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Erfindungsgeman werden vom zu Uberwachenden
Gebiet von Flugkérpern aus Fernbildaufnahmen
gemacht, und die aufgenommenen Bilder werden
einem Bildverarbeitungsvorgang zur Lokalisierung der
Verkehrswege des Wegenetzes und zur Erkennung von
darauf befindlichen Fahrzeugen unterzogen. Anhand
der erkannten Fahrzeuge wird dann auf die Verkehrs-
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die Daten aufgenommener Bilder von den Flugkérpern
Ubermittelt werden und die Uber ein geeignetes Bildver-
arbeitungssystem verflgt.
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Beschreibung

[0001] Die Efindung bezieht sich auf ein Verfahren
und eine Vorrichtung zur groBflachigen Verkehrslage-
Uberwachung eines von Fahrzeugen befahrbaren Ver-
kehrswegenetzes. Hierbei kann es sich insbesondere
um ein StraBenverkehrsnetz handeln, méglich ist aber
auch die Verkehrslagetiberwachung eines Schienen-
netzes oder eines Schiffahrtswegenetzes.

[0002] Inder Offenlegungsschrift WO 96/13733 ist ein
Verfahren zur Schiffsverkehrstiberwachung auf See mit
Erkennung von Olverschmutzungen und Eisbergen
sowie moglichen Kollisionsgefahren zwischen Schiffen
bzw. zwischen einem Schiff und Eisbergen beschrie-
ben. Bei diesem Verfahren werden Olverschmutzungen
und Eisberge auf der Meeresoberflache mittels satelli-
tengestutzter SAR (Synthetic Aperture Radar) -Mikro-
wellensensoren beobachtet und erkannt. Gleichzeitig
ist auf jedem Schiff eine Positionsbestimmungseinrich-
tung angebracht, welche die aktuelle Position des
betreffenden Schiffes ermittelt und die entsprechende
Positionsinformation zu demjenigen Satelliten sendet,
der zum gegebenen Zeitpunkt im Sichtbarkeitsbereich
dieser Positionsbestimmungseinrichtung liegt. Die
Satelliten Ubertragen dann die Daten der Position und
GréBe einer erkannten Olverschmutzung und von
detektierten Eisbergen sowie die von den Schiffen emp-
fangenen aktuellen Schiffspositionsdaten an eine erdfe-
ste Auswertezentrale. Die Auswertezenirale wertet
diese Daten zur Identifizierung des Verursachers von
Olverschmutzungen und zur Ermittlung potentieller Kol-
lisionsgefahren zwischen Schiffen oder zwischen einem
Schiff und Eisbergen aus und gibt ggf. eine entspre-
chende Warnmeldung Uber die Satelliten an die betrof-
fenen Schiffe ab.

[0003] Zur Positionsbestimmung von Fahrzeugen ist
es bekannt, diese unter Ausnutzen eines satellitenge-
stutzten Navigationssystems, z.B. des GPS (Global
Positioning System), vorzunehmen und hierzu einen
geeigneten Empfanger im Fahrzeug zu installieren, der
die von Satelliten ausgesandten Positionsbestim-
mungssignale empfangt und zur Fahrzeugpositionsbe-
stimmung auswertet, siehe z.B. die Offenlegungsschrift
DE 196 21 917 A1.

