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Mai-Prognosen fur das Release im Oktober
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,Prognosen sind immer schwierig,
besonders wenn sie die Zukunft betreffen.”

Niels Bohr, 1885 - 1962
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Verbindung von Strecken mit
unterschiedlicher Anzahl Fahrstreifen

> Neu in Vissim 2025: > Neu in Vissim 2026:
» Mdglichkeit der direkten Verbindung » Viele Quell- oder Zielfahrstreifen je Fahrstreifen
» Grafischer Editor » ,Besseres"” Fahrverhalten auf den neuen Verbindern
y » Fahrzeuge bilden schon vor dem Verbinder geeignete Licken

» ,Flussigeres” zusammenfuhren der Fahrstreifen

FrvJcrour

part of Umovity



Neu fur Vissim in PTV Hub

= PTV HUB

Mittwoch, 23.04.

Matthias

Los geht's! Es gibt viel zu erledigen!

PTV Hub

Showroom instance

@

2]

D

15:00 -

15:30

15:30-

16:30

T —

rv]orour

part of Umovity
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Benutzerverwaltung Models

Benutzer einladen, entfernen und Rollen ver

er N Was gibt's Neues? P
Licenses
Editor Admin Verwalten Sie lhre Lizenzen 8 Speicherplatz
«

- 25.6 GB von 1000 GB genutzt

Workspaces

Verwalten Sie Ihre Arbeitsbereiche

VAP fur Cloud

Berechnung

©)

Hilfe
Kaffeepause
Software Café préasentiert parallele Sitzungen

» Deep Dive Session PTV Visum
» Deep Dive Session PTV Vissim

» Deep Dive Session OV

Verwalten Sie hier die Modelle, die in die Cloud ...

Knotenstrom
visualisierung

_— 5
N Was gibt's Neues?

Neueste Updates in Dashboards

Kommentare

o3 Offentliche Links
-

18 von 200 gebraucht




Knotenstromvisualisierung in Dashboaxrds

FrvJcrour
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ommentare in Vissim und Hub

& rep

E Project: Luxembourg 3-10 - PTV Vissim Professional 2025 (SP [ 416] (Beta version, expires 31/
File Edit View Lists Base Data Traffic Signal Control Simulation Evaluation Presentation Test Actions Help

DBB. a2 &,

Network Editor Comments.

'!g t [é + E@ % v = Short help
=P Luxembourg 3-10
A Base network
=% Scenarios
"X 1:Scenario 1
% Modifications

(N Max Mustermann

(MM

. Today, 14:03
Lorem ipsum dolor sit amet, consetetur
sadipscing elitr...

() Max Mustermann

N~ Today, 14:03
Lorem ipsum dolor sit amet, consetetur
sadipscing elitr...

Ml

Allarusalt Cosporaliog

— DOE 3(4024) Dis bibuiion Aituz D3

Quick View — HE Microsoft

Start Page  Metwork Editor

o 81 It U & <Singlelist> - ER-B &
MNumber: 12|Me | Name Category | Model2D3DDistr ColorDistrl CccupDistr
1 100|Car Car 10: Car : Default 1: Occupancy 1.00
190|Van Car 10: Car : Default 1: Occupancy 1.00
200/HGV HGY  + |20: HGV : Default

310|Bus standard (12 m) |Bus 31: Bus - C2 Standard : PT Lux : Occupancy 1.00
320|Bus bendy (18 m) 32: Bus - C2 G Articulat... |9: PT Lux i Occupancy 1.00
330|Bus mixed (12/18 m) 33: Bus mix (12/18 m) : PT Lux : Occupancy 1.00
350|Coach 35: Coach : Default : Occupancy 1.00 Leave a reply. Use @ to mention
Quick View  Smart Map 402|Tram single ; Tram single ; PT Lux ; Occupancy 1.00
-322.3:1333.4

P ] Grour| 7
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V2I-Kommunikation

Fahrzeugtypen

M 7 X 213t 1 & <Einfache Listes - ER-BR L

Anzahl: 9| MNr | Mame Kategorie | 2D3DModVert Farbwert BesVert Kapazitdt Ausrist Alt: Ausriist
1] 100 | Plow Plow 10: Plowe 1: Standard 1: Einzelperson 5 [[] Zielfihrung 1 LSA-Kopplung ~
2| 190 | Lieferwagen | Plow 1% Lieferwagen | 1: Standard 1: Einzelperson 2 |[] Zielfihrung 2
3| 200 | Lkw Lkw 20: Lkw 1: Standard )| | V2I-Kommunikation |

