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THEORETISCHE GRUNDLAGEN



FRECHET-DISTANZ




FREIRAUM NACH ALT UND GODAU

Fe:={(s,t) € [0,p] x [0,q] | d(P(s),Q(t)) < ¢}



FREIRAUM-DIAGRAMM
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FREIRAUM-DIAGRAMM FUR ZWEI STRECKEN P UND Q
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(a) die Strecken P und Q (b) Freiraum-Diagramm zu (a)



TRANSFORMATION

Kreisraum Ellipsenraum
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Affine Transformation: T(x) = Ar(x) + tr
Ricktransformation: T-'(x) = A7'- (x — ty).
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*(By*Ay) Dyicy

Falls [AB] || [CD], dann P || Q und A; " nicht berechenbar.



VERSCHIEDENE TYPEN

Ellipsenzelle

Parallelenzelle

P,Q sind nicht parallele Strecken.
T—1ist berechenbar.
Freiraum-Diagramm ist

der Schnitt zwischen einer Ellipse
und einem Rechteck:

(C

P,Q sind parallele Strecken.
T~ nicht berechenbar.
Freiraum-Diagramm ist der Schnitt

zwischen zwei parallelen Geraden
und einem Rechteck:
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FREIRAUM-DIAGRAMM EINER GPS-TRAJEKTORIE

T = [P1P] U[P2P5] U ... U [Pr_1Py]
= [PnPn,1] U [Pnfjpnfz] U..u [P2P1]



KONSTRUKTION
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BEISPIEL
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KRITERIEN FUR UMKEHRPUNKTE



AHNLICHKEIT DER POLYLINE IN DER NAHE DES UMKEHRPUNKTES
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MAXIMALE INTERVALLE
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GLEICHLANGE INTERVALLHALFTEN
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UMKEHRINTERVALLE UND UMKEHRPUNKTE




BERECHNUNG DER UMKEHRPUNKTE



SWEEP-VERFAHREN IN DER EBENE
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PORTALPUNKTE
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BERECHNUNG DER KRITISCHEN PUNKTE

Ellipsenraum Kreisraum Ellipsenraum




BERECHNUNG DER KRITISCHEN PUNKTE
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BERECHNUNG DER MAXIMALEN STRECKEN
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BERECHNUNG DER MAXIMALEN STRECKEN
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FALLSTUDIE



QUALITAT DER UMKEHRINTERVALLE

- true positive: Ein Intervall enthalt einen echten Umkehrpunkt
und wird auch als ein solches erkannt.

- false positive: Ein Intervall enthalt keinen echten Umkehrpunkt,
wird aber als ein solches erkannt.

- false negative: Es existiert ein echter Umkehrpunkt, aber es wird
kein Intervall gefunden, das diesen abdeckt.
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QUALITAT DER UMKEHRINTERVALLE

true positive rate
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false positive rate

AUC = 0.914
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QUALITAT DER UMKEHRINTERVALLE

T Trefferquote | Genauigkeit | F; Score | Distanz (median)
1.13 0.94 0.73 0.82 50.2m
1.55 0.78 0.85 0.82 55.0m
4.12 0.50 0.99 0.66 63.2m
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FAZIT UND AUSBLICK
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AUSBLICK
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DEFINITION FRECHET-DISTANZ

- P:[0,1 — R und Q: [0,1 — R zwei beliebige Kurven
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DEFINITION FRECHET-DISTANZ

- P:[0,1 — R und Q: [0,1 — R zwei beliebige Kurven

~a:[0,1 —=[0,1], 8:[0,1] — [0,1] mit a(0) = 3(0) = 0 und
a(1) = B(1) = 1 die zugehorigen monoton steigenden, stetigen
Parametrisierungsfunktionen von P und Q

- d ist die euklidischen Distanzfunktion

Or(P, Q) := inf max{d(P(«(t)),Q(5(1)))}

a,Btel0,1]



AFFINE TRANSFORMATION

Fe:={(s,t) € [0,p] x [0, 0] | d(P(s),Q(t)) < e}
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AFFINE TRANSFORMATION

Fe:={(s,t) € [0,p] x [0, 0] | d(P(s),Q(t)) < e}

d(A+s-B—AC+t-D-C)<e
‘(C+t-D—C)—(K+S-B—A
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AFFINE TRANSFORMATION

Fe:={(s,t) € [0,p] x [0, 0] | d(P(s),Q(t)) < e}

d(A+s-B—A C+t-D—-C)<e
‘(C+t-D—C)—(K+S B_A)| <«
)t D-C-s-B_A+(C—R)|<e
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AFFINE TRANSFORMATION

Fe:={(s,t) € [0,p] x [0, 0] | d(P(s),Q(t)) < e}

d(A+s-B—AC+t-D-C)<e
‘(C+t-D—C)—(K+S B_A)| <«
{4+ (C—R)|<e
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AFFINE TRANSFORMATION

Wir wissen, dass < € ein Kreis mit Radius € um den Ursprung

ist. Mit Hilfe der affinen Transformation T(x) = Ar(x) + tr wird dieser
Kreis transformiert.
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THRESHOLD

-> Basislange: v/2¢
-> 7 =1.10 bedeutet 10 % groRer als die Basislange
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