Unfallrekonstruktion

Die Beurteilung von Geschwindigkeitsmessungen mit Radar-

gerdten - Teil 2

von Dipl.-Ing. Uwe Colder, Miinster*

Fortsetzung aus VRR 2009, 95

Vil. Mogliche Messfehler

1. Aufstellfehler

Radarmessgerite gehoren zu der Gruppe von Cera-
ten, die vor Messbeginn exakt aufgestellt werden
miissen, damit genaue Messwerte zustande kommen
(s. Ausfiihrungen unter Punkt Il ,Messbetrieb”, VRR
2009, 96 f.). Eine nicht korrekte Ausrichtung des Ra-
darmessgeréts fuihrt dazu, dass die Radarmesskeule
nicht unter dem vorgeschriebenen Winkel zur Fahr-
bahnldngsachse liegt. Die gerdteinterne Umrechnung
des Messwerts (Geschwindigkeitsanteil des Fahrzeugs
in Richtung des Radarstrahls) auf die tatsachliche Ge-
schwindigkeit des Pkw erfolgt aber stets mit dem ein-
programmierten Messwinkel von 20° (TRAFFIPAX-
Speedophot) bzw. 22" (Multanova 6F).

Praxistipp:

Der Verteidiger muss darauf achten: Ist der Ra-
darwinkel groRer als vorgeschrieben, werden
hierdurch Messfehler verursacht, die sich zuguns-
ten der tiberwachten Verkehrsteilnehmer auswir-
ken. Ist der Radarwinkel hingegen kleiner, fiihrt
dies zu einer Benachteiligung der gemessenen
Verkehrsteilnehmer. In diesem Fall werden von
der Radarmessanlage héhere Geschwindigkeiten
angezeigt, als tatsachlich gefahren wurden.

Bei einer Gutachtenerstellung ist es deshalb Aufgabe
des Sachverstdndigen zu dberpriifen, ob das Ra-
darmessgerat auch tatsdchlich, wie vorgeschrieben,
parallel zur Fahrbahnldngsachse aufgestellt war.
Diese Uberpriifung ist durch Auswertung eines Licht-
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bildes mdglich. Es gibt allerdings auch Falle, bei de-
nen eine solche Auswertung mit der erforderlichen
Genauigkeit nicht durchfihrbar ist. Dies ist bspw.
bei Dunkelheitsaufnahmen haufig der Fall, da das
Blitzgerat nicht den gesamten auf dem Lichtbild ab-
gebildeten Fahrbahnbereich ausleuchtet. Man kann
u.U. die fur die Auswertung zugrunde zu legenden
Fahrbahnrandlinien, insbesondere die des gegen-
uberliegenden Fahrbahnrands, nicht mehr erkennen.
Dies ist ebenfalls bei einer nassen Fahrbahn er-
schwert.

Bei der Auswertung des Lichtbilds kann nicht direkt
der Radarmesswinkel ausgewertet werden, sondern
nur der Bildaufnahmewinkel. Da das Fototeil aber
in einer bestimmten Position auf dem Radargehau-
se ausgerichtet ist, ist die Schlussfolgerung zulds-
sig, dass bei korrekt ausgewertetem Fotowinkel
und einer normalen Fotoposition des Fahrzeugs im
Lichtbild auch der Radarmesswinkel korrekt ausge-
richtet war. Je nach Gerédtetyp, Fototeil und Objek-
tivbrennweite gibt es unterschiedliche Fotoauf-
nahmewinkel. Dies ist im Einzelfall jeweils zu
beachten.

Zusammen mit dem BuBgeldbescheid werden viel-
fach von den Behorden nur Lichtbilder lbersandt,
bei denen es sich um den Bildausschnitt eines Mess-
fotos handelt und auf dem man hdufig nur den Fah-
rerkopf und das Kennzeichen sieht. Mit einem sol-
chen Lichtbildausschnitt kann eine Uberpriifung
der Radarmessung nicht erfolgen. Man bendtigt
hierfiir stets den Ausdruck des gesamten Radarmess-
fotos, auf dem auch noch die Bildrander erkennbar
sind. Eine solche Gesamtansicht eines Messfotos
wird nicht nur fur die Uberpriifung der Aufstellan-
ordnung erforderlich, sondern auch fiir die Uberprii-
fung der Frage, ob im Radarmessbereich weitere
Fahrzeuge, oder im Umfeld Besonderheiten vorhan-
den sind, die moglicherweise Einfluss auf den Mess-
vorgang ausgelibt haben konnen. Die Beurteilung
dieser Fragen ist nur mit einer AusschnittsvergroRe-
rung eines Messfotos nicht méglich, sodass man
darauf bestehen sollte, einen entsprechenden Licht-
bildausdruck zu erhalten.

