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Ein besonderer Aspekt stellt die Ermittlung der hydrometrischen Gewassereigenschaften an der Freiberger
Mulde dar. Zur Ermittlung der FlieRgeschwindigkeit wird fur \Wasserstande unter 10 cm ein Magnetisch- Aufgrund der oft starken Verkrautung der Tollense liegt das Hauptaugenmerk des Messaufbaus
Induktiver Durchflussmesser (MID) eingesetzt. Der Acoustic Doppler Current Profiler (ADCP) wird auf dem Schutz der physiko-chemischen Sensoren, was durch den Betrieb innerhalb des Bootes
zukunftig noch um einen Horizontal Acoustic Doppler Current Profiler (H-ADCP) erganzt. Das Single Beam gewahrleistet werden kann. Durch die gleichzeitige Bewegung mit dem Boot ist eine moglichst
Echolot wird an einem Schrittmotor geschwenkt. Die Entfernungs- und Ausrichtungsmessungen des hohe zeitliche und damit raumliche Performance anzustreben. Dies wird zum einen durch
schwenkbaren Echolotes werden mit dem Raumbezug verschnitten, um eine Punktwolke der mdglichst geringe Schlauchdurchmesser und bestmdglich auf den Sensor abgestimmte
Gewassertiefe unterhalb des Messbootes zu generieren. Als zusatzliche Tiefeninformationen wurde Durchflusskuvetten erreicht, welche die Dispersion gering ha|ten, als auch durch eine
ebenfalls die Tiefenmessungen der vier Beams des ADCP hinzugezogen. Diese sind mit 20° konstant Zeitsynchronisation des dezentralen Messsystems. Die Zeitsynchronisation wird durch die
ausgerichtet und bieten eine zusatzliche Informationsquelle zur Verdichtung des Messsignals und zur Verwendung der eingebauten GNSS Empfanger erreicht. Die Systeme, welche keinen GNSS
eventuellen Luckenfullung. Empfanger besitzen (BlueMon, S::CAN), werden iiber das Netzwerk mit dem NTP Protokoll mit
der aktuellen Zeit abgeglichen. Der Zeitserver im Netzwerk wird mit dem Prazisionszeitsignal
S \ des GPS Empfangers versorgt.
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s wurden an ausgewahlten Abschnitten Bilddaten mit
einer DJI Spreading Wings 900 erhoben. Mit einem
362682 362684 362686 362688 362690 362692 362694 | <= [licRrichtung ‘%OMeter Startgewicht von bis zu 8 kg erm(‘jgﬁcht es auch die
Rechtswert | , | Mitnahme mehrerer Kameras. Abhangig vom
Darstellung der aufgenommenen Tiefenmesspunkte des schwenkbaren Echolots und den Tiefendaten eines ADCP mit der Startgewicht sind so Flugzeiten von bis zu 25
aufgenommenen Tiefenvarianz fur eine Beispielschwenkung in dem Koordinatensystem UTM 33N (links) und die Lage der Minuten moglich.
Messpunkte in einem kurzen Abschnitt der Freiberger Mulde, Hintergrundkarte: GeoSN (rechts)
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