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Datenerfassungstechnologien
in den VM2010-Projekten: 

Technologische Herausforderungen



Datenerfassung wozu?

� Information der 
Verkehrsteilnehmer

5 km Stau auf der A8 
zwischen Pforzheim 

und Heimsheim

� Steuerung der Verkehrs-
beeinflussungsanlagen

� Verkehrsplanung

� Nachweis der Wirksamkeit von
Maßnahmen / Qualitätsmanagement
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Datenquellen

Lokale Detektoren

� Schleifen an LSA

� Schleifen, Infrarotdetektoren etc. 
für strategische Anwendungen

� Video-Detektion

Mobile Detektoren

� Floating Car Data

� spezielle FCD: Taxi und ÖV

� Moving Observer

� Floating Phone Data

Meldungen



Lokale Detektion: Schleifen

Vorteile 

� oft schon reichlich vorhanden
� manchmal zentral abrufbar

Probleme bzw. technologische Herausforderungen

� meist haltliniennahe Positionierung, deshalb nur Abfluss gemessen, 
nicht aber Nachfrage, d.h. ungenaue Aussage bei Überlast

� keine Geschwindigkeitserfassung (wegen Position auch nicht sinnvoll)

� Fehleranfälligkeit

Lösungen

� Rückstauschätzer nach Mück (dmotion )

� Plausibilitätsprüfung am Knoten (iQ mobility )
� Zusammenfassen der Abflussdetektoren zu einem Zuflussdetektor 

(MOSAIQUE)



Lösungen: Rückstauschätzung

dmotion 

� Verfahren zur Rückstauschätzung aus haltliniennahen Detektoren (Mück)

� Rückstauschätzung aus 

� Zeit zwischen Beginn Sperrzeit und Dauerbelegung Detektor

� Abflussrate (g < 1?)



Lösungen: Rückstauschätzung

dmotion 

� Verfahren zur Rückstauschätzung aus haltliniennahen Detektoren (Mück)
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Lösungen: Fehlererkennung bei Detektoren

iQ mobility

� modellbasiertes Erkennen von fehlerhaften Detektoren durch 
betrachten des Netzzusammenhangs



Lokale Detektion: Anzahl und Positionierung

� LSA-Detektoren meist durch Nutzung am Knoten festgelegt

� Für dedizierte Detektoren müssen Positionen festgelegt werden

� 1. Regel: Positionierung an Hot-Spots

� 2. Regel: Positionierung an wesentlichen Zulaufstellen, 
insbesondere wenn modellbasierte Verfahren zum Einsatz 
kommen.

� Lösungen 

� modellbasierte Bewertung der Detektorpositionen in MOSAIQUE

� Berechnung der benötigten Abdeckung in ORINOKO



Video-Detektion

ORINOKO 

� 2 Kreuzungen prototypisch

� Verkehrsstärken, Dichten, Geschwindigkeiten, Staulängen

� Vorteil: Abbiegebeziehungen auch messbar bei Mischfahrstreifen



Mobile Detektoren: Floating Cars

Voraussetzung

� GPS Ortung

� Map Matching

� Kommunikation



Klassische FCD

Klassisch = „normale“ Fahrzeugflotte

dmotion

� XFCD von BMW

� OBN-FCD, also gekoppelt mit Navigation

MOSAIQUE

� FCD im Wirtschaftsverkehr (ca. 200 Fahrzeuge)

� Standort alle 2 Sekunden übertragen



Spezielle FCD: Taxi FCD

� Positionsbestimmung
der Taxis per GPS

� Positionsübertragung
zur Zentrale per Funk 
(keine Gebühren!)

