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Meeresbiologischer Hintergrund

 Meeressauger in der Ostsee: Seehunde (Phoca vitulina), Kegelrobben
(Halichoerus grypus), Schweinswale (Phocoena phocoena)

« Schweinswale sind die einzigen einheimischen Meeressauger
 Hohe raumliche Dynamik
« Geringe Populationsgrofe

Norway

e Zahlung der Schweinswale:
* Totfunde
* Observerflige D
« T-PODs

Sweden

Germany

Schweinswale:
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Meeresbiologischer Hintergrund I

e Zunahme der Population in den letzten Jahren
* Relative Ortstreue, Aktionsradius (30 — 40 km)

Seehund:
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Norway

Denmark

Germany

Sweden

0

1970: ~ 50
2006: 530




Problemstellungen

ﬁnd Quaifter 2005

25

& 25 km
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Transektlinien-Methode
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* Anerkannte Methode

» Abschatzung von
 Dichteverteilung
» Bestand

e kostenintensiv




Vorteille eines UAV-Einsatzes zur Schweinswaldetektion

» Objektives, nachprifbares Verfahren

* Near-Online Moglichkeiten: Erste Qualitatskontrolle direkt nach
Flug

 Unabhangiges System, keine Koordination mit Flugzeugcharterer
u. Observern notig

« Effizient (kostengunstig) fur kleine Gebiete, lange Streifen
* Leise (bei Elektromotor), z.B. fur Vogelbeobachtungen

* Geringere Wetterabhangigkeit als Flugzeug, kann unterhalb von
Wolken fliegen (Wind kann kritisch werden)
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Machbarkeitsanalyse und Entwicklungsphase REMPLANE
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Anpassung des UAV an Fluge tber dem Meer

hohe Anforderungen an
e Qualitat der Kamera/Aufnahmen
« Material des Flugzeuges

* Weiterentwicklung der Kamerasteuerung
o Kalibrierung der Kamera(s) und des Systems

* Entwicklung eines vollautomatischen digitalen Workflows von der
Aufnahme bis zur Bildauswertung

* neuartige Anséatze flr photogrammetrische Auswertung
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Anforderungen an eine Digitalkamera fur

photogrammetrische Anwendungen fur ein UAV

 Kompakt

* Geringes Gewicht

 Manuelle Steuerung (Brennweite, Belichtungszeit, Blende...)
» Blitzschuh zum Abgreifen des Ausldseimpulses

« Kein automatisches “Einschlafen” der Kamera

* Maoglichkeiten zur externen Stromversorgung
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Canon Powershot G9

e Technische Detalls

e 4.000 x 3.000 Pixel (= 12,1 Megapixel), 1/1,7-Inch-
Sensor (7.6 x 5.7 mm)

* Pixelgrof3e: ~1.9 um

* Belichtungszeit: 1/60 - 1/2.500 Sec.

* Brennweite: 7,4 - 44,4 mm

« Manuelle Einstellungsmaoglichkeiten

* Min. Bildfolgezeit (ca. 1.25 s/Bild)

* Gewicht: ca. 320 g (mit Batterie und Mechanik ca. 450 g)
« Datenspeicherung: SD-Karte mit 16 GB (~ 3000 Bilder)

* Preis: ca. 350 €
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Geometrische und radiometrische Eigenschaften der

Canon Powershot G9

Tests und Kalibrierung

250

20 N\
* Innere Orientierung & _ /
« Ausloseverzégerung : WA e e
« Vignettierung ® ol /
.« SNR, MTF, PSF ...

I INIC T S 2K L N S IO P

Radial Distance [mm)]

Bildmittelpunkt

 \Vorteile

 Keine Vignettierung |
. Relativ konstante  SNR bei schlechten

Geometrie (Innere Llchtverhaltnlssen |
Orientierung) « Chromatische Aberration

« Kurze Reaktionszeit » Grol3e Radialverzeichnung qﬁ\
h

 Nachtelle

Universitat Rostock, Professur fur Geodasie und Geoinformatik



Wetter — d e r limiterende Faktor fur Bildflige

Gunstige Konditionen fur Bildfltge:
1.  Wind < 2 Bft.