[0004] Zur Verkehrslagetberwachung speziell im
StraBenverkehr werden heutzutage haufig infrastruktur-
gestitzte Systeme eingesetzt, bei denen Verkehrslage-
daten mit streckenseitig angeordneten MeBgeréaten, wie
Induktionsschleifen etc., erhoben und an eine Zentrale
weitergeleitet werden, wo sie mittels spezieller Algorith-
men auf Storfalle untersucht werden. Dies erfordert
einen betrachtlichen Aufwand fur die Infrastruktur langs
des Verkehrswegenetzes, da die MeBgerate in einem
fur die gewlinschte Genauigkeit der Verkehrslagetiber-
wachung ausreichend geringen Abstand entlang jedes
Verkehrsweges angebracht sein missen. Zudem ist
diese Vorgehensweise beziglich Verédnderungen des
Verkehrswegenetzes sehr unflexibel.
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[0005] Bei einer in der Offenlegungsschrift DE 41 28
312 A1 offenbarten, infrastrukturgestitzten Verkehrs-
Uberwachungsanlage sind Videokameras zur Verkehrs-
beobachtung an Verkehrsknotenpunkien oder an
anderen neuralgischen Stellen des Verkehrsnetzes
positioniert. Die damit aufgenommenen Bilder werden
von einem zugehdrigen Bildverarbeitungssystem unter
Verwendung eines geeigneten Mustererkennungsver-
fahrens fahrzeugtypspezifisch auf das Vorhandensein
von Bewegungen hin analysiert, um die Anzahl von
Fahrzeugen pro Fahrzeugtyp ermitteln zu kénnen, die
den Aufstellungsort der jeweiligen Videokamera passie-
ren.

[0006] Bei einer weiteren derzeit praktizierten
Methode werden die Verkehrslagedaten manuell erho-
ben, indem beispielsweise Uberwachungspersonal mit
Fahrzeugen auf dem Verkehrswegenetz unterwegs ist
oder mit Hubschraubern als stérungsanféllig bekannte
Teile des Verkehrswegenetzes Uberfliegt und Verkehrs-
stérungen Uber Funk oder dergleichen an eine Zentrale
meldet. Diese Methode macht eine Bestétigung von
Stérungsmeldungen nétig, wonach erst die Stérungs-
meldung z.B. im Rundfunk durchgesagt wird. Die relativ
hohe Verzégerungszeit fihrt bei diesem Verfahren
dazu, daB oftmals eine durchgesagte Stérung nicht
mehr vorhanden oder eine bereits entstandene Stérung
noch nicht an die Verkehrsteilsnehmer durchgesagt
worden ist.

[0007] In jungerer Zeit wurde als weiteres Verfahren
zur Verkehrslagetberwachung des StraBenverkehrs
der Einsatz von speziell ausgertsteten, sich im Verkehr
bewegenden Testfahrzeugen vorgeschlagen, die zur
Ermittlung des vom betreffenden Testfahrzeug angetrof-
fenen lokalen Verkehrsflusses und zur Weitermeldung
entsprechender VerkehrsfluBdaten eingerichtet sind.
Durch Verwenden einer entsprechend groBen Zahl die-
ser Testfahrzeuge, auch "floating cars” genannt, soll
dann aus den einzelnen lokalen VerkehrsfluBdaten ein
realistisches Bild der groBflachigen Verkehrslage des
StraBennetzes geliefert werden. Diese Art der Stichpro-
benhaften Verkehrslagelberwachung vermag jedoch
prinzipbedingt nicht zu garantieren, daB die Verkehrs-
lage an jedem Ort und zu jedem Zeitpunkt des Ver-
kehrswegenetzes genau erfaBt wird und erfordert
zudem einen entsprechenden Aufwand flr die spezielle
Ausriistung der Vielzahl von Testfahrzeugen.

[0008] Der Erfindung liegt daher als technisches Pro-
blem die Bereitstellung eines Verfahrens und einer Vor-
richtung der eingangs genannten Art zugrunde, mit
denen mit vergleichsweise geringem Aufwand eine
zuverlassige groBflachige Verkehrslagetiberwachung
bewirkt werden kann.

[0009] Die Efindung lést dieses Problem durch die
Bereitstellung eines Verfahrens mit den Merkmalen des
Anspruchs 1 sowie einer Vorrichtung mit den Merkma-
len des Anspruchs 7.

