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Anwendung von Video und
LiDAR flir die
Verkehrssicherheit



DEFINITIONEN

PET: Post Encroachment Time

Der zeitliche Abstand zwischen dem Verlassen des Konfliktbereichs durch
Objekt 1 und dem Eintritt von Objekt 2

TTC: Time To Collision

Vebleibende Zeit bis zu einem Zusammenstoss zweier Objekte, sofern diese
ihre aktuelle Geschwindigkeit und Richtung beibehalten
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swissLiDAR

Select Site

Near Miss Risk Matrix

Select Date
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Post Encroachment Time (s)
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3/28/2024
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Select First Object (FO) Select Second Object (SO)

Select Hour

Near Miss Volume

Hour

Time Post Encroachment PO Class FO Speed SOClass SO Speed
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VIDEO UND LIDAR DIE SITUATIONEN
UNTERSTUTZEN BEI DER KONNEN KATEGORISIERT
ERKENNUNG VON UND VISUALISIERT

BEINAHEUNFALLEN WERDEN
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BEIDE TECHNOLOGIEN DER DATENSCHUTZ KANN
HABEN IHRE VOR- UND MIT BEIDEN METHODEN
NACHTEILE EINGEHALTEN WERDEN
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