Vorwort zur 7. Auflage

Nach mehreren Jahren iiberwiegen die guten Erfahrungen im Lehrbetrieb mit der 6.
Auflage des Buches Messtechnik. Weil die 6. Auflage aufgrund der hohen Nachfra-
ge bereits wieder vergriffen ist, haben wir uns entschlossen diese 7. Auflage auf den
Weg zu bringen.

In der Erstellung der 6. Auflage haben sich ungliicklicherweise Fehler eingeschli-
chen, die Dank der interessierten Horer- und Leserschaft entdeckt werden konnten
und nun in dieser Auflage korrigiert worden sind.

Die bis vor einiger Zeit verfiigbaren Aufgaben zum Buch wurden aus didaktischen
Griinden aus dem Internet heraus genommen. In der Ubung zur Vorlesung werden
Aufgaben zu den behandelten Themen vorgerechnet, um die Theorie und die prak-
tische Berechnungen gezielt zu erlernen und zu vertiefen.

Danken mochten wir den Horern des Faches und Lesern des Buches Messtechnik
fiir die Hinweise zu den Fehlern sowie Herrn Dr.-Ing. J6rg Barrho und Frau Dipl.-
Ing. Lena Webersinke fiir die niitzlichen Kommentare und die Uberarbeitung des
Manuskripts.

Karlsruhe, im Friihjahr 2008 Uwe Kiencke, Ralf Eger
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