((<py)

AutonomSOWI|

Bundesministerium

..mFUND % fur Digitales

und Verkehr

Abschlussprasentation AutonomSOW ||

Entwicklung einer Informationsplattform auf der Basis von Wasserstral3en-, Verkehrs- und
Transportprozessdaten zur Bereitstellung von Diensten flr planbare und vernetzte
Transportvorgange auf Binnenwasserstral3en
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2. Einfahrung (Jurgen Alberding, Alberding GmbH)
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Alberding GmbH i—
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«  Grindung 1994 in Leipzig

*  Firmensitz in Wildau (bei Berlin)

«  KMU: 15 Mitarbeiter (14 Ingenieure)

+  Software-, Sensor- und Systementwicklung

« Unabhangig von GNSS-Empfangerherstellern

«  Bereitstellung und Uberwachung von GNSS-Korrekturdaten (RTK,
PPP), Datenlubertragung, Tracking von Objekten und GeoMonitoring

1994 sl 2003 (w2013

Vertrieb von Software- System-
Trimble GPS Entwicklung Entwicklung
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Alberding Portfolio i—
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* Automatisierte Losungen fur prazise Anwendungen (dm - mm) der satellitengestitzten Positionierung
in den Méarkten:

GIS/Surveying
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Systemansatz der Alberding GmbH *-

AutonomSOWI|

Cloudbasierte Software (auch
kundenspezifische Losungen)

ALBERDING CLOUD SOLUTIONS

Monitoring GNSS Status Data Exchange

Quality Check RTK Corrections Vehicle Tracking Nirip

B Sensoren zur prazisen (<10cm)
Telemetry & m Positionierung, digitalen Daten-
Posifioning Sensors erfassung und kabellosen
A0 Datentbertragung

Digitale Erfassung
von Sensordaten

Auf die Anforderungen
= ~ zugeschnittene
Y } Applikationssoftware
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AutonomSOW Il - Der Weg zum Projekt i—
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» Abschlussveranstaltung LAESSI (Marz 2018)
* ALB - Landseitige Dienste und Datentbertragung

« Treffen mit WFBB (Frau Wilde) in Potsdam
» ,Ninnemann-Studie“ Brandenburg (HTC)

« Treffen mit dem Hafen KW (Michael Fiedler) und
dem BOB (Boris Kluge)

» Treffen mit HPC zur Prozessneugestaltung

» Einbeziehung des DLR als Forschungspartner

 Ziel: Start eines Binnenschifffahrtsprojektes

» Gibt es einen geeigneten Forderaufruf mit einem
nicht zu lange dauernden Antragsverfahren?

=> mFUND Forderlinie 1

29.11.2023 AutonomSOW Il 8
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AutonomSOW — mFUND Forderlinie 1 *-

AutonomSOWI|

Start des mFUND-Projekts am 1. Mai 2019

Partner:
* Alberding GmbH
* Deutsches Zentrum fur Luft- und Raumfahrt e. V., Neustrelitz
 LUTRA GmbH - Hafen Kénigs Wusterhausen
* Bundesverband o6ffentlicher Binnenhéfen e. V.

Unterstutzer:
« AGRAVIS, EDLINE
« LDS, MIL, WSV
 WFBB, BerlinPartner
« HPC

Link zu PIANC, BMWi und UNECE

29.11.2023 AutonomSOW I
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AutonomSOW | — Vorbereitung auf AutonomSOW I i—
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Machbarkeitsstudie (BMVI, mFUND Forderlinie 1)

Datenbasis fur den automatisierten und autonomen Betrieb auf der Spree-Oder-

WaS S e r S t r aBe | LEITZENTRALE DIGITALES TESTFELD |
« Identifikation von Anwendungen — —
» ZENTRALE ZENTRALE <
[Wsv] [Reederei]

+ Analyse von Datenquellen y \ / y v

WASSER-

STRARE SCHIFF
« Definition von Systemanforderungen T R —T
® Ab|e|tung von TeChnC)IOgien EXTERNE / 1 \ HAFEN
o Zu nutzende Daten | STAKEHOLDER / mCLOUD |

4_Daten-/’\r'|fm'r'r1ations-_b < Akt > ‘_Sicherheirsre\evante_’

Austausch

Handlungsempfehlungen zur
Digitalisierung und Automatisierung der Binnenschifffahrt

29.11.2023 AutonomSOW I 10
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» Transportprozessmodell — Schiffslauf, Informationsfluss, Digitalisierung
« Basisdaten — AlS, Radar, ELWIS, Positionierung

- Technologiekonzept — Uberblick, Auswahl, Praktikabilitat, Infrastruktur

« Datennutzungskonzept — Applikationen, Datenarten, Datenverwendung
 Ziele eines Testfeldes — Schleusung, Begegnung, freie Fahrt, Notfall

* Infrastrukturanpassung — 5G, AIS/VDES, Baken, Managementzentralen
* Rechtlicher Rahmen — Erlaubnis zum automatisierten Fahren

« Ubertragbarkeit — andere Testfelder

29.11.2023 AutonomSOW Il 11
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Schlussfolgerungen i—
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* Die Teilverlagerung des Warentransports auf die
Wasserstral3e scheitert bisher an wirtschaftlichen

Aspekten und der unzureichenden Integration des
Transportprozesses in multimodale Transportketten. ¢
VERKEHRS- FERNSTEUER-
> ZENTRALE ZENTRALE <
) .. ; ) . [WsV] [Reederei]
« Mdogliche Ansatze zur Steigerung der Attraktivitat des Y Y v
GUtertr.ansports auf fier Wasserstrars-e: Wi :\
Bereitstellung verfligbarer Informationen an alle INFORMATIONS-
Beteiligten zur_plar_lbaren Integration der o~ |_—" ~ L
\Wasserstral3e in die Transportprozesskette
R R . . . | STAKEHOLDER / mCLOUD |
» Einsparpotenzial durch die Automatisierung von
Ablaufen (z. B. autonomes Fahren) T — e —— oo =

» Emissionsreduzierung durch Nutzung von
alternativen Antrieben (z. B. elektrisch, hybrid)

‘ Projektantrag AutonomSOW Il (20.04.2020)

29.11.2023 AutonomSOW I 12
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AutonomSOW Il - Projektpartner i—
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Alberding GmbH, Wildau Aberding =y
Software- und Systementwicklung — Projektleitung

BOB — Bundesverband Offentlicher Binnenhéfen e. V., Berlin /Die Binnenhafen
Interessenverband deutscher Binnenhafen

BEHALA - Berliner Hafen- und Lagerhausgesellschaft mbH
Hafenbetreiber in Berlin

# BEHALA
HAUPTSTADT.LOGISTIK

LUTRA GmbH — Hafen Konigs Wusterhausen
Hafenbetreiber in Brandenburg

DLR — Institut fir Kommunikation und Navigation, Neustrelitz 4#7
Abteilung Nautische Systeme, Gruppe Multisensorsysteme DLR

Technische Universitat Berlin
Fachgebiet fur Entwurf und Betrieb Maritimer Systeme

29.11.2023 AutonomSOW Il
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Allgemeine Projektinformationen GFUND i—

AutonomSOWI|

Laufzeit: 36 Monate (bis 31.10.2023)
Projektbudget ~ 2 Mio. €
Projektforderung ~1.5 Mio. €

Unterstutzt durch:

Gefordert Gber den Modernitatsfonds (mFUND, Foérderlinie 2, BMVI)
Projektstart: 01.11.2020 SPREE-ODER-

_~~ WASSERSTRASSE

Reederei Edline

FGL Agravis (Verlader)
Schiffbau-Versuchsanstalt Potsdam (SVA)
Ministerium fir Infrastruktur und Landesplanung Brandenburg (MIL)

AutonomSOWII

* WasserstralR3en- und Schifffahrtsverwaltung (WSV)

29.11.2023

Wirtschaftsférderung Brandenburg (WFBB)

AutonomSOW I 14
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AutonomSOW Il - Arbeitspaketstruktur

1

[ I |
AP 2000 AP 4000 AP 7000
Systemkommunikation Schiff als Sensor in der Demonstration/
Transport / Umschlag Wasserstrasse Dissemination
AP 2100 AP 4100
Basisstruktur PNT mit Schiffs-
Transportvorgang dynamik
AP 2200 AP 4200 AP 6200
Schnittstelle zu den Schiffsumfeld- Informationen an
Verladern erfassung die Transporteuere
AP 2300 AP 4300 AP 7300
Schnittstelle zu den Gewasserboden- Echtzeitdaten
Umschlagpunkten erfassung Schiff
AP 2400 AP 4400 AP 6400
Schnittstelle zu den Automatisierte Informationen an
Transporteuren Auswertung die Verlader
AP 2500 AP 4500
AP 7500
Datenexport Schnittstelle
Projektpartner

Assoziierte Partner
Bol

| wsv ]| SVA HTITUS |
BEHALA

29.11.2023 AutonomSOW Il 15
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3. Projektvorstellung
1. Uberfuhrung des WasserstraRentransports in eine digitale Welt (Michael Fiedler, LUTRA)

29.11.2023 AutonomSOW I 16




)
Uberfilhrung des Wasserstraentransports in eine digitale Welt i—

AutonomSOWI|

Derzeitige Situation des Systems Wasserstralde

« Schwachster Verkehrstragern, aber grofdte Reserven

Nur analoge Vernetzung mit anderen Verkehrstragern im
Vor- und Nachlauf

Das Medium BiWaStr unterliegt variierenden Einflissen:
* Wasserstand, Bauwerke (Briicken)
» Verkehrssituation (u.a. Freizeitnutzung)

» Betriebs- und Wartezeiten an Schleusen oder Hafen

Ausweichrouten selten verfligbar

: LUTRA GmbH

mehr Nostalgie als Innovation

29.11.2023 AutonomSOW I 17
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Uberfiihrung des WasserstraRentransports in eine digitale Welt *-

AutonomSOWI|

Strategisches Ziel: autonome Binnenschifffahrt

« Anforderungen an das System \Wasserstralie, Binnenschiff und Hafen
« Erarbeitung von Umsetzungsszenarien mit Meilensteinen

* Chancen und Risiken

2019 2020 2022 2033

MANUELLES TEILAUTOMATISIERTES AUTOMATISIERTES AUTONOMES
FAHREN FAHREN FAHREN FAHREN

- . -

S Heute haben Schiffe eine Besatzung, — %“ Kinftig werden Schiffe von Land aus beim ‘{\L‘.‘ Durch Sensoren, Autonavigation und \Q‘:.“ Aufbavend auf den Erkenntniszen
die das Schiff fihrt. Sie nutzt Radar, Fahren unterstiizz. Landstation und Kapitin den Austausch von relevanten Daten des automatisierten Fahrens folgt
elektronizche Schifffahrtskarten und '& werstindigen sich digital. Daou wird per Satte- wird das Fahren won Schiffen automa- $ autonom fahrende Binnenschifffahrt
A5 filir Navigation. litennavigation die Schiffspesition hochgenau tisiert, sodasz der Kapitdn nur noch auf der Spree-Oder-WasserztraBe.

ermittelt. Dank Autopilot fahren Schiffe nach lberwacht und in kritizchen Situatio- Menzch und Computer sind aus-
worgegebenen Wegen und Charakteristika. nen eingreift. schiieBlich Informationslieferanten.

