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Motivation

Die Erfassung von Verkehrsteilnehmern bildet die Grundlage fir Mallnahmen und Untersuchungen der Verkehrsplanung und Verkehrstechnik. Diese Erfassung wird
gegenwertig meist von Menschen vorgenommen, die diese Werte direkt vor Ort oder mithilfe von Videos auswerten. Durch den technischen Fortschritt wurde die
automatische Videoauswertung und Objekterkennung weiterentwickelt und ist Gber kommerzielle Anbieter oder freie Open Source Anwendungen verfligbar. Neben der
effizienteren Erfassung von Zahldaten und Trajektorien, sind dadurch auch neue und komplexere Auswertungen von Situationen maéglich. Hierzu zahlen die automatische
Erfassung von Beinahunfallen oder messbaren Geschwindigkeitsverlaufen jedes Verkehrsteilnehmers. Alle Daten konnen um genaue Klassifizierungen und Witterungs-
umstande erganzt und mithilfe von kalibrierten Aufnahmen von der 2D Bildebene wieder in die 3D Realitat GUbertragen werden.

Einige dieser Losungen sind speziell fir die Anwendung im Verkehrsbereich entwickelt und optimiert. In dieser Evaluation wurde eine Auswahl von Losungen mit und
ohne kunstliche Intelligenz getestet. Um ein breites Bild Uber die Leistungsfahigkeit zu erhalten, wurden verschiedene Videos von freien Strecken, Knotenpunkten,
Kreisverkehren und Selbstwegen durch ausgewahlte Tools analysiert. Die Schwerpunkte lagen hierbei aus verkehrlicher Sicht auf dem Zahlen von Verkehrsteilnehmern
und der Erstellung von Trajektorien. Darlber hinaus wurden auch die Benutzbarkeit, die Stabilitat und die bendtigte Hardware bewertet. Untersucht wurden nur Open
Source Lésungen und kommerzielle Anbieter, die eine kostenlose Testversion zur Videoanalyse anboten. Der Untersuchung der einzelnen Tools ist eine Literaturrecherche
vorangestellt, die einen Uberblick tber verfiigbare Losungen, deren prinzipielle Arbeitsweisen und den besonderen Herausforderungen die sich bei der automatisierten
Videoanalyse an die Kamera, das Bild oder die Witterung stellen, geben soll. Bei den Untersuchten Losungen handelt es sich um RUBA Watchdog, STRUDL, Data from Sky
und Gooduvision.

Ergebnisse

Die gezeigten Ergebnisse stellen eine Auswahl aus 19 Verschiedenen Videos mit 110 verschiedenen Zahlstrdmen und 854 Referenzpunkten fir die
Trajektorienbestimmung dar. Hierflr wurden Videos unterschiedlichster Witterungen (u.a. Regen, Bedeckt), Szenarien (u.a. anbaufreie Strecke, Kreisverkehr, selbstandige
Wege), Videoaufldsungen und Frameraten ausgewertet. Fur die Erfassung von Trajektorien mussten die Programme STRUDL und Data from Sky (DfS) 20 verschiedene
Fahrzeuge erkennen.

Erfassung von Verkehrsstarken Erfassung von Trajektorien
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Entgegen der Aussagen aus der Literatur waren keine besonderen Einflisse der | Von der 854 Referenzpunkten konnte Data from Sky 770 und STRUDL nur 215
Witterung auf die Ergebnisse erfassbar. Vielmehr wirkten sich Sichtwinkel und | Punkte erfassen. Die Ergebnisse von Dfs lagen im Schnitt 5 Pixel (MAE) neben der
mogliche Verdeckungen anderer Verkehrsteilnehmer auf die Ergebnisse aus. Referenzkoordinate. Bei STRUDL betragt der mittlere absolute Fehler 13 Pixel.

Fazit

Die Evaluation hat gezeigt, dass keines der getesteten Programme in allen Bereichen die Erwartungen erfillen konnte. Betrachtet man alle Detailergebnisse liefert Data
from Sky die besten Resultate und Uberzeugt auch in weiten Teilen der Bedienung. Mit 90% aller Detektionspunkte konnte Data from Sky die Referenztrajektorien zu
einem hohen Mal darstellen. Der mittlere absolute Fehler lag bei funf Pixel im Vergleich zur Referenzerhebung mit Bounding Boxen. Bei Bildauflosungen von 1280x770
Pixel erscheinen diese Abweichungen sehr klein, jedoch konnen erst tatsachliche Anwendungsfalle fir die Verarbeitung und Auswertung der Trajektorien untersuchen, ob
diese Genauigkeit ausreichend ist.

Im Bereich der Verkehrszahlung konnte sich Data from Sky, trotz Verwendung von kunstlicher Intelligenz, nicht von RUBA absetzen. Beide L&sungen konnten in
verschiedenen Szenarien Uberzeugen, lieferten in anderen Bereichen jedoch deutlich Abweichungen. STRUDL konnte hingegen in keiner Disziplin Uberzeugen. Goodvision
halt die Daten nur 90 Tage vor und bietet neben unzureichenden Ergebnissen keine umfassenden Datenexporte. Hierbei ist zu beachten, dass Data from Sky und
Goodvision kommerzielle L6sungen sind und fir jede weitere Analyse Geld kosten. Daruber hinaus ist die Einhaltung des Datenschutzes und dauerhafte Verfigbarkeit der
Anbieter nicht im vollen Umfang garantiert. Eine weitere wissenschaftliche Nutzung von Data from Sky sollte daher im Vorfeld untersucht werden.
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