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Mobiles GIS und Sensoren
In der Spezialschifffahrt

- vom Seebagger bis zum Messschiff -
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Das Unternehmen

Name

CiS GmbH
Gesellschaft fur Computerintegration und Softwareentwicklung mbH

Unternehmenssitz
Hansestral3e 21, 18182 Bentwisch

Mitarbeiter

20.06.1990 25

N

DIM EN 150 9001 : 2000 |
QA-Nr.: 0410020020 ?IH/J

7
Zertifiziertes Qualitatsmanagement-System (ISO 9001) seit 1998 L CER )
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Die Geschaftsfelder

NIS / BIS Systementwicklung

Geodatenservice Anwendung

Kommunikations- Weiterbildung
systeme
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Positionsbestimmung in der Spezialschifffahrt

Anwendungsbeispiele
» Nassbaggerung auf Flissen und im Kustenbereich

Bestimmung der Position der Schaufel unter Wasser
sowie Bezug zum 3D-Modell des Gelandebodens

> Uberwachung von Flissen mittels Messtechnik

Bestimmung der Position von Sensoren
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Basis der Losungen (1)

Grundpaket NAOMI-SEE

» Paket fur die Spezialschifffahrt auf Basis des
Systems Gis-Control der CiS GmbH

Kartenwerk

» hybrides Kartenwerk, georeferenzierte Luftbilder,
Peilplane

Aufzeichnungen

» Protokollierung von Sachdaten und Messwerten an
den aktuellen Positionen
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Positionierung (1)

Problem

Schiffskorper oder Ponton sehr grof3 im
Verhaltnis zur Abweichung eines brauchbaren
DGPS-Empfangers

!

Werden GPS-Position und Richtung bendtigt

Gesellschaft fir Computerintegration und Softwareentwicklung
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Positionierung (2)

Richtungsermittlung

bel schneller Fahrt aus aufeinanderfolgenden
GPS-Positionen

aber bei Stillstand oder langsamer Fahrt
Richtungsermittiung nicht maoglich

Im Stand ergibt sich auch bei hochgenauem GPS
dann ein Drehen des Objektes um einen Punkt
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Positionierung (3)

Richtungsermittlung

LOosung: zwel GPS-Empfanger mit hinreichend grof3em
Abstand,

oder

ein System mit zwel Antennen, das dann ebenfalls
die exakte Position von zwel Punkten liefert
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WSV — Wasser- und Schifffahrtsverwaltung des Bundes

»Gewahrleistung der Sicherheit und Leichtigkeit des Schiffsverkehrs
auf den Bundeswasserstral3en

Das bedeutet:
»Erhaltung und Wiederherstellung ausreichender Fahrwassertiefen
»Unterhaltung der Wasserstral3en durch Nassbaggerarbeiten
»jahrlich Unterhaltungsarbeiten im Umfang von etw. 40 bis 50 Mio. m3
»rund 5 Mio. m3 in den Binnenschifffahrtsstraf3en
»5 Mio. m3 fallen bei der Unterhaltung der grof3en Seehéafen
»etwa 35 Mio. m? in den Seeschifffahrtsstral3en des Kistenbereiches
»jahrlich Kosten von mehr als 60 Mio. €.
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BUNDESWASSERSTRASSEN

- Wasser- und Schifffahrisverwaltung des Bundes -
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Gesamte Uferlangen der Binnen- und SeewasserstraBen

WSA Libeck
829,0 Km WSA Tonning
1040 Km WSA Brunsbittel
123,0 Km WSA Kiel-Holtenau

14171 Km WSA Stratsund
WSA Hamburg
243,0 Km WSA Cuxhaven
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Uferlangen im Bereich der WSD Nord
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Trocken- oder Nassbagger ?

