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Rhomberg Sersa Rail Group - intermetric GmbH
f s [> ineemelic

Stuttgart 21 + NBS Wendlingen - Ulm

ARGE Bahntechnik Schwabische Alb (ABSA)  Gleisbau und bahntechnische Ausriistung

(Rhomberg Bahntechnik GmbH und //Q\ﬁ;\ -~
Swietelsky Baugesellschaft m.bH.) ==~ s |
Rhomberg Sersa Rail Group Einbau der Festen Fahrbahn //'SH‘L’“G".?SS.?SE“S“
intermetric GmbH Vermessung E LﬂlF!!lgElElE
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... DURCH DAS SCHONE SCHWABENLAND
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... UBER DIE RAUHE ALB
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... VORBEI AN HISTORISCHEN ANLAGEN

BN




... UBER PILGERWEGE




... BIS NACH ULM










DIE 5 WICHTIGSTEN ZAHNRADER AUS SICHT DER VERMESSUNG (RHEDA 2000)

* Festpunktfeld

* Vermessungstechnik zur Herstellung der Festen Fahrbahn
* Justier- und Fixiersystem

* Handelnde Personen einschlieBlich Bauablauf

« AuBere Bedingungen wie z.B. Wetter

17.11.2025 Ulrich Volter Hannes Mathis, Roman Pils - intermetric GmbH, Rhomberg Sersa Rail Group 16



FESTPUNKTFELD 3STUFIG

» Bezugsrahmen fiir die duBere ...
und die innere Geometrie

 PSO, PS1: Stationsabstand: 500 m
GNSS
Mittlerer Punktfehler: MP: 3,7 mm, MZ: 3,3mm

* Trassennahe Grundlagenpunkte: 120m
Tachymeter und Nivellier
Mittlerer Punktfehler: MP: 2,1 mm, MZ: 1,5 mm

* PS4-Punkte: Stationsabstand: 60m

Tachymeter und Nivellier
Mittlerer Punktfehler: MP: 0,8 mm, MZ: 0,3mm

17.11.2025 Ulrich Volter Hannes Mathis, Roman Pils - intermetric GmbH, Rhomberg Sersa Rail Group 17
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| § » 4 Rahmen
e je mit iTL-Prisma
und -Inklinometer




ITL2 - VERMESSUNGSSYSTEM — VORGANGERSYSTEM ITL // §

e 4 Rahmen
e je mit iTL-Prisma
und -Ininnomete




ITL2 - VERMESSUNGSSYSTEM - PRINZIPSKIZZE

Richtmaschine

R

NN
L1

] Zielverfolgung

ﬁ
A b 1 1 h Projekt Verschiebewerte
roeil tS rnc tu n g AR saon[ri: 101713 roh[mm: 763 T il

Sensortest -20.0

R i C h tS y S t e m e Quer[mm]: | +680.3 lﬁ i: [mm]:

Kilometer [m]: 101.713 Drehung [rad]: -0.01400

Kommunikation Kalibration Messung Messung Kontrolle
mit der Maschine starten Inklinometer.. starten senden Totalstation...

ﬁ Kommunikation:

o
=
L

i offnen ‘ System initialisi Kommunikation I6schen




ITL2 - VERMESSUNGSSYSTEM — VERSCHIEBEWERTE // §

Projekt [] Zielverfolgung
Verschiebewerte
Absteckun Ueb. soll :
g Station [m]: 101.713 Hoch [mm]: -76.3 eb-Soll{min]
Sensortest 680.3 -20.0
Quer [mm]:  + . Ueb. ist E
Kalibration G EY Lk
Kilometer [m]: 101.713 |} Orehung [rad]: -0.01400 |j§ +1.0
Kommunikation Kalibration Messung Messung Kontrolle
mit der Maschine starten Inklinometer... starten senden Totalstation...
Kommunikation:
Protokolldatei 6ffnen | System initialisieren Kommunikation 16schen

Verschiebewerte:
* Quer [mm]
 Hoch [mm]
* Drehung [rad]




ITL2 - VERMESSUNGSSYSTEM — KALIBRATION MESSRAHMEN // §

[l intermetric Track Lifter 2 - Versior

Kalibration Prisma Kalibration Inklinometer

Projekt
Arbeitsrichtung der Maschine
* Absteckung Kalibration x
e Inklinometer
« Kalibration |Zerotronic - | _ Uberhshung
= Héhendifferenz nivelliert ' Umschlagen
Messung2 | = Hand Uberh&hung gemessen
Gleismesslatte |:| 1/10 mm NaN 1/10 mm
(Richtungspunkt) —0 |:I Messung 4 [/ ] [/ ]
= Prisma am Messrahmen Hand (K) dHKorr
Bei der Messung sollte sich das Prisma
O/ des Messrahmens moglichst genau an I:l [1/10 mm] I:l [1/10 mm]
Messung 3 = _Ij gleicher Station von Messung 1 Offset aktuell Offset neu
Bestimmung der Ist- befinden
iberhhung an Station J Messrahmen |'0'01000007 | | |
von Messung 1 Rohmessung [rad] Faktor
[NaN | [1 |

Messung 1
Gleismesslatte

Gleisach kt

R Aktun?llen Offset Messen
beibehalten
Neuen Offset )
iibernehmen SchlieBen

Draufsicht Totalstation




ITL2 - VERMESSUNGSSYSTEM — KOMMUNIKATION MASCHINENSTEUERUNG

Grundsadtzliche Festlegungen:

Kommunikation ist fiir Betrieb nicht zwingend erforderlich.