� Häufige Meldung
(alle 15 - 120 Sekunden)

� Routing zwischen den
Meldepunkten in der
Zentrale

� ORINOKO 
500 Taxis in Nürnberg

Quelle: DLR



Spezielle FCD: ÖV-FCD

� Busse als Floating Cars; Linienwege bekannt

� In ORINOKO: Zeit zwischen Haltestellen aus RBL

� In iQ mobility : Position alle 2 Minuten aus RBL, 
Haltestellenaufenthalte geschätzt

� Nur als Ergänzung tauglich, z.B. zur Erkennung von Stauauflösung

Buslinien

gemeldete
Geschwindigkeiten 

einer Buslinie



ÖV-FCD für ÖV-Verkehrslage

Das ÖV-Pünktlichkeitsmodul aus iQ mobility



Mobile Detektoren: Moving Observer

� Im Projekt VAGABUND : eine Art ÖV-FCD

� Beobachtet vom ÖV-Fahrzeug aus die entgegenkommende 
Fahrtrichtung

� Übertragungskosten gering wie bei ÖV-FCD

� Ziel im Projekt: Entwicklung eines kostengünstigen Detektors

� Herausforderungen:

� Umgang mit eingeschränkter Sichtbarkeit

� Verkehrliche Interpretation



Mobile Detektoren: Floating Phone Data

� verlockend wegen hoher Anzahl potentieller Detektoren

� Herausforderungen: 

� Ortung der Mobilfunkgeräte und Genauigkeit der Ortung

� Interpretation der Ortungsergebnisse, z.B. der Bewegungsmuster

� Zwei VM2010-Projekte:

� do-it : Nutzung der Handy-Daten auch zur Routenverfolgung und 
Bestimmung von Quell-Ziel-Matrizen

� TrafficOnline : aktuelle Verkehrslage im Vordergrund



Floating Phone Data - Systemarchitektur

BTS
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Floating Phone Data - Systemarchitektur

BTS
BSC

MSC

BTS

A-bis
interface

MS BTS

BSC

Network Probes

A
interface

Fahrzeug mit Telefon im Stand-by Modus

Location Area Location Area



Floating Phone Data für Anwendungen im Verkehr

Routen Generierung

„Floating Phone Data“

FPD

Q-Z MatrizenRoutenwahl

?

kontinuierliche Erfassung 
der Angebotsqualität ����
Zuverlässigkeit

kontinuierliche Erfassung 
der Routenwahl ����
Befolgungsraten von WWW

kontinuierliche Erfassung 
der Verkehrsnachfrage ����
Prognostizierbarkeit VN

Verkehrslage



Fahrzeiten aus zwei Datenquellen

Fahrzeiten 
aus Floating 
Phone Data

Fahrzeiten aus 
automatischer 
Kennzeichen-
erfassung



Integration aller Quellen: Datenfusion

� Aus allen Quellen muss am Ende eine Verkehrslage generiert werden.

� Voraussetzungen: 

� Zusammenführen aller Daten auf einer einheitlichen Netzgrundlage

� Auch der zeitliche Bezug muss stimmen, d.h. die Informationen aus 
FCD und lokaler Detektion müssen gleich alt sein.

� Grundsätzlich Ansätze mit und ohne Verkehrsmodell möglich:
� dmotion : (XFCD, OBN-FCD, lokal) modellbasiert mit DINO

� iQ mobility : (Taxi-FCD, Bus-FCD, lokal) modellbasiert mit MONET 

� MOSAIQUE: Verknüpfung verschiedener Modellansätze für 
städtischen Verkehr und für Autobahnen („hybride verkehrslage“)

� ORINOKO: sucht Ansatz ohne Verkehrsmodell, weil Aufbau zeit-
und datenaufwändig; (Taxi-FCD, ÖV-FCD, lokal) 



Beispiel eines Fusionsproblems

Prinzipieller Unterschied zwischen lokal gemessener 
Geschwindigkeit  am Detektor und FCD-Reisegeschwindigkeit

FCD-Reisezeitmessung

lokale Messung
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Ausblick

 

1990 2010 2000 2020 

BAB 

Bundes-
straßen 

Städte 

FCD Floating Phone Data Lokale Erfassungssysteme 

VM in Städten 

GATS-FCD 

Konvergenz? 

VIZ/VRZ 

LBA auf Bundesstr. 

Rollout Floating 
Phone Data 

FCD Artenvielfalt 

SES der DDG 

Quelle: Do-iT, ddg


