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ERSTE TESTERGEBN ISSE VON BLOC KAUSGLEIC HUN GE N  M IT KA M E R A ­
POSITION SDATEN DES T RIDEN T- C P N S - BILD FLUG - N AVIGATION SSYSTEMS 
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Im M ai 1982 wurde von GRIM M/HEIMES ein Testflug mit dem C omput�r-C ontrolled­
Photo-Navigation-System 1) (CPNS) in Verbindung mit einem T homson CSF Trident 
Positioning System im R aum Bodensee durchgeführt, in erster Linie, um die 
Leistungsfähigkeit des Systems für die Bildflugsteuerung zu überprüfen. 

Die aus dem CPNS gewonnenen x,y-Landeskoordinaten der Aufnahmeorte sowie das 
Bildmaterial des Flugs 2) (1:16000, WW, hg= 24 5 0 m) wurden dem Institut für 
Photogrammetrie der Universität Stuttgart für weitere Untersuchungen zur Ver­
fügung ges te ll t. 
Anhand eines Teilblocks von 3 Streifen und insgesamt 53 Modellen, der mit 

34 signalisierten Lage- und 38 0 nat�rlichen H6henpaßpunkten sowie ca. 10 sig­
nalisierten Verknüpfungspunkten pro Modell sehr gut bestimmt war, sollte unter­
sucht werden, inwiefern diese Daten als Hilfsdaten in der Blockausgleichung zur 
Steigerung der Lagegenauigkeit bzw. zur R eduktion der erforderlichen Paßpunkte 
geeignet sind. 

Die Untersuchungen gliederten sich in 2 Teile: 

(A) Genauigkeit der CPNS-x,y-Positionsdaten 

Der Vergleich der rohen CPNS-x,y-Positionsdaten mit den aus der Blockaus­
gleichung (PAT-M 43) mit allen Paßpunkten erhaltenen x,y-Koordinaten 
(crx,y-O,Sm) der Projektionszentren ergab einen quadr. Mittelwert der Vek­

toren von ca. 1 8 m . 
Die Vektoren der Koordinatendifferenzen wiesen einen großen konstanten sowie 
einen flugrichtungsabhängigen Fehleranteil auf. Der konstante Anteil dürfte 
sich auf Koordinatenfehler der Antennen-Standorte, die nur graphisch aus der 
TK25 entnommen waren, zurückführen lassen. Der flugrichtungsabhängige Fehler­
anteil kann durch nicht erfaßte Systemfehler erklärt werden. 
N ach einer näherungsweisen Beseitigung dieser beiden Fehleranteile durch eine 
streifenweise Helmerttransformation der CPNS-Koordinaten betrug der quadr. 
Mi"ttelwert der Verbesserungsvektoren 3.6m bzw. 3.1 m nach Elimination eines 
fehlerhaften Punktes und 2.6m für eine Untergruppe von Aufnahmestationen 
mi. t gutem Funkempfang. 

(B) Einbeziehung der Positionsdaten in die Blockausgleichung 

Die Einbeziehung der x,y-Kamera-Positionsdaten als Hilfsdaten in die Block­
ausgleichung ist bisher im Programm PAT -M 43 noch nicht realisiert. 
Für die vorläufige Untersuchung wurden deshalb die korrigierten CPNS-x,y­
Koordinaten als zusätzliche Lagepaßpunkte mit dem ihrer Genauigkeit ent­
sprechenden Gewicht in die Ausgleichung eingeführt. 
Bei einer Paßpunktversion mit 4 terr. Lagepaßpunkten in den Blockecken ergab 
sich eine mittl. Absolutgenauigkeit an den 30 restlichen als Kontrollpunkte 
benützten terr. Paßpunkten von 

llx = 0.23 m 

llx = 0.25 m 

und 

und 

J.l = 0.34 m y 
]..ly 0.42 m 

mit CPNS-Daten 

ohne CPNS-Daten 

Eine Ausgleichung nur mit CPNS-Positionsdaten als Lagepaßpunkte ( ohne terr. 
Paßpunkte) ergab ausden 34 Kontrollpunkten eine mittl. Absolutgenauigkeit von 

J.l = 0.36 m und J.l = 0. 53 m 
X y 

Diese Ergebnisse zeigen, daß die Einbeziehung auch relativ ungenauer Navigations­
daten in die Ausgleichung die Blockgenauigkeit wesentlich stabilisieren kann. 
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