Im Normalbetrieb kann die Maschine Messungen selbst auslésen.
Spdtere Erweiterungen sind moglich.

Kommunikation {iber Kabelverbindung (R$232)
Kommunikationsprotokoll: ASCII, Client(Anfrage) - Server(Antwort)
Checksumme fiir Datenintegritat

Jeder Kommunikationsteilnehmer RID: 2021 - Anforderung Verschiebewerte (Messung ausldsen)
kann die Rolle des Clients und des
Servers iibernehmen

Anfrage RID: 1021 - libertragung der Verschiebewerte an Maschinensteuerung

M Server

" Antwort Antwort: RP[1021|0|<CS><CR>

Antwort: RP[2021|0|<CS><CR>







PROBLEMSTELLUNG

Grundheben und Grobrichten

* Gleisrichten = iterativer Vorgang
Qualitdt nach Grobrichten entscheidend fiir
spateren Aufwand beim Feinrichten

* Erzielbare Qualitdt < Personal, Erfahrung

* Grundheben und Grobrichten
mit unterschiedlichen Systemen
—  Grundheben: jedes 15. Schwellenfach
—  Grobrichten: jedes 3. Schwellenfach

« Keine Dokumentation nach Grobrichten =>
keine Aussage beziiglich
zu erwartendem Arbeitsfortschritt moglich
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Zielvorgaben
* Unabhdngigkeit vom FF-System

— Einzelstiitzpunkte _gewwarsn

— Blocke
- Schienenkopf UIC60

— Schwellen ! [/Jpindel RhoFAS in Uberhthung 160mm__ 7/

. | / Spindel System Schranz
N Z

/
| / Spindel RhoFAS in Uberhéhung 160mm
>77 A, 4 /i/ .

« Sehr wenige Abstiitzungen auf Untergrund
(Unabhédngigkeit von System und Umgebung)

» Weitgehend unabhangig vom Richtsystem

%

Genamgkel.tsanforderungen 2/// 7t 0
— +/-2mmin Lage ///j/ 7 /% 4 /
— -2mmin Héhe 5 K e
. YV 7/7/7/7///////
e Grundheben bis 150mm : (‘///// 7 ///%/%2/ I
« Uberhshung bis 170mm
« Automatisierungsgrad: teil-autonom (Stufe 1)
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Grobkonzept (November 2020)




Vs

Funktionsablauf

< Arbeitsrichtung |

Ausgangssituation




Vs

Funktionsablauf

< Arbeitsrichtung |

Teilprozess 1 (Zyklusstart)

System stiitzt sich auf bereits eingebautes
HRS ab




Vs

Funktionsablauf

< Arbeitsrichtung |
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Teilprozess 2

Langsverschiebung Hebe-Richt-Automat
um 3 Schwellenfacher




Vs

Funktionsablauf

< Arbeitsrichtung |

Teilprozess 3

Abstiitzen des Hebe-Richt-Automats bei
gleichzeitiger (reduzierter) Belastung der HRS




Vs

Funktionsablauf

< Arbeitsrichtung |

Teilprozess 4

Gesteuerter Richtprozess mit anschlieBendem
Einbau des Richtsystems




Vs

Funktionsablauf

< Arbeitsrichtung |

Teilprozess 4

Gesteuerter Richtprozess mit anschlieBendem
Einbau des Richtsystems




GRUNDKONZEPT
_ GRUNDKONZEPT _ Vs

Funktionsablauf

< Arbeitsrichtung |

Teilprozess 2

Vorschub Grundrahmen bei gleichzeitigem
(Grund-)Heben und (Grob-)Richten
des Gleisrostes




GRUNDKONZEPT

Funktionsablauf

< Arbeitsrichtung |

Teilprozess 1 (Zyklusstart)

Einfahren der Abstiitzung des
Hebe-Richt-Automats mit voller
Kraftumlagerung auf die HRS




Vs

Funktionsablauf

< Arbeitsrichtung |

D g -

Teilprozess 2

Langsverschiebung Hebe-Richt-Automat
um 3 Schwellenfacher



Vs

Funktionsablauf

< Arbeitsrichtung |

Teilprozess 3

Abstiitzen des Hebe-Richt-Automats bei
gleichzeitiger (reduzierter) Belastung der HRS
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Animation




EINSATZ IM PROJEKT STUTTGART - ULM




EINSATZ IM PROJEKT STUTTGART - ULM




EINSATZ IM PROJEKT STUTTGART - ULM
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EINSATZ IM PROJEKT STUTTGART - ULM
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DANKE FiiR‘S ZUHOREN!

RHOMBERG SERSA
RAIL GROUP

[> intermelric

Das richtige MaB




