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Aufbau eines Drohnensystems
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GNSS & RTK fiir zentimetergenaue Positionierung
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Kameras fur Inspektionen
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LiDAR zur prazisen 3D-Modellierung

Elevation (M)
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Technologische Grundlagen (15 Minuten)

bl

Oberflache

Hohe

&—»0

10



iberwachung

deanalyse & Umwelt

dl

Gel

Baustellen

Ohenmodelle fur

tale H

[o]

* Vermessung & d

tung

* Erkennung von Bodenerosion & Schadstoffausbre

-

8

L ARA N’
..11_|I1i|ﬂ'-1t-1|-.|u.-..--.

Sl e | —
. S
- - | 4 ..,..um“.........h

1TETYRY

AXAAREEAER LAY

V/
AR EEAEERIENRIEYY

- .
- W

A%
1A
U
4y

i
& &
-
¥ ¥

SABANAYANNYS
|.l\4l|i+‘|

- — — -
Ll <

f 2 | et

2500

2000

1500

1000

500

11



e ——

Torparcours

Testgebiet fur Verkehrssteuerung,
Formationstest und UWB-Messung

Startpunkt
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Datenverarbeitung & KI-Unterstiitzung

e Automatische
Fehlererkennung durch
maschinelles Lernen

apetes
Fioce
kaXoe
" Fren ) v/ B istipe »
L | Analysis Results A
. — = Craking 1.000000 i
e Desgaste Superficial 3.000000 _]
e Corrosion Armadura 3.000000 il
ety Dea Break 1.000000 i
E Structural state 3.000000 |
Penits 2
L} o e |Model Properties - 2
Dot Spedicd 00008 01AN - Craking There is no indication __]
Comuen kmasin 10000 03AN - Armor corrosion 0- 10% of the visible area with sign...l_]
Bt 1o 02AN - Superface wear Significant loss of suface grout |
S — O4AN - Break There is no indication (]
Vede repenes !
TN Crakng D s ne nbaton OBS01AN - _J
(32N & coroncn B 1% o the e e wih s OBS 02AN Protection edge slab detached, ar... |
(N - Sepeface wexe Sqpfiart los of sface grot 0BS 04AN I __l
| Lt s o 0BS 03AN Oxidation spill armor I
CES N Protechen edge dab deached o Other 2
08504N . Module 6.000000 |
ol Ouion il o Recommendation Repair cracks/Replacement con... |
h;,, S0 Frequency of inspection A §
Tecommendaton Teper cadks Replacement con..
Freavency of esvecton A

* |ntegration in bestehende P

4 o Q R
1 INFRASTRUCTURE "MUELLE BARON"
2 Docking terminals - Piercing dock
3 Classification according to coastal dynamics: Transparent s, - Battery spnng
[ | [ ] A B (Cer) =
5
4 g |8
7] z g
- o . | Frecuencyof
8 E g 3 CRAKING SURFACE WEAR ARMOR CORROSION BREAK RECOMMENDATION i i
9 D REVTT I!lcﬁ.lc & g g = Description = Description = Description = Description
10 'SLABS
b528088a-c32a-4e69-864d- 1 3 2 3] 2 0-10% of the visible area with | A
11 437890e5503-00071007 - - igns of comrosion )
302b£38b-dd33-4805-98¢9- X 3 s 2] 2 0-10% of the visible areawith | o . L L A
12 b9fel26433fe-0004325¢ - T = signs of comrosion | ) clacemen
9ec96309-04464c33d eb- | =i [3] 3 | | 0- 10% of the visible area with | A
13 541a2042624-00043301¢ = 1 igns of comosion
4cc2d182-181d-4081-9ead- s 3 1 3 = 0- 10% of the visible area with | A
14| 0ecl13878738.00073dec = igns of comosion !
09228e7c-cbb3deec-9731- 5 3 1 3 2 0- 10% of the visible area with A
6e9923d6Teat-2cbilb- | o =2 A S | 0 10% of the visible area with &
16 945722627228-00042465 - — — signs of comosion

