
Falschfahrerdetektion
Vergleich zwischen Richtungsvektor des Fahrzeugs 
und der erlaubten Fahrtrichtung
Test, ob sich das Fahrzeug links oder rechts der 
Mittellinie der Straße befindet

Geschwister-Scholl-Str. 24d, D-70174 Stuttgart

Allgemeine Projektziele
Entwicklung eines Detektionssystems für 
Falschfahrer auf Autobahnauffahrten und 
Autobahnen
Entwicklung eines Systems zur Verteilung von 
kooperativen Warnungen zwischen den 
Verkehrsteilnehmern 
Projektpartner: Institut für Ingenieurgeodäsie 
(IIGS), Universität Stuttgart; Institut für 
Raumfahrttechnik und Weltraumnutzung (ISTA), 
Universität der Bundeswehr München; NavCert 
GmbH

Systemdesign

Algorithmen
Lokale Berechnungen auf einem Android 
Smartphone

Basierend auf:
GNSS Position des Smartphones
Digitaler Straßenkarte

Map-Matching
Zuordnung der Fahrzeugposition zur 
Straßenkarte
Gewichtsfunktion-basierter Map-Matching 
Algorithmus (Heading-Winkel, kürzeste Distanz 
und Konnektivität als Kriterien)

Ghosthunter -
Telematiksystem
gegen 
Geisterfahrer mit 
Hilfe von GNSS

Integritätsuntersuchung
Untersuchung der Ergebnisse 
auf Signifikanz
Varianz-/Kovarianzfort-
pflanzung der Genauigkeiten 
von Karte und Position

Warnung
Falschfahrer erhält eine 
Warnung auf dem Smart-
phone und sendet eine 
Warnung an einen zentralen 
Server
Server verteilt Warnung an 
andere Verkehrsteilnehmer

Förderung
Die Forschungsprojekte Ghosthunter I, Ghosthunter II 
und Ghosthunter III wurde vom Bundesministerium für 
Wirtschaft und Klimaschutz (BMWi) und dem 
Deutschen Zentrum für Luft- und Raumfahrt (DLR) unter 
den Förderkennzeichen 50 NA 2109, 50 NA 1802 sowie 
50 NA 2109 gefördert.
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