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Hung deR sicHeRHeit im öPnV 

InREAkT Allgemein

der öffentliche Personennahverkehr ist zent-

raler Bestandteil der städtischen infrastruktur. 

gewalt und Vandalismus in Bussen und Bah-

nen sowie an Haltestellen können dazu führen, 

dass sich fahrgäste – vor allem nachts und 

bei geringer frequentierung – unwohl fühlen 

oder öffentliche Verkehrsmittel ganz meiden. 

auch fahrer, fahrscheinkontrolleure oder 

sicherheitskräfte von Verkehrsunternehmen 

können in kritische situationen involviert sein.

da die strukturen und Belange des öPnV in 

jeder stadt oder kommune anders gelagert 

sind, kann eine allgemeingültige funktions-

fähige lösung nur abstrakt beschrieben 

werden. das Projekt hat deshalb zum ziel, aus 

einer allgemeinen sicht der gefahrenanalyse 

generische methoden zu konzipieren, von 

denen sich weitere bedarfsgerechte lösungen 

ableiten lassen. Beispielhaft werden im Projekt 

aus den generischen methoden konkrete, auf 

die Belange des im Projekt kooperierenden 

anwenders (karlsruher Verkehrsbetriebe) 

zugeschnittene und spezialisierte Versionen 

abgeleitet und eine realitätsnahe systemkon-

figuration entwickelt und erprobt. Zunächst 

wurde eine von der technologischen Realisie-

rung entkoppelte, umfassende untersuchung 

möglicher gefahrensituationen durchgeführt 

sowie eine zusammenstellung der Wünsche 

von fahrgästen und für die sicherheit zu-

ständigen öPnV-mitarbeitern erstellt. Parallel 

wurde eine generische architektur konzipiert, 

die auf detektionslösungen mit optischen, 

akustischen und mechanischen sensoren 

aufbauend die allgemeinen Bedenken der vo-

rangegangenen untersuchung berücksichtigt.

die detektions- und meldeprozesse haben 

nach der konkretisierung folgenden ablauf:

 – die methoden für die optische und 

akustische detektion in der sensor ebene 

reagieren unabhängig voneinander auf 

bestimmte muster und setzen die inter-

pretationen als sensormeldungen ab;
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die tiefensensoranordnung umfasst einen 

infrarotstrahler und einen infrarot cmos-

sensor. die tiefenberechnungen erfolgen auf 

dem chip (system-on-a-chip), wodurch der 

Hauptrechner entlastet wird. die sensoren 

liefern mit dem tiefenbild ideale Rohdaten 

für die geplanten detektionsverfahren. das 

tiefenbild wird mit den quelloffenen Biblio-

theken openni (open natural interaction) 

und der middleware nite verarbeitet und 

eignet sich für zahlreiche anwendungen zur 

Bewegungsanalyse und Posenerkennung.

aus den tiefenbild-daten werden insbesonde-

re folgende informationen gewonnen:

 – trennung der beweglichen objekte vom 

statischen Vordergrund (z.B. zurückge-

lassene objekte);

 – Klassifikation von unauffälligen sowie 

als aggression/Rangelei aufzufassenden 

Posen;

 – feststellung der anzahl von Personen 

durch separation (z.B. menschenan-

sammlungen);

 – Berechnung der geschwindigkeit mit 

Hilfe der Bewegungsverfolgung (z.B. 

unruhe);

 – Klassifikation einer liegenden Person;

 – detektion von abrupten Änderungen 

der körperpose und stürzen (z.B. beim 

ein- und ausstiegsbereich).

die RgB-daten sind farbige Bilder, die die 

erkennung von texturen und gestalten ge-

statten. dadurch lassen sich charakteristische 

merkmale (featurepoints) bestimmen. mittels 

der freien opencV suRf-methode (speeded-

up Robust features) wird nach markanten 

Hell-dunkel Übergängen im Bild gesucht und 

diese nach ihrer intensität und ausrichtung 

 – die sensormeldungen vor ort (am fahr-

zeug oder an der Haltestelle) werden in 

einem konzentrator zu einer gewichte-

ten meldung zusammengefasst;  

 – anschließend werden diese meldungen 

im szenen-interpretationssystem, wie 

vom Regeleditor vorgeschrieben, nach 

Berücksichtigung aller möglichen Rand-

bedingungen in der leitstelle zu einem 

meldewürdigen »ereignis« geformt;

 – das ereignis wird in der leitstelle in die 

Oberfläche integriert, visuell und akus-

tisch präsentiert und als trigger-ereignis 

im ereignismanagementsystem zur 

einleitung von maßnahmen benutzt; 

 – im szenen-interpretationssystem kön-

nen weitere bedarfsgerechte Offline-

anpassungen erfolgen, die eventuelle 

sensitivitätsanpassungen erfordernde 

Randbedingungen berücksichtigen;

 – das detektionslernsystem in der leit-

stelle bietet ebenfalls möglichkeiten zur 

Offline-Anpassung und -Optimierung 

von zustandsinterpretationen, die an-

schließend zu den detektionsmodulen 

hochgeladen werden können.

  

Beiträge des Fraunhofer Ipk 

das fraunhofer iPk setzt tiefen- sowie RgB-

sensoren zur optischen erfassung, selektion 

und Klassifizierung von Szenen in einem 

festgelegten segment eines fahrzeugs oder 

einer Haltestelle ein. dabei erfolgt eine online-

zustandserfassung der aufnahme (ein sog. 

Bildframe) sowie eine zustandsanalyse von 

folgeframes, bei der nach Ähnlichkeiten mit 

offline festgelegten Posenfolgen, Bewegungs-

mustern bzw. szenen gesucht wird. 

bewertet. die methode eignet sich dazu, 

objekten effektiv merkmale zu verleihen, mit 

deren Hilfe man sie wiedererkennen kann. 

die festgelegten detektierbaren ereignisse für 

die optische detektion sind:

 – zurückgelassenes objekt

 – aggression/Rangelei

 – menschenansammlung

 – Rennende Personen/unruhe

 – stürzende und liegende Person

Die Empfindlichkeitsanpassung der Detektion 

sorgt dafür, dass einerseits meldewürdige 

Fälle identifiziert werden, andererseits je-

doch irrelevante fälle, die ähnliche optische 

Merkmale aufweisen, erkannt und ausgefiltert 

werden. Beeinflussende Offline-Verfahren für 

die optische detektion in der sensorebene 

bestehen aus methoden, die anpassungen 

des detektionsalgorithmus außerhalb des 

laufenden detektionsbetriebs vornehmen.

kontinuierliche Verbesserung

die architektur des inReakt-systems sieht für 

die kontinuierliche Verbesserung der gefah-

rendetektion und des ereignismanagements 

verschiedene lern- bzw. optimierungs-

prinzipien vor, die während der Phase der 

aktiven detektion (online-Phase) wie auch 

außerhalb dieser Betriebsphase (Offline-Phase) 

angewandt werden. 

2  Eine detektierbare Gefahrensituation

3  Installation und Erprobung des InREAKT-

Detektionssystems in realer Umgebung


