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Messtechnik und Sensorik

Dipl.-Ing. Christian Telke

Entwicklung eines universellen 
modularen Messsystems für den 
Entwicklungszyklus von leichten 
Stadt-, Straßen- und U-Bahn
fahrzeugen

Ohne die computerbasierte Simulation wäre die Entwicklung von modernen  
Schienenfahrzeugen heutzutage undenkbar. Es haben sich im Entwicklungs
zyklus von LRV (leichten Schienenfahrzeugen, engl.: light rail vehicles), insbe-
sondere im Bereich der Entwicklung von Straßenbahnen, immer wiederkehrende 
Standardmessaufgaben etabliert. Dem hochdynamischen Entwicklungzyklus 
von LRV ist es geschuldet, dass diese Messaufgaben bereits in einer sehr frühen 
Projekt- oder gar in der Angebotsphase der Fahrzeuge durchzuführen sind, um 
möglichst frühzeitig im Entwicklungsprozess auf Anforderungen und Kunden
wünsche sowie infrastrukturelle Gegebenheiten flexibel reagieren zu können. Bei 
der Entwicklung von LRV ist messtechnisch einerseits die Gleislage und anderer
seits der verfügbare lichte Raum von zentralem Interesse. Um eben genannte 
Größen zu erfassen, wird die Entwicklung eines speziell für den Entwicklungs-
prozess von LRV abgestimmten universellen Messsystems zur Gleislage- und 
Lichtraumerfassung vorgestellt. Mit diesen durch das Messsystem erfassten Daten 
kann eine dynamische Auslegung des Fahrzeuges mit den später im realen Ein-
satz vorherrschenden Gegebenheiten frühzeitig im Entwicklungsprozess durch 
Simulationen ermöglicht werden. Ferner werden zahlreiche signalverarbeitungs-
technische Herausforderungen behandelt sowie ein Kantendetektionsoperator auf 
Basis fraktionaler Ortsableitungen vorgestellt.
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Der vorliegenden Arbeit ist eine langjährige Studienzeit, welche mir durch die Unterstützung mei-
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