2. Wolken (entweder keine, bzw. wenige, oder vollstandige
Wolkendecke)

3. Kein Regen
. Frage: An wie vielen Tagen kdnnen in der Ost- und Nordsee
eigentlich Bildfltige durchgefthrt werden
. Antwort: Empirische Analyse von Wetterdaten der Nord- und
Ostsee
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Bildflugwetter in der Ostsee (Kihlungsborn)

= 2006 = 2007

» Ostsee: verschiedene
Gelegenheiten fur Bildfltige
" 2008 . 2008 war ein gutes

Bildflugjahr

Anmerkung: Zugrunde liegende

Wetterdaten sind vom Global Forecast
T EEEEEEEEEE System (GFS) der NOAA™* und basieren =
s 88 § 8 85 3% 89 d o nicht auf tatséchlichen Messungen I/L__J
g 88 d&d 8 &g d &8 & ¢ oL
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"Hot Spot" Reflextion von Wasseroberflachen

Abbildung der
Sonnenspur

Luftbild St
\ /

Wasseroberflache &/ S/Ovve/nSpur
Flugrichtuy/

Hot Spot

1. Flugzeiten vorzugsweise in den friihen Morgenstunden (gleichzeitig weniger Wind

— normaler weise))
1. Bewdlkter Himmel sehr gut geeignet — Lichtmenge eventuell problematisch (SNR)
2. Bei Dualkgmerakonfiguration ~+'Schragaufnahmen sind eher flr Hot Spot anfallig
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Robben an der danischen
Kuste, 11. 09 2008 '
Flughbhe ca. 200 m

- GSD: ca. 25cm |







Probleme bei der Schweinswalerkennung: Sun Glitter,
‘Wellenreflektion und Unterschiede des Unterwasserbodens
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Musterkennung fur marine Saugetiere (Robben)

und Vogel (Mowen)

Signatur Definition Q
&)
Automatische Modellanpassung =
([@)) +—
c 4]
2 =
Test der Modellparameter o =) %
S 05
o N o
l S w =
Qualitatsanalyse 1 | |
l '
N
Endergebnis -
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http://upload.wikimedia.org/wikipedia/commons/8/85/Smiley.svg
http://upload.wikimedia.org/wikipedia/commons/3/37/Frowny.svg

Mustererkennung von Méwen A

\

Mowen Modell Identifizierte M6wen
(Rotations- und Grol3en-
invariant)
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93 Vogel erkannt,
3 Verpasst (m),
3 Fehlklassifikation (x)

Aufnahmedatum: 11.09.2008




Mustererkennung von Kegelrobben

Robben Modell Identifizierte Robben
(Rotations- und Grol3en- |
invariant) A
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Klassifikation des Seebodens (in flachen Gewassern)

B Seegras @
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Zusammenfassung und

 Die gewanlte Kamera (Canon Powershot G9) hat ausreichende
geometriscne Qualitat fir UAV-Anwendungen
* Bildqualitat bel Wasseraufnanmen unzureichend (SNR, PSF)

,
cl
,
C

 Eine hohe GSD von 2 — 4 cm ist flir eine Erkennung mariner Saugetiere
und Vogel notwendig

* Vogel und Robben kbnnen erfolgreich identifiziert werden.

* Aufgrund des Hot Spot-Effekis ist eine leicht schrage Aufnanmericntung
ideal (abh. vom Sonnenstand Azimut und Richtung)

* Schweinswale sind schwierlg zu detekiieren

» Zur Erkennung von Schweinswalen mussen mehr erfolgreiche
Monitoringflige durchgefuhrt werden

e Zur Verringerung von Fehlinterpretationen Schweinswal — Wellen ist eine
groRere Langsuberlappung notwendig (Bildsequenzen)
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Ausblick und Phase 2 des Projekts REMPLANE

e Aufgrund der rechtlichen Rahmenbedingungen ist der UAV-

Einsatz mit UAV's > 5 kg und aul3erhalb der Sichtweite des
Piloten auf absehbare Zeit nicht mdglich

o Kiulstenanwendungen, z.B. Vogelzahlung, Unterwasservegetation,
Klstenschutz mit UAV (Quadrocopter)

* Weiterentwicklung des Schweinswalmonitorings
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