[0010] Beim Verfahren nach Anspruch 1 werden Bil-
der vom zu Uberwachenden Gebiet, in welchem sich
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das Verkehrswegenetz befindet, aus der Ferne durch
Flugkorper, insbesondere Satelliten oder Flugzeuge,
aufgenommen. Die aufgenommenen Bilder werden
einer automatisierten Bildverarbeitung zur Lokalisie-
rung der Verkehrswege des Wegenetzes im jeweiligen
Bild und zur Erkennung von Fahrzeugen auf den lokali-
sierten Verkehrswegen unterzogen. Anhand der
erkannten Fahrzeug wird dann auf die jeweilige
momentane Verkehrslage geschlossen.

[0011] Vorteilhafterweise wird fur dieses Verfahren
keinerlei streckenseitige Infrastruktur und keinerlei spe-
zielle Ausristung in den Fahrzeugen benétigt. AuBer-
dem sind Satelliten und Flugzeuge, mit denen in der
hier geforderten Weise Fernbildaufnahmen von der Erd-
oberflache gemacht werden kénnen, bereits bekannt.
Auch automatisierte Bildverarbeitungstechniken zur
Auswertung solcher Bilder sind bereits gangig. Die Bild-
verarbeitung braucht daher lediglich hinsichtlich Lokali-
sierung der interessierenden Verkehrswege und
Erkennung der darauf befindlichen Fahrzeuge ausge-
legt zu werden, was fir den Fachmann ohne groBen
Zusatzaufwand auf der Basis eines herkdmmlichen
Bildverarbeitungssystems méglich ist. Das Verfahren
laBt sich daher relativ kostengiinstig realisieren. Von
Vorteil ist des weiteren die Schnelligkeit, mit der durch
dieses Verfahren die Verkehrslage flachendeckend, d.h.
an allen Punkten des Verkehrswegenetzes, und zu
jedem Zeitpunkt zuverlassig bestimmt werden kann.
Das Verfahren kann rasch und einfach auf neu hinzu-
kommende Gebiete des Verkehrswegenetzes erweitert
werden.

[0012] In einem nach Anspruch 2 weitergebildeten
Verfahren wird die Lokalisierung der Verkehrswege in
den aufgenommenen Bildern unter Zuhilfenahme eines
herkémmlichen Map-Matching-Verfahrens mit Gberla-
gerten Vektorkarten bewerkstelligt, wodurch sich die
interessierenden Verkehrswege zuverlassig feststellen
lassen.

[0013] Bei einem nach Anspruch 3 weitergebildeten
Verfahren werden vom zu tiberwachenden Gebiet Bilder
mittels verschiedener bildgebender Strahlungen aufge-
nommen. Je nach den Witterungsverhéltnissen kénnen
mit der einen Strahlungsart eventuell zeitweise bessere
Bilder als mit einer anderen Strahlungsart gewonnen
werden. Von den Bildern kénnen dann jeweils die
geeignetsten zur weiteren Auswertung ausgewahlt wer-
den, wodurch die Verkehrslagelberwachung weitestge-
hend unabhéangig von den Witterungsverhéltnissen mit
gleichbleibender Zuverlassigkeit méglich ist.

[0014] Bei einem nach Anspruch 4 weitergebildeten
Verfahren beinhaltet die Verkehrslagelberwachung
eine verkehrslageabhangige Schatzung der Reisezei-
ten zwischen einem vorgebbaren Startort und einem
vorgebbaren Zielort, indem die Schatzung auf der
Grundlage der verfahrensgemaB erkannten, auf dem
Verkehrswegenetz befindlichen Fahrzeuge vorgenom-
men wird.

