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Die hochauflésende Erfassung von Gewadsser-
strukturen gewinnt im Kontext von Wasserwirt-
schaft, Hochwasserschutz und 0Okologischer
Bewertung zunehmend an Bedeutung. Klassi-
sche hydrographische Verfahren sto3en insbe-
sondere in flachen, schwer zuganglichen oder
okologisch sensiblen Binnengewdssern an ihre
Grenzen. Die topo-bathymetrische Laserscan-
ning-Technologie (Laserbathymetrie) hat sich
daher in vielen Anwendungen als flichenhafte
Ergdnzung zu klassischen, profilbasierten Ver-
fahren etabliert.

Die Skyability GmbH verflgt Gber mehr als zehn
Jahre Erfahrung in der geodatischen Datenerfas-
sung und setzt luftgestUtzte Laserbathymetrie
(ALB) in unterschiedlichen Gewadssertypen ein.
Diese reichen von alpinen Flissen Uber Wasser-
straBen und Seen bis hin zu kUstennahen Be-
reichen. Zum Einsatz kommen UAV-, Helikopter-
erforderlicher Auflésung und Flachenabdeckung.
Ziel ist eine moglichst durchgédngige topo-ba-
thymetrische Erfassung vom Ufer bis zur Gewds-
sersohle. Je nach Projekt werden UAV-Flige mit
hohen Punktdichten von Gber 100 Punkten/m?
oder grof3flachige Befliegungen im Kilometer-
mafstab eingesetzt. In FlieBgewdssern kommen
haufig mehrere parallel gefiihrte Flugstreifen zum
Einsatz, um konsistente Datensatze Uber ldngere
Abschnitte zu gewahrleisten. Ergdnzend wird in

Abb. 1: Sensorintegration am Beispiel Helikopter

tieferen oder optisch eingeschrankten Bereichen
ein Multibeam-Echolot (MBES) eingesetzt.

Als Sensorsystem wird eine Kombination aus
ALB-, ALS- und RGB-Sensorik verwendet, die tUber
ein zeitsynchronisiertes GNSS/INS-System  integ-
riert ist. Der ALB-Sensor (RIEGL VQ-860-G) arbeitet
im grtinen Wellenldngenbereich bei 532 nm und
ermdglicht zusatzlich die Aufzeichnung von Full-
Waveform-Daten. Dadurch kénnen Informationen
zur Wasseroberfliche, Wassersaule und zum Ge-
wasserboden differenziert extrahiert werden. Das
System erlaubt unter gtinstigen Bedingungen Ein-
dringtiefen bis etwa 2,5-facher Secchi-Tiefe; in der
Praxis wurden im FlieRgewdsserbereich bereits
Tiefen bis rund 17 m erreicht. Ergdnzend wird ein
ALS-System (RIEGL VUX-SYS-22) eingesetzt, das
durch kleinen Laserspot, hohe Messgenauigkeit
und ein flexibles 360°-Field-of-View gekennzeich-
net ist. Optional wird das System durch hochauf-
|6sende RGB-Kameras (Sony oder Phase One) er-
ganzt.

Die Kombination aus ALS- und ALB-Sensorik
bietet wesentliche Vorteile fir die flichenhafte
pographische Daten sowie eine prazise Erfassung
der Wasseroberflache im Nadirbereich, wéhrend
ALB die bathymetrische Information unterhalb der
Wasseroberflaiche ergdnzt. Durch den grol3eren
Offnungswinkel des ALS entstehen zudem verbes-
serte Streifentberlappungen und zusatzliche Kor-
respondenzen flr die Georeferenzierung. Der ALB-
Sensor ist konstruktionsbedingt auf etwa +20°
begrenzt, wahrend ALS-Systeme typischerweise
bis +45° betrieben werden. Zusatzlich verbessert
ALS die Vegetationsdurchdringung im Uferbereich
und erweitert die Datenabdeckung aul3erhalb des
eigentlichen Gewasserkorridors.