Standort der Maschine ist entscheidend,
nicht die Art des zufordernden Gutes

Nassbagger

steht auf einem schwimmenden Gerat,

z.B. Schute, Schiff, Ponton

(siehe auch Satzung der Vereinigung der Nassbaggerunternehmen e.V.,

gegrindet 1918)

Trockenbagger
steht an Land

Gesellschaft fir Computerintegration und Softwareentwicklung
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Prinzipieller Aufbau eines
Hydraulikbaggers

1 Tiefliffel 2 Koppel
3 Schwinge 4 Liffelzylinder

5 Stiel 7 Auslegeroberteil

6 Auslegerverstellzylinder {Mackenzylinder)
8 Grundausleger (Auslegerunterteil) 11 Drehachse 13 Untenvagen
9 Auslegerverstellzylinder 10 Hubzylinder 12 Drehwerk 14 Obenvagen

TIEFBAL 9/2003
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Aufnahme der Baggergeometrie
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Eingabe von Sohlen- und Boschungsprofil

= Sohlenprofil

rKoordinaten

X Y z

Anfangspunkt [ ] ] —
1 [

Endpunkt

Boschungsseite

(®) links
O rechts Abbrechen

.
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= Baschungsprofil

Abstand zum nachsten
Boschungsprofil I:I
Gefalle 1:|I|

| 0K I Abbrechen I




Datenanzeige

x|
— Loffelspitze
Abstand w. Drehkranz I1 B.99 Hdhe tiber Ponton I'1 1.38
—GP31 —GPSE —Sensaren
#-Koordinate |355239D-5D K aordinate I 0.00 Meigung (Q) ID.D :
\-Koordinate  [5333316.70 ‘Koordinate  [0.00 Meigung () [0
Z-Koardinate I9.EEI Z-Koordinate I
Zylinder 1 |2.84
DRk S/ LPME |D.DDID.DD DRk S/ LPME |u.uwu.uu Zylindar 2 |2-93
Kurs |90-UU° Zylinder 3 | 1.93
Datenalter (sec.) I:2 Datenalter (sec.) I'IBEI Datenalter (sec) |1

Gesellschaft fir Computerintegration und Softwareentwicklung
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Darstellung Bagger

=] GIBa- BAGGER BE Seitenansicht Bagger

Datei Loschen Ansicht Optionen 2

F1 Hife EZSpdchem F3 Bild neu |||[F4 Daten |||FS Gitter || [F10 Ende

+

—

/

i
« [ ] -+

Datei C\WO_2\GIS\KWibag 7767.4047¢9303 4211:
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CEEETI I [=TE

Datei Loschen  Ansicht  Optionen 7

| Datel :\wo32\gibaturk\kuiest 3552412,05  5933924.39  |0.88
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Beispiel flr einen Nassbagger

BUL — Bergbausanierung und Landschaftsgestaltung Sachsen GmbH

Gesellschaft fir Computerintegration und Softwareentwicklung
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Messschiff ,Max Honsell”
Landesanstalt fur Umweltschutz Baden-
Wirttemberg
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Aufgabe des Messschiffs MS "Max Honsell"

, ...gewasserkundliche Untersuchung und Kontrolle von
Neckar, Rhein und deren befahrbaren Nebengewasser in
Erganzung zu den bestehenden Messstationen an
Land...”

4 .. . . .
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Dialog ,Messfahrtkonfiguration®

Messfahrtkonfiguration [g|
auzgewmahlte Mezsfahrtkonfiguration |K|:unfig1 j heu
Gerateauswahl Parameteriibersicht
Gerat COb-Part Leitparameter
" frei |Temperatur1 j
" frei
7 frei Mezswertanzeige
f¢ Themometer 1 1 |Temperatur 2 j
£ 2 .

- 2 |frE| j
e 3 |fei |
" frei 4 |hei |
" frei
O fe 5 |Sa.lzgehalt j
O frei B |f”3' ﬂ
" frei
£ fred Liste aller Parameter, die
" frei gezpeichert werden
" frei
el Salzgehalt

Temperatur 2
|Thermu:umeter j |'I j

Bearbeiten

Meu

Abbrechen
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Dialog ,,Geratekonfiguration®

Geratekonfiguration

Mezzfahrtkonfiguration  Kaonfigl

Schnittstelle:; CoM 1

K.ommunik.ation

v Abfrage akbiv

kD Abfragekommanda

v +CR/LF

B «| Interval [Sek.]

