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SCIPPPER Übersicht
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Satellitenbasierte Positions- und Lagebestimmung
unter Nutzung von Precise Point Positioning (PPP) 
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2. Anforderungen an Positions- und Lagebestimmung
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Kombination von globaler und lokaler Positionierung für die automatisierte 
Schleusenfahrt 
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Hochgenaue GNSS Trägerphasenbasierte Positionierung
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• Regionale /Globale SSR Korrekturdaten 
• Genaue Modellierung der einzelnen 

Fehlerquellen
• dm-cm Genauigkeit nach mehreren 

Minuten, da lokale Fehler im KF geschätzt 
werden müssen

• Lokale OSR Korrekturdaten
• Doppelte Differenzen eliminieren die 

meisten Fehler 
• cm-Genauigkeit nach wenigen 
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SCIPPPER Systemkonzept 
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SAPOS Referenzstationsnetzwerk
mit SSR Servicegebieten 



Überblick PPP  Services
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Ziel: DLR PPP Algorithmenentwicklung
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Ziel SCIPPPER

Ziel: Echtzeit PPP Löser mit Fixierung der ganzzahligen Phasen-Mehrdeutigkeiten 



PPP Algorithmus 
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𝜆

Prinzip phasenbasierte Positionierung • Nutzung von ‚single differenced‘ (sd) Beobachtungen
=> Ganzzahligkeit der Phasenmehrdeutigkeit  

• Nutzung von mind. zwei Frequenzen GPS + GALILEO 
in ‚wide+ narrow lane‘ Kombination



PPP Ergebnisse: Verkürzung der Konvergenz
PPP-RTK float SAPOS SSR Korrekturen

Konvergenzzeit: ~10 min 
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Klassisches PPP – nur globale Korrekturen (float) 

GPS: ~ 3h Konvergenzzeit

GPS + GALILEO: ~ 30min Konvergenzzeit 

PPP-RTK fix SAPOS SSR Korrekturen

Konvergenzzeit: ~ s 



Realdemonstration mit ‚Victor Hugo‘
Aufbau
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Realdemonstration mit ‚Victor Hugo‘
Herausforderungen
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Strasbourg weit ausserhalb
des SSR Service Gebietes

Kommunikationskanal

• VDES nicht verfügbar 
(nur Koblenz)

• Zeitweise instabile 
mobile Internet 
Verbindung (roaming)  

Sensor Aufbau auf Schiff

• 60m HF Kabel GNSS Antenne-Receiver
• MEMS- IMU unterhalb vorderer Antenne

Starker Einfluss von Vibrationen 
durch Bugstrahlruder



Realdemonstration mit ‚Victor Hugo‘: Statische Ergebnisse
PPP Positionierung 
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Realdemonstration mit ‚Victor Hugo‘
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Übersicht Testgebiet mit Fahrtroute des Schiffes

Schleusenfahrt 40-1:00 



Realdemonstration mit ‚Victor Hugo‘: Dynamische Ergebnisse
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Erste automatische Einfahrt in die 
Schleuse

PPP Ergebnisse Bugantenne

94% PPP fix , 6 %  PPP float

Abweichung von Ideallinie (Gerade) 

Messunsicherheit +
Reglergenauigkeit

Max: 12 cm
Std: 3 cm 



Realdemonstration PPP über VDES
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VDES
Transceiver +

GNSS Receiver 

Messkampagne Lehmen (bei Koblenz)

• Aussenden GNSS (SSR) Korrekturen von VDES
Basisstation Lehmen (Unicast)

• Empfang der Korrekturen auf MS Bingen
• Nutzung der Korrekturen
• Reichweitetests



Realdemonstration PPP über VDES
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Distance fix float No PPP

0 - 2km 99.5% < 0.1% 0.5%

2 - 4km 90.2% 0.2% 9.6%

4 - 6km 64.2% 0.2% 35.6%

> 6km 2.1% 0.0% 97.9%

Verfügbarkeit hochgenauer PPP Positionierung



Realdemonstration PPP über VDES
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Ergebnisse Übertragung von GNSS (SSR)  Korrekturdaten 
über VDES

Referenz: GSM 
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Zusammenfassung  und Ausblick

Potential für Nutzung von PPP–RTK für Automatisierung in der Binnenschifffahrt in Realdemonstration aufgezeigt
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+ geringe Bandbreite für Korrekturen notwendig
+ broadcastfähig 
+ ausreichende Genauigkeit ~dm
+ kurze Konvergenzzeiten von ~ s

- noch kein vollständig standardisiertes 
Korrekturdatenformat

- Broadcast über VDES aktuell noch nicht  bzw. nur 
experimentell möglich

Ausblick: 

• Podiumsdiskussion 
• Weiterentwicklung im Digitalen Testfeld 

an der Spree-Oder Wasserstrasse



Weitere Tagesordung
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