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1. Kurzbericht

Aufgabenstellung

Das Projekt KONFORMUS entwickelte ein innovatives, sicheres, resilientes und leistungsfahiges
Netzwerksystem, mit dessen Hilfe die unterbrechungs- und verlustfreie Kommunikation zwischen
relevanten Teilnehmenden an Betrieb und Uberwachung unbemannter Luftfahrzeuge (Drohnen)
gewahrleistet werden kann. Ein solches Netzwerksystem ist zur Erflllung europaischer Regularien
(insbesondere U-Space-Verordnung DVO (EU) 2021/664) erforderlich. Das Netzwerksystem kom-
biniert mehrere innovative Komponenten, um kiinftig fur zertifizierungsfahige U-Space-Dienste ein-
setzbar zu sein.

Ein Anwendungsfall mit groRem Nutzen ist der zeitkritische Transport medizinischer Giter zwi-
schen Kliniken und Laboren. Wie auch in vielen weiteren Anwendungen kénnten Drohnentrans-
porte in diesem Fall eine Losung mit konstant kalkulierbaren, geringeren Transportzeiten, erhéhter
Umweltfreundlichkeit und hoher Akzeptanz in der Bevdlkerung bieten.

Ziel des Projektes war es, einen Demonstrator zur Realisierung des Anwendungsfalls klinischer
Transporte sowohl fir das zu entwickelnde Netzwerksystem, als auch fiir die Anwendung von ge-
ographischen Basisdaten und 3D Stadtmodellen fir die umweltfreundliche und sichere Durchfiih-
rung von Drohnenfligen im stadtischen Luftraum zu entwickeln und zu testen.

Wissenschaftlicher und technischer Stand, an den angekniipft wurde
Die DVO (EU) 2021/664 schreibt zunachst die Nutzung zentraler Basisdienste wie Netzidentifizie-
rung, Geo-Sensibilisierung, UAS-Fluggenehmigung und Verkehrsinformation vor.

Im Bereich des Drohnenbetriebs im U-Space wurden bereits verschiedene, auch national gefor-
derte Projekte durchgefiihrt. Diese Vorhaben fokussieren dabei entweder die Perspektive der
Drohnenbetreiber oder eine rein anwendungsspezifisch sichere Umsetzung (z. B. MEDinTime, Me-
difly 2). KONFORMUS geht dartber hinaus, indem es die skalierbare und interoperable Konformi-
tat mit der DVO (EU) 2021/664 in den Mittelpunkt stellt. Im Unterschied dazu setzen Projekte wie
-EULE“ weder auf ein mehrkanaliges Kommunikationssystem einschlief3lich Satellitenkommunika-
tion noch auf innovative Navigationsdienste wie NAVCAST als auch auf das sichere Management
von Luftnotfallen.

Derzeit gibt es keine erprobte, offene Integration von USSP- und Kliniksystemen Uber APls, die
den effizienten Zugang zu Diensten gemal DVO (EU) 2021/664 ermoglicht. Schnelle, ausfallsi-
chere und umweltvertragliche Flugrouten im U-Space erfordern aktuelle 3D-Geodaten mit Echtzeit-
Anbindung an Flugmanagement- und Kommunikationssysteme. Eine direkte, unterbrechungsfreie
Bereitstellung von Echtzeitflugdaten mit hochaufgeldsten 3D-GIS-Daten existiert bislang nicht.

Bei PSU wurden im Luftfahrtbereich F&E-Projekte zu GA und eVTOLs in den Bereichen Naviga-
tion, Sicherheit und Umwelt durchgefiihrt, u. a. LANDING, 3D-Aerodromes, 3D-Pilot, RauMoLes,
INSAG, Safety4Drones und UmSiTrUL. Die Ergebnisse dieser Projekte flossen in das Projekt KON-
FORMUS mit ein.

Ablauf des Vorhabens

Die Entwicklung, Validierung und Erprobung des Demonstrators im Projekt KONFORMUS erfolgte
in sieben Arbeitspaketen, in denen die Partner ihre Systemelemente entsprechend ihrer jeweiligen
Kompetenzen koordiniert erarbeiteten. PSU fungierte als GIS-Datenprovider im Projekt und er-
stellte im AP 5 des Vorhabens eine umfassende 3D-Geodatenbasis flir die Nutzung durch die Sta-
keholder. Hierflr wurden hochgenaue und aktuelle GIS-Daten aufbereitet, Schnittstellen zum Netz-
werksystem implementiert sowie ein Dashboard zur Visualisierung virtueller Flige und zur Plausi-
bilitatskontrolle der raumlichen Geoinformationen in 2D und 3D entwickelt.

