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Prazise Routenplanung fiir UAV und Boot

Ingenieurbiiro fir Geoinformatik
Dipl. Ing. Helmut Wenninger



Wenninger und CADdy Geomatics entwickeln
seit Uber 40 Jahren Vermessungstechnik und
Datenerfassungssysteme mit Sensorik, CAD
und GIS fur Kommunen, Behorden und
Ingenieurbulros auf der Basis von langjahriger
praxisnaher Vermessungserfahrung.
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Ein Untermehmen der Firmangiuppe Wenningans

Im Zuge der Digitalisierung setzt sich seit ca. 2-3 Jahren immer
mehr die Messung mit autonom fliegenden Drohnen (UAV) und
Messbooten (UWV) durch.

Die Vorteile

Messzeiten werden drastisch reduziert, die Ergebnisse sind
denen herkdmmlicher Messsysteme in Punkto Genauigkeit und
Vollstandigkeit deutlich tberlegen.

Zusammenfassung
Schnelle Erfassung — kurze Aulendienstzeiten — prazise 3D Erfassung — beliebig
detailreich — nachvollziehbar — immer wieder nachtraglich erganzbar
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7w CADdy

Flying
Surveyor

Beim Einsatz von Messdrohnen legt der Gesetzgeber sehr
strenge Malstabe an, dadurch werden die
Einsatzszenarien sehr stark eingeschrankt und gute
Messergebnisse sind in Peripherien deutlich schlechter.

Wir sind gezwungen alle raumlichen Moglichkeiten zu
nutzen und die Fluganordnungen exakt bis an
Grundstucksgrenzen oder mogliche gesetzliche
Vorgaben heran zu planen.

Das System ,,Flying Surveyor“ nutzt alle Moglichkeiten
optimale Missionen zu entwickeln und optimale
Ergebnisse trotz dieser Vorgaben zu bekommen
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Ein Untermehmen der Firmangiuppe Wenningans

Die neue Drohnen-Verordnung Verbotsausnahmen

Ab 100 m Flughéhe ‘

\ il detataion
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~ “Kontrollzonen von Flugplitzen
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Generell dirfen

Flugobjekte nur | EI— =m Ind :
in Sichtweite — 1 : g
geflogen werden . % |i 2
! J Mit Ausnahme der | ~ p— _— i
v / r | Kennzeichnungspflicht Wohngrundstiicke
ab 0,25 kg ;.. ab 2 kg ah 5 ks won d?‘i Meuregelungen \
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¥ Kennzeichnungspflicht: Ab 0,25 kg mass eine Plakette mit Namen und Adresse des Eigentimers angebracht werden =auch auf Modellfluggelinden. Weitere Oberflugverbotsbereiche siehe: wanw brvide/drohnen
£} Kenntnismachwels: Ab 2.0 kg massen besondere Kenntnlsse nachgewlesen werden.
€) Erlaubnispflicht: Ab 5.0 kg wird eine spezielle Erlaubniz der Landesluftfahribeharde bendtigh.

£ Ab 100 rr: In dieser Hobe dirfen Deohnen mur fliegen, wenn eine behardliche Ausnahmeerlaubnis eingeholt warde. Bel Medellflugzeugen missen Ildlgl.lch besondere Kenntnisse nachg!wmsm werden.

a0

Man hat erkannt dass die gewerbliche
Nutzung stark eingeschrankt wird und
viele Verbote wieder aufgehoben.

Neu: Verbotsausnahmeregelungen
Die wichtigste Regel ist die 1:1 Regel.

So hoch - so weit weg

Beispiel: 50 m hoch 50 m entfernt
vom verbotenen Objekt.

Damit kdnnen viele Aufgaben der
Vermessungstechnik und
Dokumentation wieder sinnvoll
erledigt werden
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Ein Unlgmahmen der Firmangriops Wanainger

Dazu ist es notwendig die Wirkungsweise der modernen
Bildauswerteverfahren zu verstehen und die bestehenden
Beschrankungen in einen Vorteil zu verwandeln.

Fiir die Vermessung mit photogrammetrischen Systemen ist die Drohne
nichts anderes als ein groRes Stativ um das Messgerat (die Kamera) in eine
optimale Position zu bringen. Die ldealposition ist nicht zwingend
identisch mit Ublichen photogrammetrischen Luftbildverfahren.

