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Digitale Broadcast- 
systeme (Makrozelle) 

Mobilfunk  
(Microzelle) 

Adhoc-Komm.netze 
(Picozelle) 

Vision  technischer 
Entwicklungsstand 

Umfelderfassung  
durch Radar  

Umfelderfassung 
durch LIDAR /  

T-Kamera 

Präzise Geo- 
Referenzierung 

Multisensorielle 
Datenfusion 
(Integrität) 

Multi-GNSS-Ortung  
(GALILEO, …) 
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INSTITUTSSTRUKTUR DER FAKULTÄT VERKEHRSWISSENSCHAFTEN 

Professur für 

Verkehrsleitsysteme 

und –prozess-

automatisierung 

- 
Professur 

Informationstechnik 

für Verkehrssysteme 

Professur für 

Kraftfahrzeugtechnik 

Professur für 

Verbrennungs-

motoren 

Professur für 

Fahrzeugmechatronik 

Professur für 

Volkswirtschaftslehre, 

insb. Makroökonomik 

und Raumwirtschafts-

lehre/Regional-

wissenschaften 

Professur für 

Kommunikations-

wissenschaften 

Professur für 

Tourismuswirtschaft 

Professur für 

Verkehrsökonomie 

und -modellierung 

Professur für 

Verkehrswirtschaft 

und Internationale 

Verkehrspolitik 

Professur für 

Technologie und 

Logistik des 

Luftverkehrs 

Professur für 

Verkehrsströmungs-

lehre 

Professur für 

Verkehrslogistik 

Professur für 

Betriebswirtschafts-

lehre, insb. Verkehrs-

betriebslehre und 

Logistik 

Professur für Technik 

spurgeführter 

Fahrzeuge 

Professur für 

Elektrische Bahnen 

Professur für 

Fahrzeug- 

modellierung und  

-simulation 

Professur für 

Bahnverkehr, 

öffentlicher Stadt- und 

Regionalverkehr 

Professur für 

Verkehrssystem-

technik 

Professur für Verkehrs- 

sicherungstechnik 

Professur für 

Gestaltung von 

Bahnanlagen 

Professur für 

Verkehrs- und 

Infrastrukturplanung 

Professur für 

Straßenverkehrs-

technik 

Professur für 

Verkehrsökologie 

Professur für 

Verkehrspsychologie 

Professur für 

Gestaltung von 

Straßen-

verkehrsanlagen 

Institut für Bahn-

systeme und 

Öffentlichen Verkehr 

Institut für Verkehrs-

planung und 

Straßenverkehr 

Institut für 

Verkehrstelematik 

Institut für Bahn-

fahrzeuge und 

Bahntechnik 

Institut für Luftfahrt 

und Logistik 

Institut für 

Automobiltechnik 

Institut für Wirtschaft 

und Verkehr 

Digitale Verkehrs- 

informationsdienste  

Mobile 

Sensornetze  

im Verkehr 

Test von Ortungs-, 

Fahrerassistenz- und IT-

Komfortsystemen 

Sensor- und 

Bildverarbeitung  

im Verkehr  

Hybride 

Kommunikations-

konzepte im Verkehr 

Schiene Luft Straße 
Wirtsch./
Ökonomie 

Straße Schiene 
alle 

Verkehrs-
träger 

V e r k e h r s t r ä g e r – b e z o g e n e  S t r u k t u r 
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Komm.   Netzwerk   Ranging   Ortung  Tracking  Energieeffizienz  Funkradar  Mapping / Integration (2008 - 18 …)   

Profil: Die Professur beschäftigt sich in Lehre und Forschung mit der Theorie und 

Technik von Informationssystemen innerhalb der Verkehrstelematik  

(Fahr)-Betrieb / 

Verkehrsteilnehmer 

Fahrweg / 

Straße, Schiene, Wasser, Luft 

Fahrzeug / 

Automobil, Zug, Schiff, Flugzeug 

Verkehrs- 

telematik 

Basis: präzise und 

zuverlässige 

Bereitstellung von 

(Orts-) Informationen 
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(Fahr)-Betrieb / 