Im Bereich der FlieBgewdssererfassung haben
sich Flugplanungen mit zwei bis drei parallel ge-
fuhrten Flugstreifen bewdhrt. Je nach Gewdsser-
breite und Zielpunktdichte kénnen so ldngere
Abschnitte effizient erfasst werden. Typische Er-
fassungsleistungen liegen bei etwa 60 bis 100 km
Flusslange pro Befliegungstag. Die zeitlich zusam-
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menhdngende Erfassung ist dabei entscheidend,
da hydrologische Parameter wie Wasserstand,
Abfluss oder Tribung kurzfristig variieren kdnnen
und die Datenvergleichbarkeit beeinflussen. Durch
die kompakte Erfassung innerhalb eines Tages las-
sen sich diese Effekte minimieren.

Im Idealfall entsteht ein weitgehend lickenloser,
hochaufgeldster Punktwolken-Datensatz im kom-
primierten Rohdatenformat. Die nachgelagerte
Verarbeitung im Postprocessing umfasst mehre-
re Schritte. Zunachst erfolgt die Bestimmung der
exakten Flug- und Sensortrajektorie als Grundlage
der Georeferenzierung. AnschlieRend werden die
Rohdaten entpackt, gefiltert und die registrierten
Echos in verwertbare Punkte klassifiziert. Ein we-
sentlicher Schritt ist die Korrektur der unterwas-
serinduzierten Signalwege, bei der Brechung und
veranderte Lichtgeschwindigkeit im Wasser be-
ricksichtigt werden.

Die Datenqualitdt hangt stark von den Aufnah-
mebedingungen ab. Einflussfaktoren sind erhoh-
te Tribung, unginstige optische Bedingungen,
Oberflachenstérungen durch Treibgut wie Laub
oder organische Partikel sowie durch Schifffahrt
verursachte Turbulenzen. Zusatzlich fihren geo-
metrische Abschattungen durch Briicken, Stege,
Bauwerke oder Fahrzeuge zu Datenverlusten. In
grolBeren Wassertiefen stellt zudem die physikali-
sche Eindringtiefe des Lasersystems eine Grenze
dar.

Die resultierende Punktwolke mit Dichten von
Uber 100 Punkten/m” bildet die Grundlage fir
flachen- und Geldandemodellen (DOM und DGM)
kann ein digitales Gewdssermodell (DGM-W) ab-
geleitet werden. Zusatzlich entstehen Wassertie-
fenkarten, Tiefenlinien und Wasseranschlagslini-
en. Rasterbasierte Auswertungen erreichen dabei
typischerweise eine Auflésung von bis zu 0,25 m
und ermoglichen detaillierte rdumliche Analysen.

Besonders relevant ist die Moglichkeit zeitlicher
Auswertungen durch wiederholte Befliegungen.
Im FlieBgewdsserbereich lassen sich dadurch mor-
phologische Verdanderungen erfassen, die sowohl
durch natdrliche Dynamik als auch durch anthro-
pogene Eingriffe verursacht werden (Abb. 4). Dies
umfasst Prozesse wie Erosion, Sedimentation oder
strukturelle Umgestaltungen. Dadurch entstehen
belastbare Datengrundlagen zur Analyse der Ge-
wadsserdynamik und langfristigen morphologi-
schen Entwicklung.

Insgesamt zeigt der Beitrag, dass die Kombina-
tion aus ALB-, ALS- und erganzender RGB- sowie
MBES-basierter Datenerfassung eine effiziente
und robuste Methodik zur integrativen Erfassung
von Binnengewdssern darstellt. Die durchgangige
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Abb. 2: Prinzipskizze zur Erfassung mit ALS, ALB und MBES

Abb. 3: ALB/ALS - Punktwolke am Beispiel Flie3gewasser

SN ~’7~im‘m€:\' .

Y w—

Abb. 4: DGM-W inklusive Wassertiefenkarte bzw. -linien

Erfassung vom Ufer bis zur Gewéssersohle ermog-
licht konsistente, hochauflésende Modelle kom-
plexer Gewdssersysteme und bildet eine belastba-
re Grundlage fur Anwendungen in Hydrographie,
Wasserwirtschaft und Umweltmonitoring. Die
Ergebnisse verdeutlichen das Potenzial moderner
multisensorischer Fernerkundung fir eine skalier-
bare und praxisnahe Gewasseranalyse. //
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