» Die V2I-Informationen, die externen Signalcontrollern Gber die DLL Schnittstelle bereitgestellt
werden, wurde erweitert, um relevante Daten der SREM Nachrichten abbilden zu kdnnen

» Fahrzeuge senden V2I-Information nun nicht mehr nur an nachsten LSA Controller,
sondern an alle mit einem Signal innerhalb der nachsten 1000 m der Route
» Erganzung der V2I-Daten um neue (benutzerdefinierte) Attribute (weil w. i. p.):

> An Fahrzeug: V2I_StopLinDist, V2I_SignalHead, V2IEntryMAPLnN, V2IDestMAPLn, V2I_ConnNo und
V2I_ReqType mehrfach vorhanden mit Index fur die unterschiedlichen angesprochen Controller

> Am Fahrzeugtyp: V2I_VehRole und V2I_VehSubRole zur Vorbelegung der Attribute am Fahrzeug
> An der Strecke: V2I_ConnNo (Connection Number) zur alternativen Indentifikation statt MAPLane-Kombi

Weg und Umsetzung hin zur OV-

DOI 1 1 U h r. Beschleunigung basierend auf C-ITS |

Technologie

FrvJGrour

" Alexander Nesterovski - Landesbetrieb
part of Umovity
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Google Street View Verknupfung

B Karlsruhe 3D.inpx - PTV Vissim Professional 2026 (SP 00%) (r292447] (Beta Version, lauffahig bis 31,10.2025) / R > ¢ =
Datei Bearbeiten Ansicht Listen i Verkehr LSA- i i g Pra jion Test Aktionen Hilfe Search Google Maps O\ 0 ) . § ° |
OBB. A Q@ > B e .| xamerspostionn -k ; —__d )
Netzeditor

Bl O 0B $UQ BAQe»a @b K E D § & 1Riippurrer Str.

@ Google Street View

. T W
Objekte an Klickposition »
Zoomen auf Auswahl
Lischen
Duplizieren
Kopieren
Einflgen

Kopieren auf Ebene(n]...

In Google Street View anzeigen
Bearbeiten...

In Liste anzeigen
Beschriftungsposition zurlicksetzen

Diagramm fir ausgewdhlte Objekte erzeugen...
Gebdudesichtbarkeit bearbeiten

Fahrstreifen links hinzufigen
Fahrstreifen rechts hinzufigen

Richtung umkehren
:v;ra;wor_m_ S e : G 3 Entfernung auf Strecke messen
BUTIOMAIDUSIDSEES SRS

Bing Maps terms of use © Maptiler © OpenstreetMap contributors ISR Jeh v ohs Hohendaten aus GeoTIFF-Datenquelle importieren

Frv]crour

part of Umovity
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Verhaltensmodell fur Automatisiertes Fahren

Alternatives Fahrzeugfolge- und Spurwechselmodell

AUTOMATED
DRIVING

» Das Standard Fahrzeugfolgeverhalten basiert auf den
Wiedemann Modellen, um menschliches Verhalten
widerzuspiegeln inklusive seiner Limitationen bei
Wahrnehmung und Steuerung
- oszillierendes Verhalten

» Fortschrittliche Fahrerassistenzsysteme (ADAS) und
automatisierte Fahrzeuge stutzen sich auf prazise
Sensoren fur die Wahrnehnumg (RADAR, LIDAR etc.) und e
algorithmische Steuerung
- schneller, genauer, weniger Schwankung

> Das Verhaltensmodell fur automatisiertes Fahren
kombiniert einen ACC Algorithmus fur das Folgen und
einen ALC Algorithmus fur (freie) Spurwechsel

> Verkehr kann aus Mischung der Verhalten gebildet

Following Car Distance d
Following Car

werden fur zunehmende Marktdurchdringung speed difference dv() Speed difererce )

© Umovity 10

Mobility for Humanity



Verhaltensmodell fur Automatisiertes Fahren

Fahrverhalten

Mr: 1

Mame: Automatisiertes Fahren SAE Level 4 defensiv|

Fahrverhalten

Nr: 1

Folgeverhalten Fahrzeugfolgemodell

Adaptive Cruise Contrel (ACC)

Modellparameter

Stillstandsabstand: 500m
Mindestzeitlicke: 1,00
tau_v: 1,00=
tau_d: 500s
I3 1,00 m/s3
tau_l_minus: 0,305

