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Sammlung von Geo- und GNSS Daten fiir die Mobilitdt 4.0
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Abstract

Das Ziel des Projektes ist es, ein Prototyp einer NavBox - einer
Kombination aus einem Raspberry Pi und einem EVK-MST,
welches die Geodaten aufnimmt - zu erstellen, welches
anschliefend an einem Laternenmasten befestigt wird und
erste Geo- und GNSS Daten sammelt.

Begleitend dazu wird eine Powertool-Anwendung entwickelt,
die in Abhidngigkeit der Verwendung und Betriebsmodi
verschiedener Module die Laufzeiten von diversen NavBox-
Konfigurationen bzw. -Zusammenstellungen ermittelt.
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Technologien

Projektvision

Eine Bereitstellung von
anvisierten Daten via Service
Level Agreements, bei der
Haftung fiir Echtheit, Qualitdt
und Verfiligbarkeit iibernommen
wird. Mit der Umsetzung von
Mobile Operation Systems -
MOS - startet die DIMOS schon
heute mit der Vorbereitung der
Mobilitat 4.0.
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Python - Python Click Package - Raspberry Pi - UART - Shell-Skripte - JavaScript -
TypeScript - FTP - Electron - React - Material Design - Systemd - Windows - Linux -
RTKLIB - NAS - LTE - GNSS Kit - u-center

Durchfiihrung

Das Projekt wurde im Rahmen der Veranstaltung DAT - DV Anwendungen in der Technik - an
der TH Rosenheim durchgefiihrt. Durch die derzeitigen Rahmenbedingungen arbeitete das Team
verteilt im Homeoffice und schopfte so die Moglichkeiten von diversen Werkzeugen wie Gitlab

und Kommunikationsmitteln wie Microsoft Teams voll aus.

Nach den ersten Gesprichen mit den Betreuern der
DiMOS stellte sich heraus, dass der Bau der NavBox
priorisiert werden soll. Somit stellte das Team erste
Konzepte auf, wie der Prototyp der NavBox aussehen soll:
Eine Kombination aus einem Raspberry Pi, der mittels
UART mit dem EVK-MS8T Evaluation Kit der Firma u-
blox verbunden ist. Um die NavBox im Remote-Betrieb
erreichen zu konnen, stellte die DiMOS einen LTE-
Surfstick von der Firma Huawei bereit. Damit diese
Module mit Strom versorgt werden konnen, wird des
Weiteren ein Akkumulator in die NavBox integriert. Die
NavBox sammelt die Geo- und GNSS Daten, persistiert sie
in Logdateien und sendet sie per FTP an einen von der
DiMOS bereitgestellten NAS.




Ein weiterer Teil der Anforderungen war, ein Powertool zu entwickeln. Dieses Tool soll einen
tibersichtlichen Vergleich hinsichtlich der Laufzeiten diverser NavBox-Konfigurationen bieten
und anschlieBfend graphisch darstellen, beispielsweise in Form eines Siulendiagramms. Das
Powertool wurde mit den JavaScript-Frameworks React und Material Design als Electron
Anwendung entwickelt.

mdays i hours

Name Kapazitat (mAh) Varbrauch (mA) Modus Leistung

Powerbank 10000 10 none

Akku 15000 Arduino

Ac-3000 30000 MEGA-ATM

SILK-FG-304 50000 Custom-RPI

Das beschriebene System soll zukiinftig drohnengestiitzt Navigations- und Satellitendaten
sammeln und organisieren, sodass auf Grundlage der von der Drohne gesammelten Daten eine
Referenzdatenbank entsteht, welche Satellitendaten prazisiert.

Fazit

Einen Grundstein fiir die Mobilitdt 4.0 durch die Erstellung einer NavBox zu legen war eine
spannende und lehrreiche Erfahrung. Durch die Umsetzung dieses Projektes konnte ein groRer
Erkenntnisgewinn in neuen und zukunftstrachtigen Technologien, wie den Einsatz von echten
Geo- und GNSS Daten gesammelt werden. Der enge Kontakt zum Auftraggeber und dessen
zeitnahes Feedback war bei der Umsetzung eine wesentliche Bereicherung fiir das Projekt.
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