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Forderlinie ,,Digitalisierung im Verkehr* - 2.1.4 Investitionen bezuglich Projekten im Luftverkehr

Projektbeschreibung FB1: Aerodynamisches Labor fur Drohnenantriebsstrange und EMV

* Moglichkeit zur detaillierten und kontrollierten

* Test unter Volllast-Bedi on Motor und Leistungselektronik
kontrollierten Freifeld-Bedingungen est unhter Volllast-bedingungen v u IStung |

Untersuchung von Drohnenantriebsstrangen bis hin zu ] s
kompletten Drohnen Windkanal \ —

* Optimierung von Antriebsstrangen und Propellern fur » Infrastruktur fiir einen aerodynamischen Antriebspriifstand unter 8 \
Transportdrohnen, der elektromagnetischen Vertraglichkeit gleichzeitiger Vermessung der EMV Eigenschaften , .‘\\\

derartiger Antriebe sowie ihrer Storwechselwirkung und . . . T et | Wit
. _ _  Fur komplette Drohnen bzw. deren Antriebseinheiten in Full-Scale- |
Storfestigkeit . O,
Ausfiihrung I ‘ .

« Tests unter geschutzten Laborumgebungen und \ ””'HH””””’ ‘ 1

il |
|

« Gleichzeiti listische EMV-Analyse
« Gestufte Vorgehensweise im Sinne einer Erhohung des TRL cichzellig reafistische y

(Technology-Readiness-Level) innerhalb des Testfeldes
moglich (Laborbedingungen -> Freifeld)  Anstromgeschwindigkeiten bis 35m/s EMV—Kablne

* Test- und Entwicklungsumgebung fur zukunftige UAV und * Antriebseinheiten bis ca. @0,7m Propellerdurchmesser

UAS . EMV-Kifig mit ca. 100m? Volumen -
* |In Deutschland einmalige Infrastruktur fur
Drohnenantriebstrange und EMV, Drohnentest und

* Aerodynamische Messstrecke mit einem Volumen von ca. 8m?,

« Sicherstellung der Elektromagnetischen Vertraglichkeit (EMV) im Zuge der
fortschreitenden Digitalisierung und Vernetzung

+ Elektromagnetische Entkopplung der gesamten Versuchsstrecke von der Umgebung

« Ausfuhrung der Schirmkabine als Modenverwirbelungskammer (MVK)

Drohnendetektion Vorentwurf des
. Hauptkomponenten der Infrastruktur: Windkanals in der  Veranderung der metallischen Randbedingungen innerhalb der Kabine mit einer
. _ . bestehenden Halle drehbaren, metallischen Struktur — einem sogenanntem Mode-Stirrer
1. Labor fur Drohnenantriebsstrange und EMV am IFAS

* Ausnutzung der Reflexionen innerhalb der Kabine zur Erzeugung lokaler

2. Drohnenkafig zur sicheren Durchfuhrung von Feldstarketberhdhungen durch Interferenz

Flugversuchen ,
* Erzeugung eines statistisch homogenes Pruffelds

3. Mobile Infrastruktur zur Drohnendetektion

« Exponierung des Pruflings mit den Feldstarkemaxima in Form von
Resonanzuberhohungen variierend an jeder Stelle innerhalb des Messfeldes

Messkammer
EMV- und Druckdicht

* Elektromagnetisch transparente Messstrecke zur Stromungsfuhrung

* Platzierung von Messtechnik und Storgeneratoren aulerhalb des
Luftstroms und innerhalb des EMV-Kafigs

* Aerodynamisch und elektromagnetisch kontrollierbare
Versuchsumgebung

 Integration vollstandiger Drohnensysteme in der offenen Messstrecke
fur Tests inkl. von Flugregelungs-, Navigations- und Flugfuhrungssystemen

 Kombinierte aerodynamische und elektromagnetische Tests
-> Alleinstellungsmerkmal von Flybots
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Teststrecke -
2m X 2m x 3m Mode-Stirrer des IEMV, TU Braunschweig
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GNSS und Jamming/Spoofing- FB2: Drohnenkafig zur sicheren Durchfuhrung FB3: Mobile Infrastruktur zur Drohnendetektion

