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SSIV: Methode zur Geschwindigkeitsmessung
von insta�onären Freispiegel-Abflüssen (Abb.2).
• Orthorek�fizierung benö�gt die Kalibrierung der
Kamera durch Vermessung von Kontrollpunkten.

• Basiert auf Kreuzkorrela�onsverfahren. Es
braucht keine Tracerpar�kel, sichtbare
Verspiegelungen an derWasseroberfläche sind
ausreichend.

• Herausfiltern von Messfehlern: Ausreisser
werden en�ernt.

•Mi�lere Fliessgeschwindigkeitwird berechnet
für den Querschni� mit einer Annahme über das
ver�kale Strömungsprofil.

• SSIV konnte in manchen Situa�onen vergleichbare Ergebnisse wie
die Radarmessung liefern (~1% Unterschied im Durchschni�).

• Ö�ers hat SSIVMesspunkten verpasst. Bei niedrigen Wasserhöhen
über Zeitspannen bis in dem Minutenbereich.
Manchmal liegen SSIVMesswerte auch ganz daneben.

• Die Ursache der Fehler ist die
mangelnde Sichtbarkeit und Struktur
derWasseroberfläche, dessen
Hauptgründen sind:
- ungüns�ge Lichtverhältnisse
- sehr niedrige Wasserhöhen
- Duchsich�gkeit des Wassers
- Komprimierung der Bilder

• Die Verwendung von künstlicher
Beleuchtung liefert bessere
Resultate (Abb. 5)

Experiment: KünstlicheurbaneÜberschwemmungen

Nutzungvon bestehendenKameras Durchflussmessungmit Smartphone

Ermi�lung von Oberflächenabflüssen
im urbanen Raum mit Überwachungskameras

Ergebnisse:Manchmal fast sogutwieRadarmessung... abernochnicht so robust

UnsereVision: StadtweiteMessungvonOberflächenabflüsse

SurfaceStructure ImageVelocimetry (SSIV)

Kameras
• 2 Überwachungskameras (INSTAR IN-5907HD)
13-27 Frames/Sek, 1280x720 px, f8, Öffnung 45°

Referenz-Messungen
• 1 Radarmessung (Nivus OFR) 1 Messung/5 Sek ( in Abb. 3)
• 1 Ultraschallmessgerät (Nivus NivuCompact)
1 Messung/5 Sek ( in Abb. 1 und 3)
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• Kostenlose App für Durchflussmessungen in
gut definierten Rinnen.

• Besuchen Sie h�ps://discharge.ch
für mehr Informa�onen.

• Immer mehr Überwachungskameras
werden für den Verkehr und aus
Sicherheitsgründen installiert

• Dank SSIV könnte diese Infrastruktur auch
zum Ermi�eln von Überschwemmungen
dienen

Abb.3:Rinne fürdieUntersuchung.

Abb.2: SurfaceStructure
ImageVelocimetry Methode.

Abb.1:GefilterteGeschwindigkeitennachder
Kreuzkorrela�on (SichtvonKamera1).
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Anordnung der Kameras

Abb.4:VergleichvonSSIVMessungenmitRadarmessungen.

Abb.5:Kamera1mit Infrarot inderNacht liefert bessere
Ergebnisse.
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Nacht mit Infrotbeleuchtung

Was ist Ihre Meinung? Besser grobe Messungen, die vielleicht falsch sind,
oder gar keine Informa�on? (Email an: ma�hew.moydevitry@eawag.ch)?


