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Shape Recognition Technology (SRT) ist ein Teilgebiet der Mustererkennung, das grundlegend im militari-
schen Forschungsbereichll entwickelt wurde. Sie dient dazu, aus zweidimensionalen Video-Bildern (Pixel-
Images) automatisch zu erkennen, um was es sich handelt. Shape Recognition erkennt auch dreidimensio-
nale Objekte auf der Basis einer zuvor angelegten Bild-Bibliothek
aus 2-D Silhouetten zuverlassig. Dabei werden Informationen wie
Eckpunkte und geschlossenen Konturen anstatt gerader Verbin-
dungslinien verarbeitet. Die Silhouette bildet als paralleles Modell
eine Projektion des Objekts. Jedes Modell wird als Serie von Haupt-
Quadtrees gespeichert, die aus dem Volumen der Oberflachen-
Octrees gebildet werden. Die Eckpunkte werden extrahiert, um den
Erkennungsprozess einzuleiten. Aus Ubereinstimmungen zwischen
mehreren (i.d.R. zwei bis acht) Aufnahmen der 2-D Eckpunkte des
beobachteten Objekts und den 3-D Punkten einzelner Modelle wird
zunachst eine Hypothese gebildet und diese anschlieBend durch
eine Vielzahl Einschrankungen uberpruft. Das Ergebnis der Hypo- SRT-Aufnahmebeispiel mit Mustererkennung
these und des Verifizierungsprozess ™ wird durch 2-D Konturanpassung validiert. Dieser Ansatz ermoglicht

die robuste Erkennung von Flachen und Gegenstanden gleicherma-
8en, vorausgesetzt, die Daten zur Modellbildung sind hinreichend
prazise. Die Technikbasis[2l wurde zu Beginn des 21sten Jahrhunderts

fUr den zivilen Bereich verfeinert und eingegrenzt, um beispielsweise

als Element der Fertigungskontrolle oder in Kundenzahlanlagen bzw.
anderen Erfassungssegmenten wie Check-Out (Kassen im Einzelhan-

del), 6ffentlichen Einrichtungen, Veranstaltungen und Warenprasenta-
tionsbereichen verwendet zu werden.

Die Anlagen beziehen ihre Daten aus optischen Sensoren, die fortlau-
fend Bilder liefern8lund diese in Echtzeit analysieren. Dazu wurden
millionenfach Bilder aufgenommen und mit Hilfe der Fuzzylogik in
Mustererkennungs-Algorithmen und des Auffindens von Ubereinstim-
mungs-Merkmalen!4l verarbeitet. Eine Mustererken-
nungldl unterscheidet prazise nach erwachsenen Menschen, kleinen
Optischer Sensor bestehend aus Linse, Kindern und Gegenstanden wie Trolleysl€l. Gruppierungen wie eng
Warmeableiter, Prozessor und Halterung miteinander gehende Menschen werden als Paare erkannt.

Manche Hersteller verwenden Stereo-Kameras, die simultan mit wenigen Zentimeter Abstand untereinan-
der Aufnahmen herstellen und diese analysieren. Dieses Verfahren wir oft falschlich als ,3D“ bezeichnet.
Das ist besser als eine Aufnahme mit einer Linse. Wesentlich besser ist jedoch die Shape Recognition
Technologie, die aus einer Serie von rund 25 so genannter Frames einzelner Personen - die sich unter dem
optischen Sensor bewegen - einen Datenbankabgleich mit dem Dokus auf Kopf- und Schulter-Verhaltnis
eine Hypothese bilden und diese prazise zuordnen.
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Anwendungsgebiete

Im kommerziellen Bereich der Kundenzahlanlagen wird die SRT Technik normalerweise so angebracht,
dass die optischen Sensoren oberhalb der zu erfassenden Bereiches installiert und mit Recheneinheiten
verbunden werden. Derart aufgenommene Bilder werden bei hochwertigen Anlagen mit Hilfe speziell fur
diese Aufgabe programmierter integrierter Schaltungen ausgewertet und als reine Zahlmenge verarbeitet.
Diese quantitative Erfassung basiert auf der Filterung der ,Head-and-Shoulder” Umrissdaten bestimmter
Grossenkategorien. Alle anderen Daten - wie die von Gegenstanden oder Kérperschatten - werden ausge-
klammert. Aufgenommene Bilder werden aus Datenschutz-rechtlichen Grinden sowie aus Erwagungen zur
Daten- und Netzwerkeffizienz nur flichtig gespeichert.