Quelle: LUTRA GmbH

29.11.2023 AutonomSOW I 18
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Digitalisierung als Grundlage und Zwischenschritt *-

AutonomSOWI|

1. Meilenstein: Informationsplattform
* Echtzeitinformationen aus der Wasserstralie

* Neue Algorithmen zur automatisierten Generierung
transportrelevanter Informationen

 Informationsplattform gibt beteiligten Akteuren
zuverlassige Angaben Uber die Transporte und die
Kapazitaten auf der Wasserstral3e

» Transportprozess in multimodale Transportvorgange
integrierbar

Quelle: https://www.hafenkw.de

 Erforderliche Vernetzung mit anderen Verkehrstragern
unter anderem fur den Transport auf der ,letzten Meile”

29.11.2023 AutonomSOW I 19
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3. Projektvorstellung

2. Konzept der Informationsplattform (Michael Seifert BOB)

29.11.2023 AutonomSOW I 20
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Konzept der Informationsplattform - Projektziel i-
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« Ableitung transportrelevanter
Informationen aus
unterschiedlichen Daten:

INFORMATIONSPLATTFORM

+ Wasserstral3endaten — e —
. Verkehrsdaten wr = =E—  H | || o
° TranSportprozeSSdaten Pepel, Befahrbarkeit, ) _— EichPmmkmle,
Schiouseniston Server 3 Tisednion,
» Planbarer Transportprozess seiebscaten.
— M — b
° 1 1 EXTERNE — I _
Bessere Integration in den onerameres — | = —— /\jv < — N
Gesamtprozess des ‘ @
. Karten, Modelle, DJ Léseh-fLadedokumente,
intermodalen Warentransports wtser, . Userwachung s Logergepiae
 Informationen an die am l

Transport beteiligten Akteure STaeowen / ahciow_|

29.11.2023 AutonomSOW I 21
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Konzept der Informationsplattform - Design AutonomSOWIl

« Konzeption der Datenbasis: Verkehrsdaten
. gemeinsame Basisstrukiur zur Datenhaltung ~ YWasserstraendaten

» Datenbankdesgin so angelegt, dass
spatere Integration weiterer Quellen
maoglich ist (Daten-Seen) z. B. eFTI

» Datenbank muss die Mdglichkeit bereitstellen,
dass transportprozess-relevanten
Informationen automatisiert ableiten werden
konnen (just in time) AutonomSOW ||

Data Lake

» Schnittstellen zu den diversen Hafeninfrastrukturdaten
externen Datenquellen

+ Wasserstral3endaten, Hafeninfrastrukturdaten,
Kartengrundlagen, Verkehrsdaten,
Wetterdaten, Schiffsbasisdaten, ———
Transportprozessdaten, ...

29.11.2023 AutonomSOW I 22
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Umsetzung und Herausforderung der Informationsplattform i-

AutonomSOWI|

» Herausforderungen waren

» die Abstraktion der realen Ist-Prozesse hin zu einem
Kommunikationsfluss

* Fokus lag auf digitalen und analogen Datenaustausch
* Medienbriche in der bisherigen Daten- und
Informationshaltung
+ Als Losungsansatze wurden verfolgt
» Validierung

+ Verifizierung
+ Datenkonsolidierung

» Sonderfall Brickendurchfahrtshéhen und
Schleusenbetriebsdaten

29.11.2023 AutonomSOW I 23
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3. Projektvorstellung

3. Einbindung von Wasserstral3en- und Verkehrsdaten (Jorg Zimmermann, Alberding GmbH)

29.11.2023 AutonomSOW I 24
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WasserstralRendaten + Hafen i-
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Wasserstrallenkarte + Hafen

Woiwodschaft
Holsiein o Pommern
":;::" wojewddziwo

pomorskie

Wowodschaft
Westpommen o

wojenodzwo
zachodniopomorskle

—

———— ad

7 [P iond . nq_i(l burg Ammn
' Fryslan€‘ Gorz fowign

\o Wielkopolski. WOy rgwo

Drente Landsberg vujawsko-pomborskie

Drenthe an der
Warthe tawek
u

Niedersachien

Norwich

forwadschoft

e
Groppolen
Siburg Woiwodschaft e = oo N
€ ¢ tebus e K
: Néderland : | sraupschwetg nojewsditwo ™
5 b £de. Hildesheim lubyskie
T e o Sochsen-Anf Siled
B 2ig-Holiond, s |
Doriacht, ) ol o, Ko omotschat
PP e A O in Schesien Lodz
Nordbrabant wojewddztwo
A Noord-Brabant { 3 todzkie
i N eipzi
: e B9 Legnica
anterbu & S
2/ S Brobo 2 Wroclaw
54 t Woiwodschaft
158 slau
Niederschiesien o L
=AY il Siegen Tharingen p— sl kst zo)(rwzdulwn Ppwdison.
-~ folnosigshie 2
c Aussig Wowsdschaft
Belgien L Oppéin
Belgié Luttich Hessen dewnlmlrw" wo/ew?dglrwo
Severozd) opols
° A 9 Nordosten phwodiciok
ra :
Wallonien Praha Eto niiic wojewddztwo
Wallonie P Slgskie
% Fradkiurt am L
Nordfrankreich RHE Osttova Wom
Amiengeontauts e Fronce, Luxemburg Tschechien trau > 2 Kle
etzebuer: = Cesko Bislsko- woje
Létze @ue B Pﬂ‘lmﬁ 5:::1;/1"0'"20 Biats mal
( ini Moravo Biolitz-
Luxemb-AJrg = \ Biala
Lixembolig lond ~ Kalsersiautern i Niraberg Sudwesten
Jihozdpod Stdosten
Saarbrixcken Jihowjchod. 2™ Silfeiner Lands<hoftsverbond.
P B L Zilinsky keoj
‘ Trentin
cirlsruhe Bayl Cerké Trentschin
Budéjonce Banska
vatey Ingolstack % Sudmes pyiria:  Slowakei
Str: o Baden-Wiirttemberg - Neusohl - siovensko
Reutiingen
e [ ]
Augsburg S, Neutroer Londschaftsverband
Unzw . Niederosterreich LA Nitrionsky
o i
¢ Minchen RIpETYS Bratislava \ 8!

29.11.2023 AutonomSOW |l




)
Wasserstraflendaten
AutonomSOWI|

8 ;‘ Y Schnerpock oo - IR ~
f Osloer -~
[ N Rehberge & Stratie // S
) % ey 1
/ %”'» o/ 3 = 2
/ Volksp) 7 v - Bormholmer = -e
- / Rzlwe/(]‘k W A StraBie
5 o Pankstrafie.
pliiag 0 = Gesundbrunnen . Rehmscatenbrucke
| ’ N Den! 1
> —— % Seestrafle S W, »
N\ > SV S > N T Schonha
\ e ¢ Bertinn Al
\ Gesundbrunnen
\ - Gleim sl
) ) ’ Leopoldplats i N

. 8 Mouerpark

P g

Sl | —
I
i Amrumer - Humboldthoin. Voitasirage
Gharlottenbul : - v
) S s ~ StraBe S5 eperswaldel
; : - Strale
s Heckergamn : ) 5
\ g
f N - 3
2 ¢ . H
X . LT
shrdamm Slemensdamm Halemweg 4% i I// ;:'.n:’ / 4 i
Bediner Wdsthaten p
| 4 e Putliiricke - x
. remenai < EEEE schwarkopftstiae p ¢
thetriebstelie iem s 2 \
famhiide Thelen ; \Y
[ Technopark 5 , 4 \ V4 o )
g I BirkenstraBie X A et 5 B/ RPN
! P S B abit \ Naturkunderguseum ¢
= o
N 6. - Rosenthaler =Y.
3% Platz -
) . w P

Turmage Rosa Luxemburg
plats

= Turmstr

&
i -
; m A, Oranienburger, WeinmeisterstraBe
St \ - Tor

Gortenonloge

Gofinits ; ;
SPang,
My B
Darny,
¥ = ™ - 4 b
ey Berlin & 508N e
LX} Unter. Musey iinsel
g J Charlottenburg Brandenburger | gentinden 8 \
Tor
.
G ¥
o e ad ; 1
s ' Hausvogtelplatz > .
. Bamarghst “ stele) “
o u X Markisches
3 DeO::rh. g Ernst-Reuter: U onrensage tadimicte S
L3 " Sophie- ¥ g - Spitteimarkt

) e, VTl Chatlotte- : stadtrniie "

e e o 7 ’ Plats §
oume o sl v
o). . 3
5 Ostpreuiéhbrucke J Lihls |
Wilmersdorter .
S
Y . 2 KochstraBe/
Checkpoint
Charle i

(ETEN) AN Charittentirg
e<ss Borlin .~ 74 Berlin.

