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Digitalisierung der Infrastruktur von Gleisanlagen
zur Erstellung einer Navigationsplattform
fur den autonomen Rangierbetrieb

Obwohl der Guterverkehr in Deutschland stetig zunimmt, sind diese Zunahmen hauptsachlich bei einem Verkehrstrager zu
verzeichnen — der Stral3e. Der Guterverkehr auf der Schiene macht nur 18% des Transportaufkommens in Deutschland aus.
Einer der Griinde sind die hohen Kosten des Transports auf der Schiene. Hohe Fixkosten missen an den Kunden
weitergegeben werden. Eine Stellschraube, um diese Fixkosten zu verringern, ist eine Kostensenkung des Rangierbetriebs.
Durch den autonomen Rangierbetrieb kann eine wirtschaftlichere Fahrweise erzielt werden und Personal eingespart
werden, was wiederum zu einer Kostensenkung fiihren kann.
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AutoCAD wurde ein georeferenzierter Plan des Nirnberger
Rangierbahnhofs auf den Bereich des Einfahrbahnhofs
reduziert und alle fur die Navigation erforderlichen Daten,
nach entsprechender Bearbeitung des Plan, ausgelesen.

Die hierbei entwickelte Vorgehensweise kann auf im DWG-
Format vorliegende Plane angewendet werden.

Signalstandorte
Sperrzeichenstandorte

Graphenbildung

Das Gleisnetzwerk muss fir die Navigationsplattform in einen Graphen Uberfiihrt werden, dass aus Knoten und Kanten
besteht. Knoten werden an Punkten der Informationsanderung gebildet, Bogen stellen die Gleise zwischen den
Informationsdnderungen dar. Diese werden mit den Informationen tber Radien, Neigungen und Uberhéhungen versehen.
Es wurde ein automatischer Ablauf in der Softwareumgebung Matlab entwickelt, um die ausgelesenen Daten in die Form
eines Graphen zu Uberfihren.
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