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Abstract Unbemannte Luftfahrzeuge (UAVs) sind unter anderem für den Einsatz in 
Katastrophenszenarien interessant. Für zukünftige bodennahe Einsätze auch in 
unbekannten Gebieten untersucht und entwickelt das DLR gemeinsam mit der TU 
Braunschweig Technologien zur verbesserten Navigation unbemannter 
Luftfahrzeuge. Zur Bewertung der aktuellen und der in Entwicklung befindlichen 
Navigationsverfahren wird ein Referenzortungssystem eingesetzt, welches vom 
UAV und bei Flügen mit GNSS‐Abschattung auch von Satellitennavigation 
unabhängig sein muss. Hierzu wird ein zielverfolgendes Tachymeter verwendet, 
welches die Position eines am UAV angebrachten Zielreflektors misst. Neuere 
Geräte wie das hier verwendete Leica Viva TS15 ermöglichen neben der 
automatischen Verfolgung von bewegten Zielen eine 3D‐Positionsmessung im 
Zentimeterbereich, bei einer Abtastrate von nominell 6 Hz und bei Entfernungen 
zwischen Ziel und Tachymeter bis ca. 300 m. Die Positionsbestimmung ist auch 
dann möglich, wenn das UAV in einen Bereich mit eingeschränktem GNSS‐Empfang 
fliegt. Bei den hier gezeigten Versuchen werden die Hubschrauber‐ und 
Quadrokopter‐UAV des DLR‐Instituts für Flugsystemtechnik mit dem Tachymeter 
verfolgt und dabei verortet. Diese Daten werden mit gleichzeitig aufgenommenen 
GPS‐Positionsdaten verglichen. Zusätzlich erfolgt beim Hubschrauber ein Vergleich 
zwischen zwei GPS‐Empfängern.


