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Massenbewegungsprozesse sind in der Schwei z wei't ver
steiler Topographie und bei spezifischen geologischen
Felwsnd Bergstg¢irzen. Di ese Gebi et®pruonzde sweeei twveurred eMa sdsuern
BAFU auf der Basis von Fernerkundungsdaten und zus?
zusammengef ¢hrt . F¢r das Gefahrenmanagement von Masse
ungot enAiuslildleddnung, die GascNwl nothegk dietr instabil en M:
Eigenschaften relevant . DaRadBARKWt amlultizttendahenneuam
Massenbeweguwsnbgeernwa c hlenaw. um deren Geschwindigkeiten,

Eigenschaften zul assen, systenbite slcrh®&ZzRr(ber emdtnreinc ( Mo
apertur)e Dragdckaar werden auch f¢gr die Erkennung von bi she

f¢er die Erstellung von Gefahrengrundl agen genutzt (BA
Dank der Pr oz eRasd arrsuadgetl dven @ @n millimetergenaue Vers
Erdoberfl @cheDi@ge mMRestsckart. en wer den mi t unterschiedlic
(¢cprozedsieerdtiPBARt dat en ( PerisR$ tvemd [BicsattrtiebrDebrle ds iSmat t e
das ErgebRirezes gieereuingder FBiixledl uinmh e$SAR Cht wer den, di
hi nweg koh2rent sind. Si e ermeglichen eine Analy
Bodenbewe gni rPguenrk.t Feenr schnell e nBlewdgudaeh®BAFd&ndeckende
I nteferoglrm3®Rt el | i,t e nRoaisltdeerrdlat eal | wi rd di e Auswer
I nterferogrammen bBwainuddrl Beuwratcehitl.ung von I nstabilit?at
d. h. -Puumndkt FI 2 chendatbars, B@féemry tjehtalinit c h akntSUMBRr bd Ukt Ee

bereitzbdDatekl eanch bei ider)B8tum2@2del Euage Version har
di e Dat épcheaFheuhnider eDhiteh aArtoadau kdfeend d olr t | wef eevdent wi ckel
ud verbhessert
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Da sOr i giweardtiar der permanenten MassenbebBvedgmdgktdas st d

eine Synthese von gr oDsasse nl nDyaetbetnaneei nngee nl eiisctht verst2andl
eine schnelle Einordnung und Lokalisierung der Gefahr

srr A

NIONct + WUAWs INe U R Wddic U R &

Das Originalinventar beinhaldekads iMa s\s @hatleewm® AydRdnegre na n dde re
Grundl agen manuel |l mit einem georeferenzierten Polygo
Die ver veggrsdetmat i kK der Mafsosl egntb eiwetgeurnngaetni onal en St andar
Anwendung vereinfach{modidfiezigémntztnaoh d¥\fea rnreess,) .11997/986, C

Zu den Massenbewegungen des I nventars geh°ren folgend
- Rutschungen im weiten Sinne, Sackungen (|l andslide
- Blockgletscher (rock gl acier)

- Lockergesteingyglhe weegbsrnigse nmovement)

- Solifluktion (solifluction)

- Bewegungen vooad6&it eEsshke¥fchen mit Schuttbedeckung

- Absenkungen des Bodens, Subsidenz (subsidence)

- Unbekannte Massenbewegungen, bzw. wundefinierte Pr
Der Prozess Rutschung umfasst hier alle Gleitprozesse
Sackungen i m weiteren Sinne. Es werden - lbdiemne Unt
Transl ati onsbewegungen gemacht . Auc hheanufF oerimmaet iUonnteenr snc
Varnes 1978 wi rd vSeartzei FclthinteetnL u fl tnb i d erer n i st haufig
Lockergesteinen erkennbaund wBmde kleed hheec Veng@gtwaai loinsgt . |
Beispi el Schutthal den adnmerF uvsost 2meem . F dlIns wlinedseenn oF2 1 | en
demi vergsLeoc ker gesteinsbewegungené zugeordnet. Mi schf ¢
Rut schpr ozesseMnazluogge owidrnde th.ei Sol i fl ukti onsprozessen

NIKJ=Jt #6535 RUI RNt WRaqW2YUW~c¢ct t WOAHDS 1IN

Das I nventar besteht ,audi MaslkrtinbewdgudDjeralhtuisechei dukt!
von inaktiven Massenbewegungen basiert auf De&nbogi sct
geh®°ren bei spiel swei se Eossi laenal Bgtsc huvogregne.h e n W

Massenbewegungsprozesse amgewdpdetyorf pegedkdeinne Gr unc
GeschwindigkeitsbestBemmualgt invlegnl i Mahs simsnhth. adniEégod nyggeom e

Attribute zu GeschwindMgkeehberwegwngeMehattenenber nic
permanente und konst anm elL aQefscdhevwi ndegkeiktann-odliee Gescl
abnehnmineer2ndekti vbw2tMassenbewegdungoenn Umwel t fakt or en
So reagi er en zRun sBcehausnpg edhatse r ga i a mw: Bei hoher Wassers
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i nstabilen Masse oder bei hohem PorenwassemBae&rnuck k e
sinkendem Porenwasserdruck wird di e Riuuntds cshiuen gk amm®ng | ¢i bcet
bestimmte Zeitdauer sogar i naktbDivwseeiVerftdderuohae B
Bei spi el sai sonal gesteuert sein: I m Fr¢hling st di
ausgiebigen Niederschlagen h°her und deshalb k°nnen
Her lkkaatnn di e Geschwindigkei ¢heileldafbebaiklueurege inn

e

Hangmure =
Spontane Rutschung .

”

Verschiebung

]
I
e t
1 Kriechbewegungen "
1 Permanente Rutschung s. str. /

1
” d
«Permanente Rutschung» : /
mit aktiven Phasen 7 ’
” [ |
” ' , /
I Rutschung mit Besch!eﬁr]lgung
1 (z. B. Felsrutschung mit Ubergang
1 in Sturzprozess)
I -
-
1 -
-""""-—
{—-—-———_—- rs >
Zeit
Abbild8nlygemati sche Darstellung von verschiede(hRBAFWezGkh) ebu
Nur bei der gr¢nen Kurve kann von einer Alpkezwnaneonn ekndin sGeasrc
Geschwindigkeit) ge dprmrocalelne wemrrdeerne n Kurven i sSStpodtandesch
Rut schungen und Hangmur en Isnivnedn tnaircsh td eBe sptearnndatneeinlt edne sMas s entk
sie nicht in einemtRBRytz pehmmieamtt emi tBo{denbewegungen | iegen.