[0015] Bei einem nach Anspruch 5 weitergebildeten
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Verfahren werden vom zu Uiberwachenden Gebiet wie-
derholt in vorgebbaren Zeitabstanden Bilder aufgenom-
men. Anhand der in den aufeinanderfolgend
aufgenommenen Bildern erkannten Fahrzeuge wird
dann die Entstehung bzw. Bewegung einer jeweiligen
Verkehrsstérung festgestellt, d.h. es kann die Dynamik
einer jeweiligen Verkehrsstérung Gberwacht werden.
[0016] Bei einem nach Anspruch 6 weitergebildeten
Verfahren wird (iber die reine Erkennung des Ortes, an
dem sich jeweils ein Fahrzeug auf dem Verkehrswege-
netz befindet, hinaus die rAumliche Lage des erkannten
Fahrzeugs ermittelt. Aus anormalen Fahrzeuglagen,
z.B. aus dem Vorhandensein eines oder mehrerer quer-
stehender oder umgekippter Fahrzeuge, wird dann auf
eine Verkehrsstérung z.B. in Form eines Verkehrsun-
falls geschlossen.

[0017] Die Vorrichtung nach Anspruch 7 eignet sich
zur Durchfiihrung des erfindungsgemaBen Verfahrens,
wozu sie einen oder mehrere Flugkérper mit einem
Bildaufnahmesystem zum Aufnehmen von Bildern der
Erdoberflache und zum Senden entsprechender Bildda-
ten und eine, vorzugsweise erdfeste, Auswertezentrale
aufweist. Die Auswertezentrale beinhaltet ein geeignet
ausgelegtes Bildverarbeitungssystem fir die Lokalisie-
rung der Verkehrswege des Wegenetzes und zur Erken-
nung der darauf befindlichen Fahrzeuge. AuBerdem
besitzt die Auswertezentrale die nétigen herkémmili-
chen Mittel, um anhand der erkannten, auf dem Ver-
kehrswegenetz befindlichen Fahrzeuge auf die
Verkehrslage zu schlieBen. Hingegen benétigt die Vor-
richtung keinerlei streckenseitige und fahrzeugseitige
Mittel far die Verkehrslagetberwachung.

[0018] Eine nach Anspruch 8 weitergebildete Vorrich-
tung beinhaltet eine Reisezeit-Schatzeinrichtung derart,
daB sie sich speziell zur Durchfiihrung des Verfahrens
nach Anspruch 4 eignet.

[0019] Eine vorteilhafte Ausfihrungsform der Erfin-
dung ist in der Zeichnung dargestellt und wird nachfol-
gend beschrieben.

[0020] Die einzige Figur zeigt ein schematisches
Blockdiagramm einer Vorrichtung zur grofBfléachigen
Verkehrslagetberwachung eines von Fahrzeugen
befahrenen Verkehrswegenetzes.

[0021] In der Figur ist ausschnittweise und stark sche-
matisiert ein Teil eines Verkehrswegenetzes in Form
eines StraBenverkehrsnetzes 1 dargestellt, das von
Fahrzeugen 2 befahren wird, wobei die Verkehrslage
groBflachig tberwacht wird. Hierzu werden Fernbildaui-
nahmen desjenigen Erdoberflachengebietes, in wel-
chem sich das zu Uberwachende Verkehrswegenetz 1
befindet, von einem oder vorzugsweise mehreren Satel-
liten 3 aus gemacht. Dazu ist jeder Satellit 3 mit einem
entsprechenden Bildaufnahmesystem ausgeristet. Die
Bilder kénnen beispielsweise mittels Radar- oder Infra-
rotstrahlung oder einer anderen geeigneten magneti-
schen Strahlung aufgenommen werden. Alternativ zu
Satelliten kénnen die Bilder auch von Flugzeugen, ins-
besondere Luftschiffen, oder anderen Flugkérpern aus
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aufgenommen werden. Die Satelliten 3 sind so ausge-
wahlt, daB das gesamte Gebiet, in welchem sich Ver-
kehrswege des zu Uberwachenden
Verkehrswegenetzes (1) befinden, flachendeckend auf-
genommen wird.

