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(57) Abstract: The invention relates to a method for determining a target position
and/or a target orientation of at least one sensor for monitoring traffic on a traffic
route, wherein the method comprises the following steps: a) providing information
for identitying (2) the traftic route to be monitored in a data processing device, b)
requesting and providing data about the traffic route to be monitored from a
database (4), and ¢) determining (8) at least one possible target position and/or
target orientation from the provided data.

(57) Zusammenfassung: Die Ertindung betriftt ein Verfahren zum Bestimmen einer
Soll-Position und/oder einer Soll-Ausrichtung wenigstens eines Sensors zur
Uberwachung des Verkehrs an einem Verkehrsweg, wobei das Verfahren die
folgenden Schritte aufweist: a) Bereitstellen von Informationen zur Identifizierung
(2) des zu tiberwachenden Verkehrsweges in einer Datenverarbeitungseinrichtung,
b) Abfragen und Bereitstellen von Daten zudem zu iiberwachenden Verkehrsweg
aus einer Datenbank (4), ¢) Ermitteln (8) wenigstens einer mdglichen Soll-Position
und/oder Soll-Ausrichtung aus den bereitgestellten Daten.
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Titel
Verfahren zum Bestimmen einer Position und/oder Ausrichtung eines

Sensors

Beschreibung

Die Erfindung betrifft ein Verfahren zum Bestimmen einer Soll-Position
und/oder einer Soll-Ausrichtung wenigstens eines Sensors zur Uber-

wachung des Verkehrs an einem Verkehrsweg.

Derartige Sensoren sind heute aus dem Stand der Technik seit lan-
gem bekannt und werden beispielsweise zur Verkehrsiiberwachung an
viel befahrenen Verkehrswegen, beispielsweise Kreuzungen, verwen-
det. Prinzipiell kénnen die Sensoren aber auch zur Uberwachung von
Schifffahrtswegen, beispielsweise Kanédlen oder Schleusen oder zur
Uberwachung von Schienenverkehrswegen eingesetzt werden. Ubli-
cherweise wird durch eine Sendeeinrichtung des Sensors eine Sende-
strahlung, die beispielsweise Radarstrahlung sein kann, ausgesandt.
Von Verkehrsteilnehmern, die sich auf dem Gberwachten Teil des Ver-
kehrsweges befinden, wird zumindest ein Teil dieser ausgesandten
Sendestrahlung reflektiert und trifft dann auf eine Empfangseinrichtung
des Sensors. Dadurch kann ein Teil der reflektierten Sendestrahlung
empfangen werden, so dass auf die Position und die Geschwindigkeit
des Verkehrsteilnehmers, von dem die ausgesandte Sendestrahlung

reflektiert wurde, geschlossen werden kann.

Um beispielsweise StraBenkreuzungen mit gegebenenfalls mehreren
Fahrspuren fir jede Fahrtrichtung in optimaler Weise Gberwachen zu
kénnen, sind in vielen Fallen mehrere dieser herkémmlichen Sensoren

noétig. Um méglichst wenige verwenden zu missen und auch mit bei-
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spielsweise mit nur einem Sensor den zu Uberwachenden Teil des
Verkehrsweges in mdoglichst optimaler Weise abdecken zu kénnen,
werden die optimalen Soll-Positionen und Soll-Ausrichtungen dieser
Sensoren beispielsweise durch ein dreidimensionales Modell des zu

uberwachenden Verkehrsweges ermitteit.

