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Die Verkehrspolizei hat mit ihrem Traffipax Photoapparat
V4

ein Fahrzeug aufgenommen, das sich mit 80 km/h Geschwindig-
keit einem Verkehrzeichen nsherte, welches eine Geschwin-
digkeitbeschrinkung auf 60 km/h anzeigte. Im Verlauf des
Verfahrens wegen des Yerwaltungsdeliktes musste geklirt
werden, ob die Zwischen den vorderen Rddern und dem Ver-
kehrszeichen liegende Entfernung fiir eine Reduzierung der
Geschwindigkeit um 20 km/h ausgereicht hidtte. Die Aufgabe
gstellt sich in photogrammetrischer Sicht als Bestimmung des
Tiefenunterschiedes aufgrund eines einzigen Bildes. Zur Lo-
sung der Aufgabe konnte man die Leitplanken heranziehen,
die voneinander 50 m entfernt sind. lMan verwendete 3 Netho-
den: 1. zu den eitplanken und Verkehrszeichen, bzw. zu den
Punkten an denen die R&dder die Fahbahn beriihren, gehidren
Projektionsstrahlen zwischen denen ein Doppelverhdltnis be-
steht; 2. es wurde die kollineare Beziehung zwischen Bild-
ebene und Fahrbahnebene beniitzt; 3. es werden die geomet-
rischen Zusammenhinge benutzt, die aus den Hohenwinkeln,
welche zwischen den Projektionsstrahlen liegen, ableitbar

8ind. Der Beitrag fasst den Hechnungsgang der “ethoden undg
ihre Ergebnisse zusammen.,
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Auf den ungarischen Verkehrsstrassen wird das Einhal-
ten der Vorschriften iiber die zul&dssige Geschwindigkeit
durch die Verkehrspolizei mit Hilfe des elektronischen Ge=-
rdts Traffipax liberwacht. Die in das Polizeifahrzeug ein-
gebaute Kamera photographiert den vorbeifahrenden Kraftwa-
gen, wobei Registriernummer, Aufnahmezeitpunkt und augen-
blickliche Geschwindigkeit des Wagens festgehalten werden.

Im beschriebenen Falle wurde durch die Traffipax-Auf-
nahme ein Kraftwagen erfasst, der auf einer Strecke mit
80 km/h Geschwindigkeit fuhr, wo nach der Verkehrstafel
an der Strasse die zuléssige Geschwindigkeit 60 km/h be-
tragt. Gegen die wegen Geschwindigkeits-iiberschreitung
auferlegte Strafe wurde von dem Fahrer damit Berufung ein-
gelegt, dass er auf dem Photo gut sichtbar sei, dass sich
der Wagen noch vor dem Geschwindigkeitssignal befand. Die
Sache kam vor Bericht, und es sollte aus dem Photo den
Ahstand zwischen dem Vorderrad des Kraftwagens und der
Verkahrstafel festzustellen, um zu entscheiden, ob diese
Entfernung fiir eine Geschwindigkeitverminderung um 20 km/h
geniligt 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 eingestellt, der eine Kame-
rakonstante /c/ von 75,28 mm entspricht. Nach verkehrspo-
lizeilicher Mitteilung war die Kameraachse um etwa 5° nach
oben gerichtet., Die HOhe des Objektivs iliber den Strassen-

niveau betrug 1,12 m. Die Aufnahme selbst ist schematisch
in Abb, 1, /siehe Seite ©./ dargestellt. 1,2,3,4 und 5
bezeichnen die optischen Filhrungss#ulen die Strasse ent-
lang, die auf beiden Strassenseiten einander gegeniliber in
Abstinden von 50 m angeo#dnet sind. Dabei bedeuten O den
Ort der Geschwindigkeitsbegrenzungstafel 60 km/h, A und B
des Vorder- bzw. Hinterrades des Wagens. Um die Orte der
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angefilhrten Punkte im Bilde zu bestimmen, wurden - unter
Anwendung der Originalbilder - mit Hilfe eines Stecometers
ihre Bildkoordinaten in dem anhand der Bildrinder aufge=
nommenen lokalen Kootrdinatensystem gemessen.

Bekannte Angaben sind die Entfernung 12 = 23 = 45 =
/50 m/ und der Achsenabstand des Wagens /2,66 m/. Letztere
Abmessung wurde bei den Berechnungen nur fiir die Kontrolle
benutzt, die Berechnungen, die der Zuverlissigkeit halber
in mehrerer Yarianten durchgefiirt wurden, basierten auf
dem Abstand zwischen den optischen Filhrungssdulen. In die-
ser Hinsicht wurde iibrigens gewiinscht, dass die als Brund-
lage fir die Entscheidnung dienende Angabe innerhalb eines
Meters gut seinsoll.

