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Die Vorteile von Kleinkameras im privaten PKW werden
zunehmend von einem grof3en Teil der Bevdlkerung erkannt. Die
kommerzielle Nutzung dieser Kameras, auch als Dashcams
bezeichnet, besteht im Wesentlichen darin, einen adaquaten
Nachweis bei Verkehrsdelikten vorweisen zu kdnnen oder privat
genutzte Video- und Bildaufnahmen aufzuzeichnen. Neben den
Videodaten zeichnen Dashcams auch Protokolldaten auf, die unter
Verkehrs- Verkehrs- Verkehrs- Anderem die aktuelle Position des Fahrzeugs und dessen
situation A situation B situation C Geschwindigkeit beinhalten. Diese sogenannten ,Floating-Car-
Daten® (FCD) stellen eine wichtige Quelle von Fahrzeugdaten fir
die Verkehrsforschung dar. Mit Hilfe von Analysen dieser FCDs
konnten nicht nur Fahrmandver extrahiert werden, sondern durch
das Miteinbeziehen von Daten aus Open-Street-Map (OSM)
Umgebungs- konnte die Basis flr einen ganzheitlichen Ansatz zur Extraktion
anderung von Verkehrssituationen gelegt werden. Die beiden Trennkriterien
zwischen zwei Verkehrssituationen konnen nun aus den FCDs und

Schneider [2009] den OSM-Daten hergleitet werden (Abb. links).
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Nach Datenimport und —analyse wurden alle vorhandenen FCDs
in sinnvolle Einheiten unterteilt. Diese werden als ,Fahrten”
bezeichnet und werden mittels einer zeitlichen und raumlichen

Distanz voneinander getrennt. Fir jede Fahrt kdnnen daraufhin die “©
zugehorigen Daten weiter betrachtet werden (Abb. rechts). Eine ®
wichtige Rolle dabei spielt die Beschleunigung, da ein Fahrer o

oftmals mittels eines Brems- oder Beschleunigungsvorgangs auf
die sich andernde Umgebung reagiert oder so ein Fahrmanéver
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Uberprift, ob die Trajektorie des Fahrzeugs mit der baulichen
Umgebung interagierte, beispielsweise ob das Fahrzeug einen
Kreisverkehr durchfahren hat.

Fostng Car open-Strest Die OSM-Daten koénnen nur manuell fir ein bestimmtes Gebiet

Daten Map-Daien von dem Datensammelwerkzeug ,overpass turbo“ abgerufen
werden und sollen fir eine vollautomatische Extraktion auch
automatisch abgerufen werden kénnen. Nachdem alle relevanten
Daten der FCDs und aus OSM importiert wurden und die
Fahrsituationen extrahiert wurden, koénnen diese Kklassifiziert

Automatischer Automatischer werden. Je nachdem welche Charakteristika eine Fahrsituation
Dat:nn;lr:ggrb' Dataenn;mggﬂ’ aufweist, kann diese einer weiteren Unterkategorie zugeordnet
werden. Auf die Daten werden verschiedene Klassifikatoren

angewandt, beispielsweise betrachtet einer davon den

¥ \ Kﬁfﬂ!gmhg Beschleunigungsverlauf, ein anderer die Winkelanderung. Diese

f h ek Klassifikatoren hangen oft von Rahmenparametern ab, die unter

G p| Extaktion von R anderem dafiir verantwortlich sind, wie gut die Klassifikation
Fanrefuaticnen funktioniert. Uber eine Uberwachte Klassifikation, also eine

N Y d Y manuelle Auswertung, ob das Programm die Fahrsituationen den

richtigen Kategorien zugeordnet hat, kann dann die Giite der
Klassifikation Uberprift werden und gegebenenfalls durch
Variation einiger Parameter verbessert werden (Abb. links).
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