Die Sensoren sind heute in der Lage, den Verkehr an dem Verkehrs-
weg auf vielfaltige Weise zu Uberwachen. So kann beispielsweise die
Anzahl und Fahrtrichtung der ermittelten Fahrzeuge und natirlich de-
ren Geschwindigkeit fur statistische Zwecke festgehalten werden. So-
fern die Anzahl und der Verlauf der Fahrspuren sowie die Hauptfahrt-
richtung entlang dieser Fahrspur bekannt ist, kénnen auch beispiels-
weise Geisterfahrer ermittelt werden. Dafir bendtigt der Sensor jedoch
Zugriff auf Daten uber den von ihm zu Uberwachenden Verkehrsweg
wie beispielsweise Verlauf, Breite und Anzahl von Fahrspuren sowie
die Hauptfahrtrichtungen entlang dieser Fahrspuren. Zudem benétigt
er Informationen (ber die Position des Sensors und die Ausrichtung
relativ zu den Fahrspuren. All diese Informationen werden momentan
von Hand in einem Datenspeicher des Sensors hinterlegt. Dies ge-
schieht beispielsweise, indem ein Luftbild einer Kreuzung oder eines
Teils des zu Uberwachenden Verkehrsweges verwendet wird, um von
Hand beispielsweise die Begrenzungslinien der zu erkennenden Fahr-
spuren nachzuziehen und so Position und Anzahl der Fahrspuren im
Datenspeicher des Sensors zu hinterlegen. Dabei ergibt sich jedoch
die Schwierigkeit, dass beispielsweise Luftbilder oftmals verzerrt sind,
da sie nicht einer 100 % vertikalen Ansicht entsprechen. Zudem sind
die Informationen Uber die Fahrspuren im Sensor zu hinterlegen, da-
mit dieser Fahrzeuge, die er detektiert, einer oder mehrerer der Fahr-
spuren zuordnen kann. Dieses ist jedoch nur méglich, wenn in dem
Datenspeicher des Sensors Informationen dariiber hinterlegt wird, an
welcher Soll-Position und in welcher Soll-Ausrichtung sich der Sensor

relativ zu den Fahrspuren befindet. Dies ist oftmals erst bei einer Be-
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gehung des zu Uberwachenden Verkehrsweges ermittelbar.

Der Erfindung liegt daher die Aufgabe zugrunde, ein Verfahren zum
Bestimmen einer Soll-Position und/oder einer Soll-Ausrichtung wenigs-
tens eines Sensors zur Uberwachung des Verkehrs an einem Ver-
kehrsweg bereitzustellen, dass einfach, schnell und verlasslich durch-
fuhrbar ist.

Die Erfindung I6st die gestellte Aufgabe durch ein gattungsgeméafes

Verfahren, dass die folgenden Schritte aufweist:

a) Bereitstellen von Informationen zur ldentifizierung des zu Gberwa-

chenden Verkehrsweges in einer Datenverarbeitungseinrichtung,

b) Abfragen und Bereitstellen von Daten zu dem zu Uberwachenden

Verkehrsweg aus einer Datenbank,

c) Ermitteln wenigstens einer méglichen Soll-Position und/oder Soll-

Ausrichtung mit Hilfe der bereitgestellten Daten.

Ein derartiges Verfahren hat gegenuber dem bisher aus dem Stand
der Technik bekannten Verfahren eine Vielzahl von Vorteilen. Der Be-
nutzer, der eine optimale Soll-Position und/oder Soll-Ausrichtung we-
nigstens eines Sensors bestimmen will, muss zunachst Informationen
zur |ldentifizierung des zu Uiberwachenden Verkehrsweges in einer Da-
tenverarbeitungseinrichtung bereitstellen. Vorteilhafterweise umfassen
diese Informationen beispielsweise wenigstens einen Namen eines
der beteiligten Verkehrswege. Aber auch die Angabe von Geo-
Koordinaten (Latitude, Longitude) ist moglich. Auf diese Weise ist es
moglich, beispielsweise eine zu Uberwachende Kreuzung durch die
Benennung der beiden sich kreuzenden Straflen eindeutig zu identifi-

zieren. In einer fur den durchfihrenden des Verfahrens besonders ein-
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fachen Ausgestaltung des Verfahren sind in der Datenverarbeitungs-
einrichtung bereits Luftbilder oder digitale Landkarten hinterlegt, so
dass der Benutzer des Verfahrens beispielsweise mit einem Zeigege-
rat, beispielsweise einer Maus, auf eine bestimmte Stelle einer sol-
chen grafisch angezeigten Landkarte oder eines dargestellten Luftbil-
des klickt. Im Datenspeicher der Datenverarbeitungseinrichtung sind
Vorteilhafterweise die einzelnen Geo-Koordinaten unterschiedlicher
Punkte, die auf dem Luftbild oder der digitalen Karte dargestellt sind,
hinterlegt, so dass auf diese Weise die Informationen zur Ildentifizie-
rung des zu Uberwachenden Verkehrsweges bereitgestellt werden

kénnen.

