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(54) Title: METHOD AND DEVICE FOR TRACKING OBJECTS, ESPECIALLY FOR MONITORING TRAFFIC

(54) Bezeichnung: VERFAHREN UND VORRICHTUNG ZUR VERFOLGUNG VON OBJEKTEN, INSBESONDERE ZUR
VERKEHRSUBERWACHUNG
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(57) Abstract: A method for tracking objects, especially for monitoring traffic, wherein a sensor (1) measuring in an essentially
horizontal and radial manner detects metrical data on moving objects (6) in the form of raw data and transmits said data to a computer
unit. The raw data is processed in the computer in such a way that the objects (6) are tracked and the geometric properties thereof are
determined. The static background (4) is autonomously recognized and adapted or updated if changes occur. Objects (6) in a present
scene are tracked and current parameters are determined and correlated with the parameters of the objects (6) of previous scenes.
& The method is particularly suitable for the detection and recognition of non-static traffic infractions which can only be recognized by
O analyzing the tracking of an object. The invention can be used in conjunction with several sensors in existing traffic control systems.
Also disclosed is a device for carrying out the above-mentioned method.
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(57) Zusammenfassung: Ein Verfahren zur Verfolgung von Objekten, insbesondere zur Verkehrsiiberwachung, wird beschrieben,
bei welchem ein im Wesentlichen horizontal radial-messender Sensor (1) metrische Daten von sich bewegenden Objekten (6) als
Rohdaten erfasst und einer Recheneinheit zufiihrt. In der Recheneinheit werden die Rohdaten so verarbeitet, dass die Objekte (6)
verfolgt und deren geometrische Eigenschaften ermittelt werden. Der statische Hintergrund (4) wird autonom erkannt und bei An-
derungen angepasst, bzw. aufdatiert. Objekte (6) in der aktuellen Szene werden verfolgt und dabei aktuelle Parameter ermittelt, die
mit den Parametern der Objekte (6) der vergangenen Szenen korreliert werden. Das Verfahren eignet sich besonders vorteilhaft zur
Erfassung und Erkennung von Verkehrsiibertretungen, welche nicht statischer Natur sind, sondern sich nur aus der Analyse der Ob-
jektverfolgung erkennen lassen. Es ldsst sichi m Verbund mit mehreren Sensoren in bestehende Leitsysteme fiir Verkehrsregelungen
implementieren. Eine Vorrichtung zur Durchfiihrug des Verfahrens wird beschrieben.