Ein fehlerhafter Radarmesswinkel fihrt nur zu
einem relativ geringen Fehler, der pro Grad Aufstell-
abweichung gerundet ca. 0,7 % des Messwerts be-
tragt. Wird ein Fahrzeug mit 100 km/h gemessen,
flihrt ein Aufstellfehler von einem Grad zu einem ab-
soluten Messfehler von 0,7 km/h. Von jedem Mess-
wert werden immer 3 km/h bzw. 3 % Toleranz abge-
zogen. Darin enthalten ist auch schon ein Anteil fiir
eine nicht exakte Ausrichtung des Messgerdts. Man
kann als Anhaltswert festhalten, dass ein Drittel des
gesamten Toleranzwerts von 3 km/h bzw. 3 % fir ei-
nen moglichen Aufstellfehler angesetzt werden
kann.

Wichtig kann die Uberpriifung der korrekten Ge-
rateaufstellung dann sein, wenn sich der Ge-

schwindigkeitsvorwurf gerade im Bereich von
Grenzwerten des BuRgeldkatalogs bewegt,
insbesondere dann, wenn dem betroffenen Ver-
kehrsteilnehmer ein Fahrverbot droht. In diesem
Fall kann die exakte Ausrichtung der Radarmess-
anlage dartiber entscheiden, ob ein Fahrverbot
verhdangt wird oder nicht.

2. Fahrtrichtungsfehler

Das Radarmessgerdt misst genau dann die GCe-
schwindigkeit eines Fahrzeuges, wenn die Ldngs-
achse des Radarmessgerdts parallel zur Fahrtrich-
tung des Fahrzeugs liegt. Ist das Messgerdt parallel
zur Fahrbahnlangsachse ausgerichtet, liegt diese
Bedingung nur dann vor, wenn das Fahrzeug auch
parallel zur Fahrbahnlangsachse fihrt. Schrig-
fahrten eines Fahrzeuges fiihren somit zu Messun-
genauigkeiten. Solche Schrdgfahrten liegen dann
vor, wenn ein Fahrzeug einen Spurwechselvor-
gang durchfihrt, wobei, je nach Art des Spurwech-
selvorgangs, sowohl Messfehler zugunsten als auch
zuungunsten der Fahrzeugfiihrer zustande kommen
kénnen. Abb. 4 zeigt eine Situation, die sich zuguns-
ten des Autofahrers auswirkt. Befindet sich der Au-
tofahrer in einem Ausschervorgang auf die benach-
barte Fahrspur und ist das Messgerat rechts von ihm
aufgebaut, vergréRert sich — gegeniiber dem eigent-
lichen Radarmesswinkel — der Winkel zwischen der
momentanen Fahrtrichtung des Pkw und dem Ra-
darmittelstrahl.

Abb. 4 Fahrzeug im Ausschervorgang

Die in Abb. 5 gezeigte Messsituation hingegen verur-
sacht einen Messfehler zu Ungunsten der iiber-
wachten Verkehrsteilnehmer. Das Fahrzeug befindet
sich in einem Einschervorgang in Fahrtrichtung auf
die Radarmessanlage zu. Bei dieser Messsituation ist
der Winkel zwischen der Fahrtrichtung des Pkw und
dem Radarmittelstrahl kleiner als der Radarmesswin-
kel. Dies wiirde einen gleichen Messfehler bewirken,
wie eine zu flach aufgestellte Radarmessanlage.
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Abb. 5 Fahrzeug im Einschervorgang



Abb. 6 zeigt ein Messfoto, das genau diese Mess-
situation festhilt. Das fotografierte Fahrzeug befin-
det sich in einem Einschervorgang zuriick auf die
rechte Fahrspur und bewegt sich auf die Radarmes-
sanlage zu.

