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|. Radarsko merenje povrsinske brzine

* Primer fiksnog radara za merenje povrsinske brzine vode na otvorenom vodotoku
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* Dva primera mobilnog radara za merenje povrsinske brzine vode na otvorenom vodotoku
(pomeranjem radara preko celog preseka omoguceno je snimanje povrsinskih brzina u celom
poprecnom preseku)

* Primer kombinovanja radarskog i ultrazvuc¢nog merenja dubine, sa
procesorom koji racuna protok




I. Prednosti metode:

e jednostavno postavljenje opreme
e tacnost zavisi od kalibracije

2. Nedostaci metode:

e oprema je skupa (investicioni troskovi su veliki,
troskovi odrzavanja nisu)

e za povratni tok potrebna je jos skuplja oprema

e pogresna merenja ce se dobiti ako se uredaj nade u
Zoni uticaja vetrova

e ne meri male brzine, u zoni uspora
e neprimenjiva je u slucaju kolektora pod pritiskom



2. Primer radarskog merenja

Ispitivanje koje je vrsio Geoloski topografski institut
SADa (USGS, United States Geological Survey);
Radar je bio prikacen na donjoj strani helikoptera ;

Helikopter se nalazion na rastojanju od 3 do 5
metara od same povrsine vode;

Podaci o brzinama i poprecnim presecima su bili
zabelezeni za svako merenje, kao i evidencija o
polozaju i stavu helikoptera za vreme merenja.



» Prikaz rezultata ispitivanja (brzina)

© Mean radar value from eight
passes across the river

I Standard error of the mean
* Value from AA current meter

x Value from acoustic doppler
current profiler (ADCP)
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o Value from radar 3 meters
above river surface

x Value from radar 5 meters
above river surface

—Value from sounding weight

~-Value from acoustic doppler
current profiler (ADCP) :
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3. Opticke metode za merenje brzine

e PIV * LSPIV

(Particle Image Velocimetry) (Large Scale Particle Image Velocimetry)




*LSPIV metoda (Large Scale Particle Velocimetry)
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*Nacini za pravljenje snimaka u LSPIV metodi

UAV (Unmanned Aerial Vehicle)




DischargeKeeper

optically captured optically captured defined calculated




Sema instalacije
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Prikaz merne opreme i polozaja
kamere




oriscenje aplikacije DISCHARGE

x
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Polje brzina dobijeno programom
PIVIab




Dobijeni
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Dobijeni rezultati dubina
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Dobijeni rezultati brzina
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