Di e GeschwindiighmeOrs gl attbépgeerntiar unt er en Bereich der

Vol l zugshil fe fg¢r das Management von Massenbewegungs
Definition fg¢r die Erstellung von Gefahrenkarten | ieq
Eine Geschwi wmoihghmehr als 10 cm pro Jahr repr@sentiert
kann zur Zerst©°rung von Geb2uden und I nfrastrukturen
bereits bei @aes cvhonn ndi § k éii ts TO etcann pirro dradhgsen Rut s
Di fferenzial bewegungen auf, so k°nnen H2user trotz |

grosse Sch@aden aufweiseniojdeer ssinbletwohmedrardisei @eschwi n
im I nventar der Madgsts ehalzeneldel mnig e m

TabeliGeschwi ndi gkuenidt sFkalrabsgse@nuinggi nal i peemhadagdemrnbewegungen

GeschwindiviBeschreibung Farbdefinitdeon
[cm/ Jahr
0-2 | angsame Geschwindigel be Farbe
I ntensit?at
2-1 0 mittlere Geschwindiglorange Farbe
16650 hohe Geschwindigkeithell rote Farbe
sind wahrscheinlich,
Geb2uden ist m°glich




50100 sehr hohe Geschwind|{dunkel rote Far
Sch2den sind sehr wa
v>100 extreme Rutschgeschwviolette Farbe
k°nnen gef2hrdet sei

Zus?atzIlicheé ddsasAteGnas dbhuwi ndi gkweant igahegabveen i n cm pro
Attributtext in englischer Sprache (Bedeutung und Er |
Pol ygone)

- active, undefi ntsd huelgo cashtegfriak l Ge@s Ruwi ndi gke,it i st

hell bl aue Farbe)
- inactive (kedeame Beavre,guchige gr osse Mehzihr@k anmv en oPunk
Jahr3 +mhm, i naktive oder mPgbdeheSwergemabe)esi ge ( Ret
- uncerfahhenfde oder ubesti edriodress  IRmSIUVBR hebhetreffend
Aktivitat und Geschwingdigkeit, dunkel bl aue Farbe
Die Geschwindigkeiten im Inventar basieren, falls m°c¢
PunktausweEg umegredgn aber zus?2tzIli ¢tbheelBeluBlHpagen ver we

F¢r Edifemassung der Gevec wénmgdd lpikedwwnetee rFd Hieeden
- I'm Fall einer permanenten und konstanten Geschwin
imOriginalinv@inegle @erdfmesskKur ve Z.@B.AloOb iplr)dklngd mie.
Vari at i odnaebmiixihnd ausgeschl ossen.
- Im Fall von bedeut enden Gerscc hgwi nd b gheiVtewivraddiea tuing
ent weder die maxi male Geschwindigkeit oder eine G
(siehe rote Kur ve EimeAbmaixlidnuange 1Geschwi ndigkeit

ber¢cksichtigt. Dazu geh®°ren Bewegungen, die zu e
vom NesthdrachemtMadi) Za0 2dben Pargehy’srmeemmasicihv e
Rut schbewegulmgien Bewe gungen i mu MBtkef gkbnencikk®nnen
Beiisepl e sind die Rutschung Brienz/Brinzauls in den
Fall i Hel | i, die 1994 alle Geb2ude zerstort hat .
vi ol ettt dargestellt ( B8 e gpumog JvAdchrs ) nReerffresrrahdi e
Geschwindiglgeiltsklnasdsieesen F2l |l en das Paroxysmus,j
Aktiviteat.

- Die Ermittlung von Geschwindigkeitsvariationen i s

I nSMRteder ander em°°Mds scchad ieddidd ear i ati onen i n gewi
wenig ausgepragt oder ni cht nraeclhe vM°ngté.i olark ed it & d eerr e
Geschwindigkeit besti mmt. Diese Aktivitawusangaben
geben keine I nformati.onen zu den Variationen

F¢r die Geschwiigidn aglkieri e ntratr @GOl ig i n slieeh®esch&i ndi gke
(vel ocity)class _org

Di e Geschwindigkeitswerte beziehen sich auf Dat en |
Originalinventar mac ht keine Prognosdamrr z wru @d sncehmw
bevorstehendebeAbSthritt einer Szenauwhggdfeddimnfdotligotn f
im Rahmen der ErstebhdnGeVvah( BAF&NRONLDY) s

NHKJOI 2 Ul G c¢c N{IURIRAR WALl < i LW

Die Grundl age des Originalinventars umfasst einersei:-t

1991 und andererseits zahlFrgei adhe aAmndevreag t Datgemqg wallr ldem

von folgenden Sensoren -RlelrSMeRn,d eSAOCEWRS ,ERMI,OSENVI SAT,

SENTI NELTERRASARANDBRMd COSK@8EDF T di en Diamtdeemregu el | en

wurden Grabdldeoged aghernuB®a @ diazhbet eamws der amtlichen Ver
8



mehrj2hrige VerschhebwaghvrkdtaemelLdbt bdtdelrl, i tenbil d
Phot ogr ammedgeaadled@itemhe Karten, MPsdeomewRguihedlkant em,
Ereignisdaten

I n den Kant onen Freiburg, Tessin und Waadt konnt en
Massenbewegungen, bzw. digitale, georeferenzierte 1In
wur den di e geographischen Dat en (Polygesen FPRIdkRen)
angepasst. I n anderen Kantonen wund in den meisten G
vorhandenen Grundl agen manuel | karitdiemmt | nvDenret ar 2 udm
Massenbewegungen vereinfacht und generalisiert

Das I nventar der Massenbewegungen bildet den Ausgang:¢
ersten | berblick wund wird j2hrlich erg2nzKI| oidree, ver
spontane Rutsdamgmemen und kl einr&umige, l okale I nsta
hier genutzten FernerkundungsdatéennN®iees meichener lgeaunlé
Satellitendaten haben Aufl °sungen von mehreren Metern
Fallen sind mehrereumixel demf Radarbhuthahmen Gebiete |
réaumlich auszbharcdaes dlesmi tet sich eine Mini m&lodgrgldseér de
sind im I nventar auch keine {knai ®Sere) nEtc mizRaysqgeal ha
Originalinventar i sundwavi r d,e Rrlgermteas sbatd L¢icken wund
vollst2andig sein.

NIOFI¢c | + q&)0 0 IV I0didI8 iR B Wdli ¢ |
Di e Darstellung des Originalinvent(asrisehiestTameti leed e )

Geschwi mkil pldesiatig Ivieslcohc:i t y Jin¢ mspr @arfahr wer d &elbmist den
Vi olfedrit e | e Wd ialsidg@gengesSsieehe Abbil dung 2)

|:| Canton border

Permanent mass movements inventory
B 100 cmyy
B 50-100 ey
I 10-50 cmpy

2-10 cmfy

0-2 cmfy

active, undefined velocity
B inactive
- uncertain

AbbilZdunfddersicht des I nventars der permanenten Massenbeweg

Di e Polygone f ¢r Massenbewegungémalkaltihh@dal2den z vMd & md Me
geh®ren unter ander em:


https://www.bafu.admin.ch/de/storme

Ei nedentifikati o@ds®sumiem KanthbaemKlopr delnateéaer und

I nvent azusmasmimemgestet(zbtaf u_i d) .

