Monitoring von Waldparametern unter Verwendung
von Radar mit synthetischer Apertur

Bei Verwendung niedriger Frequenzen fur Radar mit synthetischer Apertur (SAR), dringt das Signal in die
Vegetation des Waldes ein. Diese Eigenschaft ermoglicht, mit Hilfe diverser Methodiken, wie PolInSAR und
SAR Tomographie, relevante Parameter fur das Gebiet unter Beobachtung zu bestimmen. Zahlreiche
Experimente mit dem flugzeuggetragenen Sensor des DLR, F-SAR, belegen das Potential der o.g. Methoden
zur Informationsgewinnung uber Waldhohe und Waldstruktur. Zukunftige Satellitenmissionen (BIOMASS,
Tandem-L) werden im nachsten Jahrzehnt den Weg fur ein globales Monitoring von Waldparametern
eroffnen.
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 Erfolgreiche Validierung der Waldhohe als physikalisches Produkt in GroRes Potential zur Klassifizierung von Ander-

einer Vielzahl von Szenarien ungen in Waldhohe (Auflbsung von 50m (025ha))
. Genauigkeit besser als 10% wie auch zur Informationsgewinnung fur Statistiken
. Stabilitit gegeniiber Wetter und Jahreszeit der Waldentwicklung, wie z.B. Wachstumsrate

3D Monitoring von Waldstruktur unter Verwendung von SAR Tomographie
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