29.11.2023




()

Peg el AutonomSOWII|

Brieskow:Finkenheerd

Kunitzer Loose

== AUrad Gérny

Aurither Brucke LY EISENHUTTENSTADT

Wasserstrale 6201 Oder Hauptstrecke (Grenzstrecke mit Polen)
KM 554.1

NS Cpbec, Aurith)

Koziczyn
Steinbockwerk

Wiesenau Ernst-Thalmann- Zeit 21.11.2023 09:30:00
Siedlung »
Pegel 283 cm
S Kennzeichnende Wasserstande
\\ =
S Zeitreihe der Wassersténde
\\ Ziitendorf 3
NV 290
PS N - . Cybinka -
; e Binganow. Ziebingen 285
len “Eisel ttenstadt Busch Vorwerk
Pohiitz epiny.
/
Schonfliel 8ud
Bau
. " Furstenberi Tawecin
nfeichen Eisenhunensl\a{dt (oae?) i Tauentzienhof
> Mielesznica v " v
T Meischnitz 12.11 14.11 16.11 18.11 20.11
Diehlo N =% Kloppitz
B Rapice
Rampitz
Lawitz
| Mobiskruge L ."
= Bytomiec
Kobbein T g eresin r!ﬁeﬂhmmef
Neuzelle Der K -
Treppeln Kummro *
Schy ke We
g e 2.154424, 14.685176

29.11.2023




()

Nachrichten fir die Binnenschifffahrt

AutonomSOWII

Velte; . o 3
= / fur die Bi hifffahrt: :

Hohen Neuendorf . (=]
F +1398/2023: Sperre
ﬂ 32 : P Nachrichten for die &

£ Binnenschifffahrt

E Hennigl K VA Nummer 1398/2023 v5

. Sl 114.06.2023 07:38
= & Betreff Sperre

- Grund [ Taucher unter Wasser
; s TR T106.08.2023 23:00
EEE RN 12.12.2023 23:59
SPA 109/2023 Anderung zu SPA 93/2023 vom
10.07.2023 Anderung zur SPA 82/2023 vom 15.06.2023
Sperrung der HOW ober- und unterhalb der
Str Hennigsdorf

Info

Falkensee \

Wasserstrale Havel-Oder-Wasserstrale
> ¢ =2 Anfang [km] (XN
L [Einschrankung Sperre
U 107.08.2023 00:00
glltig bis
N Intervall

PN - titig von
w3 N %um% bis
\R_ Intervall
gliltig von .08 5 i
- gliltig bis b
Intervall

J 1 glitig von
Hundeausiaufgebiet gliltig bis
Grunewold (ol e \/,,_,\___/ e e : )
r 7 4 glitig von
/j\ S gultig bis
¥ < Liacf |Mittwoch 06:00 - 17:00
. /

) /% Klemma(hnowr\./
Potsdam

Stahnsdorf

Q = W pe .
| Flughafen J

Berlin Rrandenbara
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AlS-Daten von EuRIS
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/

{ / : Bernau bei
\ Hohen Neuendorf N Berlin

Panketal

Hennigsgdrf

ol
L)
Yy

|

)

Ahrensfelde

Falkensee \

/0

K|einmach)a"._,/

\_,.4

Stahnsdorf
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AlS-Daten von EuRIS
L _

X

Hohen Neuendorf

Statische AIS Daten

(LM ON ) [

Name |
3 = MMS|
Hennig J ENI
Mo
A Rufzeichen
—/ - ERI Typ Motor freighter pushing one or more freig (8090)|
S * AlS Type Cargo ship, no additional i ion (79)
e Nationalitét
2 Ziel
Lange
Schiffsbreite
Dynamische AIS Daten
Zeit 2023-11-21710:36:17.93
Geogr. Breite 52.44282 deg
Geogr. Liange 13.3254183 deg
= > Fluss ID INaN N
Fluss Km NaN
Rechtweisender Steuerkurs [YET]
Kurs tiber Grund 223.7 deg
[eCE NG IEHE LRI 3.4 Knoten
Standardkurve NaN
+ Historie - Einstellungen »
+ Route zu Hafen finden
+ Verfolge Schiff zu Hafen ,a

(

+ Zu Flotte hinzufiigen

"~
Kleinmachnow’.ﬁ/
O
.

Stahnsdorf

52.440158, 13.328684



Schleusen-Daten von ELWIS
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ISchleuse

Offnungszeiten: o0 oo

\
Hohenwarthe g
-01.01.-31.12.
Offnungszeiten
Montag
Dienstag
- Mittwoch
G " Detershagen Donm'erslag
= ¥ P Freitag
i ¢ < Nty , Samstag
A~ LT = % ! Sonntag
= 2 : ! o
AN » i e AR : . + Feiertage
- ‘Magdebur A7 Schermen
ngEgar— | { - Schleusenkammern
W , { Hohenwarthe Nordkammer
Barlebersee Offnungszeiten:
% \ I +01.01. -31.12,
‘.j\ Moser
X J
3 % A + Feiertage
Industrre < > Lostau - »
it S > Hohenwarthe Siidkammer
ewerbegebiet 2 /4
“Nord. . ’ X
0 : &
< lv -2 § 3 +01.01. - 31.12,
{ s + Feiertage
.' / | (Letzter Stand: 2023-11-20_12:08:50)
N N -
Kiarwerk
£ Magdeburg/
nsee - Gerwisdh
£ ]
& N Korbelitz
. = N /
industrie 3én [ \ (e
miti ;
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Schleusen-Daten von EuRIS
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AutonomSOWI|

Glindenberg

Industre
nd Gewerbepark
Miteleibe
ewerbegebiet
Nord..

Industriel
1000 m

29.11.2023

Lostau

Gerwisch

Moser

Detershagen

n

“Schermen

[EUuRIS Schleuse (Gerade geofine)

Name
Wasserstrale
Km

D I b
3101 Mittellandkanal Hauptstrecke
325.1

a
=]

Schleusenkammer
Name

ISRS

Max. Breite (einzeln)
Max. Breite (kombiniert)
Max. Lange (einzeln)
Max. Lange (kombiniert)
~

D I
DEMZR03101LOKB203251
12m

12m

190 m

190 m

it25.27 min

Schleusenkammer
Name

ISRS

Max. Breite (einzeln)
Max. Breite (kombiniert)
Max. Lange (einzeln)
Max. Lange (kombiniert)

Doppelsp '

DEMZR03101LOKB103251
12m

12m
190 m
190 m

it25.27 min

52.245642, 11.738975
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3. Projektvorstellung

4. Echtzeitdatenerfassung aus der Wasserstral3e
+ Schiff als Sensor zur Erfassung von Infrastrukturen (Lukas HOsch, DLR)

29.11.2023 AutonomSOW Il 35
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Motivation i-
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https://bnn. de/mi i i toert. f-rhein-bei-iffezhei jid=18&pid=1

» Schleuseneinfahrt

+ komplexes Mandver
(wenig Platz, schlechte Sicht)

wn. if brucke-1817853

» Kollisionen mit Briicken

gefahrden Crew und Verkehrsablauf _ _
* Hohe Konzentration erforderlich, hohe

- LOsung: Brickenanfahrwarnsystem Folgekosten

—->L06sung: Assistenzsystem Schleusen-
einfahrt

29.11.2023 AutonomSOW Il 36
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Motivation i-

AutonomSOWI|

https://bnn. de/mi i i toert. f-rhein-bei-iffezhei jid=18&pid=1

» Schleuseneinfahrt

+ komplexes Mandver
(wenig Platz, schlechte Sicht)

wn. if brucke-1817853

» Kollisionen mit Briicken

gefahrden Crew und Verkehrsablauf _ _
* Hohe Konzentration erforderlich, hohe

Folgekosten

9 B ru C ken anfah rwarn SyStem —->L06sung: Assistenzsystem Schleusen-
einfahrt

29.11.2023 AutonomSOW I 37
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MO“Vat' on AutonomSOWII|

» Brickenanfahrwarnsystem

braucht Briickenkonturen als opm—— N i ’ ___-_-

geo-referenzierte Koordinaten

* Gleiche Sensorik fur
autonomen Betrieb erforderlich

P W O O VD VO VDUV OU OO OO OO OO OO OO OO OO N
S S S S SSSSSSS_—w——w.—

- L6sung: Binnenschiff als Sensor

29.11.2023 AutonomSOW Il
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» Schleuseneinfahrt

+ komplexes Mandver
(wenig Platz, schlechte Sicht)

wn, i brucke-1817853

» Kollisionen mit Briicken

gefahrden Crew und Verkehrsablauf _ _
* Hohe Konzentration erforderlich, hohe

- LOsung: Brickenanfahrwarnsystem Folgekosten

- Assistenzsystem Schleuseneinfahrt

29.11.2023 AutonomSOW Il 39
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» Assistenzsystem fur Schleuseneinfahrt
« Ermdglicht sichere Einfahrt unter schweren Bedingungen

» braucht exakte, geo-referenzierte Schleusenkonturen fir
Relativpositionierung

¢ Gleiche Sensorik fur
autonomen Betrieb erforderlich

- L6sung: Binnenschiff als Sensor

\_ﬂ | _—

29.11.2023 AutonomSOW Il
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4. Echtzeitdatenerfassung aus der Wasserstral3e
«  Schiff als Sensor zur Erfassung von Infrastrukturen

1. Geo-referenzierte Kartierung (HD Mapping)
1. Umfelderfassung
2. Geo-referenzierte Positionierung

2. Anwendung mit Testdaten
1. Bruckenkontur
2. Schleusenkontur

3. Zusammenfassung und Ausblick

29.11.2023 AutonomSOW I 41
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Geo-referenzierte Kartierung (HD Mapping) i'-

AutonomSOWI|
Schiff als Sensor Kartenerstellung Semantische Informationen
* Binnenschiff mit erforderlicher * Global Simultaneous * Extraktion relevanter
Ausstattung Localization and Mapping Merkmale aus der HD Karte
(SLAM) kombiniert Navigation = ‘ iert
« Fir Geo-Navigation: GNSS, & Umfelderfassung eo-reterenzierte
_ _ Brickenkonturen
IMU, GNSS Korrekturdaten +  Representation mit voxels /
alphashapes + Erfassung von
 FUr Umfelderfassung: - geo-referenzierte 3D HD Verkehrsschildern /
LiDARs, Kameras, SONAR Karte Liegeplatzen
Kameras _ l;;(\'jxizltscelng‘.r:le’ntierung
LiDARSs ‘_

(tgn)

Korrektur-
daten

Kartierung

Geo-referenzierte

o Karte (merkmalbasiert
A%

Multi- T =

GNSS
antennen receiver

Inertial-
sensorik

PNT unit
(RT Framework, C++)

prdzise PNTi

IMU

29.11.2023 AutonomSOW Il
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HD Mapping: Umfelderfassung

AutonomSOWI|

[1] Xu, W., Cali, Y., He, D, Lin, J., & Zhang, F. (2022).
Fast-lio2: Fast direct lidar-inertial odometry. IEEE Transactions on
Robotics, 38(4), 2053-2073.