Verkehrsteilnehmer 

Fahrweg / 

Straße, Schiene, Luft, Wasser 

Fahrzeug / 

Automobil, Zug, Flugzeug, 

Schiff, 

Verkehrstelematische 

Vernetzung 

Komm.   Ortung  Energie  Funkradar  Mapping  Integrationsgrad (2009-2020)  . . . Software Defined Radio (2030)  

Triebfhz.(Güterwagen)  

min. 20 (6) Jahre 
Flugzeug:  

min. 30 Jahre 

Automobil:  

ca. 10 Jahre 
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(Fahr)-Betrieb / 

Verkehrsteilnehmer 

Fahrweg / 

Straße, Schiene, Luft, Wasser 

Fahrzeug / 

Automobil, Zug, Flugzeug, Schiff, 

Verkehrstelematische 

Vernetzung 

Komm.   Ortung  Energie  Integrität   schwacher Integrationsgrad derzeit   . . . Intelligenz imFahrweg (2030)  

Quelle: Fa. ISCons / MRK Media (Patent) 

Quelle: www.zukunft-mobilitaet.net/ 
Quelle: TUD-Projektantrag AZUBIG 
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Spezielle Telematiktestfelder (in Koop.) 

- VAMOS-Verkehrsmanagementsystem 

- Technikum FhG-IVI und HTW 

- Testoval FhG-IVI, Testfeld HTW 

- Urbane 5km städtische EFA-Teststrecke; ca. 20x LSAs 

- Live-Cam-Teststrecken Autobahn A4/A17/A72 

- Testoval für vernetzte Modellfahrzeuge 

- Parkhaus ober/unteridisch 

- Bahn-Abstellanlagen  

Spezielle Versuchsträger (in Koop.) 

- 5x Elektro-BMW I3   

- TUD-Messstraßenbahn 

- Autotram a 30m  

- Elektro-/Hybridbus  

- Fahrsimulatoren  

- VUFO-Car2X  

- Modellfahrzeuge-Car2X  
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3D modellierte urbane Verkehrsräume: Einsatz modellgestützte Funkplanungssoftware 

MODELLBILDUNG 

Erstellung 3D-Umgebungs-
modell und Parametrierung 

 SIMULATION SIMULATIONSAUSWERTUNG 

Strahlverfolgung 
(z.B. Raytracing)  

Versorgungs- und Funkkanal- sowie 
Ortungs- eigenschaften 

Gesetzmäßigkeiten von Mehrwegeausbreitungsphänomen 

Elektrisch 

parametrier

te 3D-

Modelle 

Ausgabe / graphische 

Anzeige Empfängerwerte 

und Sichtbehinderungen 
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Ziel: Elektrisch parametrisiertes 3D-Modell des Testfelds & Umgebung  

Simulation der Funkausbreitung via Ray-Tracing 

Auswertung der Qualitätsparameter 

• Untersuchung von Car2X-/GNSS-Anwendungen 

• Abschätzung von Signalqualitätsparametern 

• Wirkungen von „metallischen Markierungen“ ? 
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6 GHz 

(WLANp) 

24 GHz 

(Radar) 
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HTW – Testfeld         B170 - Testfeld 
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Hochpräzise kooperative Positionierungsverfahren mit GNSS  
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Hochpräzise kooperative Positionierungsverfahren mit GNSS  
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Testfeld HTW  

Testkreuzung 

Hochpräzise kooperative Positionierungsverfahren mit GNSS  
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Hochpräzise kooperative Positionierungsverfahren mit GNSS  
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Hochpräzise kooperative Positionierungsverfahren mit GNSS 

