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Ausgangslage: 

Ungeschützte VerkehrsteilnehmerInnen sind einem überproportionalen 

Unfallrisiko ausgesetzt. Um für diese VerkehrsteilnehmerInnen bestmögliche 

Vorkehrungen treffen zu können, werden zuverlässige Risikomodelle mit 

hoher räumlicher und zeitlicher Auflösung benötigt. Das Potential, aber auch 

Limitationen der Integration von Humansensorik-Daten mit heterogenen 

Datenquellen aus urbanen Datenökosystemen für die 

Verkehrssicherheitsforschung und speziell für Prognosemodelle von 

Verkehrsrisiken wurde bislang noch nicht wissenschaftlich erhoben. 

Projektziele: 

 Integration von Daten aus heterogenen Quellen. 

 Risikomodellierung mit Hilfe von maschinellem Lernen. 

 Erhöhung der Sicherheit ungeschützte VerkehrsteilnehmerInnen. 

Erwartete Resultate: 

 Konzept für semantische Interoperabilität zwischen Humansensorik-

Daten mit heterogenen Datenquellen urbaner Datenökosysteme. 

 Übertragbares Framework für die Konfiguration und Integration mobiler 

Sensor-Netzwerke in urbanen Datenökosystemen. 

 Prädikatives Modell für das räumlich-zeitliche Auftreten von 

Verkehrssicherheitsrisiken für ungeschützte Straßenverkehrsteilnehmer 

in urbanen Straßennetzen. 

Beitrag Z_GIS: 

 Datenakquise, -modellierung und -analyse. 

 Verkehrsstrommodellierung von FußgängerInnen und RadfahrerInnen. 
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