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Geomonitoring — Auswertung mittels Kalman-Filter

Der Mobilitatszuwachs und das angestrebte verdichtete Bauen fuhren im urbanen Raum zu immer enger werdenden
Platzverhaltnissen und dadurch zu herausfordernden und sicherheitskritischen Bauverhaltnissen. Im landlichen und alpinen
Raum fuhrt das sich andernde Klima immer ofters zu naturlichen Schadensereignissen. In solchen Situationen kommt
zunehmend die messtechnische Uberwachung mittels Geomonitoring zum Einsatz. Die Anspriiche an solche Systeme wachsen,
insbesondere bezuglich der Qualitat der Resultate und des Einsatzes von Sensornetzen. Dies erfordert neue, flexible und
ganzheitliche Auswerteverfahren. Die entwickelte Methodik der Auswertung mittels Kalman-Filter erfullt diese Anforderungen.
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Objektzustande, um fruhzeitig sicherheitsrelevante Verande-
rungen zu detektieren. Diese Systeme werden durch externe
Einflusse und Messrauschen gestort, was sich in den
Beobachtungen niederschlagt. Dies fuhrt nicht selten zu
Fehlalarmierungen, welche die Qualitat und in gehaufter Form ‘
die Glaubhaftigkeit verringern. Ziel ist, mittels zuverlassiger | - \
Echtzeitauswertung der Rohmesswerte verbesserte Resultate _ - %.
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Auswertekonzept .
Das Auswertekonzept umfasst die gesamte Auswertekette von Stochatischo Orts-Modell
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eingehenden Rohmesswerten bis zur Ausgabe der Resultate. o u
Das Kalman-Filter (KF) (Kalman, 1960) und die darauffolgenden ls |
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Dadurch wird es moglich, Beobachtungen geodéatischer / \

Netzkonfigurationen auszuwerten.
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Mit dem KF wird die Ausgleichung und die Filterung der 5 \
Messdaten in einer Methode vereint. Das KF besteht aus einem KF

Pradiktions- und einem Update-Schritt. Daflr muss ein EKF
mathematisches Modell in das KF integriert werden. Fur die
Pradiktion wird ein kinematisches-Orts-Modell eingefuhrt
(Pelzer und Tilk, 1985), welches Nachbarpunkte in die
Auswertung miteinbezient. Fur die Auswertung konnen Prédiktion

korrigierte

unterschiedliche Formen des KF eingesetzt werden (Abb. 1). Messwerte: Resultate

Davon wurde das erweiterte KF (EKF) und das iterative EKF I — Y, X, Z, mY, mX, mZ, ...
(IEKF) erfolgreich zur Auswertung eingesetzi. IEKF [
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Das Resultat beinhaltet neben der Schatzung der aktuellen IUKF
Position (Y, X, £) und deren Genauigkeiten, auch die Schatzung Pradiktion
der Geschwindigkeit und Beschleunigung der Zustands-
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veranderung des Uberwachungsobjekts. Die statistischen |
Testverfahren folgend auf die Kalman-Filterung erkennen 5 e
Strukturbriche. Dadurch konnen diese berlcksichtigt und die o
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Auswertung gegebenenfalls wiederholt werden. - ’
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Fazit
Die Deformation eines durch Geomonitoring uberwachten
Objekts lasst sich durch die Auswertung der Rohmesswerte AY

AX

mittels Kalman-Filter bestimmen. Das grosse Potential dieses = Ak -
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