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Fragestellung

 Wie wird eine zuverlässige Handlungs-
prognose aus der zeitlichen Veränderung 
von Fußgängerbewegungen entwickelt?
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CNN vs. LSTM
CNN (Convolutional
Neural Network )
 Faltungsnetzwerk

 Hauptsächlich für Bild-Daten
 Räumlicher Zusammenhang

 Robust gegen Rotation, 
Translation, Skalierung
 Data Augmentation

LSTM (Long short-term 
memory)
 Rekurrentes neuronales Netz

 Für zeitlich abhängige Daten

 Sequenzielles Lernen

 Langfristige Abhängigkeiten 
innerhalb der Sequenzen 
behandelbar
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Convolutional LSTM 
(CNN+LSTM)
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Aktion
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Arten von Rekurrenten 
neuronalen Netzen
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Datasets

 Caltech Pedestrian
 BDD100K
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Caltech Pedestrian -
Dataset
 Sehr bekanntes Dataset mit Fußgängern
 10 Stunden 640x480 30Hz Videos aus 

fahrenden Auto
 250.000 Frames
 2300 einzigartige Fußgänger

[11]
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BDD100K - Dataset

 Größtes Dataset mit Aufzeichnungen aus Auto
 Seit 2018 zugänglich
 100.000 HD Video Sequenzen
 1.100 Stunden Videos
 Unterschiedliche Tageszeiten, 

Wetterbedingungen und Fahrszenarios
 Straßenobjekterkennung: (Label)

 100.000 Bilder mit 2D Rahmen versehen
 Ampeln, Straßenschilder, Personen, Fahrräder, 

Autos, Züge, …
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BDD100K - Dataset

[12]

13

Motivation / Fragestellung - Methodik - Aktueller Stand - Risiken - Ausblick



Aktueller Stand - Pong 14

Motivation / Fragestellung - Methodik - Aktueller Stand - Risiken - Ausblick






Aktueller Stand - Pong

 Datenvorverarbeitung
 Video -> Frames
 Labeln
 Zuschneiden
 Verkleinern
 Data Reshape für LSTM
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Video -> Frames 16
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Labeln

 Einlesen der Bilder (als Graubild)
 Überprüfung des Grauwertes auf den 

Tasten OBEN und UNTEN
 Grauwert gedrückter Taste > 200
 Grauwert nicht gedrückter Taste < 200
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Zuschneiden und 
Verkleinern
 Tastatur aus den Bildern entfernen
 Auflösung der Bilder drastisch reduzieren 

910x510 -> 50x28 
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Data Reshape für LSTM -
Allgemein

[13]
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Data Reshape für LSTM -
Konkret

Dazugehörige Label:

Einzelbilder:
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Aktueller Stand - Pong

 Neuronales Netz
 Reines LSTM Netz
 Input: Videosequenz ; Output: UP, DOWN, NONE
 Aus drei Frames => Klassifikation der Aktion
 Genauigkeit ≈82%
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Risiken

 Trainingsdaten
 Nicht genug Trainingsdaten
 Qualität der Trainingsdaten nicht ausreichend

 Alternativen
 TORCS (The Open Racing Car Simulator)
 Daten selbst erzeugen

 Probleme der Alternativen:
 Simulation in die Realität übertragen
 Zu aufwändig

22

Motivation / Fragestellung - Methodik - Aktueller Stand - Risiken - Ausblick



Ausblick

 Grundprojekt:
 „PONG-LSTM-Projekt“ abschließen => Genauigkeit > 95%

 Hauptprojekt:
 „PONG-CNN/LSTM-Projekt“ starten
 Komplexere Videosequenzen

 Master Arbeit:
 Das eigentliche Problem betrachten => 

Fußgängererkennung
 Auswahl geeigneter Trainings- und Testdaten -> BDD100K?
 Konkretisierung des Themas -> Fußgängererkennung zu 

allgemein
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