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Zusammenarbeit

Rhomberg Sersa Rail Group              – intermetric GmbH 

Stuttgart 21 + NBS Wendlingen – Ulm

ARGE Bahntechnik Schwäbische Alb (ABSA) Gleisbau und bahntechnische Ausrüstung

(Rhomberg Bahntechnik GmbH und 
Swietelsky Baugesellschaft m.b.H.) 

Rhomberg Sersa Rail Group Einbau der Festen Fahrbahn

intermetric GmbH Vermessung
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Neubaustrecke Wendlingen – Ulm



DBPSU … von Stuttgart 



… über den Neckar 



… durch das schöne Schwabenland 



… im Maiengrün 



… über die rauhe Alb 



… mit ihren verkehrstechnischen Besonderheiten



… vorbei an historischen Anlagen 



… über Pilgerwege 



… bis nach Ulm



Feste Fahrbahn im Albabstiegstunnel





Die 5 wichtigsten Zahnräder aus Sicht der Vermessung (Rheda 2000)

• Festpunktfeld

• Vermessungstechnik zur Herstellung der Festen Fahrbahn

• Justier- und Fixiersystem

• Handelnde Personen einschließlich Bauablauf

• Äußere Bedingungen wie z.B. Wetter
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Festpunktfeld

• Bezugsrahmen für die äußere …

und die innere Geometrie

• PS0, 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
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Festpunktfeld 3stufig



Gleisbau – 4xSch

Schwellen

Schienen

Schalung Schiebehilfen



Geometrie

Grundheben

Aufständern

Grobrichten Feinrichten







Betonieren

Schützen

Rütteln

Glattziehen Entspindeln



Vorgänger



iTL2 – Vermessungssystem – Vorgängersystem iTL



iTL2 – Vermessungssystem - Prinzipskizze

Totalstation

Messrahmen

Richtsystem

Inklinometer

Prisma

Operator

iTL2-Main-Box

iTL2-Control-Unit

Arbeitsrichtung

Richtmaschine



iTL2 – Vermessungssystem – Verschiebewerte

Verschiebewerte:
• Quer [mm]
• Hoch [mm]
• Drehung [rad]Achse

Drehpunkt 

Richtsystem

Prisma

Über-

höhung

D

Ist

Soll

V



iTL2 – Vermessungssystem – Kalibration Messrahmen

Kalibration Prisma Kalibration Inklinometer
Arbeitsrichtung der Maschine

Messrahmen

Messung 4
Prisma am Messrahmen
Bei der Messung sollte sich das Prisma 
des Messrahmens möglichst genau an 
gleicher Station von Messung 1 
befinden

Messung 1
Gleismesslatte
(Gleisachspunkt)

Totalstation

Messung 2
Gleismesslatte
(Richtungspunkt)

Messung 3
Bestimmung der Ist-
Überhöhung an Station 
von Messung 1

Draufsicht



iTL2 – Vermessungssystem – Kommunikation Maschinensteuerung

Grundsätzliche Festlegungen:
 Kommunikation ist für Betrieb nicht zwingend erforderlich.
 Im Normalbetrieb kann die Maschine Messungen selbst auslösen.
 Spätere Erweiterungen sind möglich.
 Kommunikation über Kabelverbindung (RS232)
 Kommunikationsprotokoll: ASCII, Client(Anfrage) - Server(Antwort)
 Checksumme für Datenintegrität

Jeder Kommunikationsteilnehmer 
kann die Rolle des Clients und des 
Servers übernehmen

Client Server
Anfrage

Antwort

RID: 2021 – Anforderung Verschiebewerte (Messung auslösen)
Anfrage: RQ|2021|<CS><CR>
Antwort: RP|2021|0|<CS><CR>

RID: 1021 - Übertragung der Verschiebewerte an Maschinensteuerung
Anfrage: RQ|1021|0||-76.3|680.3|-0.014|-72.7|645.2|-74.1|-1.4|0.2|<CS><CR>
Antwort: RP|1021|0|<CS><CR>