[0022] Uber Dateniibertragungsstrecken 5 herkémm-
lichen Typs stehen die Satelliten 3 mit einer erdfesten
Auswertezentrale 6 in Datenaustauschverbindung.
Uber diese Datentibertragungsstrecken 5 senden die
Satelliten 3 die Daten der aufgenommenen Bilder an die
Auswertezentrale 6. Die Auswertezentrale 6 weist ein
automatisiertes Bildverarbeitungssystem 7 auf, das so
ausgelegt ist, daB es in den ibertragenden Fernbildauf-
nahmen die Verkehrswege des tiberwachten Wegenet-
zes zu lokalisieren und die auf den lokalisierten
Verkehrswegen befindlichen Fahrzeuge zu erkennen
vermag. Derartige Bildverarbeitungssysteme, mit
denen aus Fernbildaufnahmen von Satelliten oder Flug-
zeugen aus eine solche Wegelokalisierung und hoch-
aufgeléste Erkennung von vergleichsweise kleinen
Objekten auf der Erdoberflache, wie Fahrzeugen, még-
lich ist, sind an sich bekannt und bediirfen daher vorlie-
gend keiner naheren Erlauterung. Insbesondere kann
zur Lokalisierung der Verkehrswege des Wegenetzes in
den Fernbildaufnahmen ein herkémmliches sogenann-
tes "Map-Matching-Verfahren" mit Giberlagerten Vektor-
karten angewendet werden.

[0023] Die Auswertezentrale 6 verfiigt somit zum
jeweiligen Ubervachungszeitpunkt tber die Kenntnis
hinsichtlich der Position praktisch aller sich momentan
auf dem Uberwachten Verkehrswegenetz befindlichen
Fahrzeuge, wodurch sie in der Lage ist, daraus in her-
kémmlicher Weise zuverlassig auf die momentane Ver-
kehrslage zu schlieBen. Die Auswertezentrale 6 sendet
dann entsprechende Verkehrslageinformationen z.B.
Uber Rundfunk oder ein Funknetz aus, die von den mit
entsprechenden Empfangern ausgerlsteten Fahrzeu-
gen 2 in Oblicher Weise empfangen und dem Fahrer
angezeigt oder anderweitig verwertet werden kdnnen.
Beispielsweise kénnen die Ubermittelten Verkehrslage-
informationen eine fahrzeugseitig vorhandene Navigati-
onshilfseinrichtung bei der Routenplanung bzw.
Routenfindung unterstitzen.

[0024] Um die Verkehrslageiiberwachung auch bei
unterschiedlichsten Witterungsbedingungen zu
gewahrleisten, werden vorzugsweise wenigstens zwei
Satze von Fernbildaufnahmen gemacht, von denen
jeder Satz das gesamte Uberwachungsgebiet erfaBt
und die auf jeweils verschiedenen bildgebenden Strah-
lungstypen beruhen, wie Radarstrahlung, Infrarotstrah-
lung etc. Die Auswertezentrale 6 kann dann die
Fernbildaufnahmen desjenigen Strahlungstyps, der bei
den momentanen Witterungsbedingungen die beste
Bildqualitat liefert, zur weiteren Answertung auswéhlen.
[0025] Vorzugsweise wird von der Auswertezentrale 6
durch die Bildverarbeitung der Fernbildaufnahmen nicht
nur die Position eines jeden, auf dem Verkehrswege-
netz befindlichen Fahrzeugs, sondern auch dessen
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raumliche Lage am betreffenden Ort ermittelt, d.h. die
Auswertezentrale 6 erkennt durch ihr Bildverarbeitungs-
system 7, ob sich das Fahrzeug in seiner normalen
Lage langs zur Fahrbahn befindet oder aber quer zur
Fahrbahn steht oder gekippt ist. Aus solchen anormalen
Fahrzeuglagen schlieBt die Auswertezentrale 6 auf eine
dortige, den Verkehr blockierende Verkehrsstérung, wie
z.B. einen Verkehrsunfall. In der Figur ist eine solche
Situation schematisiert anhand eines auf einem
bestimmten Verkehrswegeabschnitt 1a querliegenden
Fahrzeugs 2a symbolisiert, hinter dem sich ein nur sym-
bolisiert schematisch wiedergegebener Stau aus einer
Vielzahl von Fahrzeugen 2b gebildet hat.