Die Identifizierung des Verkehrsweges aus den eingegebenen Infor-
mationen erfolgt durch eine Verarbeitung der Informationen in der Da-
tenverarbeitungseinrichtung. Dabei wird beispielsweise eine Daten-
bankabfrage durchgefuhrt, durch die die zur ldentifizierung des Ver-
kehrsweges benoétigen Daten und Informationen aus den eingegebe-
nen Informationen extrahiert werden. Dies kann lokal in der Datenver-
arbeitungseinrichtung oder durch Zugriff auf eine externe Datenbank
oder ein Datenverarbeitungsprogramm geschehen. Wie die Bearbei-
tung der eingegebenen Informationen im Detail ablauft héngt im gro-
Ren MaRe von den Informationen und Datenformaten ab, die die Da-
tenbank, auf die im zweiten Verfahrensschritt zugegriffen wird, beno-

tigt.

Ist der zu berwachende Verkehrsweg in der Datenverarbeitungsein-
richtung eindeutig identifiziert, wird insbesondere von der Datenverar-
beitungseinrichtung auf eine Datenbank zugegriffen. Diese Datenbank
kann sich in einem lokalen Datenspeicher der Datenverarbeitungsein-
richtung oder beispielsweise in einem Netzwerk, beispielsweise dem
World Wide Web befinden. In der Datenbank sind insbesondere Posi-

tionsdaten und Verkehrsfuhrungsdaten tUber den zu Uberwachenden
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Verkehrsweg hinterlegt. Diese werden aufgrund der Abfrage der Da-

tenverarbeitungseinrichtung zur weiteren Bearbeitung bereitgestelit.

Nach gegebenenfalls notwendigen Aufbereitungen und Bearbeitungen
der so bereitgestellten Daten aus der Datenbank wird mit Hilfe dieser
bereitgestellten Daten wenigstens eine maogliche Soll-Position
und/oder Soll-Ausrichtung ermittelt.

Der Benutzer des Verfahrens muss folglich nicht mehr, wie dies im
Stand der Technik Uiblich war, von Hand Fahrspuren und sonstige lo-
kalen Gegebenheiten des zu Uberwachenden Verkehrsweges in die
Datenverarbeitungseinrichtung eingeben. Stattdessen muss lediglich
der zu Uberwachende Verkehrsweg identifiziert werden, so dass die
Datenverarbeitungseinrichtung selbst die bendétigten Verkehrsdaten
aus der Datenbank abrufen kann. Dadurch wird das Verfahren einer-
seits stark beschleunigt und andererseits die Genauigkeit erhéht und
die Fehleranfalligkeit reduziert. Insbesondere fiur den Fall, dass der
Benutzer des Verfahrens den zu Uberwachenden Verkehrsweg nicht
aus personlicher Anschauung kennt, werden die damit verbundenen
Unsicherheiten beim Eintragen beispielsweise von Fahrtrichtungen per
Hand dadurch reduziert oder ganz behoben, dass in der Datenbank
beispielsweise Uberwachte und kontrollierte Daten enthalten sind.
Dadurch wird die Fehleranfalligkeit reduziert und somit die Verkehrssi-

cherheit erhoht.

