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Professur flir Verkehrssystemplanung: Mission

» Die Professur Verkehrssystemplanung befasst sich
in Forschung und Lehre mit Planung, Bau und
Betrieb von Verkehrsanlagen und -systemen.

» Der Lehrstuhl steht in der Tradition der
klassischen Moderne und ist in diesem Sinne
bestrebt, neue Methoden und Technologien in
das Verkehrswesen zu integrieren.

» In Forschung und Lehre kommen zumeist
interdisziplinare Ansatze zum Tragen um auch
aktuellen wie auch insbesondere zukunfts-
weisenden Fragestellungen Rechnung zu tragen.
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Professur flir Verkehrssystemplanung: Forschung
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Forschungsknoten
Messtechnik der Professur

FCD
Data Base
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Forschungsknoten
Uberblick
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Forschungsknoten
Sensoren

= |nduction loop (available)

» Kommunale
Messsensorik

K251:
induction loops
associated with

» Verkehrsmanagement o Eae o TR mersecton's g
= - % { o & signal
-plattform , ¥ X S < N X K252:

Induction loops

associated with
subsequent intersection

» Qv/h]

» f=1min

. ~ 0 '
\ Z ' \
\\_L\\ .
Bauhaus-Universitit Marco Fedior, Karsten McFarland \\\ Forschungsknoten Erfurt n.

Weimar Professur fir Verkehrssystemplanung ' PTV Mobility Anwenderseminar 2025
_ N A~




Forschungsknoten
Sensoren

= |nduction loop (available)

» Mobile
Videodetektion
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Fahrzeugklassen
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Forschungsknoten
Sensoren

> UAV
» Trajektorien

» f=25Hz
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Forschungsknoten
Sensoren

> UAV
» Trajektorien

» f=25Hz
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Forschungsknoten
Datenqualitat
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Forschungsknoten
Datenversorgung Mikrosimulation

Marco Fedior, Karsten McFarland Forschungsknoten Erfurt

14

Bauhaus-Universitit
Weimar

Professur fiir Verkehrssystemplanung PTV Mobility Anwenderseminar 2025




Forschungsknoten
Datenversorgung Mikrosimulation
» Use Case
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1ol ESFER B
Thiringer Aufbaubank mormscon sourows | Eompacs Socaios
Die Forderbank.

Bauhaus- IT\ Thiringer Inpovationszentrum TECHNISCHE UNIVERSITAT
Universitat \/\/ moBILITAT ILMENAU

Weimar

Datenerhebung

Kalibrierung, Modellierung

Co-Simulation

| Demonstrator |

| Modell Fahrzeugdynamik |
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Forschungsknoten

Trajektorien zur Vissimkalibrierung

P Input: georef. Trajektorien

Trajectory points by prior pipeline step (red)
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Forschungsknoten
Trajektorien zur Vissimkalibrierung

P Input: georef. Trajektorien

» Fehlerhafte entfernen

Trajectory points after processing (blue)

Marco Fedior, Karsten McFarland

Forschungsknoten Erfurt

Bauhaus-Universitit
Weimar

Professur fiir Verkehrssystemplanung

PTV Mobility Anwenderseminar 2025

17




Forschungsknoten
Trajektorien zur Vissimkalibrierung

P Input: georef. Trajektorien

» Fehlerhafte entfernen
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Forschungsknoten
Trajektorien zur Vissimkalibrierung

P Input: georef. Trajektorien
» Fehlerhafte entfernen

» Abbiegebeziehungen zuordnen
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Forschungsknoten
Trajektorien zur Vissimkalibrierung

P Input: georef. Trajektorien
» Fehlerhafte entfernen
» Abbiegebeziehungen zuordnen

» Signalzeiten & Leading Vehicles
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Forschungsknoten
Trajektorien zur Vissimkalibrierung

» Input: georef. Trajektorien

» Fehlerhafte entfernen

» Abbiegebeziehungen zuordnen
» Signalzeiten & Leading Vehicles

» Beschleunigungsverhalten
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Forschungsknoten

Perspektive ,,European Digital
Innovation Hub“ (EDIH)
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Vielen Dank

Fur eure Aufmerksamkeit!

Bauhaus-Universitat
Weimar

EDIH

m
Karsten McFarland

karsten.mcfarland@uni-weimar.de

Schwanseestrafle 13
99423 Weimar

Marco Fedior
marco.fedior@uni-weimar.de
Schwanseestrafle 13

99423 Weimar
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