3D Punktwolke

aus LIDAR

Lokale Kartierung (SLAM):
kumulierte Punkte der Brickendurchfahrt

29.11.2023 AutonomSOW Il
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HD Mapping: Positionierung

AutonomSOWI|

Multi-Sensor, Multi-Antennen System: /

» 3 GNSS Antennen (fur Ausrichtung)

29.11.2023 AutonomSOW Il
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HD Mapping: Positionierung AutonomSOWI!

Multi-Sensor, Multi-Antennen System:

» 3 GNSS Antennen (fur Ausrichtung)

« Korrekturdaten tber GSM:
Array PPP-RTK L6sung [2]

[2] submitted: Array PPP-RTK: A High Precision Pose Estimation
Method for Outdoor Scenarios

Xiangdong An, Andrea Bellés, Filippo Rizzi, Lukas Hosch,
Christoph Lass, Daniel Medina

IEEE Transactions on Intelligent Transportation Systems, 2023

29.11.2023 AutonomSOW Il
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HD Mapping: Positionierung

AutonomSOWI|

Multi-Sensor, Multi-Antennen System:
» 3 GNSS Antennen (fur Ausrichtung)
« Korrekturdaten tber GSM:

Array PPP-RTK L6sung [2]
* IMU Integration

[2] submitted: Array PPP-RTK: A High Precision Pose Estimation
Method for Outdoor Scenarios

Xiangdong An, Andrea Bellés, Filippo Rizzi, Lukas Hosch,
Christoph Lass, Daniel Medina

IEEE Transactions on Intelligent Transportation Systems, 2023

29.11.2023 AutonomSOW Il
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HD Mapping: Positionierung

AutonomSOWI|

Multi-Sensor, Multi-Antennen System:
» 3 GNSS Antennen (fur Ausrichtung)
« Korrekturdaten tber GSM:

Array PPP-RTK L6sung [2]
* IMU Integration

- Genauigkeit:
« Positionierung: bis dm Level
» Ausrichtung : sub-Grad Level

[2] submitted: Array PPP-RTK: A High Precision Pose Estimation
Method for Outdoor Scenarios

Xiangdong An, Andrea Bellés, Filippo Rizzi, Lukas Hosch,
Christoph Lass, Daniel Medina

IEEE Transactions on Intelligent Transportation Systems, 2023

29.11.2023 AutonomSOW Il
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2. Anwendung mit Testdaten

29.11.2023 AutonomSOW I 48
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Anwendung mit Testdaten AutonomSOWI!

13°18'E ___13°19'E ___13°20'E 1 — 13°23'E

o

RRNRARRY
Ity

East (m)
S o
oo
III{
IIIII]II}

Ty

North (m)
o
o

05F
Ergbenisse einer Messkampagne im Juni 2022 0 3
. s |
~0.5 P E
[2] Submitted: Array PPP-RTK: A High Precision Pose Estimation Method for Outdoor Scenarios 5[ 3 LR .! L) ‘, i 3
Xiangdong An, Andrea Bellés, Filippo Rizzi, Lukas Hosch, Christoph Lass, Daniel Medina -1.0 . . .
IEEE Transactions on Intelligent Transportation Systems, 2023 15:00 15:30 16:00
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Anwendung mit Testdaten: Brickenkonturen

[3] Lukas Hosch and Daniel Medina (2023).
Information Platform Concept for HD Inland Waterway Mapping,
Autonomous Inland & Short Sea Shipping Conference0 5.-06.09.2023, Duisburg

[4] High Definition Mapping for Inland Waterways: Techniques, Challenges and Prospects,
Lukas Hosch, Alonso Llorente, Xiangdong An, Juan Pedro Llerena, Daniel Medina,
Intelligent Transport Systems Conference 24.09. — 28.09., Bilbao

29.11.2023 AutonomSOW Il 50
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Anwendung mit Testdaten: Brlickenkonturen i—

AutonomSOWI|

Arm

CHAR

« Geo-referenzierte (3D)
Briickenkonturen

* Berechnet als Punktwolke
(ECEF Koordinaten)

[5] GNSS LiDAR-Inertial Odometry and Mapping:
A Solution for HD Mapping in Inland Waterway Scenarios

lulian Filip, Alonso Llorente, Lukas Hosch,

Austin Li, Christoph Lass and Daniel Medina

submitted: IEEE International Conference on Robotics and Automation,
13.-15.05.2024, Yokohama

* In Informationsplattform:
Darstellung der Aul3enflache

29.11.2023 AutonomSOW I 51
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Anwendung mit Testdaten: Schleusenkonturen AutonomSOW!!

vl
- L

4 ped
/s -
o ,..» " TS « 3D Punktwolke = Segmentierung der
: " | Schleusenkammer
d . -
* Filtering:
* Rauschen

* Andere Fahrzeuge in der Schleusenkammer

29.11.2023 AutonomSOW Il
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Anwendung mit Testdaten: Schleusenkonturen i—

AutonomSOWI|

=

* Geo-referenzierte
Schleusenkonturen

| » Eckpunkte eines Polygons -
g Alberding GmbH

F e
0T 5
Denkmalfurdie = (SWERDER
AN 4

ermordetentJudentt

« Validierung IENC Karte mdglich
» Akkurate Konturen
+ Offset?

29.11.2023 AutonomSOW Il 53
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3. Zusammenfassung und Ausblick
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Zusammenfassung

AutonomSOWI|

» Brluckenanfahrwarnsystem benétigt geo-
referenzierte Briickenkonturen

» Exakte, geo-referenzierte
Schleusenkonturen ermdglichen
Relativpositionierung bei
Schleuseneinfahrt

» Multi-purpose Sensorik: Automatisierung &
Kartierung

-> Voranschreitende Automatisierung des
Binnenschiffs

ke-1817853

29.11.2023 AutonomSOW Il 55
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Ausblick ‘i—

AutonomSOWI|

» Genauigkeitsabschéatzung der
vorgestellten Losungen

» Erfassung weiterer
semantischer Informationen

» Entwicklung kompakter
Sensor-Box

« Langzeitanalyse von Daten
aus der Berufsschifffahrt

« Zusammenarbeit an Mensch-
Maschine-Schnittstelle

29.11.2023 AutonomSOW Il 56
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Brickenkonturen in der Informationsplattform

PR =

D, P X & Rouis 72
Strandbad Tl X NN
Plotzensee

Durchfahrtsbreite

n
Amrun
Zur Berechnung genutzte Pegel Stral
& L
Name BERLIN-MUHLENDAMM UP RN
| § - Wasserstand 2.81m N
k L————""Nordufet i )
Nordufer Zeit 24.11.2023 17:30
B B
3 o)
a Eckernfg{der a + Zeige mehr Pegeldaten
. Platz
\ .
%, = : E 3D Modell der Briicke
R \

Modell 1

Contoiner
Terminal
BeHola /

SCiyGYZ
(o S
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Brickenkonturen in der Informationsplattform AutonomSOW!!

Reuns

Neurologie.
chiturgie

una
Peychiatiio paienzonsi:

Durchfahrtsbreite

Zur Berechnung genutzte Pegel

Name BERLIN-MUHLENDAMM UP
Wasserstand 2.81m
Zeit 24.11.2023 17:30

\afﬁ“s

Gremsifes
. tandesiabor m

+ Zeige mehr Pegeldaten

Brandenburg

19\ ¢ e
= 3

= Washingtonpl. 88 .

Wt

3D Modell der Briicke

JANRPURY

aeriin.
\WELCOME

Eutunum

Modell 1

1S Snpoeg-euei
¥

o

Bertha-Bera-Str_Bertha-BeneSt. | P

Bundesministedum
fur Bgung

und
Forschung.

wieuioy
%

Luicwig £rhard. gy

Sehwerzerische
Botschaft

&&'.‘ = {

A —/ ! -
& . = % OuovonBismorckAllee = Otio-von Bismarck-Allee
S 3 — Ouavonsimark e
5 G
d H 3
i - i
Z & ! P
Bundeskantieromt e 3 ] tobe
8 LA 3 Hat
y ~i% A
z % § I
i
[ ]

—Paul-Lobe-Allee —Paul-Lobe-Ales Pauk-Lobe-Alles —
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Schleusenkonturen in der Informationsplattform

AutonomSOWII
:
EURIS Schleuse (Gerade geaiinet) E
Name Plétzensee
Wasserstrae 5401 Berlin
Km 75
Schleusenkammer
- ®. Name Plétzensee, Stidkammer
ISRS DEBER05401LOKB100075
Max. Breite (einzeln) 10m
Max. Breite (kombiniert) 10m
Max. Lange (einzeln) 67 m
@ ® Max. Lange (kombiniert) 67 m
{%’) Durchschn. Schleusungszeit10.54 min
%
"‘f% +2023.01-01 - 20230331
2 @
edenkse +2023-04-01 - 2023-10-31
® +2023-11-01 - 2023-12-31
= B Schleusenkammer
) Name Plétzensee, Nordkammer
® ISRS DEBER05401LOKB200075
Max. Breite (einzeln) 10m
“;‘q%) ] Max. Breite (kombiniert) ~ 10m
f/"‘o ® Max. Lange (einzeln) 67 m
%‘a ) Max. Lange (kombiniert) 67 m
'S ‘ Durchschn. Schleusungszeit10.54 min
= +2023-01-01 - 2023-03-31 n
®
20m o