Die durchgefilhrte Varianten sind:

1. Das Boppelverhzltniss zwischen bestimmten Bild-
und Terrainpunkte, bzw. zwischen die entsprechend Strahlen;

2. Die kollineare Beziehung zwischen den Punkten der
Bildebene und der Strassen fliche; .

3. Bine einfache trigonometrische Beziehung zwischen
bestimmter Strahlen.

1. Durch einfache Betrachtung des Bildes konnte fest-

gestellt werden, und es wurde durch die Bildkoordinaten
bestidtigt, dass die Geradestrecken 14 und 25 ann&hernd
parallel sind. Paher meinten wir dadurch keinen wesentlichen
Fehler zu begehen, wenn die Punkte A und B mit einer zur
Geraden 14 parallelen Geraden auf die durch die Punkte
0,1,2,3 gebildete Gerade projizert wird. Auch die proji-
zierten Bildpunkte sind in Abb. 1. durch die Buchstaben
A und B bezeichnet.

Nach den obigen Uberlegungen bilden die Punkte am rech-
ten Strassenrand und die entsprechenden Bildpunkte eine
pro jektive Punktreihe, folglich ldsst sich nach Abb. 2.
die Gleichheit der Doppelverhdltnisse

31 ; 3X _ I3 -1, ¥3 - Vx
ah - &% V2 - ¥1 Y2 = ¥y
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anschreiben. Dabei bedeutet X den Punkt O, A oder B je nach-
dem ob y, die Koordinaten y,, yy oder yp bedeutet,

Damit erhdlt man die gesuchte Emtfernung

und der Achsenabstand des Wagens den 2,66 m gegeniiber zu

tAB = 2,34 m.

2, Obwohl die bisher behandelte Losung zweifellos auf
der Hand liegt, hat sie den Nachteil, dass die Beriihrungs-
punkte der Wagenrdder 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 Strassenoberfldche herange-

zogen.,
Von den bekannten Formeln fiir Beziehung zwischen die

Koordinaten der Bildpunkte und Terrainpunkte konnten wir
nur diejenige filir Y benilitzen, denn die X Werte /Entfernun-
gen zwischen die gegeniliberstehenden Fihrungssdulen/ am
Geldnde nicht gémessen waren:

apyX’ + apy¥’ + aps
az1¥’ + a3y’ +1

mit 2 = 100 m, ferner x’ = x/¢c und y’ = y/c .,

So hatten wir 5 Gleichungen fir die Bestimmung von 5
Koeffizienten, und nach Bestimmung dieser bekam wir fiir
die Entfernung zwischen ueschwindigkeitssignal und der
Vorderrad des Autos

top = 8,11 m
und fiir dem Radabstand statt 2,66 m

tAB = 2,77 m.

3. Wegen des Umstandes, dass die Fiihrungssiule 3 wegen

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

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

Um diese Frage zu beantworten und die widerspriiche
zwischen die Ergebnisse der 1. und 2. LOsung 2zu analysie-
ren, entstand unsere dritte Losung.

Die Grandlage dazu sind die Tangentenwerte der Hdhen-
winkeln der Projektionsstrahlen, die zwei verschiedene
Wege ausgedriickt werden konnten:

1
tg 4y - tgol am(l ‘—1—>=-(z-z
1 €% 2 =2 Y, = & 53 2)
E.H.t
Ay
1y (¥ + AY)

1
.m =
— [lez

mit Y = 50 m.

Nach Ermittelung der Y7 , wird AY bzw. Az
nacheinander durch %30» t14 , tyg bzw. Dz10, Azqy
A_Zlg ersetzt und so bekommen wir ein ziemlich einfache

Formel fiir die gesuchte Entfernungen. Da diese Grundformel
sich auf senkrechte Bildebene beziehen, vor der Rechnung
wurden die Bildkoordinaten wegen Bildneigung redukiert.

So sind wir zur folgende Ergebnisse gekommen:

TéA = 7,66 m
tAB = 2,56 m.
Am Ende haben wir von den d@&rei Ergebnissen ein Mittel
wert gerechnet wozu wir als Yewichte die Reziprokwerte

der Differenzen zwischen der gegebene und berechnete
Achsenabstand benutzten. So war unsere Endergebniss
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top = 7,20 m

deren Mittlerefehler zu 2 0,3 m angesetzt werden kann,

o

1. Abb

2.Abb.

Autobahn

Autobahn

B A O ] % 12
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