RhoMAT



Problemstellung

Grundheben und Grobrichten

• Gleisrichten = iterativer Vorgang
Qualität nach Grobrichten entscheidend für
späteren Aufwand beim Feinrichten

• Erzielbare Qualität ← Personal, Erfahrung

• Grundheben und Grobrichten 
mit unterschiedlichen Systemen
– Grundheben: jedes 15. Schwellenfach

– Grobrichten: jedes 3. Schwellenfach

• Keine Dokumentation nach Grobrichten => 
keine Aussage bezüglich 
zu erwartendem Arbeitsfortschritt möglich



Anforderungen (Auszug)

Zielvorgaben

• Unabhängigkeit vom FF-System
– Einzelstützpunkte
– Blöcke
– Schwellen

• Sehr wenige Abstützungen auf Untergrund 
(Unabhängigkeit von System und Umgebung)

• Weitgehend unabhängig vom Richtsystem

• Genauigkeitsanforderungen 
– +/-2mm in Lage
– - 2mm in Höhe

• Grundheben bis 150mm

• Überhöhung bis 170mm

• Automatisierungsgrad: teil-autonom (Stufe 1)



Grobkonzept (November 2020)

Teil-automatisiertes Gleisrichten



Arbeitsrichtung

Grundkonzept

Funktionsablauf

Ausgangssituation Grundrahmen stützt 
sich auf HRS ab und 
fixiert diese somit



Funktionsablauf

Teilprozess 1 (Zyklusstart)

System stützt sich auf bereits eingebautes 
HRS ab

Grundkonzept

Arbeitsrichtung

Grundrahmen stützt 
sich auf HRS ab und 
fixiert diese somit



Grundkonzept

Funktionsablauf

Teilprozess 2

Längsverschiebung Hebe-Richt-Automat 
um 3 Schwellenfächer

Arbeitsrichtung

Grundrahmen stützt 
sich auf HRS ab und 
fixiert diese somit



Grundkonzept

Grundrahmen stützt 
sich auf HRS ab und 
fixiert diese somit

Funktionsablauf

Teilprozess 3

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

Arbeitsrichtung



Grundkonzept

Grundrahmen stützt 
sich auf HRS ab und 
fixiert diese somit

Funktionsablauf

Teilprozess 4

Gesteuerter Richtprozess mit anschließendem 
Einbau des Richtsystems 

Arbeitsrichtung



Grundkonzept

Grundrahmen stützt 
sich auf HRS ab und 
fixiert diese somit

Funktionsablauf

Teilprozess 4

Gesteuerter Richtprozess mit anschließendem 
Einbau des Richtsystems 

Arbeitsrichtung



Vorschub Gleisrahmen 
mit gleichzeitigem 
Heben- und Richten

Grundkonzept

Funktionsablauf

Teilprozess 2

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

Arbeitsrichtung



Funktionsablauf

Teilprozess 1 (Zyklusstart)

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

Grundrahmen stützt 
sich auf HRS ab und 
fixiert diese somit

Grundkonzept

Arbeitsrichtung



Grundkonzept

Funktionsablauf

Teilprozess 2

Längsverschiebung Hebe-Richt-Automat 
um 3 Schwellenfächer

Arbeitsrichtung

Grundrahmen stützt 
sich auf HRS ab und 
fixiert diese somit



Grundkonzept

Funktionsablauf

Teilprozess 3

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

Arbeitsrichtung

Grundrahmen stützt 
sich auf HRS ab und 
fixiert diese somit



Grundkonzept

Animation



Einsatz im Projekt Stuttgart – Ulm



Einsatz im Projekt Stuttgart – Ulm



Einsatz im Projekt Stuttgart – Ulm



Einsatz im Projekt Stuttgart – Ulm



Einsatz im Projekt Stuttgart – Ulm



Danke für‘s Zuhören!