Das Jdeeherr st en kartographischen Er fiars sQurniggidiearl i My ean
bzw. des Polygons(enigildesrnt RatrdmmigamPihe cevetresn olbr f as.
im I ndantie@ren aus d%Imt dathrm2@Il0i9Qche Jahreszahl)
Das Jahr der letztenl AkiRtealiissioeamr reqpglb Ne.ank&reineyv

Aktualisierung erfolgt ist, dann steht an dieser
Erfassung.

Die Angabe, ob die Polygongrenzen der Massenbeweg!
certain), oder ob die Polygongrenzen eher wunsiche]
der Massenbewegunwi maiki anr At st i but . Eidred i mhsathene
Ausdehnung wird in der Regel dann erfasst, wenn
50% der R2nder nicht, kaum und Das #&éhribogegaancek
wird ebenfalls verwendet, wedrer dGeschwumbdi ghei tAsD
unsicher, bzw.l nvaSc¢lbted k° ripstr.n, Lockergesteinen

Fel sformationen sind r2umlich untReadgrcos srdd u mihge nB
Subsidenzprozessen sind die Setzungsbewegungen am
deshalb schwer abgrenzbar.

TabeZ | &t tunidbuMeet B dvati grivweardtiar der Mas.senbewegungen

Attribu|Bezeichnung |EinfBerechnung, Definition,
eit
ui d Polygon | D Zuf2llig generierte 1de€
bafu_id/ Rutschung | [ ldentifikationsnummer Z
dem Kantonske¢rzel, Koor
Il nventarversion
velocit|Originale cm/|Manuell zugewi esene Giers
_org Geschwindigkahr|Origi nalAnngvaetmairearv er sc hi
Quell en und basierend 3
Met hodebnas | nventar die
Referenz.
process|Prozess Definition drRst Ffrlvzesw.€
del i mit|Abgrenzung GeographiscAkBgrenzungde
Massenbewspoabdgeamsi cher
first c|ErsterfassunJah|Jahredseten kartographi s
hic_ver Massenbewegung
|l atest |Letzte | berpgJlahl|Jahr de®@Akl et ti|shbheerraurnbge i
l etzte nder des Pollygemrs Massenbewe
i berarbeitungen und Anp
Attributen, Polygondat e
Ver2anderungen (inkIl . Ve
Zusammenfassungen)

rrr o s

NPt g e ¢ 0 Rt &RIR RREIDALE ¢t LU

Das
der

Originalinventar wird manuell erg2nzt und aktual:
Angabe zum Jahi(l adteers tA.krteuvaileiwsi er ung

10



Hi nwei s: Das Vorgehen fg¢r die manuell e Aktualisierung
grunds@tzlich von der automatischen Aktwualisierung mi
I nSARnktdaten (siehe dazu Tei l B) .

11
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Die Ausweomi eRgdhar auf ambpdanbme grosse DBW/tkehmandenmvon Pul
und Rasterinmerdasn.Gef ahrenmana®@ygmeé mie s dipzeidf idecstheg | Br od u k
di e eimieache und ¢(bersichtliche Daust zBUARUW e rdn®°egd ém h&inn n
vidaupt prfedullt e Pubdeirk aGQeimeni nasuafmen | nf ormati ©C@kNI att f c

erstewetche aufeinandeB). aufbauen (Abbildung
\
Sentinel-1 Radardaten
Rohdaten )
\
Punkte mit 1D-Geschwindigkeit (in Line of Sight )
J
A
Bewegende Punkte mit 3BGeschwindigkeit
J
A
Automatisch generierte Bewegungszonen
J
Automatisch aktualisiertes Inventar der )
Seemd  Massenbewegungen )

Abbi lJurfddersichgssdhem&or gehehlnableyis edemi tl nPRUANRKt dat en

ibersiclitgr d&eé Nf gbagemente®rodnktdd e aus -Adearl ybepSAR t
Punktdaten entstehen:und Kurzbeschreibung

T ProdukP1)ll nBARKt drmaitte46leld c hwi ndi g kZeeiittesne ruinedn
Der Datensatz enth?2lt bewege+dia kdtred smiwd et eh emvee Zeen «
Punkeit <i0eltbe (B)apiet eleschwi ndi gkeiten in 1D: Diese

ist in der Geometrie der Satellitenradarmessricht
T ProdukP2pPBewegendei Puldetcechwi ndi gkeiten
Di eser Datensat z ent h2 1t bewegende Punkt e, di e

automatisch abgeleitet werskcehrwi nlargkkesttet eh werctdsd
(Analyseperiode) ,-Bemggurghtsidphae RB®pitel
12



T ProdukP3BAutomati sch generierte Bewegungszonen
Es handel t sich um eine raumliche Aggregatio
zusammenh2ngenden Fl3@chen mit gemeinsamen Bewegun
siehe p Piar glest el | medwiarnde ddeesc Her ndiegkdaietn sechs
(Analyseperiode) ,-Bemgguerghnet in 3D

T ProdukP4MNMut omati sch aknhuehiaredeesMassenbewegungen
Automati sche Berechnung vainkodeysgcohnwei ndlé gk ®f it ghndlgi
basierendl m3IARidlendBaeteai | | i ert eunddrdlo¥ untadsiiwomde e n
Kapiézel fi nden.

Die Produkte erm°glichen es, ZBwdenbrtwEigumigemeg slymad anac
Geschwindigkeitsberechnung ist dank der Automatisieru

Of UBAAUY qul RqUWIIRat JI RIJ

Das Produkt 1 bifl giretwadii tee IGe ifardH eaggeee ht -Pauunsk tddeant d m,S AWRe | ¢
di e Bewegungs hMisltloiMerespwonkt#dén -dusnSenfienelgr ammen bein
ersten Release ist dM2er2zd & b tNposvdeimd@®@edriz twh allathexhe rwiFrod g e
der Datensatz jedes Jahr aktwualisiert.

Das BAFU er ha | t di ese Punktdat enTRBAbDbmMAMbRADIf&r agt
Datenprozessierung erfol gt, neieshifeent denaEuobopkam 6t and
ServiEGeB(durchgef(@g@onstwanmtdieni.Das BAFU RhRea)tiert di e
Punktdaten, wertet sie aus, wandelt sie in ein nutzba

OIBICE qiGtRalIJUHCE X IRABeqelUD 2 nUc¢ 6 G

Die Satell idieen RaHvdedmteatner sc miSeadleildhd €OrbhiAserndi ng
(aufstei pesdepn@dadgt ei gend) . Diese Aufteilung ist fund
Messergebni sse:

T Ascenddrnhg tber Satellit ¢berfliegt dFeu8Schwa@izmngon
3BA) Da der Radar seflgornaictheir e$Sdinitsi nbelli ckt , erfass
°stlicher Bl i-tbkokchhiged nge s(abratset Sc hwei z wi r d mi t :
abgedeckt. TO15A f¢r O8&8nf ¢sttenhwasTéilkdhenmndT&i l (

9 Descen-®@f bgtDer Satellit ¢berfliegt di(eFl SIghweihz unag]

ca. 19 OMA X sei nernakRlhi criercifhalsststngr den Boden aus e
Blickr{wWaboonlgi nDgi)e gesamte Schweiz wird mit drei O
fé¢r den zentéiBafegn denl ©sTI3i80c e Tdeein wensdt ITilchen Te
4) .
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https://egms.land.copernicus.eu/
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Abbildundersicht

