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Die Verkehrspo1izei hat mit ihrem Traffipax Photoapparat 
)-

ein Fahrzeug aufgenommen, das sich mit 80 km/h Geschwindig-
keit einem Verkehrzeichen naherte, welche s eine Geschwin­
digkeitbeschrankung auf 60 km/h anzeigte. Im Ver1auf des 
Verfahrens wegen des Yerwa+tungsde1iktes musste geklart 
werden, ob die 2wischen den vorderen Radern und dem Ver­
kehrszeichen 1iegende Entfernung fUr eine Reduz ierung der 

Geschwindigkeit urn 20 km/h ausgereicht hatte. Die Aufgabe 
stel1t sich in photogrammetrischer Sicht als Bestimmung des 
Tiefenunterschiedes aufgrund eines einzigen Bi1des . Zur Lo­

sung der Aufgabe konnte man die Leitp1anken heranziehen, 
die voneinander 50 m entfernt sind. Man verwendete 3 Nletho­
den : 1. zu den eitplanken und Verkehrszeichen, bzw. zu den 

Punkten an denen die Rader die Fahbahn berlihren, gehdren 
Projektionsstrahlen zwischen denen ein Doppelverhaltnis be­

steht; 2 • .es wurde die kollineare Beziehung zwischen Bild­
ebene und Fahrbahnebene benlitzt; 3 . es werden die geomet­
rischen Zusammenhange benutzt, die aus den Hohenwinke1n, 
we1che zwischen den Projektionsstrahlen liegen , ableitbar 

sind. Der ~eitrag fasst den rtechnungsgang der ruethoden und 
ihre Ergebnisse zusammen. 



Auf den ungarischen Verkehrsstrassen wird das Einha1-
ten der Vorschriften tiber die zu1assige Geschwindigkeit 
durch die Verkehrspo1izei mit Hi1fe des e1ektronischen Ge­
rats Traffipax tiberwacht. Die in das Po1izeifahrzeug ein­
gebaute Kamera photographiert den vorbeifahrenden Kraftwa­
gen, wobei Registriernummer, Aufnahmezeitpunkt und augen­
b1ick1iche Geschwindigkeit des Wagens festgeha1ten werden. 

Im beschriebenen Fa11e wurde durch die Traffipax-Auf­
nahme ein Kraftwagen erfasst, der auf einer Strecke mit 

80 km/h Geschwindigkeit fUhr, wo nach der Verkehrstafe1 
an der ~trasse die zu1assige Geschwindigkeit 60 km/h be­
tragt. Gegen die wegen Geschwindigkeits-tiberschreitung 
aufer1egte Strafe wurde von dem Fahrer damit Berufung ein­
ge1egt, dass er auf dem Photo gut sichtbar sei, dass sich 
der Wagen noch vor dem Geschwind1gkeitss1gna1 befand. Die 
Sache kam vor Bericht , und es so11te aus dem Photo den 
Abstand zwischen dem Vorderrad des Kraftwagens und der 
Verkahrstafe1 festzuste11en, urn zu entscheiden, ob diese 
Entfernung ftir eine Geschwindigkeitverminderung urn 20 km/h 
gentigt hatte. 

Die Aufnahme wurde mit einer Robotkamera gemacht, 
Bildgrosse 24 x 36 mm. Bei der Aufnahme war das Objektiv 
auf eine Objektweite von 20 m eingestel1t , der eine Kame­
rakonstante /c/ von 75,28 mm entspricht . Nach verkehrspo-
1izeilicher Mitteilung war die Xameraachse urn etwa 5° nach 

oben gerichtet. Die Hohe des Objektivs tiber den Strassen-

niveau betrug 1,12 m. Die Aufnahme se1bst ist schematisch 
in Abb. 1. /siehe Seite 0 . / dargeste11t. 1,2,3,4 und 5 
bezeichnen die optischen Ftihrungssaulen die Strasse ent­
,1ang, die auf beiden Strassenseiten einander gegentiber in 
Abstanden von 50 m angeordnet sind. Dabei bedeuten 0 den 
Ort der Geschwindigkeitsbegrenzungstafel 60 km/h, A und B 
des Vorder- bzw. Hinterrades des Wagens. Urn die Orte der 



angeftihrten Punkte im Bilde zu bestimmen, wurden - unter 
Anwendung der Qrigina1bilder - mit Hilfe eines Stecometers 
ihre Bildkoordinaten in dem anhand der Bildrander aufge• 
nommenen 1oka1en Kootdinatensystem gemessen. 

Bekannte Angaben sind die Entfernung 12 = 23 = 45 = 
/50 m/ und der Achsenabstand des Wagens /2,66 m/. Letztere 
A·bmessung wurde bel den Berechnungen nur ftir die Kontro11e 
benutzt, die ~erechnungen, die der Zuver1assigkeit halber 
in mehrerer Yarianten durchgeftirt wurden, basierten auf 
dem Abstand zwischen den optischen Ftihrungssau1en. In die­
ser Hinsicht wurde Ubrigens gewUnscht, dass die als Brund­
lage ftir die Entscheidnung dienende Angabe innerha1b eines 
Meters gut seinso11. 

