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Von Zeit zu Zeit...

 Darf ich wissenschatftliche Artikel bewerten (reviewen)

« Vor kurzem hatte ich ein Paper, das Kl (als DNN) fur die online Vorhersage von
Verkehrsunfallen im chinesischen Autobahnnetz um Shanghai herum benutzt

 Einer der Reviewer hielt den Ansatz fur Unfug, well KI nach Mustern sucht und

However, crashes are essentially rare events and many are pure random

(e.g. due to drunk drivers, drunk pedestrians) with no pattern at all.

* Mein erster Impuls war: das Argument des Reviewers ist Unfug, naturlich gibt es da
Muster

* Was denken Sie?

i DLR
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Kein Muster? — Daten!
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Kl fur Verkehrssicherheit?

« Ansatz Unfallkommissionen (sehr vereinfacht)
« Zeichne Unfalldaten tber x Jahre auf, bis gentigend Unfalle vorhanden

« Dann erfolgt eine entsprechende Analyse aus der Verbesserungsvorschlage abgeleitet
werden.

 Lasst uns das mal probieren
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Welche ist sicherer?
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ldee: baue die Unfallkommission als Kl nach

* Trainiere Deep-
Learning System auf
Unfallschwerpunkte
und Orte ohne Unfall
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Variational Autoencoder (VAE)

« (von Kingma et al.! and Rezende et al.?
 Latente Variablen (der Vektor der z-Werte, aus 256 x 256 mache n = 512)
 Linear Combination of Reconstruction Loss and KL-Loss

iInput image

|
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output image

I

Reshape

convolutional fully connected
encoder decoder

1D P Kingma & M Welling, Auto-Encoding Variational Bayes, Amsterdam, 2014
2D J Rezende & S Mohamed & D Wierstra, Stochastic Backpropagation and Approximate Inference in Deep Generative
Models, London, 2014
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Variational Regression Model (VRM)

» Ersetze den Decoder durch fully connected NN
« Maximiere W'keit p(c|x), c: Unfallrate, x: Eingangsbild
 Linear combination of regression loss and KL-Loss
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Evaluation

« Kreuzung mit den meisten Unfallen;
Links: Input;
Rechts: Einfluss auf das Ergebnis
(Kostenfunktion)

Geringer Einfluss Starker Einfluss

« Stral3e mit wenigen Unfallen
Links: Input;
Rechts: Einfluss auf das Ergebnis
(Kostenfunktion)
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MaRnahmenkatalog gegen Unfallhaufungen

Katalog Unfallauffallige Bereiche

Weitere Arbeiten
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Starken und Schwachen

* Wir haben ursprtnglich versucht, Kreuzungen abstrakt zu beschreiben
« Es war viel einfacher, das mit Luftbildern zu tun

* Liefert als Ergebnis auch das ,was Einfluss hat” =» Interpretierbarkeit
» Aber: evtl. hat die Kl ,nur® gelernt, in den Bildern Autos zu erkennen

« Weitere hilfreiche Anséatze; dieses Projekt lauft parallel zu einem grundfinanzierten
Projekt des DLR, wo wir noch andere Dinge probieren (Random Forrest,...)

« Es ist noch nicht klar, was am Besten geht: unser Ziel ist es in jedem Fall etwas zu
entwickeln, das praktischen Nutzen stiftet

 (Das konnen wir; siehe unsere Arbeiten zu Lichtsignalanlagen, Testfeldern ftr
automatisches Fahren und unsere open source Software SUMO)
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Noch mehr Muster?

* Normalerweise sind Unfallzahlen langweilige Tabellen...
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Ist das KI?

 Eher nicht, aber es ist hilfreich

Vielen Dank fur’s Zuhoren!