Or blirtacks. AbbRdiducm@gr maeth al.. ,

Unt er deelre iScau red liistte nebnathsncehned ele n8at elanluidte@rergaidare n
(LineoniferstHgdgt eiLO& ). afh.e 5t

ei n-O0dtitareg flassg e rw

Di e
entl ang der
bessveom Desc@muithgerfasst, w2&hrend
Aus demsel ben Grund kamregead o ¢ enros & ¢cGevs&nhbwiitn dda gk ei t swe
kommdm Ascending Orbit bewegt sich das Obj ekt beispie
hin (vagl réeAagBund bl :

Or bbietwe gtd assi cghl e i czhuem Cobhajteekltl i t en

Bl ickrichtung
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https://doi.org/10.5194/egusphere-2023-2321

|:| Canton border
InSAR Pointdata ascending
< -20mmfy
« =20 bis -10 mm/y
+ -10 bis -5 mm/y
-5 bis -2 mmyfy
-2 bis + 2 mm/y
+2 bis +5 mm/y
® 45 bis +10 mmfy
+  +10 bis 420 mm/y

> +20 mm/y

0 10 20 30km
[

D Canton border
InSAR Pointdata descending
e <-20 mmfy
®  -20 bis -10 mm/y
*  -10 bis -5 mm/y
-5 bis -2 mm/y
-2 bis + 2 mm/y
+2 bis +5 mm/y
®  +5 bis +10 mm/fy

®  +10 bis +20 mm/y

> +20 mmfy

0 10 20 30km
[ e

Abbi l®unvg sualisiePungtdaeaAghASABnding Orbit, B) Descending

otk U214 qu®i BB 0t ql REGS q 1J
Der Datensatz aus den Jahren 2QuIvkb bMisl PAidukvdeau mfnads sdte cikl

die gesamte Schwei z ab. Gewi sse Bodenkl assen, z . B.
abgedeckt, da die Koh?2renz zwischen den einzelnen Auf
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Schwierigkeiten Dine W9 gllgiedh lkedietnen der Berechnung mi 1

demzufol ge Grenzen in Gebieten mi t vi el Vegetati ol
l andwirtschaftliche Kul Derf Fb&hen| i dgthaaf Wabdnpeunswn
auf fel si gem t Genvmeind tge nDé @ e tdautricohnschni ttl iche Punktdich
Schwei z betr2gt 1132 p/ km], im urbanen Raum (kontinu

p/ kmpbi l@winsgual i si eirdhtdéd Bp Pw n&d¢ Mavle €3zleed gt di e Punktver
j e naacnhdnut zungsklI|l asse

|:| Canton border
Point density (points/km?)

<5

5-50

50 - 100
B 100-150
B 150-250
B 2s0- 500
B so0- 750
Bl 750- 1000
B 1000 - 3000
Il > 3000

Abbil&lurnwg sualisierung derl Pumlkdauwicihg eKgpmtoorksngr enzen.

TabeBIl e berblick ¢ber die Punkteverteilung je nach Landnut z
Landnut zung Anzahl Fl 2che Punkt di cBi

Kontinuierlichel/491316 22.6 21747 .1
Diskontinuierli|14968261502.0 9965. 6
| ndusotdreire Gewer b
und °ffentlichel1244361108. 8 11438.5

Nackter Fels 27620353665.5 753.5
Sp2rlich bewach|15102661928.1 783. 3
Ander e 257548834057 . ¢ 56. 2
Ges amt 467311241284. ¢131.09

OKOUqUI t+ #6 I@IUd UuTW-s 1tz lint | REGqge UNL

Ein zentrales Konzept zum Verstandni s -Tdeecrh nlod toegn ei snti sd
Di stanzunterschiede entlang der sogenannten "Line of
SatelDiie eBd.zive.k Messri cht ung-oidsetr jOsweaiilcshtiumgWendtt ei nen
zwi schen 25 und 48 Grad (incidence).
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In den meisten Fa@llen bewegen sich Rutschh?2nge nicht
Satellit lediglich einen Teilvektor der mMWealthPéen Ver s
mei st kl einer sind als die tat¥lathd | Athlei IBdeusroghd®e)s s h wi
stark wei cWear tdeab, LOBenn die Hangbewegung quer zur Mes
Um f¢r die Praxis eine realistischere Einsch?2tzung de
in Produgeéometiingchev®Prgepeakmmen. Dabei wird die gemes
di e wahrscheinlichste BewdgunH$migemt uemg spbrércthrtagleres
Fall abwPr et §6ger iDcihetseet Annahme bil det di eW8rtsahsr fzzur den
Berechnun-GedehwBbdi gkei)t in Kapitel 4.6

Datennutzer m¢ssen beachten, dass diese Annahme der
i nsbesondere bei tiefgr¢gndigen Prozessen oder kompl e
Realitat abweichen kann. Eine | beGpfaghuegbdueseil Ange
Ri si koanalysen zwingend erforderlich.

g g g

oW w PN

) \
o N N

incidence
angle =) 5]

Vreal VL(?(
West Vreal East West ~7v East West Vrea:l- East
LOS
Vios

Abbi ldV¥ingual i sierung der BBewefHung mwdsche@h@i OBewegung

OKMNeMUEO60INRUqIII 2 ¢ il WIRa® RAIERIIE a1 G e U
Seit der I nbetri ebBaihmeAproinl S2Mit6 nwilrd jeder Orbit Tr e
mit SelnA i(nlenfbetri ebnahme 2018). ShechrBfilindeggd n j eAicihl dEuwdg
und wurde erst Ende-l208d4sédurch Sentdi mebkr eZeai tSawaid | de
unds waein Zw°| ftageszd/krl uBerm°qgded cvhan IEINd& o221 @ klies E
Sechstageszyklus zwar ni chteri mnsetr jgeedw?chs & gebiesrtt eetd unweenr do
hi nweg vorhanden. DaduraamlsrleigihpteaidbDagensamtteekanorg f ¢r

voFrmNovember 2025 wiuwgdet 8enhetnehd soifllA abk rsfeni gandHesto
die Datenkontinuit?2t garantieren.

Revisit Time Analysis by Orbit Track (2015-2024)

TO15A - || " Revisit (Days)
_, 36
5 ToseA- | |
i TOGED - | |
& maeo- | || ]
T1680 | | | | |
Eﬂl‘lﬁ E'ﬂl'l'l" E'ﬂI‘IE Eﬂl‘lﬂ 2'::21] Eﬂlf“l E'ﬂlfz E'ﬂli’3 EGIE’-'i G

Date, End Date

Abbi l&umMgafnahme Periodizit2t nach Orbit Track farbkodiert.
i mmer ein Vielfaches von sechs.
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https://www.ngu.no/en/geological-mapping/what-insar

In G Nbt es die Funktion sich ein Di.addgressmmrderl g4eidtus et
Anklicken eines Punktes Dinalg da mmAkDsassa ¢Dlilaeger ra nOwp tdiearn Zle i

(Abbi |l daeiggto)f ¢r jeden Punkt di d kDmbb¥eoB¥ epine bbudreg iar
Millimeter im Vergleich zur.DeéRs ngeehs cAluvinrAdlingek doNteosvti edre r S
wird mittels eines | inearen Trgeensdashtdéetr eremiotrtmaltti.ons we
e 20
£ o

¢~\.ﬂ.."¢- o

0 o Vo e

] 0:~~

L

20 ."b .... | .

