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Einsatz von UAVs fur die Ermittlung von
Hochwasserstanden
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Die Verfugbarkeit von Wasserstandssequenzen als Eingangsdaten von
Strdmungs- und Wasserabflussmodellen fur Hochwasserereignisse
ist von zentraler Bedeutung flir die Validierung und Bewertung der
Modelle. Ausgedehnte und flachenhafte Wasserstandssequenzen sind
jedoch manuell nur ein Ausnahmefallen mit ausreichender Auflésung zu
ermitteln, Befliegungen mit bemannten Flugzeugen in den meisten Fallen
mit hohen Kosten verbunden. Unbemannte Flugsysteme (Unmanned
Aerial Vehicle, UAV) sind ein kosteneffektives Werkzeug fiir Befliegungen
und haben sich in den vergangenen Jahren fir viele Anwendungen im
Umweltmonitoring bewahrt.

Ziel

Ziel des Projektes ist die Untersuchung der Einsetzbarkeit fur eine zeit-
aufgeloste Ermittlung von Hochwasserstanden. Dazu werden die an
Bord der UAVs befindlichen Sensor- und Datenerfassungssysteme um
leichte Multispektralkameras erweitert. Uber mehrere Flige wahrend
eines Hochwasserereignisses lassen sich Uberschwemmungsbereiche
zeitaufgelost erfassen und anschlielend am Rechner auswerten.

Methoden

Die unbemannten Flugsystem sind mit Sensoren fir die Lagesteuerung,
GPS-Empfanger fir die Navigation und einem Autopiloten ausgeristet.
Die Flugrouten werden am Boden Uber eine dedizierte Flugrouten-
Planungsoftware erstellt, getestet und dann an das UAV ubertragen.
Nach dem Start, den ein Sicherheitspilot Gberwacht, kann das Flug-
system die Flugroute autonom oder vom Piloten gesteuert abfliegen
und wahrend des Fluges Luftbilder aufnehmen. Aufgrund der Sensoren
an Bord des Flugsystems lassen sich mit der Luftbildaufnahme auch
Ort und Orientierung des Flugsystems erfassen und speichern. Diese
Informationen dienen im Datenaufbereitungsprozess der Entzerrung und
Georeferenzierung der Luftbilder. Aufgrund der mehrkanaligen Bilder
lassen sich Wasserflachen identifizieren und in Digitalbilder Gberfiihren,
welche nur noch die Wasserstande beinhalten. Diese dienen dann als
Eingangsdaten fur die Validierung der Stromungsmodelle.

In Abhangigkeit von Start und Landebedingungen kénnen Multi-
Rotorsysteme (Geschwindigkeit 0-10 m/s) oder Flachenflugsysteme
(Geschwindigkeit 10-20 m/s) eingesetzt werden. Bei Nutzlasten bis zu
1.5 kg lassen sich Flugzeiten bis zu 50 min erreichen.
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