Mit Hilfe der bereitgesteliten Daten kann die mdégliche Soll-Position
und/oder Soll-Ausrichtung auf unterschiedlichste Weise ermittelt wer-
den. Eine Méglichkeit besteht darin, die bereitgesteliten Daten gra-
phisch anzuzeigen und von Hand die gewinschten Positionen gege-
benenfalls mit zu erreichenden Strahlkeulen der einzelnen Sender
und/oder Empfanger zu ermitteln. Naturlich ist es auch mdglich, auch

diesen Verfahrensschritt beispielsweise durch einen Computer durch-
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fuhren zu lassen. Dafiir konnen Bedingungen formuliert werden, die
die Soll-Position und/oder die Soll-Ausrichtung des jeweiligen Sensors
erfullen muss. Dies kann eine minimale und/oder maximale GroRe
und/oder Lange des zu Giberwachenden Bereiches, eine minimale An-
zahl von Sensoren oder sonstige Bedingungen sein. Der Computer
kann aus ihm zur Verfugung gestellten Daten tber mégliche Positio-
nen und/oder Ausrichtungen eines Sensors sowie gegebenenfalls aus
Informationen Uber technische Daten und Strahlkeulenformen des
Sensors die gewiinschten Soll-Positionen und/oder Soll-Ausrichtungen
ermitteln. Es sei jedoch ausdriicklich betont, dass dies lediglich eine
vorteilhafte Ausgestaltung, nicht jedoch eine Notwendigkeit fur die
Durchfiihrung des Verfahrens ist. Auch die Ermittlung der Soll-Position
und/oder Soll-Ausrichtung per Hand ist ausdriicklich bei einem erfin-

dungsgemafien Verfahren eingeschlossen.

Ein Sensor, dessen Soll-Position und/oder Soll-Orientierung mit einem
hier beschriebenen Verfahren bestimmt werden soll, kann dabei in un-
terschiedlichster Form ausgebildet werden. Es sind sogenannte ,Stand
alone“- Sensoren bekannt, die neben einem Sender und einem Emp-
fanger fur Sendestrahlung, die beispielsweise Radarstrahlung sein
kann, auch eine elektronische Datenverarbeitung beinhalten, und die
vom Sensor ermittelten Daten weiterverarbeiten. Alternativ oder zu-
satzlich kénnen auch Sensoren verwendet werden, die beispielsweise
lediglich in der Lage sind, Fahrzeuge oder andere Verkehrsteilnehmen
zu detektieren, die gewonnenen Daten jedoch nicht weiter zu verarbei-
ten. Typischerweise umfasst beispielsweise die Verkehrsuberwachung
an einer Kreuzung eine Mehrzahl von derartigen Sensorkdpfen, die mit
einer zentralen Datenverarbeitungseinrichtung kommunizieren. Die
Sensorkopfe, deren Sollposition und/oder Sollausrichtung mit dem hier
beschriebenen Verfahren bestimmt werden kénnen, sammeln Daten
tber Verkehrsteilnehmer und senden diese an ein Kreuzungssteuerge-

rat, das die Zentrale bildet, weiter. Die hier beschriebenen Verfahren
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sind auf keine bestimmte Sensorform oder Funktionsweise der einzel-
nen Sensoren beschrankt. Es ist méglich, die Datenverarbeitung voll-
standig im Sensor oder vollstandig in der zentralen Datenverarbei-
tungseinrichtung vorzunehmen. Es besteht jedoch auch die Méglich-
keit, nur einen Teil der fur die Datenverarbeitung bendétigten Algorith-
men im Sensor beziehungsweise im Sensorkopf ablaufen zu lassen,
wobei die so bereits vorbearbeiteten Daten anschlielend an ein zent-
rales Datenverarbeitungsgerat, beispielsweise ein sogenanntes TMIB
(,Traffic Management Interface Board“), weitergeleitet werden. Hier
kann den unterschiedlichen Anforderungen der verschiedenen Algo-
rithmen Rechnung getragen werden. Algorithmen, die mit einer relativ
kleinen Datenmenge auf einem relativ leistungsschwachen Chip aus-
gefuhrt werden kdnnen, kénnen beispielsweise im Sensor oder im
Sensorkopf durchgefihrt werden, wahrend Algorithmen, die groRe Da-
tenmengen, beispielsweise in Echtzeit, verarbeiten missen oder einen
grolen Arbeitsspeicher benétigen, vorteilhafterweise in der zentralen
Datenverarbeitungseinrichtung ausgefuhrt werden. Unabhangig davon,
welcher Sensorvariante gewahlt wird, kann die Soll-Position und/oder
die Soll-Ausrichtung mit dem hier beschriebenen Verfahren bestimmt

werden.