Fahrstreifenwechsel
tau_)_plus: 1,005
tau_cc: 500s
a_cc_max: 1,50 m/f=2
a_cc_min: -2,00 my=s2
t_s_brake: 10,00 5
t_s_min: 1,00s

Querverhalten

t_s_max:
d=
a_s

v_res:

delta_res:

a_start:

LSA-Steuerung  Autonomes Fahren  Fehlverhalten Meso

300s

2,50m

-3,00 m/s2

3,00 m/s

0,50

0,50 m/s2

Marne: Automatisiertes Fahren SAE Level 4 defensiv

~ @ Grundverhalten:  Rechtsfahrgebot
Iﬂ Automatischer Fahrstreifenwechsel I
Fahrstreifenwechseldauer-Verteilung: ~
Motwendiger Fahrstreifenwechsel (Route)
eigene Felgefahrzeug
Maximale Verzégerung: -4,00 m/'s2 -3,00 m/'s2
- 1m/s2 pro Entfernung: 100,00 m 100,00 m
Alzeptierte Verzdgerung: -1,00 m/s2 -1,00 m/'s2
‘Wartezeit bis zur Diffusion: 60,00 s ] Lan
Mindestweglicke (vorne/hinten): 050 m @ vor
i} venn Kollisi 11,00
Faktaor fir reduzierten Sicherheitsabstand: 0,60
Maximalverzégerung fir kooperatives Bremsen: -3,00 m/s2

@ ReiBverschlussverfahren (i)
Mindestgeschwindigkeit: 20,00 km/h

Uberholdauer-Verteilung: | 5:2-4s

B Kooperativer Fahrstreifenwechsel

Max. Geschwindigkeitsdifferenz:

Max. Kollisionszeit:

[J Hinterkantenkorrektur der Querposition

3,00 km/h

tvon 1,00 b

FrvJcrour

part of Umovity

Impuls: Simulation autonomer Fahrzeuge in PTV Vissim

Marvin Baumann - Karlsruher Institut fur Technologie (KIT)

Folgeverhalten Fahrzeugfolgemodell Fahrstreifenwechsel Querverhalten LSA-Steuerung Autonomes Fahren Fehlverhalten Meso

E Fahrverhalten: Attribute auswahlen

Q, Filter eingeben (z.B. 'Attribut\Subattribut')

T &=

Alkzeptierte Verzdgerung (eigene)
Alkzeptierte Verzagerung (Folgefahrzeug) +
ALC_a_d_r_acc

ALC_a_d_r_cancel
ALC a ego_d f acc
ALC_beta
ALC_delta_v_limit
ALC_delta_v_min

ALC_gamma
ALC lambda_LC cancel
ALC_T_overtake
ALC Tr
ALC T_r cancel
ALC_tau_d_f_faster
ALC tau d f slower
ALC_tau_d_r_faster
ALC tau_d r_slower

ALC_tau_dot_ramp
ALC tau_ego_faster_direct
ALC v limit_max
Anzahl Interaktionsfahrzeuge
Anzahl Interaktionschjekte




OpenDRIVE Import

Aufbau Co-simulationsumgebung

N

77 OpenDRIVE

> NEU: Import von Fulgangerflachen, Gehwegen und
Uberwegen

» ,Viswalk” FulRganger fur realistisches flachenbasiertes
Verhalten auf Basis des Social Force Modells

Cumovity & ASAM

Mobility for Humanity Mem b er
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Vorkonfigurierte Verkehrsverhalten

Ay d

¢ ¢ “‘¢ ‘:‘

Comfort Neutral Aggressive

Sriented Neutral Bad Very bad

f—
Challenge for system under test

Challenge for system under test

©Cumovity

Mobility for Humanity
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Vorkonfigurierte Verkehrsverhalten

1Qe s @b %@ @de ~ Short

) vorkenfigurierte Verkehrsverhalten anwenden ? X

Fahrstil
Welche Metzobjekte und Basisdaten werden ange 7

Voreinstell Sehr v ~

= ==

Alle Geschwindigkeiten anpassen:

' 25%

-50 % +100 %
Durch Wetterbedingungen beschrankter Hochstwert: 110 km/h

Unaufmerksamkeit und Fehlverhalten:  Sehr unaufrmerksam ~ G)

Wetterbedingungen
Welche Metzobjekte und Basisdaten werden angepasst?