Abb. 6 einscherendes Fahrzeug

Durch eine Bildauswertung kann tberpriift werden,
ob ein Fahrzeug parallel oder schrdg zur Fahrbahn-
lingsachse fahrt. Ob sich ein Ausscher- oder Ein-
schervorgang zugunsten oder zuungunsten der
betreffenden Fahrzeugfiihrer auswirkt, hdangt davon
ab, ob eine Links- oder Rechtsmessung durchgefiihrt
wurde. Man kann allgemein festhalten, dass dann,
wenn ein ankommendes Fahrzeug schrag zur Fahr-
bahnldngsachse fahrt, und die Front auf den Stand-
punkt der Radarmessanlage zugerichtet ist, ein Mess-
fehler zuungunsten der betroffenen Fahrzeugfiihrer
entsteht. Ist die Front hingegen von der Radarmess-
anlage weggedreht, wird durch die Schragfahrt des
tberwachten Fahrzeugs ein Messfehler zugunsten
des betroffenen Fahrzeugfiihrers verursacht.

Die Physikalisch-Technische Bundesanstalt (PTB),
die fiir die Abnahme der Messgerdte zustandig ist,
macht die Vorgabe, dass solche Messfotos nicht
weiter verfolgt werden diirfen. Es darfin solchen Fal-
len auch keine Winkelkompensation erfolgen. Der in
Abb. 6 fotografierte Pkw ist in der Mitte seines Ein-
schervorganges zu einem Zeitpunkt gemessen wor-
den, als er ungefidhr den maximalen Spurwechsel-
winkel durchfidhrt und dabei gerade eine Position
etwa zur Halfte auf der linken und rechten Fahrbahn
einnimmt. Ist er so weit eingeschert, dass er voll-
stdandig in der eigenen Fahrbahn fahrt und wurde der
Spurwechselwinkel bereits auf max. 1" abgebaut, be-
stehen seitens der PTB keine Bedenken an der Ge-
nauigkeit einer solchen Messung, da die bei jeder
Messung angesetzte Toleranz mdgliche Messfehler
in ausreichendem MaR berticksichtigt. In dem ent-
sprechenden Informationsblatt der PTB heilt es des-
halb auch ausdriicklich, dass Messfotos, bei denen
ein Fahrzeug schrdg zur Fahrbahnldangsachse fahrt,
aber eine Position in der eigenen Fahrbahn mit einer
Schridglage unterhalb von 17 einnimmt, zuldssig
sind.

Aus der Sicht des Technikers ist die Vorgabe der PTB,
dass Messfotos wahrend des Spurwechselvorgangs
nicht weiter verfolgt werden diirfen, zu allgemein ge-
halten. Der von einem Fahrzeug eingehaltene Spur-
wechselwinkel ist geschwindigkeitsabhiangig. Im
stadtischen Verkehr werden sehr viel groRere maxi-
male Spurwechselwinkel eingehalten, als bspw. im
Hochgeschwindigkeitsbereich auf der Autobahn. Der
Sachverstandige hat im Einzelfall zunachst zu tber-
priifen, ob das gemessene Fahrzeug parallel zur
Fahrbahnlingsachse fahrt und ob ggf. eine rele-
vante Schrédgstellung des Fahrzeugs vorliegt, die
u.U. dazu fiihrt, dass die Messung insgesamt zu ver-
werfen ist. Dies gilt ggf. dann auch fir Positionen
vollstindig in einer Fahrspur.

Praxistipp:

Um eine solche Situation auf dem Lichtbild erken-
nen zu koénnen, ist es auch wiederum erforder-
lich, einen Bildausdruck des gesamten Radarmess-
fotos zu haben. Hatte man nur einen Bildausschnitt,
kénnte man eine solche — maglicherweise nicht
zuldssige — Schragfahrt nicht erkennen.

3. Zuordnungsfehler

Die Radarmesskeule nimmt in dem aufgenommenen
Messfoto nur eine ganz bestimmte Lage ein. Fiir eine
ordnungsgemaRe Messung ware Voraussetzung, dass
sich das entsprechende Fahrzeug auch tatsdchlich in-
nerhalb der Radarmesskeule befindet, was wiede-
rum voraussetzt, dass das Fahrzeug in einer ganz
bestimmten Position im Lichtbild abgebildet sein
muss. Es ist deshalb zu Gberpriifen, ob eine plausible
Fotoposition des Fahrzeugs besteht.