Die durchgeftihrte Varianten sind: 
1. Das ~oppe1verhaltniss zwischen bestimmten Bild­

und Terrainpunkte, bzw. zwischen die entsprechend Strah1en; 
2. Die ko11ineare Beziehung zwischen den Punkten der 

Bi1debene und der Strassen f1ache; 
3. Eine einfache trigonometrische Beziehung zwischen 

bestimmter Strah1en. 

1. Durch einfache Betrachtung des Bildes konnte fest­

gestel1t warden, und es wurde durch die Bi1dkoordinaten 
bestatigt, dass die Geradestrecken 14 und 25 ann!hernd 
para11e1Sind. Daher meinten wir dadurch keinen wesent1ichen 
Feh1er zu begehen, wenn die Punkte A und B mit einer zur 
Geraden 14 para11e1en Geraden auf die durch die Punkte 
0,1,2,3 gebi1dete Gerade projizert wird. Auch die proji­
zierten Bi1dpunkte sind in Abb. 1. durch die Buchstaben 
A und B bezeichnet. 

Nach den obigen Uberlegungen bi1den die Punkte am rech­
ten Strassen~and und die entsprechenden Bi1dpunkte eine 
projektive Punktreihe, fo1g1ich 1asst sich nach Abb. 2. 
die Gleichheit der Doppelverha1tnisse 

31 3X 
t = 21 2X 



anschreiben. Dabei bedeutet X den Punkt o, A oder B je nach­
dem ob Yx die Koordinaten y0 , YA oder yB bedeutet. 
Damit erhalt man die gesuchte Emtfernung 

t 0 A = 6,82 m 
und der Achsenabstand des Wagens den 2,66 m gegentiber zu 

tAB = 2,34 m. 

2. Obwohl die bisher behandelte Losung zweifellos auf 

der Hand liegt, hat sie den Nachteil, dass die Bertihrungs­
punkte der Wagenrader und der Strasse von der Punktreihe 
1,2,3 entfernt sind, und sich die Richtigkeit der Projek­
tion mit Hilfe von parallelen Geraden bzw. die Benutzung 
der so erhaltenen Punkte beanstanden lassen. Als zweite 
Losung wurde daher die kollineare Beziehung zwischen den 
Punkten der Bildebene und der Strassenoberflache herange­
zogen. 

Von den bekannten Formeln fUr Beziehung zwischen die 
Koordinaten der Bildpunkte und Terrainpunkte konnten wir 
nur diejenige fUr Y bentitzen, denn die X Werte /Entfernun­
gen zwischen die gegentiberstehenden FUhrungssaulen/ am 
Gelande nicht gemessen waren: 

a2lx' + a22Y' + a23 
y = z --~------------------a31X' + &32Y' + 1 

mit Z = 100 m, ferner x• = x/c und y' = y/c • 

So hatten wir 5 Gleichungen fUr die Bestimmung von 5 
Koeffizienten, und nach Bestimmung dieser bekam wir ftir 
die Entfernung zwischen ~eschwindigkeitssignal und der 
Vorderrad des Autos 

t 0 A = 8,11 m 
und fUr dem Radabstand statt 2,66 m 

= 2,77 m. 

3. W~gen des Umstandes, dass die Ftihrungssaule 3 wegen 

des unklaren Hintergrundes im Bilde schlecht zu sechen, 
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und ihr Gegensttick auf der linken Bildseite gar nicht zu 

erkennen ist, wurde die Frage aufgeworfen, was zu tun 
ware, wenn in der Punktreihe nur eine einzige Entfernung 
bekannt ware, der objektseitige /strassenseitige/ Teil 
der Doppelbeziehung nicht angeschriben werden konnten. 

Urn diese Frage zu beantworten und die widersprUche 
zwischen die Ergebnisse der 1. und 2. Losung zu analysie­
ren, entstand unsere dritte Losung. 

Die Grandlage dazu sind die Tangentenwerte der Hohen­
winkeln der Projektionsstrahlen, die zwei verschiedene 
Wege ausgedrtickt werden konnten: 

mit Y = 50 m. 

Nach Ermittelung der 
nacheinander durch t1o• 

.m = 

Y1 , wird 

t1A , t1B 

l4Y bzw. 11 z 

bzw. ll z10 7 [1 ZlA 

~zlB ersetzt und so bekommen wir ein ziemlich einfache 

Formel fUr die gesuchte Entfernungen. Da diese Grundformel 
sich auf senkrechte Bildebene beziehen, vor der Rechnung 
wurden die Bildkoordinaten wegen Bildneigung redutiert. 
So sind wir zur folgende Ergebnisse gekommen: 

= 
= 

7,66 m 

2,56 m. 

Am Ende haben wir von den wrei Ergebnissan ein Mittel 
wert gerechnet wozu wir als uewichte die Reziprokwerte 
der Differenzen zwischen der gegebene und berechnete 
Achsenabstand benutzten. So war unsere Endergebniss 
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tOA = 7,20 m 

deren Mittlerefehler zu ± 0 , 3 m angesetzt werden kann . 
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