Simulation von Flugversuchen Im Flughafenbereich . Entwicklung hochautomatisierter Drohnen fiir anspruchsvolle Szenarien
» Nutzung von Global Navigation Satellite Systems (GNSS)  Betrieb unbemannter Flugsysteme (u.a. Multicopter und unbemannte ) Integr.a.tic.m der marktverfugbaren Metho.den und Geraten zur D.etektion,
zur Navigation von Drohnen Starrfliigler bis 25kg) am Deutsche Zentrum fiir Luft- und Raumfahrt e.V. (DLR) Identifizierung und Verfolgung (Tracking) von Drohnen aut eigenen unbemannten
« Anforderung fiir hohere Sicherheitsstandards und damit am Standort Braunschweig Luftfai\hrzeugen | )
verbundene Testmoglichkeiten fur Forschung und  Verwendung der Flugerprobungstrager zur Erprobung neuer ‘ molb!I?s Drohnen(?letektlonssystem ZUur Erganzung der Drohnenabwehr
Industrie zum automatisierten Flug mit und ohne Flugfiihrungstechnologien Aktivitaten des Instituts fur Flugsystemtechnik
Sichtverbindung . Sichere Durchfiihrung von Flugversuchen trotz der Nihe zum Flughafen * Unterscheidung und Verfolgung von Drohnen unterschiedlicher Grof}e und
* Analyse der Navigationssysteme wahrend des Betriebs + Validierung von Modifikationen an den Systemen ohne Dienstreise zu den Konfiguration )
der Subsysteme - z.B. der Antriebsstrang externen Erprobungsplatzen  Erfassung und Uberwachung einiger hundert Kontakte gleichzeitig
« Externe Storquellen der GNSS Signale: « Unterschiede der Drohnendetektionssysteme: Reichweite und Erfassungsbereich,

« Absichtliche Storungen (Jamming, Spoofing) eingesetzten Erfassungstechnologie, Systemzusammensetzung.

 Demonstration und Erforschung der gesamten Kette zur erfolgreichen Abwehr
von unbemannten Luftfahrzeugen

* Unabsichtliche Storungen (Interference, Multipath)

« Test der Storungen in der geplanten EMV Kabine unter
Lastbedingungen durch realistische
Stromungsbedingungen

* Detektion von Drohnen ohne elektromagnetischen Signale (z.B. Datenlink)
« Gute Eignung fur intentionelle Intruder und fur die Zukunft

« Entstehung einer einmaligen Kombination fur
aerodynamische Messungen mit Messungen der
elektromagnetischen Emissionen des Fluggerats

 Mobile Auslegung des Drohnendetektionssystem zum Test in unterschiedlichen
Umgebungen und im Zusammenspiel mit anderen moglicherweise festverbauten
Drohnendetektionssystem

* Gleichzeitig Einwirkung von GNSS und
Umgebungsstorungen auf die sensiblen Systeme speziell
der Navigations- und Kommunikationssysteme der Drohne

 Hauptkomponenten: radarbasierten Detektor, Fahrzeug, Bodenstation

3D Simulation der Grol3e des Drohnenkafigs am Standort DLR Braunschweig

« Spezielles Sicherheitsnetz, von mehreren Stahlpfahlen aufgespannt

* Volumen von (ca.) 45m x 65m x 20m (Lange x Breite x Hohe)

« Grolde des Drohnenkafigs erlaubt die Nachbildung urbaner Bebauung im
verkleinerten Maldstab

* Erprobung fur den Einsatz von Drohnen im urbanen Umfeld

 Kompatibilitat mit dem mobilen Equipment zur Drohnendetektion —= |
* Versuche zur Drohnendetektion am Standort (DLR Braunschweig) ;_ www.apsystems.tech :
R = * Nutzung fur die Forschung und Entwicklung durch das DLR und A

Kooperationspartnern sowie Industrie und Forschungseinrichtungen

Virginia Polytechnic Institute and St iversity, Blacksburg, Prinzipbild: Drohnendetektor auf einem Pickup Drohnendetektor Robinradar
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