29.11.2023




Schleusenkonturen in der Informationsplattform
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_Jeattech §
J =
x
5
Alte = . ,‘
/ / erliner
! plinze Manzgarten Wasserbetriebe
~
< A 3
: n - 2
Pragewerk [ path Factory 2 Kroge)
— .
"'k"ﬂ;,__»__r Mvgrdnonm
Ndfey ———-

Tz 4

o

Innogy
&
g
2
S
=2
@
3
o
=
1 .
{ Berliner
_'; Wasserbetriebe
Azerbaijan
5
°
R 5
o
(3
11 S

Ly

e S

Tierarztpraxis
Ralf Never

Kreativhaus bLRG

=y
Haliday
Inn Express
Alexanderpla:

50

EURIS Schleuse (Gerade geniinet)

Mihlendamm
6501 Spree-Oder-Wasserstrale Hauptstrecke
17.8

Name
Wasserstrae
Km

K

8

109

Schleusenkammer

Name Muhlendamm, Nordkammer
ISRS DEBER06501LOKB200178
Max. Breite (einzeln) 12m
Max. Breite (kombiniert) ~ 12m
Max. Lange (einzeln) 136 m
Max. Lange (kombiniert) 136 m
Durchschn. Schleusungszeit3.67 min

+2023-01-01 - 2023-03-31

+2023-04-01 - 2023-10-31

+2023-11-01 - 2023-12-31

Schleusenkammer
Muhlendamm, Stidkammer
DEBER06501LOKB100178

Name
ISRS
Max. Breite (einzeln) 12m
Max. Breite (kombiniert) ~ 12m
Max. Lange (einzeln) 136 m
Max. Lange (kombiniert) 136 m
Durchschn. Schleusungszeit3.67 min

+2023-01-01 - 2023-03-31

58 qla\\s“'

Museum
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3. Projektvorstellung

4. Echtzeitdatenerfassung aus der Wasserstral3e

« Maschinen- und Verkehrsdatenerfassung (Enrico Schitz, TU Berlin)

29.11.2023 AutonomSOW I 61




Maschinen- und Verkehrsdatenerfassung

(<<|>>)

AutonomSOWI|

29.11.2023

Schiffsdaten

* Position und Lage

* Abmessungen (L/B/T/H)
» Mit Leichter
* Ohne Leichter

Unterwasserdaten

» Georeferenzierte Wassertiefen
* Pegelstande

Maschinendaten

 Antriebsleistung

* Hydraulik

* Betriebsrelevante Bordgeréte
* Hotelverbraucher

Verkehrsdaten

* Position und Routenverlauf

* Andere Verkehrsteilnehmer
 Estimated time of arrival (ETA)
* Begegnungszeiten

AutonomSOW Il

Energiesystem

* Anliegende Gesamtleistung
* Akkumulatorenladestand
» Wasserstoffftillstand

Daten Wasserstrale

 Fahrrinnenprofil
 Briickendurchfahrtshéhen
* Schleuseninformationen
* Verkehrsinformationen
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AutonomSOWI|

ELEKTRA

29.11.2023
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Basisdaten und hybrid-elektrisches Antriebssystem *-

AutonomSOWI|

Schiffsdaten

Beﬂin b

v
)
© TU Berlin - EBMS

29.11.2023 AutonomSOW |l
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Basisdaten und hybrid-elektrisches Antriebssystem i—

AutonomSOWI|

Maschinendaten

Hotelverbraucher

- 24
LY % ELE
H y en
=/

-

Elektromotoren =
2 x 210 kw |

ot
il

=g

& W2 9%

\ .

r.' 3
([i‘ &

Ruderpropeller

Mit Dlse, 360° drehbar
© TU Berlin - EBMS

Y .
) Betriebsrelevante
Verbraucher

29.11.2023 AutonomSOW |l 65
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Basisdaten und hybrid-elektrisches Antriebssystem o SOW!|
Maschinendaten
Brennstoff- Brennstoff- Brennstoff- Akku T T T
zellensystem zellensystem zellensystem DC-Bus
24 VDC

N

230/400 VAC

N

DC-BUS PS 700 VDC DC-BUS STB 700 VDC

Trennung
normally open

0101016 e 0101016

=4 o)
S 8
3 <
= [
Notsteuerung Steuerung Kihlung Antrieb [a% A Versorgen QT‘ h Antrieb Kuhlung Steuerung Notsteuerung
2,5 kw 2,5 kw 5,5 kw 210 kW 8 8 210 kw 5,5 kW 5,5 kW 2,5 kw
AutonomSOW |l 66
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Basisdaten und hybrid-elektrisches Antriebssystem o SOW!|
. L den N Maschinendaten
A A A und s
. l_\‘) Versorgen . L\\) 1 DC-Bus

DC-Direktladung

1

1

| 24vDC

: 230/400 VAC

Leistungs-
elektronik

400 VAC
Bordverbraucher

Notstrom
Akku

_______ man
gaés

1 DC-Direktladung  Power-Lock 125 63A 32A 16A

i 350 kw 350 kW A 44KkW  22kw  11KW
;_ Shore-Connection-Box 88 KW

Hotel-
verbraucher

Bordgerate Notstrom-
(betriebsbedingt) Verbraucher

29.11.2023 AutonomSOW I



Basisdaten und hybrid-elektrisches Antriebssystem

(<<|>>)

AutonomSOWI|

Brennstoffzellen

Wasserstoffsystem

6 x H,-MEGC-Tanks (NT-PEM)

a 125 kg bei 500 bar 3 x 100 kw
750 kg

Akkumulatoren (Lithium-lonen)
© TU Berlin - EBMS 2.552 kWh (Nenn.)

2.160 kWh (nutzbar)
aufgeteilt auf zwei Strange

29.11.2023 AutonomSOW |l
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Basisdaten und hybrid-elektrisches Antriebssystem i—

AutonomSOWI|

H,-Tanks 750 kg
[
‘ | 1
Akku BB ‘ | f Akku STB
1.080 kWh 1.080 kWh
nutzbar (nutzbar)

<
<

v
—

d  Akku-Energie B
| -2160kwh |

Gesamtenergie
~12.285 kWh

29.11.2023 AutonomSOW Il



Datenstruktur Basisdaten ELEKTRA

(@)

AutonomSOWI|

Schiffsdaten

Abmessungen und
Ladezustand

Position und Lage

Schubleichter
Ladungstiefgang

GNSS System — Latitude, Longitude,
Heading, COG, Drehrate

Maschinendaten

i Antriebsleistung, Drehzabhl,
und Verbraucher Antrlebsorgan Propellerwirkrichtung
Bordnetz Betriebsrelevante Verbraucher,
Hotelverbraucher
Energiesystem Batteriesystem State of Charge (SOC), anliegende

29.11.2023

Brennstoffzelle und
Wasserstoffsystem

Leistung

Wasserstofftankfullstand, anliegende
Leistung

AutonomSOW Il

Schiffsdaten

Maschinendaten




(((l)))
Umfelderfassung

AutonomSOWI|

Verkehrsdaten
Unterwasserdaten

i .I sy
7IM_JH T e “~“

T 2=

@ AIS . lear . GNSS Antenna @ Camera @ Echolot

© TU Berlin - EBMS

29.11.2023 AutonomSOW I 71
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Datenstruktur Umfelderfassung AutonomSOWII

Verkehrsdaten

Verkehrsdaten & AlS Schleuseninformationen,
Information anderer VT

Unterwasserdaten . Unterwasserdaten
Kamera Objekterkennung von
Infrastruktur und anderen VT Daten WasserstrafRe
Lidar Entfernungsmessung zu
erkannten Objekten
GNSS Georeferenzierung der
gesammelten Verkehrsdaten
Echolot Wassertiefe
Daten Fahrrinnenprofile Kartendaten, Echolot,
Wasserstralle Antriebsleistung
Q#gﬁ:ﬁgﬁé%%{gﬁen & Briickendurchfahrtshéhen ggt?i?fslfjaartg%r,aﬁ)sgglg![gtr’lde
(WSV, ELWIS, EuRIS) Schleuseninformationen Betriebszeiten und

Erreichbarkeiten, ETA

Verkehrsinformationen Sperrungen, Pegelstande,
andere VT, AIS, Kamera, Lidar

29.11.2023 AutonomSOW I 72
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Maschinen- & Verkehrsdatenaufbereitung e OW|

Messfahrt 2.bag
< AIS Track 2022-04-26 11:27:18 CEST
“ AlS Track 2022-04-26 11:13:37 CEST
Sensorposition 11:25:07 CEST

2023-06-26 08:40:00 EMS_SE INV_PROP Motor Load
2023-06-26 08:40:00 6.43 EMS_PS INV_PROP W Motor Load
2023-06-26 08:40:00 ! s5CB METER BOARDNET v Active Power
2023-06-26 08:40:00 SCB METER CEE16 W Active Power

~06-26 08:00:00 2023-06-26 08:15:00 2023-06-26 08:30:00 2023-06-26 08:45:00 2023-06-2€

29.11.2023 AutonomSOW II 73



Maschinen- und Energiesystemdaten

()

AutonomSOWI|

29.11.2023

: \ Informationsplattform

(@)

23.11.2023 11:49:25
zimmermann &
AutonomSOWI!
—
— Meni Antrieb | == Steuerbord
Backbord
Karte +
Propellerwirkrichtung
Flotte + 180
150
1203

Auftrage + £ 903

T 609

€ 30 1
Routenplanung + E 33 y

5 309 ) ;

E  -60] ./ 1 I f
Fernsteuerungsserver + 2 _;gg: s

1509 |
-180 : T T — T T T
Verwaltung + 06:00 07:00 08:00 09:00 10:00 11:00 12:00
Jun 27,2023 Zeit (UTC)

Batterie
Admulatorenladestar” & =

20 - - -

i
854

steuerbord
8
80
759
06:00 07:00 08:00 09:00 10:00 11:00 12:00
Jun 27, 2023

Zeit (UTC)