In einer bevorzugten Ausgestaltung wird anschlieRend die wenigstens
eine Soll-Position und/oder Soll-Ausrichtung, die mit dem beschriebe-
nen Verfahren ermittelt wurde, auf einem Display oder einer sonstigen
Anzeigeeinrichtung angezeigt. Dies geschieht besonders bevorzugt
anhand eines Luftbildes oder einer Landkarte des zu Uberwachenden
Verkehrsweges, bei dem die Soll-Position des wenigstens einen Sen-
sors eingezeichnet ist. Besonders bevorzugt kann auch ein Uberwa-
chungsbereich, in dem der Sensor den Verkehr tiberwachen kann, mit
angezeigt werden, so dass der Benutzer des Verfahrens leicht und
eindeutig Uberprufen kann, ob der fur ihn interessante Bereich des

Verkehrsweges durch den wenigstens einen Sensor in der méglichen
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Soll-Position und/oder der Soll-Ausrichtung GUberwacht werden kann.

In den aus der Datenbank bereitgestellten Daten befinden sich vorteil-
hafterweise Informationen iber einen Aufbau des Verkehrsweges,
beispielsweise Fahrspuren des Verkehrsweges, insbesondere deren
Anzahl und die jeweilige Hauptfahrtrichtung, Haltelinien, Fullganger-
uberwege und/oder Abbiegespuren. Diese umfassen dabei insbeson-
dere die Position der Elemente des Verkehrsweges, die den Aufbau
bilden. Alternativ oder zusétzlich dazu sind in den bereitgesteliten Da-
ten Informationen ber den Verlauf von wenigstens einer der Fahrspu-
ren des Verkehrsweges und beispielsweise deren Breite enthalten.
Alle diese Informationen kénnen verwendet werden, um die méglichst
optimale Soll-Position und/oder Soll-Ausrichtung des wenigstens einen
Sensors zu erreichen. Dies kann beispielsweise dadurch geschehen,
dass Randbedingungen definiert werden, aus denen beispielsweise
hervorgeht, welcher Bereich des Verkehrsweges woraufhin Gberwacht
werden soll. Ist es beispielsweise lediglich interessant, die Anzahl von
Lastkraftwagen auf einer Fahrspur statistisch zu erfassen, ist gegebe-
nenfalls eine andere Positionierung und Ausrichtung des wenigstens
einen Sensors erforderlich, als wenn beispielsweise eine Kreuzung
zweier Fahrradwege (iberwacht werden soll. Ein Fahrradfahrer hat ei-
ne deutlich andere Reflektionssignatur der ausgestrahlten Sendestrah-
lung als dies beispielsweise ein Lastkraftwagen hat. Dies hat selbst-
verstandlich Einfluss auf die optimale Position und Ausrichtung des
Sensors sowie gegebenenfalls auch auf die Art des gewahlten Sen-

SOrs.

Daher ist es von Vorteil, wenn in die Datenverarbeitungseinrichtung
zusatzlich zu den Informationen iiber den zu Uberwachenden Ver-
kehrsweg auch Informationen tiber den zu verwendenden Sensor bei-
spielsweise Sende- und Empfangsstrahlkeule, maximale Reichweite

und sonstige interessante Informationen eingegeben werden.
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Vorzugsweise befinden sich in den aus der Datenbank abgerufenen
und bereitgestellten Daten zudem Informationen Uber die baulichen
Gegebenheiten auf, an und um den zu Uberwachenden Verkehrsweg.
Dies konnen beispielsweise Hauser und Gebaude aber auch Beleuch-
tungs- oder Ampelmasten, Elektrifizierungsmasten beispielsweise fur
StraBenbahnen oder Verkehrsschilder seien. Je detaillierter die aus
der Datenbank bereitgesteliten Daten Uber diese baulichen Gegeben-
heiten entlang und um den Verkehrsweg Auskunft geben, desto bes-
ser kann eine optimale Soll-Position und/oder Soll-Ausrichtung des
wenigstens einen Sensors ermittelt werden. Es ist daher nicht mehr
notig, beispielsweise durch eine Begehung einer Verkehrskreuzung zu
ermitteln, an welchen Positionen berhaupt Sensoren positioniert wer-
den koénnen, da diese Informationen nun einfach aus der Datenbank

heruntergeladen werden kénnen.