Je besser die Schnittwinkel zwischen den Bildachsen desto besser das
Ergebnis. Das hat zur Folge das wir ein Objekt auch vermessen konnen,
wenn wir Schragaufnahmen machen. Wir sind nicht zwingend auf
Senkrechtaufnahmen angewiesen, sondern kdnnen beliebige
Aufnahmerichtungen verwenden.
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Schragaufnahmen sind optimal fir gute Ergebnisse

Das Ergebnis wird schlechter bei fehlenden Bereichen
Trotz schrager Winkel wird das Messergebnis natdrlich
schlechter, wenn wir aus bestimmten Richtungen nicht
fotografieren durfen, weil uns der Gesetzgeber hier
Auflagen macht.

Wir haben dazu bestimmte Messfluganordnungen
entwickelt bei denen wir alle raumlichen Moglichkeiten
ausnutzen um beste Schnittwinkel in der Bildanordnung
Zu bekommen.
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Weitere Vorteile durch diese Aufnahmemethode und
neue Mathematik

Orthofotos lassen sich auch bei verdeckten
Gebaudeteilen oder Bewuchs ermadglichen

Bewuchs, Gerate, Personen oder Gebaude lassen sich
leicht entfernen (Klassifizierung), wenn die Software das
unterstiutzt.
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Ein Untermefimean der Frmengruppa Wenningan

CAD

Grundlage sind
Fotoaufnahmen und
Bodenkontrollpunkte

Auswerteverfahren

Punktwolke 3D Modell Orthofoto

Entfernung von
Storobjekten

Punktauswahl Massenermittlung Flachenberechnung

CADdy Geomatics GmbH

CADdy Seminar ,,CADdy powered by 3Dsurvey” Dipl. Ing. Helmut Wenninger




Standardplanung mit tblichen Apps
Datenbasis meist Google Maps oder Bing Maps und

OpenStreetMap
z.B. Pix4D, DroneDeploy oder DroneHarmony (+/-5m)

Wir unterscheiden:
Flachen-, Objekt-, Fassaden-, Kontrollfllige
Jede App bietet andere Vorteile

Planung mit amtlichen Daten ist genauer
erfordert aber eine gewissenhafte Vorplanung mit
geeigneter Software und Zugriff auf amtliche Daten
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Einsaiz Frottmaning 4
4 °

Was brauchen wir!

Der Dienst sollte:

amtlichen Koordinatensystemen umgehen
konnen und zeichnen und konstruieren konnen

WMS- und WFS Dienste verstehen (anbinden

Verfligbare Hohendaten (DGM Server)
importieren oder interpretieren konnen

Geeignete Schnittstellen fir Import/Export an
Missionsplaner bieten

Prazise Routenplanung fiir UAV und Messboote

Ingenieurbiiro fir Geoinformatik
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Prazise Routenplanung fiir UAV und Messboote

Einsatz Frottmaning

© terrestris GmbH & Co. KG, Data: OpenStreetMap Contributors

Weitere bendtigte Fahigkeiten flir eine hochgenaue
Missionsplanung

Zoomfahig bis Grenzsteintiefe sein

Cloudfahig und Browserfahig — damit lauffahig
auf allen Gblichen Betriebssystemen und damit
auf allen Gblichen Endgeraten (Smartphone,
Tablet, Desktop)

Import der tblichen GIS- und CAD-Formate.
Die Flugplanung sollte Gebdudedaten (Hohen)
interpretieren konnen

Export der Ublichen GIS- und CAD-Formate. Fir
die wichtigsten Missionsplaner

Bei/Import/Export freie Koordinaten/Projektion
Umrechnung

Ingenieurbiiro fir Geoinformatik
Dipl. Ing. Helmut Wenninger



Die Problematik

 Das Einsatzgebiet von Messbooten ist sehr
oft an stark sich veranderten Gewassern
wie Kiesabbaustatten, Flusslaufen oder
Tagebaubetrieben zu finden

* In der Regel gibt es keine aktuellen
Planungsgrundlagen
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e Das zu befahrende Gewasser hat sich
gegenuber den Bestandsdaten stark
verandert

Ingenieurbiro fir Geoinformatik
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Y .o Mit einem Pseudo-Orthophoto (Nadiraufnahme)
f «<-opemayas Bildflug > Senkrechtaufnahmen auf Basis z.B.
DOP20 und schnelle Einpassung des UAV
Luftbildes mit 2 Passpunkten direkt Vorort

3 = Ebenen/Layer

Ebenen und Layer

| = * Tourenplanung mit WebCADdy und Ubergabe an
Y B cootton autonome Bootssteuerung oder optional

Meszpunki

| S p— Handsteuerung

[ ] orthofoto-see
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