T 1T T 1T 17T 17T 17T T T T T T T T T T T T T T T T TTT
< \.\*’ R .'(\\.'(\ N .\‘b\.\‘b N .’3\.'@ R .q?_\.q? ] .rp"\.rp" L "'_\.rﬂ' SR R T R
R R R R R A AR P
Abbi |9dBaeigspi el einer Ze&iutnkdreise eines | nSAR

OORyql RHAez q IdARIOTI qlfelydd UA
Die AttribuPenktdatl mBARNt halten Zusat {iTmbed menidGh&ln u
k°nnen wi chtige Zuwsuatczhi nAok imatc k emearbpresf ePhuniveeden:

Geschwindigkeit, incidence, azimut h, usw. Andere Met
oder d-Der &té&8l |l unfgarseli eagantnorthing, usw.)

Tabed | At tdelrhwsStAR Nkt daten MProdektsé)ie

Attribut BezeichnundgEi nheBerechnung, Definiti
Deut sch n

ui d Punkt | D Il dentifikator des P

vlios_proviGeschwindi ¢gmm/ JajDurchschnittl i chieh S

cber die gesamte Zei

easting Or t LV95 L2ngenkoordinate
northing Or t LV95 Breitenkoordinate
el evation/H®°he me¢. M.JH°®he des I nSAR Messf
orbit _tralTr aNK. Il dentifikati onsnummg

TO88A, A fg¢ér Ascend
f¢r Descending (abst
incidence|lnzidenz [ A] Wi nkel zZzwi schen de
Bl ickrichtung des Sa
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azi muth Azi mut [ A] BlickrdebstB8agellitenrn

N 705 INIOENAUt I LW

Da®r odueknt He%lwte ge nde. PHsn ksisred ekiMe® s p evnkrt ePr ogd Wk te Ini t

hoher Wahrscheinlichkeidt reale Bodenbewegungen anzei (
die Ableitung von automatisch generierten Bewegungsz
I nventars der Massenbd&wegungegemBefRrchdhwintgeh) wurden di e
wo m°glich, in 3D umgerechnet: Dabei wird angenommen
erfol gt und dass di e l okal e Neigung ungefahr dem
Geschwindi gken td eern tbRegsgsdelc htdeir r eal en Bodenbewegung, b
Hangnei gungenEralb?2 c¢taer d®Mddn zu den Berechdndaigen fol gen

Umbewegende ePrugMb.v enfg Point s-Ppatendenvien$8ARBRsi g zu identi
me hr st Merifgeelsr en angewendet . e re dFarniopzt esscsh rbietstteenh:t aus
1. Clusterandl @spt it ang

2. Statistische Vorselektion
3. Optimierthendoftsegot
4. Nachbarschaftsanal yse
5. Berechnun-GedehwBbdi gkeit
6. Geometrische Filterung
Di e detaillierten Erl 2uterungen zu di eddeit eaplkuelt schr

ausgef ¢ghrit .

NMKONG 2t ql cUcO!'t JWRYUWA200&GY aqt GI T

Al s erster Schritt wird eine Clusteranalyse durchgef

engstem Raum zu verringern, sofern sie dieselbe Gesc
Punktanh?2ufungen automati sch drkamntPunrkd zZwsaimmemgrd |
reduziert die Datenmenge, ohne Informationen zu verl:i
I m zweit en d$ eh rDiattte nwiurad i t &t i n Bafageirldeern Gd {dieé itPeumikigh eep 1

besteh®&8mMdFd&mvedear Massenbebvevg.unigre nei ndeens Plonl wegn@mae s,
aus dem Dat ens aAtnzs cehrlti feesrsretnd wer den auch statistische
Messfehler Mihlit ndewnt eer bl ei bengdteat iPatmikd @eme whAwreall | ydsnea cghe ma
der FipemfaagAnmeahhrmheei t |1 i ch unbewegt e, bzw. stabile P
sirmbd.e Stgrdg lBurmndardabwei chung) der verbleibenden Punk
Je geringer diese Stieadunge Mestsdvept ®8ebssbwindi gkeildt

NIKBqc¢ qRt qRt ARADWEMI20W @Dt qRY U

I n einem ersten Selektionsschritt wird eine globale
Datensatz hinweg durchgef ¢hrt . Sjummd lda ge Sd afnglrar iamav e ¢
(idder Geschwindigkeiten, die shtealeiiltes Gerb iveotreh elr d rgeenh nSect
Punkt e, die eine signifikant hohe Geschwindigkeit (n
Satelliten weg) aufweisen, werden direkt als Apotenzi
Das Kriterium ist:

o c® u,
19



T vGeschwindigkeit des einzelnen Punktes

T eMittel wert der Geschwindigkeiten in stabilen Geb
9 0Standardabweichung der Geschwindigkeiten in stab
17 2

. 5388cchwel | enweri«omfi deinan® 9%au

Diese vorselektiertlelnaPuea(kstdeh rk rhhoahlet eBne wleigeu ngs wahr sche
cberspriibhgleqgenide-Ahat gpeot

NMICOGqRAORII o l0ikIc Y d HIAIY q

Al'l e Punkte, die nisihnddbuerrcehiltasu fveors tseitl neek ttrideunlei cPhr ¢ f ung
es, zuf2alliges RauscheQl wstnererc hz e nDBteemésmaulinagitsd em. pr ¢ f t
réaumliche Nachb®rnddhuafgt) (@I zwteér Schritten:

1.Gl obal MDe satnéts, lab nahe beieinanderliegende Punkt e
aufweusdnegrmittelt die optimale Distahez f¢r die A
| nfmati onen ziuwr dJVeetsheordeLi nk s :

0 R2umliche AutokorrelationdAMo®&aHs |I') (Spati al
Dokumentati on

0 Funktionsweise von r2umlicher dAut &kr8or rlel ati on
Dokumentati on
2.Get-Ors@:Berechnet fg¢gr jeden Punkt ob er Tiest ei nes
(ACol dspotiA = Gruppe von PunkteReméuemegativenilice
Ein Punkt wird in diesem Schritt als bewegend (KIlasse

O i PG A,bed5% Konf iuhanmg) eiTehtekeings signGifi2k@m®t,en Cl u
bed 9% Konfiismenzidi e PunktGl (deus K3 atsrdétrtza uls)y Sionbdri tt 2)
werden f¢gr den n2chsten SchPuhbkgted edregnc kadisc m(i i@B¢htt 3 sAlglne f
5) und werden aussortiert.

