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Systems

Galileo — Geographie — ganzheitliche Systeme

am Beispiel maritimer Systeme
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lepos

Systems

GPS:

militarischer Betrieb

lagebedingte Verfluigbarkeit

keine Warnfunktionen
Fehlertoleranz: +/- 10m — unendlich
GBAS erforderlich

Galileo:

Verfagbarkeit: 99,97%
Fehlertoleranz: 0,1 — 1 m
Integriertes SBAS
Fehlermeldung

verbesserte , Ausleuchtung“
= qualitatsgesichertes Produkt
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Systems

EGNOQOS:

European Geostationary Navigation Overlay System
- als Erganzung zu GPS

SBAS

Fehlertoleranz: ca. 4m

Fehlermeldung

Verfugbar

= qualitatsgesichertes Produkt

nach Betriebsbereitschaft von Galileo: Fall Back System
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Anwendungen von Galileo fur die Navigation Syetoms

Navigation:

Eigene Position — Richtung — Geschwindigkeit — Drift - ROT

Hydrografisches Umfeld

— Fahrwasser — Navigationshilfen — Tiefenangaben

Hydrodynamisches Umfeld / Wetter
- Tiden — Stromungen — Temperatur — Luftfeuchtigkeit — Wind

Andere Verkehrsteilnehmer
Position — Richtung — Geschwindigkeit — Drift - ROT

Position — Kommunikation — Darstellung
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Das IST in der maritimen Verkehrsuberwachung |wp
Und NaV|gat|On Systems

VHF

Speed ROM
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digital analog Y

analog - mech

komplex - heterogen : Qualitatsstandard?
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|WPOS

Systems

Systemqualitat

Das System ist so stark wie sein schwachstes Glied:

EGNOS ECDIS

Radar VHF I

niedrig
Positions Daten Elektronische
Sensor Link Karte
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GNSS Qualitat |WPOS

Systems

VTMIS
Pefor-
ce

GALILEO

EGNOS

AIS + Radar Fusion ?
AlS Technologie

Radar Technologie

e 2006 2010
240406 C: LOPOS Systems April 2006



Das System ist so stark wie sein schwachstes Glied: |prS

Systems

A
Qualitatsstufe

Die Gesamtleistung
des Systems
wird vom
schwachsten Element
bestimmt
= Qualitat

Voice

System B

System A
| I IP

ENC  GPS VHF ENC EGNOS High
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Faktor Zeit 1 |WPOS

Systems

| Correct position |

| Displayed position |

12 m 3m
IR
{ 3 5ec
CLLEE L
speed 15 kmih

GPS Error
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RADAR + AIS |WPOS

Systems

Radarsignatur:

unbekanntes Objekt

Richtungsvektor aus et .
iR TR il
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Belastung des AlS-Netzes | p -

Jedes Symbol = stellt 1 Schiff dar

MR Port of Rotterdam - Maasflakte

O

£

A A s S

3x5 km 15 km? 35 Schlffe melden
VHF (AIS) range: 25 km = 1,500 km?=

>500 Schiffe melden auf einem Netz mit 9,6 kbit/sec




Faktor Zeit & Abbild |WPOS

Systems

Differenz Radar (3 sec Update) — AIS (2 — n sec Update)

GNSS-AIS Zielposition

Radar Zielposition

Eigenes Schiff
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EXPORT
cugtoms

Bagk l“"?
Ip owner qémems

Faktor Ze|At/ ban

ship

eexpected
changes / delays
eprocess

1

(graph. display)

cargo order

S_mmﬁ\ / customs \ ship owner / agent
ban

Bank —
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Ganzheitliches QM 1 |w;)OS

Systems

GNSS-Empfanger auf gleichem Niveau: ,,99,97%"
Zeitgleiche (< 1 Hz ) Ubertragung ,,99,97%"

Systemuberwachung — Fehlermeldungen

1

Programm Datentypen Kapazitat
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Ganzheitliches QM 2 |~.,DOS

Systems

GNSS-Empfanger auf gleichem Niveau: ,,99,97%"
Zeitgleiche (< 1 Hz ) Ubertragung ,,99,97%"
Systemuberwachung — Fehlermeldungen

Gesicherte Aktualitat der Darstellung / Karte

Hydrographisches Umfeld
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Hydrographisches Umfeld |WPOS

Systems

Datenquellen

Datenerfassung

Zeittakt —regional differenziert
Datenkontrolle + Datenaufbereitung
Distribution

Organisation
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Hydrodynamisches Umfeld / Wetter |w,'.)OS

Systems

E Q E Tidenprognose - IST:

- verbal

- sttindlich
= hoher “Risikozuschlag”

PEGEL BRUNSBUTTEL:

(LR D
......
.....
.....
. e,

BSH

1200 1300 1400

Tidenprognose — SOLL ,99,97%"
- grafisch

- jederzeit - :

- fur jeden Pegel = prazise Weg-/Zeitplanung

- historisch - IST - Progn. optimale Nutzung des Zeitfensters
-+ 1dm
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Externe Informationen L..;)OS

Systems

Radardaten
AlS-Daten

Verkehrsinformationen

Verkehrsmanagement
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Bricke: Geréate + iFseiILFays

[]
@

O Sonal _Gps  Chat Radar _VoiceGSNy
eceiver
digital analog

= komplex + heterogen + nicht-ergonomisch

Das Ziel: T
@

GNSS
EGNOS
Galileo

High Speed”
Data
Transceiver

Electronic Na\ffigation Chart
Display

€ Datenfusion ?

PC - Laptop
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SAGA - Anwendug
Systems

2X GNSS / EGNOS

SAGA

Programmchip

SAGA-Box

\/

SAGA Display - alphanumerisch
Heading COG ROT TTA

Position Speed

GNSS /EGNOS /
SAGA Datenausgang
(RS 232)

S
ECDIS Formét )

S 57‘13”/
L et | |
{| Mg JEi 5 April 2
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Ganzheitliche Qualitatssicherung L.,pos

Systems

Systemdesign
Systemmanagement
Kontrollierte Programmierung

Belastungstests — kritische Szenarien
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Das Ziel |WPOS
Entwicklungsperspe-

digital

+  zuverlassig
+  prazise

+ kommerziell erfolgreich

= Verkehrsleit- und Informations

Vessel Traffic Management and Inf
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|WPOS

Systems

Danke fiur Ihre Aufmerksamkeit
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