Voreinstellung:  Schlechtes Wetter ~

Alle VerzGgerungen reduzieren auf: @

' 75 %

10 % 100 %

Alle Hachstgeschwindigkeiten begrenzen auf: G)
[ | 110 km/h

10 km/h 260 km/h

[] 3D-Grafikparameter anpassen

/1. Die Kombination von aggressiven Fahrstilen mit schlechten Wetterbedingungen erhaht die
Wahrscheinlichkeit unrealistischer Interaktionen und Kollisionen,

[ ok | Abbrechen .

Cumovity 1

Mobility for Humanity



Erkennung von kritischen Zwischenfallen

> Fur die Nutzung in der Automobilentwicklung und
fur Sicherheitsbetrachtungen gibt es eine
Erkennung von:

> Kollisionen (Uberlappung der Bounding Boxes)
» Starke Verzogerungen (,Harsh Brakings")

> Beinaheunfallei in Konfliktflachen mit
kritischer Time To Collision (TTC)

» Grenzwerte fur starke Verzégerungen und
kritische TTC per Nutzereingabe konfigurierbar

» Auswertung per Direktausgabe

Sumovity

Mobility for Humanity
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Erkennung von kritischen Zwischenfallen

1
2 Zwischenfillep = ° 77 . -—~.
3 [B Aus Textrcsy o X
4 Datei: c:N @ . i
5 - Dt LB Aus dem Web Incident_Examples_004.inc
6 Datum: 158
7 Anwendung: BTV abrufen ~ B Aus Tabelle/Bere Dateiursprung Trennzeichen Datentyperkennung
. . Datenabrufen | 65001: Unicode (UTF-8) - | | semikolon * | | Basierend auf den ersten 200 Zeilen - | &}
9 Endzeit [s];St —
10 15.000;15.000; ; —
o 52 700235008 Al PR \/;f Columnl Column? G G C 5 C Column? Column8  Columng
12 25.900;25.300; N . A B c D E F G H [ J K L M N
143 ig ;ggfig . 383{1 FEN Columni B column? B column3 Bl Column4 B3 ¢ olumn5 Bl columné Bl column? Bd columns Bl Columng B Column10 Bl Column1l  Bd column12 Bl Columni3 Bl Columnid [~ |
15 35.200:35.000, 2 -/ ! ! ! [ [ J [ !l [ [ |
16 35.700;35.600; Dat_ea Zwischenfalleprotok:
18 35.200;38.200; Kent
v 14 .
19 54.800;54.600; : Dm_s' Datei: C:\Users\ma
20 59.40055.300;5 | " ! ! !/ ! ! [/ [ [ | |
21 59.800;58.800;8 Am_v? Datum:  15.05.2025
B o 200, 63, 1008 | ! ! !/ ! ! [/ [ [ | |
23 63.300;63.100;7 | &
24 64.300;64.200;8 End®
ER co-000:55. 4007 | 1500 Startzeit[s] FzNrFzl  FzTypFzl  Strecke_Fzl Fahrstreifen Fzl Position Fzi[m] FaNr_F22  Fzlyp_Fz2 Strecke F22 Fahrstreifen F22 Position F22[m] Kollision  StarkBrems [m/s"2]
27 66.500;66.500:40 | 23 Tk n00 N0 nn - gag 405
26 70.900;70 6001 3 [ [ [ [ [ [ [ [ [ [ 1 [ I
29 71.000;70.800; 1 ] n - UL
R [c-io0ie-c00Ae " _____________
31 82.700;82.700;]3 =8
1 ) 32.300 10008
e[ | 3 —————————————
~ 35-3\7 35.600 10005
g | e —————————————
u AT 38.200 10005
8 | g0 _____________
19 i —5j 59.300 10008
o < T T
1 I 3 99.600 10005
: —————————————
13 i 5 64.200 10008

>Umovity

Mobility for Humanity
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Erkennung von krltlschen /wischenfallen

Da Bearbeiten Ansicht Listen Basisdaten Verkehr LSASeuerung Slmul ion Auswertung Prasentation Test Aktio Hilfe @ Anmelden
|— i Gehe 2 Sekunde
DDB B W Q® . > P E_ Pausebs: * Netzeditor .4 4 > P W GehezuSchunde
> S { i
" | N
) S, < [ REEFQ =@ @
\ » &S _'/