Parameterauszwahl

freie Parameter

Leitf3higl it

Geratename:  Thermometer
Schrittstellen- Bearbsiten
pararneter
[ atenzatzaufbau

{* Startzeichen |$—

" Endezeichen CRALF

" Endezeichen 22CRALF

Parameterhzte fur
ausgewahles Gerat

Temperatur 1
Temperatur 2

Bearbeiten |
Ahbbrechen

X]

Gesellschaft fir Computerintegration und Softwareentwicklung




Parameterkonfiguration le

Parametername: Temperatur 1 Geratename: Thermometer
Parametermurmer. 1 M eszfahrtkonfiguration: Konfigl
Schnittztelle: COM 3 Statuz: online
Datenszatz

+ TEMP ., 2 3 . 7 7 . 04 . 5 5 1 2

1 2 3 4 685 B 7 8 9 1011 12131415 16 17 18 19 20 21 22 23

oeneene Abfrage | e >
Eigenzchaften
Wwiert- Wiert aus

Bezeichnung viargabe Datenzatz Pozition Lange
Furzbezeichnung  Templ [ |

|dentitat Warn, +20 cm [ |

Dimenzion v |32 2
Mezzwert |? 5

Faktar 1.00 I |

Difset 0.00 r |
FPozition zum GPS

Delta = B.20 m Deltay 250 m Delta z -1.80 m

Richtlinien flir Mezzwertverarbeitung

_ Messhersichund fopg 15 [165 [17.5 [185 [195 |25 [30.00 ¢
Leitparameter wondbiz
Anzeigebereich vondbiz |00 2500 °C
Delta fiir &nderung des Anzeigebersiches 5.00 T
Abzstand der Hilfslinien 5.0 L
Speicherintervall 0 | Sek.

7-7
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Fahriwegattribute [‘5__<|
" Dhre Leitparam.
" Leitparar. Bereich 1 .
Fahriweg = Temperatur 1 [“C]

" Leitparam. Bereich 2 ahne Laitp.
& Leiiparam Bersich 3 -10.0-5.0
................................................. -5 0-0.0

" Leitparam. Bereich 4 0.0-5.0

) ) 5.0-10.0
(" Leitparam. Bereich 5 10.0-15.0
" Leitparam. Bereich & 15.0-20.0

20.0-24.0

" Leitparam. Bereich 7 Fehlerwert
" Leitparam. auszerhalb

Linienbreite

|3_ ﬂ j Farbe

Abbrechen
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Mel3werte
I sl x]

1

-50 20 0 20 50
Temp 2

Tiefe 1

20(0 20 40 60 100

Tiefe 2

010 30 50

T T T T T T T
11:40:10 11:40:20 11:40:30
9.10.03 Zent 9.10.03 |
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MelRRwerte

e

_________________________________ ;

#it]

Tieda 1 [m]
Teda [m]
Tamp 1 0]
Tiemp 2 [MC]
Fizuchle (%)
Salz frogd)

ME
Tz

e R B = ! il
R
L E
Th. -
| z

. 76,2




Positionsdarstellung

21112005 14:25:42
Messfahrt: 0511161435805
Konfiguration: konfiga
Leitparameter: Temperatur 1
Messwert: 1934 °C
Fluss-km: 284556 m
W e -k 21704 m
Bemerkung:
izebiet: Fhein
Fluss: Fhein (M)

21112005 142428
Kurs: 61.0°
HDOP: 0.0
Geschwindigkeit: 775 kmfs 21.2 mis
Satelliten: 7
Status: DizHS
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CiS GmbH

Hansestral3e 21, 18182 Bentwisch
Tel: 0381 /630 27 00

Fax: 0381 /630 27 30

Erfolg E-mail: info @cis-rostock.de
schafft .

WWW.cCis-rostock.de
Vertrauen.

{2
ry-S

Gesellschaft fur Computerintegration und Softwareentwicklung




