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Funktionsprinzip des WobaS Systems
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Wolkendetektion - Clear Sky Library
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Ergebnis: Wolkenkoordinaten
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Wolkenverfolgung - Vogelperspektive
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Benutzeroberflache des WobaS Nowcasting Systems
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Validierung mit Radiometern und Schattenkameras
Den Boden filmende Kameras ermdglichen DNI-Karten Berechnung
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Validierung - Methodik

Nowcasting-System Bewertungssystem
< v « Testfotos Muster
« Kamerakalibrierung * Manuelle
« Wolkendetektion Bewertung von Wolkenerkennung
« Wolkenhohe Subsystemen . Ceilometer
. ... A « Schattenkameras +
»  Radiometer

Raumlich aufgeloste Strahlungs- und
—> <J
Schattenkarten

v

Bewertung des Gesamtsystems
(RMSD, bias, etc. fur Punkte mit
Radiometern, Feldmittelwerte, ...)
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Bsp. Validierung von Subsystem: Wolkendetektion

automatisch

* Genauigkeit wird Gber Vergleich mit manueller Wolkenerkennung bestimmt
* Referenz-Datensatz von lber 600 Bildern
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Validierung: Wolkendetektion

« Schnelle Bewertung von Wolkendetektion verschiedener Algorithmen

+ Definition von Vergleichsgro3en, z.B.:

 Wahrscheinlichkeit korrekter Detektion
#HTP+HTN

" #aller Pixel Manue.lle
_ Wurde in einem Detektion
 Bewertung in Gruppen: Pixel eine Wolke Ceine
« Bewdlkungssituation detektiert? Wolke Wolk
« Trubung olke
« Sonnenstand o
= o
2 S
T
: 3
S 1]
20
<




DLR.de « Folie 13

Validierung: Wolkendetektion

100
90
— 80
=X
2 c
=5 7
)
r— _% 60
=%
E a 50
[
=
c @ 40
=5
=< 30
20
10
) ) 0 - . .
Elevationswinkel grol klein groR klein grof
Linke Tribung Klar Trab Klar Trib
Bewdlkung <2.5% Bewdlkung >80%
m Algorithmus 1 (CSL) 87.8 96 92.5 93.9 96.1 88.7 83.7 96.1
m Algorithmus 2 (Th.) 86.9 91.8 93.7 91.3 59.8 423 50.9 594

i DLR




DLR.de -+ Folie 14

Beispiel fur Bewertung des Gesamtsystems

« Wolkenkamera-Vorhersagen flr Schattenkarte in 2 min validiert mit
Schattenkamera-Referenz

* 14.9.2015
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Zusammenfassung

* Nowcasting System verfugbar

« Einzelkomponenten wie Wolkendetektion validiert

» Gesamtvalidierungssystem implementiert und Testdatensatze validiert

« Aufbau in TSK Parabolrinnenkraftwerk La Africana wird derzeit vorbereitet

Nachste Schritte

» Detalillierte Validierung und Unsicherheitsanalyse des Nowcastingsystems
« ~1Jahr Daten
* Anbindung an Satelliten- und Wettermodellbasierte Vorhersagen (DLR-DFD/
TSK Flagsol: CSP FoSyS System)
« Testin La Africana

i DLR



Dan ke fur Ihre | - o - . Gefordert durch:

. . | Bundesministerium
Aufmerksamkeit! = R | i
lé' und Energie
7
4’ - aufgrund eines Beschlusses
des Deutschen Bundestages
Woba$S
4 ! Welkenkamera-basierte
“ . Betriebsstrategien flr
konzentrierende
Solarkraftwerke
.
ta ]
% .
/ol
Kontakt: . - :
. - .
Stefan.Wilbert@dlr.de, ™ 3 - -
N -“\ \.-'.‘ -y 2 -