Vorteilhafterweise wird folglich zum Ermitteln der wenigstens einen
Soll-Position und/oder Soll-Ausrichtung ein Erfassungsbereich des
wenigstens einen Sensors bestimmt, in dem der Sensor den Verkehr
an dem Verkehrsweg Uberwachen kann, wenn er in der Soll-Position
und/oder Soll-Ausrichtung angeordnet ist. Dies kann gegebenenfalis in
einem lterationsverfahren ermittelt werden, bei dem zunéchst eine
Versuchsposition und/oder Versuchsausrichtung des Sensors ange-
nommen wird, und anschlieBend ein Erfassungsbereich bestimmt wird,
der fur den vorbestimmten Sensor in dieser Versuchsposition und Ver-
suchsausrichtung ermittelt werden kann. Werden die gegebenenfalls
vorgegebenen Randbedingungen damit nicht erreicht, wird anhand
von aus dem Stand der Technik prinzipiell bekannten Routinen die
Versuchsposition und/oder Versuchsausrichtung verandert und der
Erfassungsbereich neu bestimmt. Dies geschieht iterativ so oft, bis
alle vorgegebenen Randbedingungen fiur die optimale Soll-Position

und/oder Soll-Ausrichtung erfullt sind. Natirlich kann eine derartige



10

15

20

25

30

WO 2016/015857 PCT/EP2015/001548

-10 -

Optimierung auch im Bezug auf weitere Parameter, beispielsweise die
Art des zu wahlenden Sensors, dessen Sende- oder Empfangskeule
oder die Art der ausgestrahlten Sendestrahlen erfolgen.

Vorteilhafterweise beinhaltet eine Soll-Ausrichtung einen Soll-
Elevationswinkel und einen Soll-Azimutwinkel, wobei der Elevations-
winkel einen Neigungswinkel beispielsweise zur Horizontalen oder,
sofern bekannt, zur Richtung des Verlaufs des Verkehrsweges angibt,
wahrend der Azimutwinkel beispielsweise einen Winkel zu einer be-

stimmten Himmelsrichtung, beispielsweise nach Norden, angibt.

Vorteilhafterweise werden eine Mehrzah! von Soll-Positionen und/oder
Soll-Ausrichtungen fir eine Mehrzahl von Sensoren bestimmt. Auf die-
se Weise kénnen auch groRe Kreuzungen und andere grolle Ver-
kehrswege den anzugebenden Nebenbedingungen entsprechen in op-
timaler Weise Uberwacht werden. Das iterative Vorgehen kann dabei
entweder fir jeden Sensor einzeln und nacheinander erfolgen oder fur
den gesamten zu Uberwachenden Verkehrsweg gleichzeitig. In diesem
Fall kann beispielsweise auch die Anzahl der verwendeten Sensoren

optimiert und als Variationsparameter verwendet werden.

Die Erfindung 18st die gestellte Aufgabe zudem durch ein Verfahren
zum Einrichten eines Sensors zur Uberwachung des Verkehrs an ei-
nem Verkehrsweg, wobei der Sensor einen Datenspeicher aufweist
oder auf einen Datenspeicher zugreifen kann, dass sich dadurch aus-
zeichnet, dass nach dem Durchfiithren eines hier beschriebenen Ver-
fahrens Informationen iber Verkehrsweg, Soll-Position und/oder Soll-
Ausrichtung im Datenspeicher des Sensors hinterlegt werden. Auf die-
se Weise kann eine elektrische Steuerung des Sensors auf alle wich-
tigen Daten, wie beispielsweise Verlauf, Breite und Anzahl der Fahr-
spuren, bevorzugte Fahrtrichtung und Position und Ausrichtung des