//:— : . avﬁ

\ o=

Mobility for Humanity




OpenSCENARIO Export fiUr kritische Szenarios

» Eingabe von Zeit- und Raum-“Hulle” um die Zwischenfalle

> Alle Fahrzeug- und Ful3ganger-Trajektorien innerhalb
dieser Hulle werden als kritisches Szenario in eine
OpenSCENARIO XML Datei exportiert

» Einfach Generierung einer Vielfalt kritischer Szenarien fur
Entwicklung automatisierter Fahrfunktionen

» Dichter Verkehr erzeugt komplexe Szenarien mit vielen
Akteuren

» Aggressiver Verkehr erzeugt viele Szenarien in kurzer
Simulationszeit

[7* OpenSCENARIO XML

Cumovity T ASAM

Mobility for Humanity Mem b er
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Mehr Parameter fur Freie Fahrstreifenwechsel

_A

INPUT OUTPUT

M BLACK BOX

» ,Ein variables min. vWunsch-Delta fur den freien FSW ware sehr hilfreich zum Kalibrieren
von Fahrstreifenaufteilungen, insbesondere bei Verflechtungen. Da sind wir bei vielen

- Untersuchungen schon drauf aufgelaufen.”

Fahreerhalten

> Neuer Fahrverhaltensparameter, der angibt, wie viel B XS (25 R <Eniachetite: - B €

langsamer der Vordermann bzw. man selbst sein muss

Anzahl: 8| MNr | Mame FeWechsGeschwDiff
als die eigene Wunschgeschwindigkeit, um einen 1| 1] Innerorts (motorisiert)
. . 2| 2 |Rechtsfahrgebot (motorisiert)
FahrStreIfenweChselwunSCh aUSZU|Osen' 3| 3 |AuBerorts (freie Fahrstreifenwahl) 12: 12 km/h w
©Cumovity

Mobility for Humanity 1 9



Mehr Parameter fur Freie Fahrstreifenwechsel

» Akzeptierte Verzdogerung fur Folgefahrzeug
auch beim|freien|Fahrstreifenwechsel

konfigurierbar machen

"%ai Fahrverhalten

Mr: 3 Mame AuBerorts (freie Fahrstreifenwahl)

Folgeverhalten Fahrzeugfolgemodell Fahrstreifenwechsel  Querverhalten

Grundwverhalten: | Freie Fahrstreifenwahl

Automatischer Fahrstreifenwechsel

Fahrstreifenwechseldauer-Verteilung: ~
Fahrztreifenwechzel (Route)
eigene Folgefahrzeug
Maximale Verzégerung: -4,00 m/s2 -3,00 m/s2
- 1 m/s2 pro Entfernung: 200,00 m 200,00 m
Alzeptierte Verzdgerung: -1,00 m/s2 -0,50 m/s2

©Cumovity

Mobility for Humanity
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Mehr Schwellwerte fur Fullganger-Gitterzellen

&

©Umovity
Mobility for Humanity



Mehr Schwellwerte fur Fullganger-Gitterzellen

E FuBginger-Gitterzellen

[] Mur letztes Intervall @

Einflussbereich: 1

ZellgroBe: 1,00 m

w~ Lellen (D

? X

Schwelhwert
Dichte:
Erlebte-Dichte:
Geschwindigkeit:

Geschwindigkeitsvarianz:

Mach fusschnitten filtern:

0,00 ped/m2
0,00 ped/m2
0,00 km/h

0,00 km2/h2

» Erweiterung auf max. funf Schwellwerte > Zeit kann in bis zu sechs Klassen gemessen werden

,
B Farbschema bearbeiten fir Fldchen

Klassifizierung basierend auf: Farbe fir undefinierten Wert:
© Flachen

(O FuBganger-Gitterzellen

Klassifizierung nach Farbe

? X

Attribut: lQ Attribut auswaéhlen

d |

Klassengrenzen und Farben:

Anzahl: 6|Untergrenze  |Obergrenze  |Farbe Name
1 MIN 0,308 [l (255,0,0....
2 0,308 0,431/ (255,0, 2...
3 0,431 0,718 [l (255,0, 2...
4 0,718 1,076/[] (255, 255....
5 1,076 2,153/ [l (255, 255....
6 2,153 MAX| [l (255, 255....

" S

Vordefinierte Farbschemata
Rot-Gelb-Gran

Grin-Gelb-Rot

LOS: Fruin (FuBgéngerbewegung...
LOS: Fruin (Treppen)

LOS: Fruin (Wartesituationen)

LOS: Weidmann

LOS: HBS (FuBgéngerbewegungen)
LOS: HBS (Wartesituationen)

LOS: HCM (FuBgéngerbewegungen)

Es wurden noch keine
Farbschemata angelegt.

