigkeit [cm/s] 10
in rad/s

12:22 12:23 12:24 12:25 12:26 12:27 12:28 12:29 12:30 12:31
Feb 23, 2022

argonics cmox



Anforderungen vs. Demonstration in Phase |l

) SCIPPPER B

zulassige Anforderung Demonstration Demonstration
Reglerabweichung (Offsetkompensation)
Langsposition y [cm] 100 <250 <250
Drehgeschwindigkeit [°/min] 2 4,29 2,23
Richtung [°] 5,73/L
°bei L=85m 0,06 0,28
cm bei L = 85m 10 41
Querposition x [cm] 10
Geschwindigkeit [cm/s] 10
Winkel
in rad

0.008

0.006

0.004

0.002

0

-0.002
12:23 12:24 12:25 12:26 12:27

Feb 23, 2022

argonics cmox

12:28 12:29 12:30 12:31



Anforderungen vs. Demonstration in Phase |l Happpm

zulassige Anforderung Demonstration Demonstration
Reglerabweichung (Offsetkompensation)
Langsposition y [cm] 100 <250 <250
Drehgeschwindigkeit [°/min] 2 4,29 2,23 ~e—
Richtung [°] 5,73/L
4—
°bei L=85m 0,06 0,28
cm bei L = 85m 10 41
Querposition x [cm] 10
Geschwindigkeit [cm/s] 10
Nordwinkel
in rad

0.008

0.006

0.004

0.002

0

-0.002
12:23 12:24 12:25 12:26 12:27 12:28 12:29 12:30 12:31

Feb 23, 2022

argonics cmox



Anforderungen vs. Demonstration in Phase |l Happpm

zulassige Anforderung Demonstration Demonstration
Reglerabweichung (Offsetkompensation)
Langsposition y [cm] 100 <250 <250
Drehgeschwindigkeit [°/min] 2 4,29 2,23
Richtung [°] 5,73/L
°bei L=85m 0,06 0,28 0,11
cm bei L = 85m 10 41 16
Querposition x [cm] 10
Geschwindigkeit [cm/s] 10
Nordwinkel
in rad
............................................................. [.\ .../.i....../.i../;.I.\....r.\..../.\.......M........:...I;.][\T/\:i../\./\\./\/\/
ot \/J\/\/ AVAVARRY i vy ol '\/\/\/ \/\J v LA VA W \j

argonics cmox



Anforderungen vs. Demonstration in Phase |l

) SC/PPPER’

zulassige Anforderung Demonstration Demonstration
Reglerabweichung (Offsetkompensation)
Langsposition y [cm] 100 <250 <250
Drehgeschwindigkeit [°/min] 2 4,29 2,23 ~e—
Richtung [°] 5,73/L
° bei L = 85m 0,06 0,28 il
cm bei L = 85m 10 41 R
Querposition x [cm] 10 <18 <10 <+
Geschwindigkeit [cm/s] 10
Querposition
inm
Ist
o3 Soll
FAVNPS ~Prg ]
: “ / l\"\/ VAW waw -l
0.2 Beginn

Querverschieben
-0.3

12:22 12:23 12:24 12:25 12:26 12:27

Feb 23, 2022

argonics cmox

Lidar Heck /

Fehimessung
12:28 12:29 12:30 12:31



Anforderungen vs. Demonstration in Phase |l

zulassige Anforderung
Reglerabweichung

Langsposition y [cm] 100

Drehgeschwindigkeit [°/min] 2
Richtung [°] 5,73/L

°bei L =85m 0,06

cm bei L = 85m 10
Querposition x [cm] 10
Geschwindigkeit [cm/s] 10

Querposition
inm

0.3

o/\/\ o LT A

) SCIPPPER !

Demonstration
(Offsetkompensation)

Demonstration

<250 <250
4,29 2,23
0.28 0,11
41 e
<18 + <10
=26 cm

Ist

5

: \/VV‘V\{\"\/L AVA N waw

-0.1

Beginn
Querverschieben

-0.2

-0.3

12:22 12:23 12:24 12:25 12:26 12:27

Feb 23, 2022

argonics cmox

Lidar Heck /

Fehimessung
12:28 12:29 12:30 12:31



zulassige
Reglerabweichung
Langsposition y [cm]

Anforderung Demonstration

100

) SCIPPPER !

Demonstration
(Offsetkompensation)

<250 <250
Drehgeschwindigkeit [°/min] 2 4,29 2,23
Richtung [°] 5,73/L
° bei L = 85m 0,06 0,28 Lot
c¢m bei L = 85m 10 41 [
Querposition x [cm] 10 <18 <10
Geschwindig keit [cmlsl 10 <10

Langsgeschw.
in m/s
0.5
0.4
0.3
0.2

0.1

0

Ist

12:22
Feb 23, 2022

12:23 12:24 12:25

argonics cmox

12:26 12:27 12:28

12:29

12:30 12:31



Zusammenfassung ;SC/PPPER"

 3/3 erfolgreiche Einfahrten

« Anforderungen z. T. erfullt

* Messoffset und schaltendes Verhalten des Bugstrahl
verhindert bessere Ergebnisse

argonics em



Ausblick Y e 4

» Geschwindigkeit steigern

» Kontinuierliche Ansteuerung des Bugstrahls
 Breiteres Schiff in engerer Schleuse

 Tests mit Motorguterschiff

argonics em



) SC/PPPER’

Vielen Dank fur Ihre Aufmerksamkeit

argonics em



Agenda

10:00 - 10:15

10:15 - 10:30

10:35 - 10:50

10:65 - 11:10

11:15 - 11:30

11:30 - 11:45

11:50 - 12:05

12:10 - 12:25

12:30 - 12:45

12:50 - 13:00

13:00 - 13:25

13:25 - 13:30

13:30

) SCIPPPER !

Einflhrung (Argonics GmbH)

Aberding=y

[weal'her ]
/&
EDLR

@argonavemw

argonics cmon

Sicherheit und Leichtigkeit in der Binnenschifffahrt - Bewertung neuer Technologien und B AW
Verfahren mittels des Schiffsfiihrungssimulators

Landseitige Dienste, Datenubertragung und SystemUberwachung

VDES-Kommunikation fUr die Binnenschifffahrt

Hochgenaue Positions- und Lagebestimmung fUr die Schleusenfahrt
Kaffeepause
Nahbereichssensorik, Darstellung und Bedienoberflache flr die automatische Schleusenfahrt

Mandverregelung fr die Schleusenfahrt

Bundesanstalt fir Wasserbau

$

WSV.de

Bereitstellung einer landseitigen Server- und Sendeinfrastruktur fur die Systemintegration,
Validierung und Demonstration

Videobeitrag der Projektergebnisse und Abschlussdemonstration
Podiumsdiskussion "Ausblick Hochgenauer Positionierungsdienst fur die Binnenschifffahrt® mit den
Teilnehmern M. Freitag (LDBV - Landesamt fur Digitalisierung, Breitband und Vermessung,

Bayern), S. Bober (WSV) und J. Alberding (Alberding GmbH)

Verabschiedung

Ende der Veranstaltung

argonics cmox



