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Der Weg in die Cloud
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[ MNew
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Open Default Layout
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Dashboards

Vissim Dashboards
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Hybride Grafiktechnologie kommt zum Tragen

B Karisruhe 2D.npi - PV Vissim Professional 202 79966] (Beta versio es 31,102 - o X

| Eile Edit View Lists BaseDsts Tsffic Signal Control Simulation Evalustion Eresentation Iest Actions Help | G @ localhoat
DPpB. 6O Q& > i Pause at Network Editor - |

| Network Objects Load sample  Show entire network

| R EAQE - @ P Shorthelp

>
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Fedestrians In Net (L]

EJE)>-¥ |

Areas m
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[l oo m

Metwork O... Levels Backgrounds
Quick View
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Quick View  Smert Map
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Fahrverhalten
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Fahrverhalten flir automatisierte Fahrzustande

Komplett neues Fahrverhalten
« ACC* Controller als Fahrzeugfolgemodell

« ALC* Controller fir automatisierte Spurwechsel auf
Autobahnen

Entwicklung im Rahmen eines BASt Forschungsprojekts

News

Mercedes to introduce
Automatic Lane Change in
Europe

The function falls within the SAE-Level 2 range

* ACC = Adaptive Cruise Control

part of Umovity

ALC = Automatic Lane Change




Fahrverhalten fUr automatisierte Fahrzustande

Distance d Following Car Distance d

A A

Following Car

Speed difference dv(t) Speed difference dv(t)
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File Edit View Lists Base Data Traffic Signal Control Simulation Evaluation Presentation Test Actions Help | File Edit View Lists BaseData Traffic Signal Control Simulation Evaluation Presentation Test Actions Help

e W Q S 7 Pauseat: _ £ Metwork Editor M S oW 7 Pauseat _ & Network Editor
Network Editor MNetwork Editor
B F,EO®=0BE QR EAX - Wb FEE B-FEOe = e EAQ - WobFE P

Benutzerdefinierter > b
Fahrstreifenwechsel

Dauer fur freien Fahrstreifenwechsel
frei einstellbar

Feste Zahlenwerte oder Verteilungen
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B} Time Distribution f =

Number: i Empirical ‘! H
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Time
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Cumulative distribution
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Cancel

|
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LSA Steuerungen
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Econolite EOS in Vissim

@ bUSIﬂeSSWII'e Home Services MNews Educsa

A BERKSHIRE HATHAWAY COMPANY sim 2024 (SP 08") [r279866] = o X

amp.inpx -

Edit View Lists BaseData Traffic Signal Contrel Simulation Evaluation Presentstion Test Actions Help Sign in
v @ EosID: 2 NTCIP: 9002 x + — o x
Pauseat: 250.00s etwork Editor
P I I t t. E I.t ' EOS C @ localhost:8082 * O R _
rr = Short help
Owe u n egra Ion. cono I e s [ Services [ Wiki [O Dev [0 Tools [ ADOS [ Misc » [ All Bookmarks
- . - . Reduced Speed Areas - . %
Software Now Available in PTV Vissim & J $EOS ERE
Priority Rules 11 n
Stop Signs | B PraTus [MAN CRD P 1 1 05/23/24(00:04:10 Sub Main
Signal Heads | " . X ) . & Menu Menu
. o - - 12345678 90123456 2 GRN HOLD
« Another significant Umovity milestone Detectors ] e Sy Sy * WALK HOLD
. . . Vericie mputs & VEH CALL . .C C « = N8| 28 (83
« Powerful ring-barrier controller firmware embedded i e ot PED CALL . . . 6 EXT1 2.6
- PP . - _— Vericle Attribute Decisions | VIEE QI S===eeee e ULV FORE v 4 5 6
« Advanced functionality in the simulation to optimize }
Parking Lots ] COORD LOC 109s/120 EVENT PL 1
Public Transport Stops O CRD PTN 1 SYS 109s TIMING 1 Status 7 8- 9
Public Trarsport Lines (=] SEQUENCE 1
12345678 90123456 DETECTOR PT. 1
Nodes (] D oem - SCP STR 1 Enter SpFn 0+ Clear
Data Collection Paints | 100 It - DET 1
Vehicle Travel Times L& S P OTLAG ...l e SOURCE MAN - Next Next Next
Queue Counters ignal Times Table 10.51 5Y5 CMD  ETH P Screen Page Data
. 5G 1
Flow Bundles SG 2 v Phase Output
Sections (] G 3
1 2 3 4 5 [} 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16
Background Images SG 4
Pevement Markings se s R @ OO0 000000 OOOO
3D Traffic Signals o SG 7 Yellow
5G 8
Static 30 Model:
2530 Mocel oren | @ | @ ®
3D Information Signs. SG 106
Vehicles In Metwork ﬁ z } Walk
,i Pedestrians In Metwork det 6 " Don't Walk . . . . . . . . . . . . . .
s :;Il: 5 5 Ry Clear
E=  obstacles m det 22 T " e
" = " el ' Phase Check
= Ramps & Stairs 10 | det2s ¥ ¥ —4 ¥ ¥
@: Elevators | etz + i t t H + Phase On [} (] EEE i
m VR —————— e ————F Next
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— A B C D E F G H I J KL MNO P
@ F L X 2 I TR <snglelis> YR N N N N NN NN NNNNNNNN]
Number: 2|No  Name Type SupplyFilel Overlap Yellow
1 1|SB Offramp Econolite EOS 0001.cfg
2 2/NBOfframp Econolite EOS 0002.cfg Overlap Green
Quick View  Smart Map Signal Controllers  Vehicle Inputs / Vehicle velumes by time interval \ v Channel Outobut -
72.2:3354 250,00 0.0 126+ 0 o0
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CHTS Erweiterungen: Fahrzeug zur Infrastruktur Kommunikation
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CHTS Erweiterungen: Fahrzeug zur Infrastruktur Kommunikation

