Viewsheds (=Sichtbarkeit) berechnen

mit QGIS 3.28

Nationalpark Hunsriick-Hochwald, RMK, August 2023

Voraussetzungen

Aktuelles QGIS, derzeit Version 3.28 mit Erweiterung Viewshed, einer Hintergrundkarte
und digitalem H6henmodell.

Das ASTER-H6henmodell mit ca. 30 m Zellengrésse und einer Vertikalauflosung von
ganzen Metern ist ausreichend. Es muss in der gleichen Projektion wie die Ubrigen Daten
vorliegen, z.B. UTM32Nord (EPSG:25832). Hoher aufgeloste DGM erfordern signifikant
mehr Rechenleistung und bieten bei Betrachtungen zur Funkausbreitung keine Vorteile.

Die potenziellen Standorte mussen als Punkt-Shapefile vorliegen. Die Struktur der
Attributtabelle ist vorgegeben.

() Senderstandorte — Objekte gesamt:10, gefiltert: 3, gewshit: 1 — d X
~ g 2 VE &K ¥ E = @@
id Ort ohserv_hgt target_hgt radius Bemerk =
1 ULL | Dollberg 1,6000 7,0000 12000,00
2 ULL | 580 m WSW Neuhof 1,6000 7,0000 12000,00
3 ULL | Weissfels 1,6000 7,0000 12000,00
4 JLL Feuerwehr Schwarzenbach 1,6000 10,0000 12000,00
5 UL Feuerwehr Satern 1,6000 10,0000 1200000
] JLL Feuerwehr Otzenhauzen 1,6000 10,0000 12000,00 =
4 Sichtbare Objekte der Karte anzeigen _

Die Spalten Ort und Bemerk sind optional.

observ_hgt enthalt die Ho6he des Betrachters, also z.B. die Antennenhthe des Sensors.
target_hgt ist die Antennenhdhe des Gateways tber Grund.

radius bedeutet die Maximalentfernung der Berechnung.

Es ist moglich, die Sichtbarkeit fir mehrere Standorte gleichzeitig zu berechnen, das
erfordert aber viel Rechenleistung und fiihrt leicht zu Programmabstirzen.

Vorgehensweise:

1. die potenziellen Standorte im Punkte-Shape eintragen, abspeichern und den zu
bearbeitenden Standort markieren.

2. unter dem Menupunkt Verarbeitung > Visibility analysis > Viewshed aufrufen



3. In der Maske das DEM und die Punktklasse eintragen

() Viewshed X
4 -
Parameter Protokoll Viewshed
Analysis type Produces a visibility map where each observer

Binary viewshed - point on a terrain model. The output can be:
Observer location(s) Binary viewshed: visible/not visible (1/0).

. - | PE < - Depth below horizon: height that each location
Senderstandorte [FPSG:25832] l'&j'l % should attain in order to become visible.

| Mur gewshlte Objekte Horizon: outer edges of a viewshed.

Digital elevation model Terrain model used should be in the same

"0 i ST wiew i A - T
1" ASTGTMVO03_Rheinland_UTM [EPSG:25832] - || .. projection system as viewpaints file LI eferably
the one used in "Create viewpoints™ routine).

Cl T T IR e When multiple observer points are used,
Atmoshpheric refraction individual viewsheds will be combined according
to the Combinig multiple ouptuts option.

ik

0,130000

B ] Parameters
Combining multiple cutputs

Observer locafions: viewpoints created by the

Addition - "Create viewpoints™ routine,
Output file . .
ha Digital elevation modsd DEM in the same
[In temporérer Datel speichern] - projection system as viewpoints file,
V| Offne Ausgabedatei nach erfolgreicher Ausfithrung For more see help online.
If wou find this tool useful, consider to : '
0% Abbrechen

Erweitert = | | Als Batchprozess starten... Starten Schliefen Hilfe

nach dem Starten wird ein temporares Rasterbild erzeugt, sichtbare Regionen
erscheinen dort in weiss.

4. Sofern noch nicht geschehen unter dem Menupunkt Einstellungen > Optionen >
Datenquellen die Alternative ,nur sichtbare Objekte anzeigen“ wahlen.

5. Weit in das Kartenbild hineinzoomen damit nur maximal einige hundert Rasterzellen
sichtbar sind, moéglichst weisse und schwarze.

6. Unter dem Menipunkt Verarbeitung > Vektorerzeugung > Rasterpixel zu Polygonen
aus dem Raster eine temporére Vektorklasse erzeugen

7. Die Attributtabelle der temporaren Vektorklasse aufrufen und alle Objekte mit dem
Wert value > 0 selektieren (die weissen = sichtbaren)

8. Unter dem Menlpunkt Verarbeitung > Vektorgeometrie > Auflésen alle gewéhlten
Zellen zu einer Geometrie verschmelzen und als Shapefile abspeichern.

9. Temporare Layer |I6schen und dem eben erzeugten Shapefile eine sinnhafte
Darstellungsform zuweisen. (keine Randlinien, teiltransparent)



