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Hochgenaue Positions- und Lagebestimmung fur die Schleusenfahrt

Ralf Ziebold, Xiangdong An, Christoph Lass, Carsten Becker
Deutsches Zentrum fur Luft- und Raumfahrt
Institut fur Kommunikation und Navigation, Neustrelitz
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SCIPPPER Ubersicht

Satellitenbasierte Positions- und Lagebestimmung
unter Nutzung von Precise Point Positioning (PPP)
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Kombination von globaler und lokaler Positionierung fur die automatisierte
Schleusenfahrt
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Hochgenaue GNSS Tragerphasenbasierte Positionierung
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SCIPPPER
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SAPOS Referenzstationsnetzwerk

mit SSR Servicegebieten
‘ m i -.:..., Ostsee g
& Ay \j
~ Nautical Control - m .'*":H'_j:::‘fl. . .””m:‘:m .
VDES Display System p =t o 2
Transceiver
Close Range

Sensors

VHF radio link

Reference Station Network
(SAPQS)

Mobile Phone (4G, 5G)

VDES Base
Station

Server
Shore Side
Services

Waterway GNSS

Information integrity
Monitoring



DLR.de + Chart7 >SCIPPPER Abschlusskonferenz > Ralf Ziebold * Hochgenaue Positions- und Lagebestimmung flr die Schleusenfahrt > 2022/03/22

Uberblick PPP Services
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Ziel: DLR PPP Algorithmenentwicklung

Standard (LAESSI) SSR20SR Ziel SCIPPPER
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Ziel: Echtzeit PPP Loser mit Fixierung der ganzzahligen Phasen-Mehrdeutigkeiten
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PPP Algorithmus
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PPP Ergebnisse: Verkurzung der Konvergenz
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DLR.de « Chart 11

Realdemonstration mit ,Victor Hugo*
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Realdemonstration mit ,Victor Hugo*
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Realdemonstration mit ,Victor Hugo*: Statische Ergebnisse
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Realdemonstration mit ,Victor Hugo*
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Realdemonstration mit ,Victor Hugo‘: Dynamische Ergebnisse
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Realdemonstration PPP uber VDES
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Verfugbarkeit hochgenauer PPP Positionierung

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%
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Realdemonstration PPP uber VDES
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Zusammenfassung und Ausblick

Potential fur Nutzung von PPP-RTK fur Automatisierung in der Binnenschifffahrt in Realdemonstration aufgezeigt

+ geringe Bandbreite fir Korrekturen notwendig - noch kein vollstandig standardisiertes
+ broadcastfahig Korrekturdatenformat
+ ausreichende Genauigkeit ~dm - Broadcast Uber VDES aktuell noch nicht bzw. nur
+ kurze Konvergenzzeiten von ~ s experimentell moéglich
Ausblick:

* Podiumsdiskussion
« Weiterentwicklung im Digitalen Testfeld

an der Spree-Oder Wasserstrasse www.digitalsow.de
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Weitere Tagesordung

10:00 - 10:15 EinfGhrung (Argonics GmbH)

10:15-10:30 Landseitige Dienste, Datenlbertragung und Systemuberwachung

10:35 - 10:50 VDES-Kommunikation flr die Binnenschifffahrt

10:565 - 11:10 Hochgenaue Positions- und Lagebestimmung flr die Schleusenfahrt

11:15-11:30 Kaffeepause

11:30 - 11:45 Nahbereichssensorik, Darstellung und Bedienoberflache flr die automatische Schleusenfahrt
11:50 - 12:05 Mandverregelung fur die Schleusenfahrt '
12:10 - 12:95 Sicherheit und Leichtigkeit in der Binnenschifffahrt — Bewertung neuer Technologien und Verfahren

mittels des Schiffsflihrungssimulators

. . Bereitstellung einer landseitigen Server- und Sendeinfrastruktur flr die Systemintegration,
12:30 - 12:45 s .
Validierung und Demonstration

12:50 - 13:00 Videobeitrag der Projektergebnisse und Abschlussdemonstration

Podiumsdiskussion "Ausblick Hochgenauer Positionierungsdienst fur die Binnenschifffahrt* mit
13:00 - 13:25 den Teilnehmern M. Freitag (LDBV - Landesamt flir Digitalisierung, Breitband und Vermessung,
Bayern), S. Bober (WSV) und J. Alberding (Alberding GmbH)

13:25 - 13:30 Verabschiedung

13:30 Ende der Veranstaltung