17

13



Autonome Drohnensysteme & Edge Computing

* Einsatz autonomer Flugrouten

far regelmalige Inspektionen

 Edge-Processing fur schnelle
Vor-Ort-Auswertungen
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Facility-Management & Wartung

* |nspektion von
Hochspannungsleitungen &
Industrieanlagen

 Drohnenbasierte Leckage-
und Warmeanalyse an
Gebauden




Industrielle Sicherheitstiberwachung

e Erkennung von Gefahrenbereichen
N Produktionshallen

o Optimierung von Logistikprozessen
N Smart Factories
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Regeln fiir den Drohnenflug

UAS fallen unter
die EASA UAS-Regeln

Innenraume

Alle Krlternen erfullt

pr— <25 kg

| Nicht Uber

Menschen-
ansammlungen

<120 m AGL

VLOS
Kein Gefahrgut

Militar, Polizei, Feuer-
wehr, Grenzschutz, Zoll, ’
Kustenwache, ...

SPEZIELL

PAEASA  UAS fallen unter die EASA UAS-Regeln

Kriterium erfullt:

> 25 kg

> 120 m AGL oder in

speziellen
Luftraumen

BVLOS

ZULASSUNGS-
PFLICHTIG

Kriterium erfullt:

Uber Menschen-
ansammlungen

Transport von
Gefahrgut

Transport von
Menschen
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Flug darf durchge-

fuhrt werden, wenn...

...das UAS den
technischen Anforde-
rungen entspricht.

...der Fernpilot / die
Fernpilotin die
Betriebsregeln erfullt.

...der Fernpilot / die
Fernpilotin adaquat
qualifiziert ist.

...der Betreiber / die

Betreiberin registriert
ist (wenn notwendig).

Regeln fiir den Drohnenflug

Unterkategorie

A1l

Nahe
Menschen

A2

Sichere Distanz
zu Menschen

A3

Weit von
Menschen

entfernt

UAS-Klasse

C0<250 g

C1<900g

C2<4kg

C3<25kg

C4 < 25 kg

Erlaubter
Betriebsbereich

Uberflug unbeteiligter
Personen

Kein Uberflug un-
beteiligter Personen

30m/5m
Sicherheitsabstand zu
unbeteiligten
Personen

Keine unbeteiligten
Personen gefahrden
-150 m

Sicherheitsabstand

Qualifikation

keine

Online-Training &
Online-Prufung

Online-Training &
Online-Prufung
Praktische

Selbstschulung
Theorieprtfung vor Ort

Online-Training &
Online-Prufung
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Herausforderungen und Losungen

Technische Herausforderungen

() x
Wetterabhangigkeit und Flugrestriktionen %, ”

Datenmenge und Speicheranforderungen

Prazisionsprobleme und Kalibrierung

Regulatorische und ethische Aspekte
- d

a4a

Datenschutz (DSGVO)

J, ¢ N Al

Flugverbotszonen und Genehmigungen UV

Nachhaltigkeit und Umweltaspekte
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Herausforderungen

» Regulatorische
Rahmenbedingungen &
Sicherheitsaspekte

* |ntegration in bestehende ”
Prozesse




Zukunftsperspektive Drohnenschwarmflug

Sub-GHz Communication Module

LiDAR

Fotos: Roman Natarov, Stefan Weidling und Randolf Rotta

Communication Hub und
Begleitcomputer

UWB-Tragerplatine

Tiefenkamera
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Zukunftsperspektiven Luftverkehr
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Matthias Nattke

Planung und
Durchfihrung
von Missionen

autonomer Drohnen
im Schwarm

OPEN ACCESS &) Springer Vieweg
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Gibt es Fragen?

Matthias Nattke

FG Fabrikplanung und Fabrikbetrieb
matthias.nattke@b-tu.de

0355 69 4498
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