IVS-LOK 

Aktuelles Projekt 

Spurgenaue Lokalisierung 

für Intelligente Verkehrssysteme im Rahmen der High-Tech-Initiative 

Synchrone Mobilität 2023 – 

Intelligente Verkehrssysteme in Sachsen 
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Funktionsweise: RTK-Netz mit virtuellen Referenzstationen 

Systemaufbau: 

 

23 

Korrekturdaten via 

WLANp 
Korrekturdaten via 

Mobilfunk, WLANp 

Observablen 

Observablen  

(Möglichkeit der absoluten 

Positionierung im m-

Bereich) 

RTK-Netz mit 

Referenzempfänger 

(2-Frequenz) 

Rover (1-Frequenz) 

GNSS- Satellit 

VRS-LSA 

DGNSS- 

Positionierung im 

submeter-Bereich 

Hochpräzise kooperative Positionierungsverfahren mit GNSS 
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Präzisionsortung: 
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Lokalisierungsmodul 1 

Positionierung auf Basis 

eines GNSS (GPS)-

Einfrequenzempfängers im 

Fahrzeug 

Fusions-

algorithmus 

Lokalisierungsmodul 2 

Positionierung mithilfe einer 

Referenzstation 

(real/virtuell) und daraus 

resultierenden 

Korrekturdaten  

Lokalisierungsmodul 3 

Positionierung auf Basis 

von digitalen Karten und 

Umgebungsmodellen 

Haltelinienselektive und 

Fahrspurgenaue 

Positionierung unter allen 

Witterungsbedingungen 

Hochpräzise kooperative Positionierungsverfahren mit GNSS 
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GNSS-Verfügbarkeit oder Ortungsgenauigkeit ist dafür nicht erfüllt ? …   

L
ö

s
u

n
g

 
Ranging/Lokalisierung in funk-           basierten Sensornetzen (WSN) 

 

Signalstärke     Signallaufzeit    Winkel    Cell-ID   Phasenlage 

 

    

          RSSI                    ToA             AoA        CoO           PoA 

Quelle: http://www.dresden-

fernsehen.de/ 
Quelle: 

www.geokart.de/referenzen.html Quelle: http://footage.framepool.com 

Hochpräzise kooperative Positionierungsverfahren mit Wireless Sensor Networks 
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Sensorknoten 

Ankerknoten 

mobiler Sensorknoten 

messbare Distanz 

Prinzip: 

• Mikrocontroller 

• Sensor bzw. Aktor 

• Kommunikationseinheit 

• Energiequelle 

LSA (Ampel)-Modul 

 

 

 

Fahrzeug-Modul 

 

 

ZigBee 

UWB 

Bluetooth 

   WLAN, … 

 Parkhaus, Flugzeug-

kabine, Güterwagen, … 

Hochpräzise kooperative Positionierungsverfahren mit Wireless Sensor Networks 
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Erweiterung des ITVS BMW i3 Messfahrzeugs mit zu synchronisierenden 

Laserscannern für höherauflösende 3D-Bezugsobjekte  
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Professur Informationstechnik für Verkehrssysteme 

Prof. Dr.-Ing. Oliver Michler 

Lehrstuhleiter 

TU Dresden, Fakultät für Verkehrswissenschaften „Friedrich List“ 

Institut für Verkehrstelematik 

Professur Informationstechnik für Verkehrssysteme 

01069 Dresden, Hettnerstr. 3 

www.tu-dresden.de/vkw/itvs 

Pot 365b 

Tel.: 0351 463 36841 

Email: oliver.michler@tu-dresden.de 

            

Dipl.-Ing. Robert Richter  

Gruppenleiter Forschung und Labore 

Pot 360A 

Tel. 0351 463 36842 

Email: robert.richter@tu-dresden.de 
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Herzlichen Dank 
für Ihre 

Aufmerksamkeit 

Institut für Verkehrstelematik  

WIR BEWEGEN DIE WELT. 

Fakultät Verkehrswissenschaften „Friedrich List” 