L

HIH = i
|!i:||:i!I iii?i’esc ps u KONF RMUS Assoziierte O DLR Gesellschaft flr
UVIGSILAMT =Y Aerospace —— Partner: \ Raumfahrtanwendungen



Seite |-4 KONFORMUS — Sachbericht Teil | Kurzbericht

Wesentliche Ergebnisse

AP 5.1: In AP 5.1 wurden die Anforderungen an das Datenmodell sowie passende Geobasis- und
Umweltinformationen definiert. Dazu wurden relevante Standards und Vorgaben fiir U-Space-Geo-
dienste geprift, u. a. ED-269 (Minimum Operational Performance Standard for UAS Geo-Fencing),
LuftVO § 21h, das Konzept ,Einrichtung von U-Spaces in Deutschland“ (BMDV 2022) sowie die
Digitale Plattform Unbemannte Luftfahrt (dipul).

Zunachst wurde der Untersuchungsraum fir das Geodatenmodell festgelegt, einschlieRlich der
Stadt Mdnchen und relevanter Kliniken. Anschlieltend erfolgten Sichtung, Auswahl und Download
relevanter Geodaten, wobei Verfiigbarkeit und regelmaRige Aktualisierbarkeit zentrale Kriterien
waren.

AP 5.2: Die in AP 5.1 ausgewahlten Daten wurden mit ArcGIS® Pro, FME sowie Python aufbereitet
und in einer Geodatenbank zusammengeflhrt, die alle fir den U-Space relevanten statischen und
dynamischen Geodaten enthalt. Zusatzlich wurden Notlandeplatze aus dem F&E-Projekt Um-
SiTrUL integriert. Grundlage der rdumlichen Darstellung bildet der digitale Zwilling der Stadt Min-
chen in Kombination mit hochaufgeldsten 3D-Stadtmodelldaten. Die Geodaten wurden fiir die Nut-
zung in einer Webumgebung aufbereitet.

Es entstand ein hochaufgel6stes Stadtmodell, das sowohl die Flugplanung als auch das Inflight-
Monitoring unterstitzt. Zur vereinfachten Planung wurden H3-basierte Hexagone mit Héheninfor-
mationen versehen, die die maximale Hindernishohe je Zelle abbilden. Erganzend wurden Routen-
vorschlage entwickelt, die Umweltaspekte, Larmsensitivitdten und geografische Restriktionen be-
ricksichtigen.

AP 5.3: Im weiteren Projektverlauf wurden die Schnittstellen zu den Ubrigen Subsystemen definiert,
um eine zuverlassige Datenibermittlung zwischen GIS-Provider und USSP sicherzustellen. Das
Geodatendashboard wurde technisch in die USSP-App integriert, um eine konsistente Nutzung der
Echtzeit-Informationen zu gewahrleisten. Erganzend wurde ein flir die Drohnennavigation optimier-
ter, reduzierter Koordinatendatensatz mit Notlandepunkten bereitgestellt. Die Schnittstellen wur-
den Uber HTTP-basierte APIs realisiert, umfassend getestet und optimiert.

AP 5.4: Zur Demonstration der Funktionalitat wurde ein Testflug zwischen dem Klinikum rechts der
Isar und der Klinik am Biederstein im digitalen Stadtmodell visualisiert. Hierfir wurden zuséatzliche
2D- 3D- und Echtzeit-Geodaten in das GIS-Datenmodell integriert. Ergédnzend wurden Nutzungs-
und Larmempfindlichkeitsinformationen eingebunden und visualisiert.

AP 5.5: Auf Basis einer engen Abstimmung mit den Projektpartnern uVigilant und esc sowie dem
assoziierten Partner Technische Universitadt Minchen wurden die Anforderungen an die Dash-
boards definiert. Das Dashboard wurde mit der ArcGIS® Experience Builder Software von Esri
realisiert. Relevante Schnittstellen zur Echtzeitdarstellung der Drohnenposition wurden identifiziert
und konzeptionell mit der Anbindung an den USSP-Server ausgearbeitet.

Die Umsetzung der Dashboards erfolgte gemeinsam mit UA ili gis-services und UA Holm Seifert
unterstitzt. Die Nutzeransichten des Dashboards umfassen Flugwetter, Start- und Landeplatze,
Flugrouten, Inflight Emergency sowie Inflight Monitoring.

AP 5.6: Im abschlielRenden Arbeitspaket wurden Testfalle definiert, um das Gesamtsystem mittels
systematischer Ende-zu-Ende-Tests zu optimieren und die unterschiedlichen Use Cases zu vali-
dieren.

Die Ergebnisse aller sechs Arbeitspakete wurden im vorliegenden Abschlussbericht zusammen-
gefuihrt und bei der Abschlussprasentation am 18.12.2025 mit einem Live Drohnendemonstations-
flug in Taufkirchen mit der Visualisierung der Echtzeit Flugpositionen im Dashboard in Anwesenheit
des eingeladenen Projekttragers und Mitarbeitern der TUM Kliniken in Miinchen vorgestellt.
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