© Alberding GmbH 2023 | Datenschutz

AutonomSOW Il



)

AutonomSOWI|

3. Projektvorstellung

4. Echtzeitdatenerfassung aus der Wasserstral3e

* Intelligente Tonne (Jorg Zimmermann, Alberding GmbH)

29.11.2023 AutonomSOW I 75




()
Intelligente Tonne *-

AutonomSOWI|

Autarke Pegelbestimmung mit GNSS
* Hochgenaues GNSS (Alberding AO7-RTK)
* Mobilfunk-Modem

« Stromversorgung

Erste Realisierung

* Innerhalb eines RIS COMEX Test der WSV
» Physische AIS AtoN

 IPSL mit Solarmodulen und Akku

* 14 Monate Testdaten

29.11.2023 AutonomSOW I
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Versuchstonne in Dresden AutonomSOWI!

1 T l T
+  position buoy
0.5
E
[)
Q
C
g
g or
£
)
t’
(@]
z
-0.5 - Direction of flow
-1 ! I

-1 -0.5 0 0.5 1
East difference [m]

29.11.2023



(<<|>))
Bestimmung der Eintauchtiefe

AutonomSOWI|

GNSS-H6he

Nullpunkt
der Teilung

29.11.2023 AutonomSOW I
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Vergleich: Versuchstonne — Pegel Dresden AutonomSOWII

Tonne

Tonne - Pegel

Differnz [cm]
N O
=]

Zeit

29.11.2023 AutonomSOW |l 79
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Intelligente Tonne 2.0 *-

AutonomSOWI|
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Ag enda L

AutonomSOWI|

3. Projektvorstellung

5. Informationsplattform
» Softwareseitige Umsetzung / Abgeleitete Dienste (Daniel Brunner, Alberding GmbH)
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Dezentrale Datenhaltung

@)

AutonomSOWII
INFORMATIONS- INFORMATIONS-
PLATTFORM o ~ PLATTFORM
Reederei Verlader
TransportprozeRdaten
TransportprozeRdaten TransportprozeRdaten
INFORMATIONS- INFORMATIONS-
PLATTFORM PLATTFORM
TransportprozeRdaten TransportprozeRdaten
Hafen 1 Hafen 2
TransportprozeRdaten
29.11.2023 AutonomSOW |l 82




(@)
Softwareseitige Umsetzung

AutonomSOWI|

e Server basiert Datenbankmodell
« Nutzeranfragen per Webinterface
* Responsives Webdesign Wetter
* Agile Entwicklung
i
* PostgreSQL-Datenbanksystem ~—
« OSM-Karten verkehr \
Transportprozess
« OSRM (Routing) >
* Schnittstellen zu REST, SOAP,
WMS, WFS WasserstraRRe

29.11.2023 AutonomSOW I 83




()
Abgeleitete Dienste i—

AutonomSOWI|

» Aktuelle Brickendurchfahrtshéhen

» Verfolge Schiff zum Hafen

« ETA-Berechnung mit Routeninformationen
* Transportprozess

» Eigene Flotten

» 3D-Modelle der Briicken

» Schleusenkonturen

» Anzeige aufgezeichneter Maschinendaten

29.11.2023 AutonomSOW I 84




(@)
Aktuelle Briickendurchfahrtshohen *-

AutonomSOWI|

m

- \ .. %\ St
Kirchhof . ﬁ’}-
& e 13 i .| Brickeninformation (Alberding)
2 ,(’- » . - - \
i Vg ‘ Name Oberbaumbriicke
e > | Wasserstrale 6501 Spree-Oder-Wasserstralle, Hauptstrecke
Platz 5 =M - Hauptstrecke
Weberwiese o
¢ Frankfurter Km 20.7
Yor ¥
Samariterstraie
4 L i=apit l Derzeitige Durchfahrtshohen
Eriedrichshaln ~
. Links 454 m
S g
Osma‘:nr;u! g ) & Mitte 470 m
o Recht 449m

& y Durchfahrtsbreite 18.22m

Zur Berechnung genutzte Pegel
Name BERLIN-OBERSCHLEUSE OP

Wasserstand 434 cm
Zeit 02.05.2023 14:30

Ostkreuz Ha
{Ringbahn) " *4Pts;

4/‘/\‘
"_—:/S(hlesls:hes

irfitzer e
ihnhot /

29.11.2023 AutonomSOW I



Transporttracking — Erstellen des Transports

()

AutonomSOWI|

Transportauftrag Name

Transportauftrag Name:

Transport Auftrag erstellen

— hOnwalde~
— Menii =Sledlung' "
Karte + m < Konradshohe
-
Flotte +
-lkenh.lgen‘ Falkenhoh ‘
.
Auftrage - 7 I! L Hakenfelde
o 7 Falkenhagener
‘\ Feld
Transport Auftrage e
anzeigen/bearbeiten
Spant
Staaken
Routenplanung +
Verwaltung + LN
Wilhelmsta
Seeburg
29.11.2023 AutonomSOW |l
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Transporttracking — Hinzufligen von Informationen *-

AutonomSOWI|

Transportauftrag Name

Transportaufirag Name:

| Demo

Transportauftrag speichern

29.11.2023 AutonomSOW I 87




()
Transporttracking — Ubersicht i—

AutonomSOWI|

Tm“£m' m'n':"zes"’ Transportauftrag dndern: Demo (/11 “lanung)
Schiffe Route
Schubschiff I Start
Ziel
+ Schubschiff Transportprozess Startzeit
Leichter I 28_04.2023
12:16
+ Leichter
Routeneinstellungen speichern
Ladung
+ Ladu ng 5000 km
Benachrichtigungseinstellungen J

29.11.2023 AutonomSOW |l 88
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Transporttracking — Schiff suchen / auswahlen *-

AutonomSOWI|

| cred|

Suche Schiff

————————

| cREDENDO VIDES 2

Suche Schiff

——————

AIS Schiffe

CREDENDO VIDES 2, Other Types, no additional information (ENI: 06003243) 9]

Erstellte Schiffe

CREDENDO VIDES 2 (ENI: 06003243)

29.11.2023 AutonomSOW I
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Transporttracking — Schiffsdaten anpassen i—

AutonomSOWI|

Schiffsdaten

Schiffsname:
|GREDENDO VIDES 2

ENI: Mationalitat:
|06003243 = v

Schiffslange: Schiffsbreite:
[120 N

Akteur (Besitzer):

= -]

Abbrechen Speichern

29.11.2023 AutonomSOW I 90
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Transporttracking — Ladung angeben AutonomSOWII

Ladung

Beschreibung der Ladung: Soll-Gewicht:
Kies | | 10000

Gefahrgutklasse (wenn zutreffend):

Abbrechen Speichern

29.11.2023 AutonomSOW I 91




()
Transporttracking — Reiseinformationen eingeben i—

AutonomSOWI|

Route

| Berlin Westhafen |

|Kﬁnigs Wusterhausen |

Transportprozess Startzeit

[ 04.05.2023 =]
| 14:00 |

29.11.2023 AutonomSOW |l 92
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Transporttracking — Ergebnis der Routenberechnung *-

AutonomSOWI|

Route

Berlin Westhafen
Konigs Wusterhausen

Transportprozess Startzeit

04.05.2023 |
14:00

Routeneinstellungen speichern

Routeninfo

Strecke 42.50 km

Dauer 04:31h

ETD 04.05.2023 14:00
ETA 04.05.2023 18:31

Schleusen 1

Briicken 42 n
Niedrigste Jannowitzbriicke gsfelde Konigs Wusterhausen
Ny A Y v

Briicke 410 m [!Q

4

29.11.2023 AutonomSOW I 93
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Transporttracking — Benachrichtigungen i—

AutonomSOWI|

Starthafen
| BEHALA GmbH

Zielhafen
| LUTRA GmbH

Verlader
[ Transport KG

Reeder
| Ein Schiff Ltd.
Andere

| Meus Mail

Abbrechen Speichern

29.11.2023 AutonomSOW |l 94
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Transporttracking — Vollstandig ausgefullt AutonomSOWII

Transg;:z:‘ozess Transportauftrag andern: Demo (11 © o)
Schiffe Route
Schubschiff [Beﬂin Westhafen ‘
[ Konigs Wusterhausen ‘
Transporproess Sarzi
Leichter } 2.2 = {
+ Leichter
Routeneinstellungen speichern
Ladung
Routeninfo
Dauer 04:31h
ETD 04.05.2023 14:00
£ tadung ETA 04.05.2023 18:31

Schleusen 1

Briicken 42 n
Niedrigste Jannowitzbriicke pgsfelde Konigs Wusterhauser
Briicke 410m
) S g
Benachrichtigungseinstellungen
Benachrichtigungen

Starthafen BEHALA GmbH
Zielhafen LUTRA GmbH
Verlader Transport KG
Reeder Ein Schiff Ltd.

29.11.2023 AutonomSOW Il 95
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AutonomSOWI|

3. Projektvorstellung

5. Informationsplattform

« Anwendungsbeispiele (Janna Goers, BEHALA mbH)

29.11.2023 AutonomSOW Il 96




Route berechnen ,,Berlin Westhafen — Konigs Wusterhausen*

()

Eigene Geschwindigkeit definieren:

10
Zeit:
Abfahrt

20.11.2023

12:04:10

Fur das Routing genutzte Schleusen
wahlen

© ELWIS Schleusen
O EURIS Schleusen

@ Optionen

Q Route

.
Klei) .\(hny
.

Stahnsdorf

Y.