B vehicles In Network: sn.ele;::t attri.butes *
SObaId I Q, Enter a filter (e.g. 'Attribute\Subattribute’) t ‘ Add attributes <«
+ die V2I Kommunikation in der Controller DLL aktivist, | v o i= = !
= Attributes Decimals| Showlnits| Alignment, Format
« die MAPLane Nummer vergeben ist, , Number 2 Ront (D8
{e O 20/3D m?del = Vehicle type i} Left Diefault
- die LSA Kopplung bei den Fahrzeugen aktiviert ist, | 0 Arimations | Lene VEIMAP one 2 7
@ Animation speed Priori 0 Right Pkt
...... O Blocked duration leaving parking space (current) Y .g
...... O Blocked duration leaving parking space (total) Speed - - 2 nght Default
llllll O Clearance V2| Stop line distance 2 Right Default
kann der Signalcontroller fiir jedes Fahrzeug, das in Zufahrt | - o cor V21 Stop line ETA ; Rght  [Secones
. . . . . R O Color2 V2| Destination MAP lane 0 Right Default
auf einen durch ihn kontrollierten Signalgeber ist, eine O Color3 indicating 0 Left  |Defaut
Reihe von V2I Informationen abrufen, | =~ O Colord V2l Signal head g Left  [Deot
...... O Coordinate front (x) Public transport line (1] Left Default
""" O Coordinate front (y) Routing decision no 0 Right Default
| 10 Comtmtararts PartelFlrouts: ’ =
um diese Informationen in die Steuerung einflieBen zu ¥ Quick access
lassen, z.B. zur Priorisierung von OV Fahrzeugen, zur ¥ Description
verkehrsabhangigen Steuerung etc. oK Conce

Vehicles In Metwork

B M 212t W 2 <SingleList> ~-BHEH- &
MNumber: 9 No  VehType |Lane Pos Speed DesSpeed | LatWiGS84 LongWGS84 WhilocWGS84
4 4/100: Pkw [12.. | 18,045 50,00 50,00 0,0002152864  0,0007924452 POINT(0.0007924452 0.0002152864) |
5/ 5/100: Pkw (6 -1 12,344 50,00 50,00 0,0004198045 0.0007409726/ POINT(0.0007409726 0.0004198045) |
6/  6]100: Pkw |15... 2,119 49,95 50,00 0,0014810998 0,0006122296/POINT(0.0006122296 0.0014810998)
7| 7|100: Pkw (10... 1,867 50,00 50,00 0,00034267032 0,0006358748 POINT(0.0006358748 0.0003426703)
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Data Is the new oil!
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Import externer Hohendaten

B 1o npx - PTV Vissir ta version, expires 31.10.2024 - o
File Edit View Lists BaseDato Traffic Signal Contral Simulation Evaluation Presentation Test Actions Help & signin
DPB. A & > bl B Pascat . = Metwaork Editor -8