MOMNcHOHCT t HO6cmagqt ¢cUchO! t 1J
Die verbleibenden Kandi dat enRU Gkt g dregde bGy b g2r) ¢ fwte,r deem n
einzelne Ausreisser zu entfernen.

1. NachbarschafR¢rdejffeachererRinnkt wird eine individuell e
Diese basiert auf der umgebenden " SdaspieerUenna "a ufge
deMet hooik vi ol i eutndaelm BAFWRODeépar manent en
Massenbewegungen. Ummiatucghe riinn gGerbiPeutneknt dizcuht e, val i
er ha, tveinrd di e Nachbarschaft so angepasst, dass si
100 der n@chsten Punkte umfasst.

2.Ein Punkt wi rbde wneugre nddaelarm gPaulsngttl eans s(e) ,N Hw eldhine &
beinKe it eri@mprralifttd IBass?2 Begumgung

o Der Paalkitst sch@et | pg@ K)B..
0 Mindesrtsémssei nersiNadhéeéhenf,albl zsw.s cbrgheel gle nd

I pd@ A) .

Punkt e, die diese doppelte Best?2atigung (sKilgmsisfei kMHt 1
bewegendewdwekeni t er ver wendet
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https://pro.arcgis.com/de/pro-app/latest/tool-reference/spatial-statistics/spatial-autocorrelation.htm
https://pro.arcgis.com/de/pro-app/latest/tool-reference/spatial-statistics/spatial-autocorrelation.htm
https://pro.arcgis.com/de/pro-app/latest/tool-reference/spatial-statistics/h-how-spatial-autocorrelation-moran-s-i-spatial-st.htm
https://pro.arcgis.com/de/pro-app/latest/tool-reference/spatial-statistics/h-how-spatial-autocorrelation-moran-s-i-spatial-st.htm
https://doi.org/10.1016/j.isprsjprs.2019.08.004

NKRIN IJIIUA Ucd! +t DG RYT 1

Um Ver@nderungen der Geschwindigkeit besser quantifiz
in eine -Refleeene Anal yseDiee i Bdeeamnemgen!| $ind so ausg
robuGdschwi ndigkeitsdatnésoaent et &ledimmamk wedggeean ger i ngen
Einflussnthabbaebk | angfristiegreknEbawkgkhdngeAnal yseperi c
den Il etztm®°glichen Zeitpunkt darstellt und in GIN vi:
ver wenkFdeert . das erste ReDatsese Arfranign SA®R26 wer den fol g
untersucht:

T fé¢r die Referenzperiode der Zeitraum von 2015 bis
T f¢r die Anal ysepemino @ 1sdeN o v2eBi2derra u m

Mit den zuk¢gnftigen Datenaktualisierungen werden die
Nz WHE W DWREBE RUT RNt WRq

Feér di e Umrechnung der Geschwindigkeit i n 3D wird
Hangrichtung) beigezogen. Diese Parameter werden aus
SwiMddi 3D berechnet. Die Glattung dient dazu, kl einra?

Ergebni sssPeurmiggreon Hangbewegung verfalschen k°nnten.
Il einem Scotent wer e&knPiuwrridteen ( NH 1) auf Messartefakte

ung¢nstigeufSadlemeé gemamennr iseda ei | em Gel 2 ndeF ¢ern tgset eeihgeme t ke®
Punkte wir-@eddrwiln@9 gkeit -Konrhe R tf &r fea kntedassres3®e sc hwi ndi

entl ang d@r FRarglelrienfibeueth ¢real ee Geschwindigkeit gena
V] v 290

F¢ried BerechnungveddajesenFa&kdclmridangher g ohMoeddelViedaelwee ndet .

MIOZ[KONG H6 W7 131 WRHG MW WRNe UNWK WP b

I n sehr flachen Gebieten wird davon ausgegangen, dass
erfol gt (z. B. Setzungen oder Hebungen durch Grundwa
vertikales Bewegungsmodel | angeweinedrebte.i Deeurs skt 1 elsts Ui

Il nzidenzwi ak:e | (

F¢er die typischen 1 nzli demazwi hkAelbivond Be)ntémegilbt dies
ungef2hr 1. 3. Da das Gelande flach ist, haben die He
Satelliten in diesem Moded |l akfeidhieam Rrigjnektikamten Einf

MOSUGED | N¢ UNKPBD WY RA& N WN IR IFRRI0eUnclgPd NUWA Rt L

Um abrupte SpFahger ée@esemwi ndi gkei tswerten beim | ber
Model | zum Hangbewegungsmodel | Zu vermeiden, wird in
(Gewichtung) durchgef¢hrt.
1 Bei 5A Neigung: Der Korrekturfaktor égndspricht zu
1 Bei 10A Neigung: Der Korrekturfaktdy entbpngcterz

Falllinie).
1 Dazwischen: Die Faktoren werden | inear gewichtet.
beide Modelle zu jeweils 50 % in das Endergebni s
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4. 6718l IAG6 Uz UN WRIU IWRNDE MHNEXILD M~ b

Ab einer Neigung von 10A wird angenommen, dass die |
ausschliesslich eendlairsgclihdneciafl 6ol &i opleg t( . Hi er kommt
nacChascini etzual Anwa2wodladhgee gesamte Aufnahmegeometrie |

" P
©f [ QEoe i ZAFOOET | QE0E 20 (ZAN 0O 0E 70k
Hi erbei sind
T I :Sat elAziitpuhtugri chtung des Satelliten.
T —=Inziden®™vnkkél zwi schen Zenit und Blickrichtung.
1 | 'Hangr i chhitcunntgung der Falllinie.
T e:HangnejNeuinggung der Falllinie.

NOIKRG q Ul e0nNWe UT WAz¢ctdRgeaqtt RESII 2UN

Anschliessend werden die Punkte gefiltert, um Ausreis
T Punkte mit ei neagr Keswer kdteunr faaukstgeers c hl os s en
un d

T Punkte mit einemwKechehkht &debalkinhdrabsgeswdlid @B sen
Geschwi n(dsilgokpee tr 1&I0s mm/ Jah@@sbapesgltdmmd altorder
vsl &p e i-In5er mm)y Jahr

Ein Punkt wewdgéndakl|l Bbskfiziert, wenn er alle Filter
hat:

1. Ethadnt weedesté gni fi kant hoheGiGesxhwindigkei't
.Er ist Se¢iak i sitmnes heCl uBgved sngs
.Er wird dNachbaemnnerdtidti gkei n ei(nMH.IInN)er Ausrei sse
.Er besizwvereli®Znsesi ge WMepdsgeodctebei ededrD Umrechnung ir
Geschwi ndrnigktleti t(een§i.bpejt