Einzelhandel

Eingangsbereiche und Ubergange zu Etagen werden mit optischen Sen-
soren ausgestattet, die die potentiellen Kunden zahlen. Die Daten wer-
den sowohl statistisch als auch in Echtzeit verarbeitet. Die Ergebnisse
dienen der Personaleinsatzplanung wie dem Benchmarking. Feinsteue-
rungsergebnisse in einzelnen Warenbereichen helfen bei der Werbeop-
timierung und liefern Marketing-Kennziffern.

In Einkaufszentren wird die Besucherfrequenz erfasst, die sowohl der SRT Zentraleinheit zur Verarbeitung der
Statistik und damit der Messung von Werbe- und anderen MaSnahmen Image-Dateien in Z&hlergebnisse
dient. Vielerorts bilden diese Daten eine Basis flir variable Mietkompo-

nenten.

Veranstaltungen

SRT-Technik erméglicht es, die Besucherfrequenz bei Veranstaltungen zu kennen. Aus diesen Daten wird
die Erfolgsmessung abgeleitet. Echtzeitergebnisse ermdglichen es, die Sicherheit zu optimieren.

Militarische Bereiche

Hochauflésende Kameras liefern Bildmaterial, das Bewegungen, Mannschaftsstarken sowie Materialein-
satz gegnerischer Krafte analysiertdi8l, Die Erkenntnisse dienen der Ad-Hoc-Entscheidungsfindung und
werden als statistische Daten permanenten Vergleichen zugefihrt, um Abweichungen vom Normalfall zu
erkennen und zu melden.

Strafenverkehr

Mit SRT werden Erhebungen Uber die Art der Verkehrswegenutzung Uber einen langeren Zeitraum und mit
hoher Datenintegritat ermdéglicht. Ein bereits lange im taglichen Einsatz bewahrter Verwendungszweck ist
die automatische Nummernschilderkennung, die fur Mauterhebung und andere Zwecke benutzt wird.

Weitere und kunftige Anwendungen

Die Einsatzbereiche der genauen automatischen Erkennung nehmen bestandig zul®l. Segmente
wie Lagerhaltung, Marktforschung, Langzeitbeobachtungen, Robotik, Qualitatskontrolle sind nur einige
sinnvolle Erganzungen oder Substitutionen zu herkdmmlichen Methoden.

Ergebnis Genauigkeit

Die Genauigkeit der Erfassung wird von verschiedenen Faktoren beeinflusst. Die Komplexitdt der Aus-
gangsbasis des zu analysierenden Sachverhaltes ist mitentscheidend fur die Akuratesse. Sie hangt von der
Gewissenhaftigkeit der Kalibrierung, der Gute der optischen Sensoren, den zur Verfugung stehenden SRT-
Daten und der Abstimmung der Anlagenkomponenten untereinander ab. Bei der Kalibrierung werden bei-
spielsweise dunkle FuBbdden oder starke Sonneneinstrahlung aus Erfahrungswerten beriicksichtigt. Wah-
rend die Hersteller, die hochwertige optische Sensoren mit einer oder zwei Erfassungslinsen sowie Prozes-
soren mit integrierter SRT verwenden, bei einfachen Szenen wie der Personenzdhlung eine Genauigkeit von
mindestens 95% garantieren, erreichen high-end Anlagen in der Praxis oft Werte von tUber 97,5 %.
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Kompliziertere Szenen wie ganze Landschaften oder Stadtszenen, Walder unterschiedlichen Bewuchses,
gemischte Warenbestande in Supermarkten etc. haben variable Ergebnisse!l19,
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