
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Kwaliteitsrapportage meting Waddenzee Frisia Zout 

 

  



 

 

1. VLUCHTSPECIFICATIES 

1.1. GEBRUIKTE APPARATUUR 

 

 TECNAM P2006T SMP (PH-KIO) 
Voor de inwinning werd gebruik gemaakt van ons tweemotorig vliegtuig PH-KIO. Deze is uitgerust met twee 
openingen zodoende dat we alle nodige informatie gelijktijdig kunnen inwinnen. Onderstaand 2 foto’s vanuit 
het vliegtuig tijdens de uitvoering.  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

 

 RIEGL LMS – Q680I 
Voor deze opdracht werd gebruik gemaakt van de hoogwaardige Riegl scanner, type LMS – Q680i. Volgende 
instellingen werden gebruikt:  

 

 IGI AEROCONTROL FOG-I  
De IGI Aerocontrol FOG-I imu is een fyber optische imu met geïntegreerde GNSS-ontvanger. Het systeem 
registreerde gedurende verschillende vluchten uiterst nauwkeurige oriëntatieparameters die vervolgens 
werden gebruikt om een nauwkeurige puntenwolk te bekomen.  

 IGI CCNS5 
De IGI CCNS5 is het hart van het complete vliegsysteem en zorgt ervoor dat de vlucht zoals gepland 
uitgevoerd wordt. Het stuurt de scanner aan en zorgt dat hij op het juiste moment de nodige data 
binnenhaalt. Het systeem zorgt er tevens voor dat de piloot op de juiste vlieglijnen kan navigeren.  

 

 

 

 



 

 

 

1.2. VLUCHTUITVOERING 

Voor de vliegplanning, werd het oorspronkelijke vliegplan aangehouden die ook in de offerte werd opgenomen, 
zie hieronder. 

 

De vluchten werden uitgevoerd tijdens onderstaande tijdstippen, steeds rekening houdende met de 
laagwaterstanden.  

 

Vlucht 1 15 mei 2019 11:02:10 – 13:49:08 UTC 
Vlucht 2 16 mei 2019 11:49:05 – 15:53:04 UTC 
Vlucht 3 22 mei 2019 16:56:16 – 19:26:01 UTC 

 

 

 

 

 

 



 

 

2. VLUCHTVERWERKING 

Voor de verwerking van de ingewonnen data, werd gebruik gemaakt van onze gestandaardiseerde workflow. Deze is 
weergegeven in onderstaand schema (Figuur 1).  Onderstaand een samenvatting van de stappen met daarbij 
eventuele opmerkingen.  

 

1. Data beheer/backup In-House / 
2. Trajectory PreProcessing AeroOffice / 
3. GNSS Post-Processing met 

base stations 
GrafNAV / 

4. Trajectory Post-processing AeroOffice / 
5. Geo-encoding LAS-files RiProcess / 
6. Project setup Terrasolid / 
7. Water classificatie Terrasolid Door verschillende waterstanden was het 

classificeren een behoorlijk arbeidsintensief werk. 
8. Grond classificatie Terrasolid Door het minieme hoogteverschil tussen het water 

en het wad, was de grondclassificatie behoorlijk 
arbeidsintensief. 

9. Matchen vliegstrips Terasolid Een goede classificatie bleek cruciaal te zijn 
vooraleer de data goed te kunnen matchen. 

10. QC In-House / 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

Figuur 1: Gestandaardiseerde workflow 



 

 

3. TRAJECTORY EN GPS BASISSTATIONS NAUWKEURIGHEDEN 

 

3.1. VLUCHT 1 (15 MEI) 

 

 

Figuur 2: INS Position RMS 

 

Figuur 3: GNSS Estimated Position Accuracy 

 

 

 

 

 

 

northgfedcb eastgfedcb upgfedcb

[sec]
308 800308 600308 400308 200308 000307 800307 600307 400307 200307 000306 800306 600306 400306 200306 000305 800305 600305 400305 200305 000304 800304 600304 400304 200304 000303 800

[m
]

0.048

0.047

0.046

0.045

0.044

0.043

0.042

0.041

0.04

0.039

0.038

0.037

0.036

0.035

0.034

0.033

0.032

0.031

0.03

0.029

0.028

0.027

0.026

0.025

0.024

0.023

0.022

0.021

0.02

0.019

0.018

0.017

0.016

0.015

0.014

0.013



 

 

3.2. VLUCHT 2 (15 MEI) 

 

 

Figuur 4: INS Position RMS 

 

Figuur 5: GNSS Estimated Position Accuracy 
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3.3. VLUCHT 3 (16 MEI) 

 

Figuur 6:INS Position RMS 

 

Figuur 7: GNSS Estimated Position Accuracy 
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3.4. VLUCHT 4 (22MEI) 

 

 

Figuur 8: INS Position RMS 

 

Figuur 9: GNSS Estimated Position Accuracy 
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4. GEBIEDSDEKKING 

Uit de footprints van de vlieglijnen blijkt dat het gehele projectgebied dekkend is ingewonnen, zie onderstaande 
illustratie. 

 

 

Figuur 10: Gebiedsdekking inwinning 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

5. RELATIEVE NAUWKEURIGHEDEN 

Uit de kwaliteitscontrole blijkt dat er op bepaalde plekken een kleine afwijking zit in de relatieve nauwkeurigheid. Dit 
is te herleiden naar plaatsen waar het wad een ribbelige oppervlakte vertoont. Dit valt zo goed als onmogelijk te 
corrigeren. 

 

Figuur 11: Relatieve nauwkeurigheid/Ruis in de data 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

6. PUNTDICHTHEID 

De puntdichtheid van de ingewonnen data varieert tussen 1 tot 12 punten per m2. Hiermee werd ruim voldaan aan 
de eisen om tot het eindproduct te komen. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

7. VERGELIJKING MET 2016 ONDERZOEK RWS 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

8. NAUWKEURIGHEID T.O.V. RDNAP 

Langs het kustgebied werden controlepunten ingemeten door Kavel10 m.b.h.v. GNSS. De resultaten zijn in 
onderstaand rapport terug te vinden. Daarbij zit de afwijking tussen de 0.01m en -0.054m, wat binnen de nodige 
tolerantie valt. Er moet rekening gehouden worden met het feit dat sommige controlepunten niet op verharding zijn 
ingemeten geweest.  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

 

9. WATERSTANDEN 

 

Vlucht 1 15 mei 2019 11:02:10 – 13:49:08 UTC 
Vlucht 2 16 mei 2019 11:49:05 – 15:53:04 UTC 
Vlucht 3 22 mei 2019 16:56:16 – 19:26:01 UTC 

 

9.1. VLUCHT 1: 15 MEI 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

9.2. VLUCHT 2: 16 MEI 

 

  



 

 

9.3. VLUCHT 3: 22 MEI 

 

 

 

 