Links 1] B e EEQ Short help
Desired Speed Decisions o & o .7 v r A

Reduced Speed Areas -
o

Conflict Areas - I

Priority Rules
Stop Signs
Signal Heads
Detectors

_|:|_._

Vehicle Inputs
Vehicle Routes

Vehicle Attribute Decisions

Parking Lots

U

Public Transport Stops

Public Transport Lines

Nodes

L

Data Collection Points
Vehicle Travel Times
Queue Counters

Flow Bundles

U

Sections
Background Images
Favement Markings
3D Traffic Signals —o

Static 30 Modzls FT
3D Information Signs (| © 2024 Waxar
WVehicles In Metwork i ECNES|E028
Pedestrians In Network (1 | Bing Maps ter
ik [T] Start Page  Network Editor
Obstacles [} ]
Ramps & Stairs 11 | & ¥ 2 Points3D -RERn-B & FIETETS -
Elevaters 1 Number: 3{No  |Name LinkBehavType DisplayType Level |Numlanes |Length2D |zOffs| Number: 0/X Vi ZOffset | Rad RadiusSrc | RadiusEffect
Pedestrian Inputs . 1 1|Hoellentalsteig  [1: Urban (motorized) |62: Highlig... |1: Base
Pedestrian Routes | 2 2|Mountain Path 2 |1: Urban (motorized) |62: Highlic « | 1: Base
. Levels| Backgrou... 3D infar.. 3/ 10000/ 1: Urban [moterized) |11: Rail [st...

Quick View  Smart Map
[7836-105.8

B} Network settings

Vehicle Behavior Pedestrian E
B Speed limitation in curves

Link gradient is based on:
0 Attribute 'Gradient’

() Z-coordinates

B Metzeinstellungen
Fahrzeugverhalten FuBgingen
B Geschwindigkeitsbegrenzun

Strecken-Steigung basiert auf:
© Attribut 'Steigung'
() 7-Koordinaten
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Reference

. 3 |
Line +tj

Verbesserter OpenDRIVE Import <=
el

Features

Elements of ASAM OpenDRIVE

« Import von Version 1.8 und alter
» Bessere Unterstlitzung variabler Spurweiten

 Nicht befahrbare Zonen

» Verkehrszeichen @
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Link Segment Results

- M2t EBEAR IO

84 /3192 SimRun

40| Average
41| Average
42 Average
43 Average
44 Average
45 Average
46 Average
47 Average
46 Average
49 Standard deviation
50 Standard deviation
51 Standard deviation
52 Standard deviation

Timelnt
1800-2400
2400-3000
3000-3600
3600-4200
Total
Average
Standard deviz
Minimum
Maximum
0-600
600-1200

Auswahl von Zeitintervallen fur Aggregationen

- Wahlbare Zeitintervalle als Grundlage fur
die statistischen GrofRen (Durchschnitt,

Min, Max, etc.)

« Auswahl nach der Simulation moéglich

(ohne neuen Lauf)

Konzentration beispielsweise auf
Spitzenstunde im 24h Modell

1200-1800
18600-2400
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Wartezeitverteilungen bei voller Belegung (z.B. von PuDo Zonen)
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Formelbasierte Parkplatzrouten

Kriterium zur Auswahl zwischen mehreren Routen zum gleichen Parkplatz - relative Fllsse
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FulSganger

»Gib mir ein Bild von einer Gruppe von Ful3gangern, die auf
einem Regenbogen laufen”

"
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Variabler Flachenwiderstand

Auch innerhalb einer Flache gibt
es in verschiedenen Situationen
Praferenzen, dass diese nicht
gleichmaldig genutzt wird

Modellierung mit variablem
Flachenwiderstand

part of Umovity
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Routing Verbesserungen — Einfugende Teilroutenentscheidungen

Einfligende Teilroutenentscheidungen
Teilrouten muissen nicht mehr auf Flachen enden, auf der die aktuelle Teilroute einen Zwischenpunkt hat

Anwendung z.B. fur Ticket Gates oder Security Checks

part of Umovity
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Routing Verbesserungen —
Filter flir Routenentscheidungen

Routenentscheidungen wirken nur auf manche Ful3ganger
(oder Fahrzeuge) gemald der Filterkriterien

part of Umovity
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Treppen und Aufziige — Sperrung fur bestimmte FuRgangerklassen

o
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Treppen und Aufziige — Sperrung fur bestimmte FuRgangerklassen

.
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Treppen und Aufziige — Automatisches Zurtickkehren auf Default-Level

part of Umovity
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FEC Smoke: Fractional Effective Concentration

Optische Rauchdichte als Attribut an FuRgangern im Netz

part of Umovity
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One more thing: Vissim Automotive

54
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Typischer Einsatz von PTV Vissim in der Automobilentwicklung:
Reaktive Testumgebung fur die virtuelle Erprobung und Absicherung von Fahrzeugen oder Komponenten (in Co-Simulation)

IPG Carmaker dSpace ASM MathWorks Simulink
J . L e : Block lbrary
“3 u -eme: OB arxuﬁa-a(r.pz-ﬂa ﬁ E‘i
o = ) —
g E{}ﬁf | IS E— =
Customizable vehicle models
Wt )= [s

SIEMENS

Simoen ter Prascan

N
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Exklusive Automotive Features

part of Umovity
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