SMARTKAI

Ein Assistenzsystem zur Pravention von Schaden an Schiffen und Hafeninfrastruktur
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Motivation

» Bei hohem Verkehrsaufkommen auf Wasserwegen und in
Hafen kommt es haufiger zu Gefahrdungssituationen

= Schiffe manovrieren in schwer einsehbaren und schwer
einschatzbaren Bereichen

= Vollstandige Schiffsrotation in engen Hafenbecken

» Lotsen mussen sich an standig und manchmal schnell wechselnde
Umweltbedingungen anpassen

= Wirtschaftlicher Druck und enge Zeitvorgaben

* Folge kbnnen Havarien im Hafen sein

= Viele kleinere Schaden werden nicht sofort erkannt
= Konsequenzen:

Wirtschaftlicher Schaden

Langwierige Gerichtsverfahren

Hoher Verwaltungsaufwand

Beeintrachtigung des Hafenbetriebs
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Losungsansatz

SmartKai — Ein Hafenassistenzsystem

= Entwicklung eines hafen- und sensorbasierten
Assistenzsystems

* Einbindung von Umweltdaten in das Lagebild
» Tide, Stromung, Wind, Sichtweite

= Zielgruppengerechte — visuelle — Darstellung der
Parameter

» Distanzen und Geschwindigkeiten zu Kaimauern und
Anlegebriicken

» Nachvollziehbarkeit
= Aufzeichnung mdglicher Gefahrensituationen
= Fusion mit AIS — Signalen und Kamera-Bildern
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Projektkonsortium

Niedersachsen Ports

= Verbundkoordinator

= Bereitstellung der Hafeninfrastruktur
SICK

= Entwicklung eines neuartigen LIDAR Sensors
» Spezialisiert auf maritime Umgebungen
» Hohere Distanz

= Bereitstellung von Bestandssensorik
HuMaTects

= Entwicklung einer Ul fiir Lotsen und Kapitane
» PPU, Tablet, VR-Brillen

DLR

» Testfeld-Entwicklung
» Integration der Sensortechnik

= Entwicklung einer Datenverarbeitungspipeline
= Simulative Beitrage

Gefordert durch das BMDV im Rahmen der Forderrichtline Innovative
Hafentechnologien (IHATEC) tber eine Laufzeit von 3 Jahren.
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Anforderungserhebung

Gesprache mit Lotsbriderschaften

= Anforderungen

= Feedback gt |

Maneuver

= Aufgabenanalyse —=
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Referenzpunkte
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= | otseninterviews

= Metermarkierungen und markante Punkte,
die zur Orientierung dienen

» Erlaubt visuelle Einschatzung der Position
des Schiffes in Relation zur Kaimauer

» Referenzpunkte

» Verwendung von 2D/3D LIDAR fur die
virtuelle Platzierung von "1D LIiDAR"
Sensoren entlang der Kaimauer
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Testaufbau
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Datenverarbeitung
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Entgegennahme auf Sensorknoten
* IndustriePC
= Backupbatterie

= Netzwerk

Verteiltes Datenstrommanagementsystem (DSMS)

» Zeitstempelgenaue Speicherung
» Eigene Berechnungen

= Erweiterbare Schnittstellen

Read LiDAR data and
transform them to
pointclouds

Align data using
calculated
transformation matrix

*Position results based on a
DGPS Reference
sensor

*Remove static
infrastructure

Find targets and track

them over time #Distance to quay wall

Pointcloud Filtering
*Remove noise

| Extract features | Evaluate tracking
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Evaluation

Beobachtung passiven Verkehrs
= System zeichnet Daten auf

= Ausfallsicherheit und Zuverlassigkeit
= Extreme Wetterlagen

Testkampagnen
= Szenarienkatalog
= Kontrollierte Umgebungsbedingungen

» Vergleichsmessungen schiffsseitig
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Aktuelle Arbeiten

= Abschluss des Aufbaus in Cuxhaven
= Stromliegeplatz v
= Hafeneinfahrt v/
= Schleuse

» Testkampagne in Planung
= Evaluation der Schlechtwetterperiode

= \Weitere Sensorevaluation
= Abbildung von Tidenhub
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DLR

Mit Nutzern entwickelt
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Ganzheitlicher Ansatz Hafenspezifisch
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