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4: Zitationsver-
teilung im ersten 
Kalenderjahr nach 
der Publikation eines 
Datensatzes ist rot. 
Die Untermengen 
der Zitationsvertei-
lung für Datensätze 
mit Strecken- (gelb) 
und semantischer 
Annotation (grün) 
sind nicht disjunkt
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Summary

Data set for autonomous driving as basis for GoA3+

The safety certificate of AI-perception for GoA3+ 
requires a strong development network which 
is also supported by open vision data sets. Data 
protection according to GDPR can be achieved 
by, i. a., restricting R&D. Our research resulted in 60 
data sets for road- and 2 data sets (RailSem and 
FRSign) for rail transport. The distribution of such 
data sets shows a broad scattering showing signif-
icant relations with annotation types used. 

empfehlen die Zitierung ihres Fachartikels 
im Falle der Verwendung. Es handelt sich 
um ein Äquivalent einer „Data citation“. 
Ein beschreibendes Paper wird oft aus 
Gründen der Geschwindigkeit zuerst oder 
ausschließlich informell auf z. B. arXiv.org 
veröffentlicht, bevor überhaupt ein or-
dentlicher Fachartikel erscheint. Manchmal 
handelt es sich bei einem Datensatz um 
einen Begleitdatensatz für eine Methoden-
vorstellung – die Autoren stellen ihren Da-
tensatz der Allgemeinheit zur Verfügung, 
damit die Ergebnisse des Fachartikels über-
prüft werden können. Nicht alle Fachartikel 
werden zeitgleich mit der Veröffentlichung 
des zugehörigen Datensatzes veröffent-
licht. Immerhin konnten 45 Beispiele aus 
den 60 erarbeitet werden, bei denen der 
Datensatz gleichzeitig mit seinem Facharti-
kel veröffentlicht wurde.

Die Verbreitung wird an der Zahl der 
Zitationen im ersten Kalenderjahr nach der 
Publikation gemessen. Die so gemessene 
Verbreitung korreliert nicht mit dem Er-
scheinungsjahr, ist aber signifikant höher 
beim Vorhandensein von semantischen 
Annotationen (p = 0,042) und Strecken-
markierungen (p = 0,0079). Die meisten 
Zitationen haben absteigend sortiert die 
Datensätze Argoverse [17], SemanticKITTI 
[18] und KITTI [19] erreicht. RailSem19 ver-
fügt über semantische Annotationen und 
Streckenmarkierungen und erreichte 11 
Zitationen in 2020, was nahe dem Median 

bei Straßenverkehrsdatensätzen liegt. Eine 
Auswertung [20] misst bei semantischer 
Annotation kleinere Häufigkeiten für Feh-
ler als bei Annotation durch Rechtecke. Die 
starke Streuung der Verbreitung bei den 
Datensätzen bei gleichzeitig hohen Kosten 
ist ein Argument für eine tiefere Recherche, 
die sich vermutlich auf die Trends bei der 
Vision hinsichtlich der Annotationstypen 
konzentrieren muss.� 
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