< Ludwigsfelde i
e

Konigs Wusterng

AutonomSOWII
:
: ((( ))) 20.11.2023 12:04:10 e
Informationsplattform Neuladen in 74 Sekunden | gooers @
AutonomSOWI|
&
o X
Route berechnen \ A i . g
| Routing zurcksetzen | 5 = @x ‘
Karte + —— |
Q] ' Berlin Westhafen 2
Flotte + E 3 N
' Konigs Wusterhausen 3 “
Auftrage 32
Routenplanung * Schiffsklasse wihlen:
i Never Kompenaar (W.9 m, L70m) v
GG St i Betriebsform auswihlen: AL
5 ige Fahrt von 20 Stunden v
Verwaltung + [ Schiffsfuhrer ist selbststandig f/\

1
52 406196, 12.857126

29.11.2023
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Route berechnen ,,Berlin Westhafen — Konigs Wusterhausen*

()

AutonomSOWI|
: <(( ))> 20.11.2023 12:04:10 e
Informationsplattform Neuladen in 22 Sekunden | gosers -
AutonomSOWI|
C CoG o F o
n | ] %7 Altlandsberg ‘.
=— Meni B - 2
@ Optionen Q Route S—
B/ :
Karte + 7
m Routeninfo .
[] Schiffsklasse 3b (Il Neuer Kempenaar)
gok B Strecke 41.71 km
Dauer 2
ETD 20.11.2023 12:04
Sifa0e ‘ ] / 20.11.2023 16:44
Routenplanung + Schleusen )
Brucken ik
Femsteuerungsserver + P o).
[~ ”
f
Verwaltung +

12:05 Berlii

km 84 —m————
@12)'(1)

12:28 Spree-Oder-Wasserstrale
km 145 ————— km437

@n )@(27)@(2)

15:51 Dahme-Wasserstrafe
Km0 k84,

@(3)

AT [

er (Havel)

Ludwigsfelde

29.11.2023
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Route berechnen ,,Berlin Westhafen — Konigs Wusterhausen*

AutonomSOWI|
;
: ((( ))) 20.11.2023 12:09:18 i
Informationsplattform Neuladen in 135 Sekunden  gosers -
AutonomSOWI|
Talanten - r y
n 12:04 Berli Schifff: w
/Bkm26 ————  km29 y
= PN EURIS Schleuse (Gerade gedfinet) =]
12:05 Berli Schifff:
Karte + 7 e (122 . . Name Muhlendamm
. & - \ q(\ £ Wasserstrale 6501 Spree-Oder-WasserstraRe Hauptstrecke
r -
Flotte ‘@ @(12)'(1) LY Km 178
Auftrage o 12:28 Spree-Oder-WasserstraRe /
4 Schleusenkammer
km 145 ——— km437
Routenplanung + Name Miihlendamm, Nordkammer
@m@(ﬂ)?m ISRS DEBER06501LOKB200178
Fernsteuerungsserver + s \ Max. Breite (einzeln) 12m
-
Schieusen & Max. Breite (kombiniert) 12 m
Verwaltung + iihlendamm (Ankunft 12:47) i ~ A Max. Lange (einzeln) 136 m
A, Briicken X Max. Lange (kombiniert) 136 m
¥ 2 Kaisersteg / Durchschn. 3.67 min o
Oberbaumbriicke Schleusungszeit
Muhlendammbriicke /
Michaelbriicke 0
Eisenbahnbriicke Friedrichstrale /' PRI ]
Schillingbriicke
Lange Briicke (Behelfsbriicke) Isdorf +2023-04-01 - 2023-10-31
Eisenbahnbriicke Museumsinsel
Wilhelm-Spindler-Briicke
¢ (Hav¢) B Eisenbahnbriicke Spindlersfeld SRR A
. Friedrichsbriicke
h' Ebertsbrilcke (Behelfsbriicke-USTH)
Jannowitzbriicke
4 Liebknechtbriicke Schiusenamingt
Marie-Elisabeth-Liders-Steg -9
Stbenrachbrie Name Miuhlendamm, Stdkammer %
Eis Treptow (F ) & ISRS DEBER06501LOKB100178
Marschallbriicke & I
Froak ticke Max. Breite (einzeln) 12m
Lange Bricke Max. Breite (kombiniert) 12 m
Ludwigsfelde .
Nérdliche Monbijoubriicke Max. Lange (einzeln) 136 m
Kmnpﬁn‘zeplgrﬁcke -4 Max. Lange (kombiniert) 136 m ﬂ
e ™ ” 1ok 4 {
© ing GmbH 2023 | D:
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Route berechnen ,,Berlin Westhafen — Konigs Wusterhausen*

()

AutonomSOWII
. ((( ))) 20.11.2023 12:50:45 )
Informationsplattform Neuladen In 86 Sekunden | gosors -
AutonomSOWI|
T
—_— T :
== Menii = 12:04 Schifff:
. km29 Briickeninformation (Alberding)
.
Karte + 12:05 Berli Schifffal Name Jannowitzbriicke
m g km 12.2 Wasserstralle 6501 Spree-Oder-Wasserstrale Hauptstrecke
Flotte + Km 18.3
@(12)'(1) Rolandater
Auftrage +
12:28 Spree-Oder-Wasserstrae Derzeitige Durchfahrtshéhen zu Tal
Routenplanung + km 14.5 — km437 Links 413m
Mitte 4.08m
e )@
Femnsteuerungsserver + @( Rechts 403m
Schleusen Derzeitige Durchfahrtshéhen zu Ber
Verwaltung & Mihlendamm (Ankunft 12:47) g
Links 4.00m
Briicken Mitte 410m
Kaisersteg
Oberbaumbriicke pecit siaf
Mihlendammbriicke
Michaelbriicke
Eisenbahnbriicke Friedrichstrale Durchfahrtsbreite
Schillingbrticke
Lange Briicke (Behelfsbriicke) Zu Tal
Eisenbahnbriicke Museumsinsel
Wilhelm-Spindler-Briicke ZuBerg
Eisenbahnbriicke Spindlersfeld
Friedrichsbriicke -
E:::mgt%f:rlfsbmckaTH) % Zur Berechnung genutzte Pegel
2
Liebknechtbriicke g u P
Marie-Elisabeth-L0ders-Steg ;lvame - Ei:LIN OBERSCHLEUSE Ol
Stubenrauchbriicke lasserstan .36 m
Eisenb Treptow (Fi hn) i ‘
Marschallbriicke Zeit 20.11.2023 12:15
Treskowbrticke .
Lange Briicke + Zeige mehr Pegeldaten

29.11.2023

ing GmbH 2023 | Di
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Route berechnen ,,Berlin Westhafen — Konigs Wusterhausen*

()

AutonomSOWII
- ((( ) ) 20.11.2023 12:55:55 i
Informationsplattform e i s ~
AutonomSOWI|
n Suecke 4101 Km Hignoemt: -
— Dauer 04:13 h / 5 "
=— Menii - | ETD 20.11.2023 12:04 7 LSS Nachrichten fir die Binnenschifffahrt: i
ETA 20112023 16:18 r suate +39/2023: Schiffstiefgang =5
Karte + Schleusen 1 / 9 Senenpon %
— N Rehberge Nachrichten fir die 3
Briicken 42 [ L) & Binnenschifffahrt ¢
Flotte + Bricke Volksptigy ¢ Nummer =
4.08 m Rehberge%y Herausgabedatum
x ( Betreff
Auftrage + Nf8 3 / Grund
- = z - WA Betreff giltig von 4
Routenplanung + 1204 Schifl . Betreff giltig bis schanh
km 2.6 km 2.9
Info
Fernsteuerungsserver + 12:05 Berli Schifff: ¢
km 8.4 km 12.2 WasserstraBle Berlin-Spandauer-Schifffahrtskanall
Verwaltung +

mn

Thelén
fechnopark

g e

lcussentitghho
il

4 X Anfang [km] X
@(12)'(1) = Ende (km] ]

Strage.

Einschriankung Schiffstiefgang
Wert Maximum 210 cm
NfB . S 112.01.2023 08:00
ELWIS Nachricht 39/2023: Schiffstiefgang Z .

ST [11.01.2025 23:59

km 14.5

12:28 Spree-Oder-WasserstraBe Oectiner

Ol

Grofimankt
G

) = -
Beusselstrate

km 43.7

Schleuse;

n ’
Mhlendamm (Ankunft 12:47) y

Furr
st

NfB
ELWIS Nachricht 2680/2023: Einschrdnkungen
ELWIS N ht 2758/2023: Eil

= Sy Torm
Turmstrate
v Ao T

km 0.1

15:24 Dahme-Wasserstrafie

g
&

4 {
R T IR0 5 iy
3, e ; Hansiplats

&)
%

sy JeEnEIoL:

"
Senefelderp

< Rathaus

Berlin _ &
© ing GmbH 2023 | D:
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Schiffsankunft im Hafen

29.11.2023

[MARCEL

Suche Schiff

AIS Schiffe ® I

MARCEL, Other Types, no additional information (ENI: 04030900) +

MARCEL, Pleasure craft

AutonomSOW Il

(@)

AutonomSOWI|

102



()

Schiffsankunft im Hafen AutonomSOWII

)
Informationsplattform ( ) eatites 0w Sakundes

AutonomSOWI|

+]
—
= Menii B +AIS Daten =]
Karte + + Historie - Einstellungen
m + Route zu Hafen finden
Flotte =

Meine Flotten - Verfolge Schiff zu Hafen

Zeige verfolgte Schiffe Verfolge Schiff

Hafen |Berlin Westhafen |

Auftrage +
Eigene Ankunftszeit

Routenplanung + definieren

Fernsteuerungsserver + Ankunft 20112023 @|[18[& O]
Eigene Startzeit des o

Verwaltung +

Trackings festlegen

Verfolge Schiff |
—

+ Zu Flotte hinzuftigen

BTN

© Alberding GmbH 2023 | Datenschutz

52404978, 13.105840
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Schiffsankunft im Hafen AutonomSOWII

r -
——— Ny
v e . \ . ((( ))) Hilte
F¥ £l A\ Informationsplattform 20.11.2023 13:51:03 — &
3 W
B[ | )" A AutonomSOWII
—_— Menii CREDENDO VIDES 3 ENI: 06001814 Schiffstyp: Cargo ship, All ships '
Karte +
MARCEL ENI: 04030900 Schiffstyp: Other Types, no additional '
information