A OWN

NOTzt NeAHPIWAW 2qAzUn

Die Bewegenden Punkte deuten auf Gebiete hin, wel che
Geschwi nadntglkanialdewish iodp &fdwe r | steztdiemrh { Anal ysewéridode)

vi sual(Ashielrda Qrug d di e durchschnitt(lL@®R)eerGe s c¢ b wignedsi agnkte
Zeitperiode kann( | AaMi chergweMeutnaddeant ewnner d e n . Eine Liste de
Erl 2uterungermeirst cihn | Tathel | e
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|:| Canton border
Moving points
< -20 mmfy

s =20 - -10 mm/y

«  -10 - -5 mmfy
=5 - =2 mm/fy

=2 -+ 2 mm/fy

0 10 20 30km
[

Abbi ld@angbersicht der bewegenden Punkte der Schwei z.
Tabed | &t tdreirdwht @ emPduen k(tPer odukt 2)
AttribuBezeichEinhei{Berechnung, Definition, Be s (
g Deut s
ui d Punkt I Il dentifikationsnummer
eastingOrt m L2ngenkoadarmdiLiv®tse
northinoOrt m Breitenkoor dveat e
el evati|H® he m ¢.d|H°he des I nSAR Messpunktes
vl os_prlGeschwijmm/ JalDurchschnittliche Geschwind
keit Zeit(ioBR&824)
correct/lKorrekt Korrekturfaktor zur Korvete
ctor faktor LORichtwnopoileokal e Fdlvisrlioghet
vslope |Geschwiimm/ Ja|Punktgeschwindi gketbsalkee il e
keit e I r i(c2hot2Bregt )
der Fal
aspect |Exposit|Grad Aus dem gegl @atteten H° h
Expositionswert.
sl ope Hangnei|Gr ad Aus dem gegl a@tteten H° h
Hangneigungswert.

P
PIORRUGIJRaeaUDN

Aut omati sch

zusammenh2angende Gebi

generier eaghetwevgeunbDezonmat i(on
aus

ete dar, wel che

2qYOGcqRt #6WNIKIUIKI RIJI qlJW7 1J

Ar eas ode
den bewegen
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Fl @achen wi derspiegeln potenzielle aktive Hangbewegl

erm®glichen ADAs eine fl2&achenhafte Analyse von Beweg!
Bindeglied zZzwi schen punktbasi eftnevre n Me slsaiimiguemmg Absnadl cdhe
FIl 2chen erfolgt auf Basis r &2Hing niunhge runCd uwsitredr aznuasl 2ytszel i u
wie Punktdichte und Anzahl Punkte erg2nzt.

PIO=Jq6 YT Rt WAzl W HIGWRaqaUNWAHWs INWOI

Die Erkennung der ADAs erfolgt in mehreren Schritten:

1.Definition des Einflussradius: Um j edemBWewegende
def i,Aheat i ch wadBararuac hetv arlge 2dHI7agen.

2.Clusterbildung: Mietr f d@EmenrCeetusbake)ived®O9® Punktgrupp

identifiziert, deren Mitglieder nicht weiter als
3.Buffer Generierung und Fl2achenbildung: Um jeden P
Einflussradius erstellt. | berl appende oder S i

zusammenh2ngenden Fl2chen (Polygone) verschmol zen
4. Nur ADAs mit mindestens 3 Punkten werden weiterve
5.Abl eitung von APblypgualkél Ipe o ADA
T MedieanGeschwidarnn gketcth bewegenden Punkte innerha
gesamte Zeiint péd@dden_vlIos_pnodidleang uddr Fal l |l
|l et steedhahre (median_vslope_bafu)

T Anzahl enthaltener bewegender Punkte (ada_point

9T Dichte bewegender Punkte in Punkten pro Quadrat|
6.Zus?®t zIliche i(nnieante aAd ft MGJoN tdei ec P adrefshieeirt t e :

T Eignung f ¢irodesrc eDas-@mi(ibirrbg t suitability). 1: be

Descending(ABbi Edungr

T Objektklasse welche den relativen FI 2cnhveennatnatre i |
beschreibt (cover c60a%;s)3:0%2 0-22@MW06; 5:2-10 BP0 G1
<0.0001%

Orbit suitability
B : - Both orbits
B : - Ascending
I 3 - Descending
7 4- Mot suitable

Abbi |l dibige Eignung omnkist Oshiintgastbi vonyder Aufnahmegeometri e
Hangexposition und SledundaN@ma@iegsngodata.m weni gsten geeignet.
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Die AMIATribute Aorbit suitabilityo, Acover classo,
I nformationen ¢(beObjdie&dtEi gnun®Beeiecdsmung seiner Gesch

Punkte innerhalb eines Objekts verteilt sind und je
Hangneigung und Ausrichtung), desto besser eignet sic
Diese Attribute flies@amlinywddre d@rxad dKkt®ts aenian.y se

PIOOR't 2 ¢ GRY RWIOT BLIDN2 UNt AYUIJU
I n GIN werden die automatisch generierten Bewegungs zc
der bewegenden Punkte der |l etzten sechs vkdhbhpaf UAnal y

vi sual Abbengunyi e Geschwindigkeiten sindsdrmrblldcherkl! a
ist die Aussagekraft aufgrund der r2umlichen Untersch

|:| Canton border

Active deformation areas
B 1000 - -20 mmyy

B 20 - -10 mmyy

-10 - -5 mm/y
-5 - =2 mmfy
=2 - +2 mmfy

0 10 20 30km
[

Abbi ldHaingbersichtut gimati dck generi eirn ed 8Bre we@hlumeisz.on en

Tabeb6:| eAt tdreialuu toenag @ rsecrhi er t en B e(wRergoudnugkstz o3n)e n

AttribuBezeichnun{Einhei{Berechnung, Definition
Deut sch
ui d Punkt | D Il dentifikationsnummer
eastingOrt m L2@ngenkoordinate in LV
northinort m Breitenkoordinate in L
el evati|lH® he m ¢.d|H°he des I nSAR Me
H° henbezugssystem WGSS
medi an _|Medi an mm/ Ja|lMedi an der Deformati on
providGeschwindi | of Sight (LOS) ¢ber di
medi an _|Medi an mm/ Jal|Medi an der Punktgesch
pe_bafuyGeschwindi,j Fallrichtumnsgecdesrhrieet zt
entl ang de|
point _nAnzahl Pun| Anzahl der sich bewege
r in ad ei naeurt omati sch generier
point _dPunktdicht Dichte der sich Bewege€
in ada ei naeurt omati sch generier
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> eqYOGcaqRt HOW c¢ctqgqeciRt RUI
~¢tt JUHDsWIN=2UNWU

SIONWI WHG6U2UNRE GWq6 YT IgWmTlcWlIRG tRWA agqad¥L

Al's Grundilsbhgeehtar dmi beaetchmat iec I6e suchhdwli a i igakneti tdeans
Origi mdlareve KalpiDied Geschenwaodingk®as senbeweagundem

Originalwiemrvdemt anbhhSRRelkt damt omalkdrsecchhnet . Dies geschi e
Auswahl von Massenbewegungen, wel che sich fg¢r di e
Abbi | BuAhws 1met hodi s ck%emn & ¢(Ridte hd eBaetsecrh wi n db igdled e re n

