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LEISTUNGEN

« Integration mobiler Sensordaten in die flachige
Abbildung von Gebietsniederschlagen

+ Kombination mobiler Fahrzeugdaten mit ortsfesten
Messstationen und Niederschlagsradarprodukten

« Raumliche und zeitliche Verdichtung von Echt-
zeit-Flacheninformationen tiber den Niederschlag als
Eingangsdaten fiir hydrologische und hydraulische
Modellberechnungen

« Entwicklung einer loT-Plattform zur Visualisierung
der aufbereiteten Informationen

ZIELE mobileV=V

« Verbesserung des Systemverstandnisses und der
Relevanz von im Verkehrsbereich erhobenen Daten
fir die Wasserwirtschaft

* Rechtzeitige Warnungen vor Starkregenereignissen,
dadurch Reduzierung von Sach- und Personen-
schaden

+ Informationsweitergabe an Katastrophenschutz und
Verkehrsteilnehmer
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Prognosemodelle verbessern -
Starkniederschlagsereignisse
friiher vorhersehen

Starkniederschlagsereignisse haben in den vergange-
nen Jahren zu immensen Sach- und Personenschaden
gefihrt. In Zukunft ist eine durch den Klimawandel
bedingte Zunahme der Haufigkeit dieser Ereignisse zu
erwarten. Wahrend Starkregenereignisse wegen ihrer
kleinrdumlichen Ausdehnung h&ufig nicht génzlich vom
terrestrischen Messnetz erfasst werden, unterliegen
Niederschlagsradarmessungen ebenfalls spezifischen
Fehlerquellen, die zu einer Unterschatzung des Ereignis-
ses fuihren konnen.

An dieser Stelle setzt das Forschungsprojekt mobileV'®V
an. Durch die Nutzung von Sensordaten aus fahrenden
Fahrzeugen soll eine raumliche und zeitliche Verdichtung
von Niederschlagsinformationen erreicht werden. Heutige
Fahrzeuge erheben eine Vielzahl von Umgebungsdaten.
Werden diese Datenmengen in Echtzeit ibermittelt und
analysiert, besteht das Potenzial, (iber eine Kombination
mit weiteren Niederschlagsprodukten einen verbesserten
Niederschlags-Input fiir Prognosemodelle zu entwickeln
und rechtzeitige Warnungen vor Starkniederschlagsereig-
nissen im Nowcasting-Bereich auszugeben.

Niederschlagsmessstationen
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Radar Pluviometer aufgelosten Sensordaten
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== Pluviometer == Niederschlagsradar ~ X Kfz-Sensordaten

A Darstellung eines beispielhaften Niederschlagsverlaufs im Ziel-
gebiet mittels Pluviometer, Niederschlagsradar und Sensordaten des
Fahrzeugs. Die Fahrzeuge erheben sekiindlich Datensétze, die die
konventionellen Erhebungsmethoden erganzen.

Niederschlagsradarprodukte
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Schematische Darstellung des mobileV "-Systems: Die in den Kfz = §
erhobenen Sensordaten werden gemeinsam mit Pluviometer- und 1 Dichte der Niederschlagsmessstationen im EGLV-Gebiet = g
Radardaten auf einem zentralen Server gespeichert, analysiert und B i ) 2 g
zu Produkten kombiniert. Die veredelten Daten kénnen auf einer 2 Erganzung der Niederschlagsmessstationen durch das 23
loT-Plattform aufgerufen werden. StralRennetz im EGLV-Gebiet ° &




