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Motivation

Hochauflosende Stromungsvermessung:

—Kistenschutz:
» Olbekampfung
 Verwirbelungen bei Off-shore Windanlagen
* Morphodynamik

—Verkehrssicherheit (z.B. in Hafen)
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Software — OGRAI
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RDCP = Radar Doppler Current Profiler
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Radiale Dopplergeschwindigkeiten
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RDCP Datenprocessierung
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RDCP Datenprocessierung
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Radiale Geschwindigkeitskarten
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Windkorrekturen
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Windkorrekturen
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Wind und Entferungsabhangigkeit
- empirische Losung -
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Wind und Entferungsabhangigkeit
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Anwendung der Korrekturen
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Anwendung der Korrekturen
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Anwendung der Korrekturen
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Anwendung der Korrekturen
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ergleich

Schlauchboot-ADCP
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Zusammenfassung

RDCP hochauflosende Karten:
— Wasseroberflachenstrémung
— Divergenzen & Konvergenzen
—  Wirbeln
— Verlagerung von Prielen
— QOberflachensubstanzen

— WEB-GIS kompatibel (png + tfw, netCDF) in “near
real time”



Ausblick

» Optimierung der
Wind/Entfernungsabhangigkeit :
» Zusatzliche Effekte zu Winddrift

= Auswirkung der Temperaturunterschiede
(Luft <-> Wasser)

= Windmodel
» Wellenkorrektur fur Off-shore Einsatz

» Automatische Qualitatspriafung jeder
Prozessierungsstufe
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