Sensors relativ zu diesen Fahrspuren aus dem Datenspeicher zugrei-
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fen. Da die benétigten Informationen aus den Daten extrahiert wurden,
die aus der Datenbank abgefragt wurden, kann dieses Verfahren
schnell, einfach, kostengunstig und dennoch verlasslich durchgefuhrt
werden. Eine Begehung des Verkehrsweges oder eine Ubertragung

der Daten von Hand ist nicht mehr nétig.

Vorteilhafterweise enthalten daher die abgespeicherten Informationen
Daten Uber den Verlauf und/oder die Anzahl und/oder die Hauptfahrt-
richtung wenigstens einer Fahrspur des zu Uberwachenden Verkehrs-

weges.

Eine mégliche Datenbank, die fur das Verfahren gemaf den Ausfuh-
rungsbeispielen der vorliegenden Erfindung geeignet ist, ist die soge-
nannte ,0SM“-Datenbank (OSM ,Open street map“). Diese ist bei-
spielsweise im Internet frei zuganglich verfugbar, wodurch das Verfah-
ren weiter vereinfacht, die Verfahrenskosten gesenkt und die Verfig-
barkeit des Verfahrens quasi weltweit gegeben ist. Aber auch andere
Datenbanken, wie beispielsweise ,Nokia maps“, ,Google maps“ oder
,Microsoft maps“ kénnen verwendet werden. Von Vorteil ist es dem-
entsprechend, wenn die im Verfahrensschritt b) bereitgesteliten Daten
in diesem Standard-Datenformat vorliegend und entsprechend einfach

weiterverarbeitet werden kénnen.
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Mit Hilfe der beiliegenden Zeichnung wird nachfolgend ein Ausfih-

rungsbeispiel der vorliegenden Erfindung néher erlautert. Dabei zeigt

Figur 1 - ein schematisches Ablaufdiagramm des verfahrensgemaf
am ersten Ausfuhrungsbeispiel der vorliegenden Erfin-

dung.

Zunachst erfolgt die ldentifizierung 2 des zu Uberwachenden Ver-
kehrsweges. Dabei werden im ersten Verfahrensschritt Informationen
der Datenverarbeitungseinrichtung bereitgestellt, aus denen der zu
uberwachende Verkehrsweg oder der Teil des Gberwachenden Ver-
kehrsweges eindeutig identifiziert werden kann. Die Informationen
uber den so identifizierten Verkehrsweg werden anschlieBend an eine
Datenbank 4 Ubermittelt, aus der Informationen Uber die zu uberwa-
chenden Verkehrswege oder den zu uberwachenden Verkehrsweg
abgefragt und bereitgestellt werden. Diese Daten werden im néachsten
Verfahrenschritt einer Filterungen und Aufbereitungen 6 unterzogen.
Dies ist beispielsweise bei der Verwendung der ,Open street map“-
Datenbank nétig, weil die Daten nicht im gewiinschten Format vorlie-

gen.

AnschlieBend erfolgt das Ermitteln 8 einer moglichen Soll-Position
und/oder Soll-Ausrichtung. In diesem Verfahrensschritt kénne eine
Vielzahl einzelner Verfahrensschritte enthalten sein. So kénnen itera-
tive Verfahren verwendet werden, um die optimale Soll-Position und
Soll-Ausrichtung fir die optimale Anzahl der benétigten Sensoren auf-
zufinden. Dabei werden insbesondere eingegebene und vorgegebene
Randbedingungen als Kriterien verwendet, da diese eingehalten wer-

den missen.