[0026] ZweckmaBigerweise wird das Aufnehmen der
Fernbilder vom tiberwachten groBflachigen Gebiet des
Verkehrswegenetzes 1 in vorgebbaren Zeitabstanden
wiederholt. Eine die weitere Auswertung der vom Bild-
verarbeitungssystem 7 gewonnenen Informationen
Uber die Position und Lage der Fahrzeuge 2 auf dem
Verkehrswegenetz 1 durchfiihrende Rechnereinheit der
Auswertezentrale 6 ist dann dazu passend so ausge-
legt, daB sie anhand der Positionen und Lagen der ein-
zelnen, in den aufeinanderfolgend aufgenommenen
Bildern erkannten Fahrzeugen nicht nur die Entste-
hung, sondern auch die Bewegung, d.h. die Dynamik
einer jeweiligen Verkehrsstérung erkennt. Dies ermég-
licht z.B. Prognosen Uber die Entwicklung erkannter
Verkehrsstaus.

[0027] Des weiteren kann die auswertende Rechner-
einheit der Auswertezentrale 6 eine in Hardware oder
Software realisierte Reisezeit-Schatzeinrichtung bein-
halten, mit der Reisezeiten von einem Startort, z.B.
einem in der Figur gezeigten Ort A, zu einem vorgebba-
ren Zielort, z.B. einem in der Figur gezeigten Ort B,
unter Zugrundelegung der ermittelten momentanen
Verkehrslage geschéatzt werden kénnen. So kann bei-
spielsweise in der Schéatzung der Reisezeit vom gezeig-
ten Startort A zum gezeigten Zielort B der auf der
kirzesten Verkehrswegeverbindung zwischen diesen
beiden Orten A, B liegende Verkehrsstau, symbolisiert
durch das querstehende Fahrzeug 2a und die dahinter
stehenden Fahrzeuge 2b, bertcksichtigt werden.
Geeignete, die Verkehrslage zwischen Startort und
Zielort bertcksichtigende Reisezeitschéatzalgorithmen
sind an sich bekannt, so daB hierauf vorliegend nicht
weiter eingegangen zu werden braucht.

[0028] Wie aus der obigen Beschreibung eines vorteil-
haften Ausfiihrungsbeispiels deutlich wird, leisten das
erfindungsgeméaBe Verfahren und die erfindungsge-
maBe Vorrichtung eine flachendeckende Verkehrslage-
Uberwachung flir ein groBflachiges Gebiet eines
Verkehrswegenetzes mit rascher und zuverlassiger
Erkennung von Verkehrsstérungen und allen weiterfih-
renden Anwendungsmdglichkeiten, wie Reisezeitpro-
gnosen und Navigationshilfeverfahren. AuBer der
speziellen Auslegung des Bildverarbeitungssystems
hinsichtlich Lokalisierung der Verkehrswege und Erken-
nung der darauf befindlichen Fahrzeuge wird von gangi-
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gen Komponenten und Verfahren Gebrauch gemacht,
so daB das erfindungsgemaBe Verfahren und die erfin-
dungsgemaBe Vorrichtung relativ einfach in die Praxis
umgesetzt werden kénnen. Selbst im Fall eines sehr
groBen zu (iberwachenden Gebietes geniigt eine ein-
zige, geeignet ausgerlstete Auswertezentrale, die mit
den bildaufnehmenden Satelliten bzw. Flugzeugen in
Datenaustauschverbindung steht. Weitere neben- oder
untergeordnete Auswertezentralen sind nicht unbedingt
erforderlich.