50 mm prgoutd aherrechnet wer den, wenn Kkeilnre ggelotsesreenn VR I

und bei geringen Geschwi nRIU rgieteicthwd m dle egrikeeqtdgerecitke®nn, n edni e
S bre dem Wer't von 50 mbrerpzreo tJ akhPrnnleinegsecrh.nel | ere Bewe

aut omati sch nHutn kdtednatlemnSAARUsgewert et werden. Dafg¢¢r sion
erforderlich, di e bei kurzen I ntervallen die Berechnu
Jahr gelrimt®hen. Di es erfol gt bi sher manuel | ungll .obj ek
Originalinventar; Kapitel 1)

Polygdes iOmalgi nvseintidr sPr odghkit omat i sch aktualisiertes
Massenbewe@PuUEBYEMREMT c ht en twhéaditaeat o ma tGiescthevi nndiitgk ei t
Punkt dladreenc hnet wer ddéreskdmwmethd tdeebj et e aus dem Origin
zZu (-BRB)F¢di Pol ygwinred Gdse hwi ndi gkeiatkg luledd aeleng sdeeprd e
(SentineVvo®D@dbdrs 4202 @i NualAitdirgwtudci tgyurc) Bists _Daten von
2 0 2wbe r dbeeni der Altchasltiesni erung hinzugef gt

Um Trends erkennen dzikkelstThmweé mdwigekrede@em bei den ander en
feéer zwei Zeitr2ume getrennt berechnet :
T ReferenzPeei defeirnidearst erdite Rredteaarsesi eben2Q@hbhre de
bizsO0O2Ri.e Refereneppdeéeri Bdet dmmuUdreg ecdherges c(hvwirrnedi)gkei t
T Anal ysepxireefoddmei ert die | déeegt &n.i slene h®eelskamdreed e s
di e Jaetei 202Di e Anal ysepeaeti oddeer dBe s taikhmend ermder
Geschwindiguei éni)

> IONAGN: 0 Rae gn TdIUTTnRIIUIDW !t H#6s5 RUT RNt WRat AL |
Ni cht f¢er jedes Polygon im Inventar kann automati sct

wer den. Damit ein Polygon als Aberechenbard gilt, mu s
I ndex (A bis E) zus@maed.lgled asst wer den

DiwichtiKgstemien f ¢ r eineéD)Besrienchnung (Il ndex A
f Mindestanzahl: Mindestens 4 bewegende Punkte inne
T R2umliche Verteilung: Dhivee r RRgrek tNee amgesss elMhehdgehtbeedirss (A
gut verteilt best2atigt seinz. Rotygoneberleein&dearen

werden ausgefiltert.
Pol ygone mi t ungeng¢sgender Datenl age erhalten den
Geschwindigkeitswert ausgewiesen, um Fehlinterpretati
Taben | 8eschrei bung der Qualit2tsindexe
Qualita‘Umgang bei automatisierter Auswertung
A ’Automatisierte Geschwindigkeitsbesti mm
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Qualit2a|{Umgang bei automatisierter Auswertung

B Aut omatisierte Geschwindigkeitsbestir
Geschwindigkeits¢gberpregfung im Einzelf
c Automatisierte Geschwindigkeitsbesti mm

bei relevanten OPpéEkgene(O¥ eEmpéohhen.

Aut omatisierte Geschwindigkeitsbesti mr
D Vorsicht zu interpretieren. Eine Gesch
wird sehr empfohl en.

Kei ne automatisierte Geschwindigkeits
meglich (beidbwewrggedenl Punkten in dembe
schlechumirVehee)i.l ulwyent uel | und m°glic
weiteren Messtechniken ist eine manuel

> IONQE 1JH G UA B [ tH A6 R UR (RIDA AJ R q LU

Feér Pol ygone, die die Qualit@atspr¢fung bestehen, we
Punkt e aggregiert. Dimi t BedeSels 8 Dmwg n ceir g kod igtt oder bei
Auf nahmegeometri e nGets cdhewi nLdiingek eoift :Si ght

1.3DBGeschwindi gk)int S(tvasldeape sGrtuunadtsi2otnzelni ch wer den di e

Fall linie pWeorjtiez iveerftweerno3ef®a) di ese die reale Hangbe:
besten abbil den. F¢r Setzbewegungen in flachem Ge
des 3D Vektors verwendeét . Siehe auch Kapitel
2.Line of Sight Geschwindigkei't (vl os) i n Beiometri s
H2ngen, die sehr ung¢nstig zur Radarmessrichtung
Unsicherheiten. Deshalb wird-Bfewregtfgge,n beii ddane

weniger als 40 % der tats@chlichen HahgbewegLO§ -
Bewegung f ¢r die Zuordnung zu den Geschwindigkei
Ausrichtung betri-ihd Wor daPhgm, dida 8%t IRacdhaerrs aa ded |
westlicher Richtung messen.

SIONNOQJUT ¢ Ucd! + 13w

Aus dem Ver gl ei-<uhnddeArnaRegfsempeni ode werden Trdndb abge
unt er s c hWeerdeleintihtet e | t
T relative_chambge_ prelcatnitv e Geschwindigkeits2nderun
angegeben und die Analyseperiode mi t der Ref er el
bedeuten ei ne HBeesicnhel eBuenriegcuhnngung f ¢r Geslc humichdli gk e

mm/ y.

f change detect cl ass: Ein I ndexwert, der den Sprun
(velocity class_ref zu velocity_cl &ss beceurerudgretn) eg wn
Beschl eunigung (Sprung i n eine sc-hrbeélsA)er ei rKd as s

Verl angsamung und O ein@@ighei €@l ¢eiebende KI asse

T trend_Anaasyss:i ert di e st adteiBsetsicshc heeu n $ ig @ mvigpfanik ludrevre @ m
Polygon enthahtenenha&lumktder (AmaB.ystépdrisadhée euni ge
'k osant e Bewegl'ng "verl drdgsBimenddmlt bearut et , dass
gesicherte Aussage m°glich ist.

Es kann vor koimmePno,| ydgaosns sei ch i m | ihma@ta e & B thldintpteeric evretr | an
pos)tiwber aktuell twitederhsbespobsbeunvi)jgst es me° gl ich,
Beschl eunigung ni cht zZu einem Kl assenwechsel f
Beschleunigungsindi katoren eine Beschlndberdigewrgeauf ze
untersucht werden.
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Abbi |l d3infut omati sch aktualisierte Geschwindigkeit der per ma

SHOENI eUT W1 20nW T W31 W ]UWR HLE scReUd YR IR
¢t qe ¢ GiRY R o U

Mi deKar tver 2nderung der Geschwi ndiegkRd4cGhaklge yddee des I

Dynami k (Beschl euni gium gl/nvveea r taaarg siamumagtiem @InMd Wwil sawalni &

(si ehgbbil ddn di e Ver@anderung stellt den Wec hsel eil
(change _det)ewi schaeasdeund®eArealenzepPoesi bdeedVeri @emedeut
Wechsel in eine,sokegallieneeeVikrired € saen g 8 alhe ir e IKil kadsés re

Kl assen2hdsestgegtel |t
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