Flotte -

Meine Flotten Schiffsname MARCEL

Zeige verfolgte Schiffe ENI 04030900
Auftrige + MMsI 211499870

AIS Ziel PAREY-BERLIN-PAREY
Routenplanung +
Schiffstyp Other Types, no additional information
e * SchiffsmaBe (L x B) 66.8mx8.2m
Verwaltung +
Zeige Schiff auf Karte
Verfolge Schiff
Hafen Berlin Westhafen
Eigene Ankunftszeit definieren
Ankunft 24.11.2023 8
Eigene Startzeit des Trackings festlegen O
MICHAEL B ENI: Keine Information Schiffstyp: Cargo ship, All ships '
@ Alberding GmbH 2023 | Datenschutz

ow ll




@
Schiffsankunft im Hafen i—

AutonomSOWI|
i ((( ))) 20.11.2023 13:38:19 Hitte
Informationsplattform & BN, Neuladen in 285 Sekunden | .. &
AutonomSOWI|
= Menii
Karte +
Flotte +
Auftrage +
Routenplanung + Ubersicht dber verfolgte Schiffe (Fur mehr Info auf Panels klicken)
Fermsteuerungsserver + Schiffsname RTA AIS Datenalter Verzégerung
Verwaltung +

CREDENDO VIDES 3 28.11.2023 09:00 <10 min 50 min Verspétung ' I

@© Alberding GmbH 2023 | Datenschutz
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Schiffsankunft im Hafen AutonomSOWII

i ((( ))) 20.11.2023 13:38:19 e
Informationsplattform Neuladen in 175 Sekunden

AutonomSOWI|

a
— Schiffsname AlS Datenalter Verzdgerun
=— Meni ogerung
Karte o
Verfolgungsstatus Gestartet
Flotte +
Schiffsname MARCEL
Aufirage +
ENI 04030800
Routenplanung i AIS Datenalter 20.11.2023 13:30 (< 10 min}
+
RN ETA zuletzt berechnet <10 Minuten
Verwaltung +
Ziel Beriin Westhafen

Gesetzte Zeit des Trackings 20.11.2023 11:21

Tracking gestartet 20.11.2023 11:21 (vor 02:17 h)

20.11.2023 17:00

20.11.2023 14:35

Ankunft 02:20 h verfriihte Ankunft

Verspétungsalarm

Grenzwert (Minuten) 1

Verspétungsalarm speichern

Zsige Schiff auf Karte

@ Alberding GmbH 2023 | Datenschutz
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Schiffsankunft im Hafen AutonomSOWII

@ -
Informationsplattform Neuaden in 143 Sskunden

AutonomSOWI!

-
— Verzégerung
=— Meni
Karte +
Verfolgungsstatus Gestartet
Flotte +
Schiffsname MARCEL
Auftrage +
ENI 04030900
Routenplanung * AIS Datenalter 20.11.2023 13:30 (< 10 min)
+
Femsteueningsserver ETA zuletzt berechnet <10 Minuten (&) I
Verwaltung -
Ziel Berlin Westhafen

Gesetzte Zeit des Trackings 20.11.2023 11:21

Tracking gestartet 20.11.2023 11:21 (vor 02:17 h)

20.11.2023 17:00

Ankunft

Verspétungsalarm

Grenzwert (Minuten)

Verspatungsalarm speil

| Zeige Schiff auf Karte v

© ling GmbH 2023 | D:
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Ag enda L

AutonomSOWI|

_ _ SPREE-ODER-
4. Diskussion //” WASSERSTRASSE

AutonomSOWI|
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(),
Agenda *—

AutonomSOWI|

SPREE-ODER-
" \WASSERSTRASSE
5. Get together o

AutonomSOWI|
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www.autonomsow.de



	Standardabschnitt
	Folie 1: Entwicklung einer Informationsplattform auf der Basis von Wasserstraßen-, Verkehrs- und Transportprozessdaten zur Bereitstellung von Diensten für planbare und vernetzte Transportvorgänge auf Binnenwasserstraßen
	Folie 2: Agenda

	Begrüßung
	Folie 3: Agenda

	ALB - Einführung
	Folie 4: Agenda
	Folie 5
	Folie 6
	Folie 7
	Folie 8: AutonomSOW II - Der Weg zum Projekt
	Folie 9: AutonomSOW – mFUND Förderlinie 1
	Folie 10: AutonomSOW I – Vorbereitung auf AutonomSOW II
	Folie 11: Themen
	Folie 12: Schlussfolgerungen 
	Folie 13: AutonomSOW II - Projektpartner
	Folie 14: Allgemeine Projektinformationen 
	Folie 15: AutonomSOW II - Arbeitspaketstruktur

	LUTRA - Überführung in eine digitale Welt
	Folie 16: Agenda
	Folie 17: Überführung des Wasserstraßentransports in eine digitale Welt
	Folie 18: Überführung des Wasserstraßentransports in eine digitale Welt
	Folie 19: Digitalisierung als Grundlage und Zwischenschritt

	BÖB - Konzept der Informationsplattform
	Folie 20: Agenda
	Folie 21: Konzept der Informationsplattform - Projektziel
	Folie 22: Konzept der Informationsplattform - Design
	Folie 23: Umsetzung und Herausforderung der Informationsplattform

	ALB - Wasserstraßen- und Verkehrsdaten
	Folie 24: Agenda
	Folie 25: Wasserstraßendaten
	Folie 26: Wasserstraßendaten + Häfen
	Folie 27: Wasserstraßenkarte + Häfen
	Folie 28: Wasserstraßendaten
	Folie 29: Pegel
	Folie 30: Nachrichten für die Binnenschifffahrt
	Folie 31: AIS-Daten von EuRIS
	Folie 32: AIS-Daten von EuRIS
	Folie 33: Schleusen-Daten von ELWIS
	Folie 34: Schleusen-Daten von EuRIS

	DLR - Schiff als Sensor zur Erfassung von Infrastrukturen
	Folie 35: Agenda
	Folie 36: Motivation
	Folie 37: Motivation
	Folie 38: Motivation
	Folie 39: Motivation
	Folie 40: Motivation
	Folie 41: Agenda
	Folie 42: Geo-referenzierte Kartierung (HD Mapping)
	Folie 43: HD Mapping: Umfelderfassung
	Folie 44: HD Mapping: Positionierung
	Folie 45: HD Mapping: Positionierung
	Folie 46: HD Mapping: Positionierung
	Folie 47: HD Mapping: Positionierung
	Folie 48: Agenda
	Folie 49: Anwendung mit Testdaten
	Folie 50: Anwendung mit Testdaten: Brückenkonturen
	Folie 51: Anwendung mit Testdaten: Brückenkonturen
	Folie 52: Anwendung mit Testdaten: Schleusenkonturen
	Folie 53: Anwendung mit Testdaten: Schleusenkonturen
	Folie 54: Agenda
	Folie 55: Zusammenfassung
	Folie 56: Ausblick
	Folie 57: Brückenkonturen in der Informationsplattform
	Folie 58: Brückenkonturen in der Informationsplattform
	Folie 59: Schleusenkonturen in der Informationsplattform
	Folie 60: Schleusenkonturen in der Informationsplattform

	TUB - Maschinen- und Verkehrsdatenerfassung
	Folie 61: Agenda
	Folie 62: Maschinen- und Verkehrsdatenerfassung
	Folie 63: ELEKTRA
	Folie 64: Basisdaten und hybrid-elektrisches Antriebssystem
	Folie 65: Basisdaten und hybrid-elektrisches Antriebssystem
	Folie 66: Basisdaten und hybrid-elektrisches Antriebssystem
	Folie 67: Basisdaten und hybrid-elektrisches Antriebssystem
	Folie 68: Basisdaten und hybrid-elektrisches Antriebssystem
	Folie 69: Basisdaten und hybrid-elektrisches Antriebssystem
	Folie 70: Datenstruktur Basisdaten ELEKTRA
	Folie 71: Umfelderfassung
	Folie 72: Datenstruktur Umfelderfassung
	Folie 73: Maschinen- & Verkehrsdatenaufbereitung
	Folie 74: Maschinen- und Energiesystemdaten

	ALB - Intelligente Tonne
	Folie 75: Agenda
	Folie 76: Intelligente Tonne
	Folie 77: Versuchstonne in Dresden 
	Folie 78: Bestimmung der Eintauchtiefe
	Folie 79: Vergleich: Versuchstonne – Pegel Dresden
	Folie 80: Intelligente Tonne 2.0

	ALB - Softwareseitige Umsetzung / Abgeleitete Dienste
	Folie 81: Agenda
	Folie 82: Dezentrale Datenhaltung
	Folie 83: Softwareseitige Umsetzung
	Folie 84: Abgeleitete Dienste
	Folie 85: Aktuelle Brückendurchfahrtshöhen
	Folie 86: Transporttracking – Erstellen des Transports
	Folie 87: Transporttracking – Hinzufügen von Informationen
	Folie 88: Transporttracking – Übersicht
	Folie 89: Transporttracking – Schiff suchen / auswählen
	Folie 90: Transporttracking – Schiffsdaten anpassen
	Folie 91: Transporttracking – Ladung angeben
	Folie 92: Transporttracking – Reiseinformationen eingeben
	Folie 93: Transporttracking – Ergebnis der Routenberechnung
	Folie 94: Transporttracking – Benachrichtigungen
	Folie 95: Transporttracking – Vollständig ausgefüllt

	BEHALA - Anwendungsbeispiele
	Folie 96: Agenda
	Folie 97: Route berechnen „Berlin Westhafen – Königs Wusterhausen“
	Folie 98: Route berechnen „Berlin Westhafen – Königs Wusterhausen“
	Folie 99: Route berechnen „Berlin Westhafen – Königs Wusterhausen“
	Folie 100: Route berechnen „Berlin Westhafen – Königs Wusterhausen“
	Folie 101: Route berechnen „Berlin Westhafen – Königs Wusterhausen“
	Folie 102: Schiffsankunft im Hafen
	Folie 103: Schiffsankunft im Hafen
	Folie 104: Schiffsankunft im Hafen
	Folie 105: Schiffsankunft im Hafen
	Folie 106: Schiffsankunft im Hafen
	Folie 107: Schiffsankunft im Hafen

	Disskusion
	Folie 108: Agenda

	Get together
	Folie 109: Agenda
	Folie 110