Dies geschieht bei dem Multanova und dem TRAFFI-
PAX Messgerat auf verschiedenem Wege. Bei dem
Multanova Radarmessgerdt sind am unteren Bildrand
zwei sog. Auswertekerben eingeblendet, auf die
bei der Bewertung der Fotoposition des Fahrzeugs
zuriickzugreifen ist, Abb. 7.
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Abb. 7 Auswertekerben (Multanova Messgerdt)

Bei dem Messgerdat TRAFFIPAX-Speedophot gibt es
vom Geratehersteller Auswerteschablonen, die in
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bestimmter Form (iber das Lichtbild gelegt werden
miissen, um die Fotoposition des Fahrzeugs bewer-
ten zu koénnen. Welche Schablone dabei zu wahlen
ist, hangt von der Aufstellanordnung und der be-
nutzten Objektivbrennweite ab, Abb. 8.
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Abb. 8 Auswerteschablone
(Traffipax Speedophot Messgerdit)

Fuir die Beurteilung der Fotoposition ist es bei beiden
Messgeraten erforderlich, einen Gesamtbildaus-
druck mit den Bildrandern zu erhalten. Nur dann
sieht man bei dem Multanova-Gerdt die am unteren
Bildrand eingeblendeten Auswertekerben und kann
die Lage der Bildmitte bestimmen bzw. kann man bei

dem TRAFFIPAX-Messgerdt die Schablone in der ge-
forderten Form auf das Lichtbild legen.

Am hdufigsten wird mit Radarmessgerdten eine Links-
messung des entgegenkommenden Verkehrs durch-
gefuihrt (s. Abb. 7). Fiir einen ersten Eindruck hinsicht-
lich der ordnungsgemdRen Fotoposition kann man
sich an der Bildmitte orientieren. Der Frontbereich des
Fahrzeugs muss zumindest teilweise die Bildmitte
passiert haben. Die meisten Messungen mit Multano-
va-Anlagen werden mit einer Objektivbrennweite von
bis zu 100 mm vorgenommen. Bei einer Linksmes-
sung des entgegenkommenden Verkehrs liegt der
Auswertebereich zwischen der Bildmitte und der rech-
ten Auswertekerbe (s. Abb. 7). Das in diesem Bild zu
sehende Fahrzeug ist in normaler Fotoposition.

Das aufgenommene Messfoto ist nicht nur hinsichtlich
der Fotoposition des betroffenen Fahrzeugs zu tiber-
priifen, sondern es besteht in den Bedienungsanlei-
tungen die weitere Forderung, dass sich in dem defi-
nierten Auswertebereich auch nur ein einziges
Fahrzeug in der Messrichtung befinden darf. Norma-
lerweise verwerfen die Radarmessgerate die Messungen
dann, wenn sich gleichzeitig mehrere Fahrzeuge glei-
cher Fahrtrichtung im Radarbereich befinden, da sie
unterschiedliche Geschwindigkeitssignale erhalten. Es
kommt aber verschiedentlich vor, dass auch bei solchen
Messvorgingen ein Geschwindigkeitswert eingeblen-
det wird. Abb. 9 zeigt zwei solcher Messsituationen.
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Messfoto mit 100mm Objektiv aufgenommen
— Auswertebereich liegt zwischen Bildmitte und
rechter Auswertekerbe
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Messfoto mit 135mm Objektiv aufgenommen
— Auswertebereich liegt zwischen den Auswertekerben

Abb. 9 unzuldssige Messsituationen

Auch wenn eine hohe Wahrscheinlichkeit dafur
spricht, dass in dem linken Messfoto der Messwert
von dem im rechten Fahrstreifen fahrenden Fahrzeug
verursacht wurde und im rechten Messfoto der Klein-
transporter fiir den Messwert verantwortlich ist, ma-
chen die Bedienungsanleitungen zu den Messgerdten
aber die eindeutige Vorgabe, dass solche Messungen
nicht weiter verfolgt werden diirfen. Dies wird von

den fiir die Auswertung zustdndigen Behdrden ver-
schiedentlich nicht beachtet.

In der Beurteilung der Fotoposition besteht ein wei-
terer Grund dafir, auf die Vorlage eines Gesamt-
lichtbilds zu bestehen, da nur hiermit lberpriift
werden kann, ob eine zuldssige Messsituation be-
stand.