Patentanspriiche

1.

Verfahren zur groBflachigen Verkehrslageiberwa-
chung eines von Fahrzeugen (2) befahrbaren Ver-
kehrswegenetzes (1),

dadurch gekennzeichnet, daB

-  Fernbildaufnahmen vom zu Uberwachenden
Gebiet von Flugkorpern aus gemacht werden,

- die aufgenommenen Bilder einem Bildverarbei-
tungsvorgang zur Lokalisierung der Verkehrs-
wege des Wegenetzes (1) und zur Erkennung
von darauf befindlichen Fahrzeugen (2) unter-
zogen werden und

- anhand der erkannten Fahrzeuge auf die jewei-
lige Verkehrslage geschlossen wird.

Verfahren nach Anspruch 1, weiter

dadurch gekennzeichnet, daB

for die Lokalisierung der Verkehrswege ein Map-
Matching-Verfahren mit Uberlagerten Vektorkarten
verwendet wird.

Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, weiter
dadurch gekennzeichnet, daB

vom zu Uberwachenden Gebiet Bilder mittels ver-
schiedener bildgebender Strahlungen, insbesond-
ere mittels Radar- und mittels Infrarotstrahlung,
aufgenommen werden.

Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 3, weiter
dadurch gekennzeichnet, daB

anhand der erkannten Fahrzeuge (2) Reisezeiten
zwischen einem vorgebbaren Startort (A) und
einem vorgebbaren Zielort (B) geschatzt werden.

Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 4, weiter
dadurch gekennzeichnet, daB

- wiederholt Bilder vom zu (berwachenden
Gebiet in vorgebbaren Zeitabstanden aufge-
nommen werden und

- anhand der in den aufeinanderfolgend aufge-
nommenen Bildern erkannten Fahrzeuge (2)
die Entstehung bzw. Bewegung einer jeweili-
gen Verkehrsstérung erkannt wird.
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Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 5, weiter
dadurch gekennzeichnet, daB

die Lage der erkannten Fahrzeuge auf den Ver-
kehrswegen durch den Bildverarbeitungsvorgang
ermittelt und aus anormalen Fahrzeuglagen auf
eine Verkehrsstérung, insbesondere einen Ver-
kehrsunfall, geschlossen wird.

Vorrichtung zur grofBflachigen Verkehrslagetber-
wachung eines von Fahrzeugen befahrbaren Ver-
kehrswegenetzes, mit

- einem oder mehreren Flugkérpern (3), die mit
einem Bildaufnahmesystem (4) zum Aufneh-
men von Bildern des Teils der Erdoberflache, in
welchem sich das Verkehrswegenetz (1) befin-
det, ausgerustet sind, und

- einer Auswertezentrale (6), welche bildbezo-
gene Daten von dem oder den Flugkérpern (3)
empfangt und die diese zur Beurteilung der
Verkehrslage heranzieht,
dadurch gekennzeichnet, daB

- die Auswertezentrale (6) ein Bildverarbeitungs-
system (7) beinhaltet, dem von dem oder den
Flugkdrpern (3) die Bilddaten der aufgenom-
menen Bilder Ubermittelt werden und das in
den aufgenommenen Bildern die Verkehrs-
wege des Wegenetzes (1) lokalisiert und die
darauf befindlichen Fahrzeuge (2) erkennt, und
anhand der vom Bildverarbeitungssystem
erkannten Fahrzeuge auf die Verkehrslage
schlieBt.

Vorrichtung nach Anspruch 7, weiter

dadurch gekennzeichnet, daB

die Auswertezentrale (6) eine Reisezeit-Schatzein-
richtung beinhaltet, welche Reisezeiten zwischen
einem vorgebbaren Startort (A) und einem vorgeb-
baren Zielort (B) anhand der erkannten Fahrzeuge
(2) auf den Verkehrswegen des Wegenetzes (1)
schatzt.
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