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UAV als Sensortrager

Erfassung von weitgehend statischen
Sachverhalten

I

Offline-Verfahren der Datennutzung




Offline-Informationsfluss eines UAS  -> Erfassung statischer Sachverhalte

Datenerhebung mit UAV-System Datenaus- und bewertung im Ergebnis und Aktion
Blro

Diingekarte

Fachl .Beurteilung

Fachalgorithmen
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1.1 Flachen- und Objektvermessung

(2- und 3-dimensional)

Sensor: RGB-Kamera
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2D-Vermessung von Flachen und Teilflachen

Lage und Grole
Landschaftselemente

Homogene Teilflachen
- Ertragszonen

- unbewachsener Boden
- bewachsener Boden - Pflanzen Indikator Summeneffekte)

Flachengrdl3en

Orthofoto
- Jeder Bildpunktgeoreferenziert




3D-Vermessung - digitale Gelandemodelle
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Unterstitzung Bewirtschaftungsmalinahmen
(z.B. zur Erosionsvermeidung)
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1.2 Biomassekarten zur tellflachen-
spezifischen Bestandesflhrung
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Bestandesflhrung:
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Teilflachenspezifische N-Diingung Getreide
Umsetzung der UAV-basierten Ergebnisse

| |

(Bedarfsangepasste Stickstoffdungung)
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1.3 Beurteillung von biotischen und abio-
tischen Schaden In der Landwirtschaft

RUCON Verfahren SchadScan
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RUCON-System: SchadScan

S1: Biotische Schaden
» Wildschaden (Wildschweine, Reh- bzw. Rotwild, u.a.)
» Nutztiere (z.B. Rinder)

» Schadlingsbefall (z.B. Mause)
» Unkraut u.a.

S2: Abiotische Schaden
» Auswinterung (Frost)

» Sturm (Lagerschaden)
» Hagel

> Erosion u.a.

- kostengunstig und praktikabel erfassen




SchadScan 2D - Methode zur Beurteilung von Wildschdden (2-dimensional)

Ergebnis: Objektive Datengrundlage fur
Wildschadensbeurteilung

Schadensklassifizierung nach
Prozent-Pixel mit Schadmerkmalen




SchadScan:  Schadart: Mauseschaden

Parz.10 :
54,43 % === 42,86 % 15,34 %

Zeitaufwand / Qualitat fur ca. 15 ha

- Handmessungca. 3 Personena 8 h
Genauigkeit schlecht

- UAV - ca. 2 h (1/4 h Befl./ 1,75 h Bildauswertung)
Genauigkeit hoch

o Parz.4 Parz.3 Parz.2
Nahaufnahme 37,81 % ) 24,14 % 11,04 %
Flughthe ca. ] ;
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SchadScan 3D: 3D-Animation Erosionsschaden
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1.4 Durchftuhrung Technischer Kontrollen

C IR

Sensoren: RGB-Kamera und/oder TIR-Kamera
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Technische Kontrollen und Uberwachung durch UAV mit
Spezialsensorik

Energie-Trassen
- Ermittlung Biomasse
—> Isolatorenprifung

Solarenergieanlagen
- Detekt. defekter Module

Pipelines
g™ | > Ermittlung Biomasse
- | > Dichtheitsprifung

Industrieanlagen
—> Isolationsprifung

Deponien
Windkraftanlagen —> Dichtheitsprifung Depo-
- Rotoruntersuchun- nieabdeckung
gen - Menge und Vitalitat Bio-

masse

Biogasanlagen )
Uberwachung Brande

- Dichteprifung - Kontrolle Brandherde




Befliegung Biogasanlage




Vermessung / Volumenbestimmung von Holzpoldern
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1.5 Auffinden und Lokalisieren
von Wildtieren

mit

RUCON Verfahren WildFinder
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Automatische Detektion und Koordinatenerfassung
von Rehkitzen in Driickstellung

- Kameras: TIR + RGB

- Automatisierte Bildauswertung auf

dem Bordrechner!!
. Y (Logische Abgleiche - ObjektgréBe, Bewegung)

-, > Minimierung Fehldetektionen

> FI;;Héhe 25 m méglich % (ggf. TIR / RGB — Abgleich)
- hohe Flachenleistung durch automati- § SR e TR

B > sofortige Darstellung der Koordinaten

siertes Verfahrens

¥ des Fundortes (LapTop, Smartphone, etc.)
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1.6 Ermittlung dendrometrischer Kenngrofden
(z.B. Holzvorrat) von Forstflachen

mit RUCON Verfahren WoodScan
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WoodScan: Schritt 1B: UAV Befliegung Laubwald

Buchenmischbestand

Februar
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WoodScan Schritt 2B: Bildverarbeitung DGM / DOM

Buchenmischbestand

Digitales Oberflachen-

Digitales
Gelandemodell
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WoodScan: Schritt 3 V2: Tragbares Laserscanning

—> tragbares Messverfahren
— Reichweite bis 25 m, Gewicht 700 g

— unabhangig von Befahrbarkeit und GPS-
Empfang
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WoodScan: Schritt 5: Datenfusion UAV und Laserscan

Holzvorrat
Biomasse

1 ; ~

— Befliegung Winter

UAV




2. UAV als Sensortrager

Erfassung von dynamischen
Sachverhalten

I

Online-Verfahren der Datennutzung
(direkte Interaktion UAV -Aktor)




Online-Informationsfluss eines UAS - Erfassung dynamischer Sachverhalte

Datenerhebung mit UAV-System Aktion

Kollisionsvermeidung

- Hindernisse
- Tiere (Rehkitze, Wild-
schweine), Menschen

- Schadgegenstande u.a.

Sensor
1

Datenerfassung und - einfache

Datenauswertung

Fluggerat

Steuerung komplexer Ma-
schinenverbande

Fachalgorithmen Leistungsfahige
Bodenstation

Komplexe Datenauswertung
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Interaktion Drohnen (UAV) mit autonomen Robotern

SR e SRR Autonomes VTOL-fahiges UAV

(RUCON Prototyp)

#
Rk S A <

Dirte Interation

Autonomer Hovercraft-Roboter
RUCON (RUCON Prototyp)
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3. UAV als Arbeitsmaschinen
(Aktor)

Ausbringung von Trichogramma -Kapseln
gegen den Maiszynsler




UAV basierte Aktoren

RUCON-Trichogramma Dispenser

T eeded S R
GPS-gesteuerter L) e mism _____________________________________________________
Abwurf von Kapseln mit <—r;22;;!;1—.>;22;212;;.ﬁ;11~.>1;1Zi;ft—r;:;;;'!?ﬂl"fIi-i--I'"""'"IZIIZIIII\
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m Ausbringschema fir die manuelle Verteilung von 100 Kugeln pro
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Hektar und Ausbringung (Standard-Variante)




Vielen Dank
fur die
Aufmerksamkeit

RUCON GmbH Tel.: +49 (36454) 12820

Isserstedter StraRe 1 Mail: info@rucon.de
D-99441 Grol3schwabhausen /
b. Jena

www.rucon.de



