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Quantifizierung von Methan-Leckagen mittels RMLD und
Massenbilanz
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Sewerin RMLD [Sewerin Produkt-Information] RMLD Scan einer Gaswolke [1]

Das Fachgebiet MRT befasst sich mit der Detektion, Ortung und Quantifizierung von Methan-
Emissionen. Mithilfe von einem sogenannten ,Remote Methane Leak Detector” (RMLD) kann
Methan aufgrund seiner Absorptionseigenschaften im Infrarotspektrum erfasst werden, sie-
he linke Abbildung [2, 3]. Durch scannende Bewegung des Messkegels des RMLD kann eine
Messflache aufgespannt werden, tber die ein Methanmassenstrom quantifiziert werden kann,
siehe rechte Abbildung. In der Theorie genlgt zur Quantifizierung eine planare Flache, durch
die der Massenstrom vollstéandig hindurchflie3t [1]. In der Praxis werden meist konzentrische,
zylinderférmige Bilanzflachen eingesetzt [1, 4, 5]. Der Grund hierfir ist die zusatzliche Lecka-
geortung und eine Kompensation der Methanhintergrundkonzentration. Im Zusammenhang
mit der Leckageortung wurden Untersuchungen zum Einfluss der Scangeschwindigkeit auf
die gemessenen integralen Konzentrationswerte durchgefihrt [3]. In den Arbeiten zur Quanti-
fizierung wird hierauf nicht eingegangen [1, 4, 5].

In dieser Arbeit soll mit der oben genannten Methode ein Methanmassenstrom im Labor ex-
perimentell vermessen werden und eine Auswertung der Daten zur Quantifizierung erfolgen.
Hierbei ist die in der aktuellen Literatur offene Fragestellung bezuglich der Auswirkung der
Scanstrategie auf die Quantifizierungsergebnisse zu beantworten. Die Untersuchung soll sich
auf punktuelle oder linienférmige Methanaustritts6ffungen und soweit méglich RMLD Mess-
pfade senkrecht zur Methanausbreitungrichtung beschranken.

Die Teilaufgaben der Arbeit sind:

e Einarbeitung in die Messung von integralen Methan-Konzentrationen mittels RMLD und
die Methan-Quantifizierung mittels Massenbilanz (Messmodell).

e Kozeptionierung und Aufbau eines Laborexperimentes in dem ein definierter Methan-
massenstrom mit bekannter Stémungsgeschwindigkeit und -richtung freigesetzt wird.

e Planung verschiedener Scanstrategien (z.B. translatorisch / rotatorisch, kontinuierlich /
stoppend, offene / geschlossene Bilanzflache)

e Messung der integralen Methankonzentrationen mittels RMLD und den Scanstrategien.

e Auswertung der Daten mit dem Ziel aus der Massenbilanz den Methanmassenstrom zu
quantifizieren, vergleichende Bewertung der Verfahren und statistische Abschatzung der
Unsicherheiten im Bezug auf die Scanstrategien.

e Dokumentation und Préasentation der Ergebnisse
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