AnschlieRend erfolgt eine Visualisierung 10 der wenigstens einen Soll-

Position und/oder Soll-Ausrichtung beispielsweise auf einem Display
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oder einer anderen Anzeigeeinrichtung. Dies kann beispielsweise
dadurch erfolgen, dass ermittelte Erfassungsbereiche einem Luftbild
oder einer Landkarte uberlagert angezeigt werden. Der Nutzer kann
auf diese Weise besonders einfach erkennen, welcher Bereich des
Verkehrsweges durch welchen der gegebenenfalls mehreren Senso-
ren (berwacht wird und ob alle Randbedingungen, die fur den Nutzer
von Interesse sind, eingehalten und erfillt werden. AnschlieRend er-
folgt ein Abspeichern 12 der Daten und Informationen Uber Soll-
Position und Soll-Ausrichtung und der benétigten Informationen Uber
den zu Uberwachenden Teil des Verkehrsweges in einem Datenspei-
chers des Sensors. Damit ist der Sensor mit allen Informationen aus-
gestattet, die benétigt werden, um die volle Funktions- und Leistungs-

fahigkeit des Sensors zu gewéhrleisten.
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Patentanspriche

1. Verfahren zum Bestimmen einer Soll-Position und/oder einer
Soll-Ausrichtung wenigstens eines Sensors zur Uberwachung des
Verkehrs an einem Verkehrsweg, wobei das Verfahren die fol-
genden Schritte aufweist:

a) Bereitstellen von Informationen zur Identifizierung (2) des zu
uberwachenden Verkehrsweges in einer Datenverarbei-

tungseinrichtung,

b) Abfragen und Bereitstellen von Daten zu dem zu Gberwa-

chenden Verkehrsweg aus einer Datenbank (4),

c) Ermitteln (8) wenigstens einer moéglichen Soll-Position
und/oder Soll-Ausrichtung mit Hilfe der bereitgestellten Da-

ten.

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass die
Informationen wenigstens einen Namen eines Verkehrsweges

enthalten.

3. Verfahren nach einem der vorstehenden Anspriiche, dadurch
gekennzeichnet, dass die ermittelte wenigstens eine Soll-
Position und/oder Soll-Ausrichtung auf einen Display angezeigt

wird.

4. Verfahren nach einem der vorstehenden Anspruche, dadurch
gekennzeichnet, dass die bereitgestellten Daten Informationen
Uber einen Aufbau des Verkehrsweges, beispielswiese Fahrspu-

ren des Verkehrsweges, insbesondere Anzahl und Hauptfahrt-
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richtung, Haltelinien, Fuligangeriberwege und/oder Abbiegespu-

ren enthalten.

Verfahren nach einem der vorstehenden Anspriiche, dadurch
gekennzeichnet, dass die bereitgestellten Daten Informationen
uber den Verlauf wenigstens einer Fahrspur des Verkehrsweges

enthalten.

Verfahren nach einem der vorstehenden Anspriiche, dadurch
gekennzeichnet, dass zum Ermitteln der wenigstens einen Soll-
Position und/oder Soll-Ausrichtung ein Erfassungsbereich eines
Sensors bestimmt wird, in dem der Sensor den Verkehr an dem
Verkehrsweg Uberwachen kann, wenn er in der Soll-Position

und/oder Soll-Ausrichtung angeordnet ist.

Verfahren nach einem der vorstehenden Anspriiche, dadurch
gekennzeichnet, dass eine Mehrzahl von Soll-Positionen
und/oder Soll-Ausrichtungen fur eine Mehrzahl von Sensoren be-

stimmt werden.

Verfahren zum Einrichten eines Sensors zur Uberwachung des
Verkehrs an einem Verkehrsweg, wobei der Sensor einen Daten-
speicher aufweist oder auf einen Datenspeicher zugreifen kann,
dadurch gekennzeichnet, dass nach dem Durchfihren des Ver-
fahrens nach einem der vorstehenden Anspruche Informationen
Uber den Verkehrsweg, die Soll-Position und/oder die Soll-

Ausrichtung im Datenspeicher abgespeichert werden.

Verfahren nach Anspruch 8, dadurch gekennzeichnet, dass
die abgespeicherten Informationen Daten Uiber Verlauf und/oder
Anzahl und/oder Hauptfahrtrichtung wenigstens einer Fahrspur

des Verkehrsweges enthalten.
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