Hinzufugen

Skalierungsfaktor fir Grenzen: (1.0 '3+ Ubernehmen

oK

Abbrechen

©Cumovity

Mobility for Humanity
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Flexiblere Distanz zum Hindernis

[https://wWw ni

> Objekte erhalten optionales Attribut fur ,Hindernisdistanz”
» Durch die Route gegebener Abstand wird Ubersteuert

©Cumovity

Mobility for Humanity
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Exakte Fullganger-Quelle-Ziel-Matrix

B rubganger-Quelle-Ziel-Matrix - o x | > Relative Routenanteile werden
T bislang immer stochastisch
bestimmt

Cuellen, Ziele 1: Morth 2: Morth Eas 3: Eas 4; South Eas 2: South 6: South Wes 8: Morth Wes . . . .. .
1: North - —= : e - : mt : w¥E > Im Schnitt Gber viele Laufe wird das

2: North East 0 spezifizierte Verhaltnis getroffen
3: East H 7] H

4 South Eact 500 > N.eu. Optlon ~Exakt”, um je

5: South Simulationslauf das prazise

0 South e Verhaltnis sicherzustellen

8: Morth West

QK Abbrechen

Belastungen werden in Fg/h angegeben.

FuBgangerzuflisse / Fugdngerbelastungen je Zeitintervall

M XU 213t 1 2 FuBgingerbelastunge -~ R EH -2 = & X it

Anzahl: 4/ Nr | Narme Flache Belas(0-180) |Belas(180-360) (Belj | Anzahl: 2|Fortg |Zeitint |Belas FgZusSetz BelTyp
1| 1|Pedestrian QD input |1: Morth 54000 1 [] |0-180 1800,0|1: Fulganger
2|  2|Pedestrian OD input |2: North East 1800,0 3600,0 2l [] |180-360 3600,0/1: FuBganger |tochastisch

© Umovity 24

Mobility for Humanity



Individuelles Laufverhalten

» Bisher: Laufverhalten kdnnen
Flachenverhaltenstyp oder FuBgangertyp
zugewiesen werden

> Neu: Attribut fur individuelles
Laufverhalten am einzelnen FuBRganger

> Analoge Erweiterung zu Attribut
“Wunschgeschwindigkeit-Faktor
(individuell)”

> Modifikation wahrend der Simulation
durch Attributanderungen maoglich (z.B.
Feueralarm geht los)

Laufverhalten

E-H&EXH D EIBRBEA-B &

Anzahl: 3| Nr  Mame Tau

ReactToM ASoclso BSoclso | Lambda

ASocMean BSocMean VD

1 1 Standard 0,400 Flachen
2| 2| Aufzug (in der Kabine) 0,400 v * y x 1: ;* ir E : <Einfache Listes .
3| 3 |Aufzug (aussteigend) 0,200

. E Flachen: Attribute auswahlen

Q. wunschge

T & &= =

Wunschgeschwindigkeit-Faktor

....... LB Wunschgeschwindigkeit-Faktor B 4=

Anzahl: 1| Nr | FlchnVerhTyp
1 1|2 Aufzug (aussteigend] - | Aufz...

Mame |Ebene z

1: Mullebene

Attribute hinzufd

t 3

Attnbut

Mummer

Wunschgeschwindigkeit-Faktor

E FuBgdnger im Netz: Attribute auswshlen

Attribute hinzufigen

Q, indivi f #
V| &3 =

— — =»>
Wunschgeschwindigkeit-Faktor (individuell) Murnmer
....... O OV-Warteposition-Entfernungsverteilung (individuell) 4= [FuBgangertyp

©Cumovity

Mobility for Humanity

Wunschgeschwindigkeit-Faktor (individuell)

Attribut
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Neue
3D-Modelle

» Integration neuer
FuBgangermodelle

» Hohere Auflésung

> Breitere Auswahl

rv]crour

part of Umovity




PTV Model2Go fur Vissim

® PTV Model2Go: The new generation of Donnerstag, 22. Mai 2025
© modelling
(v Im Fokus: Verkehrstechnik
@ @ Stefanie Schmidt
August 1, 2022 | Estimated reading time: 3 minutes PT"J MQdElEGD fur Uissim - NEtZE aus HD'
A revolution in urban and transportation planning: PTV launches Model2Go to automize the building process of transport Karten
models

Dr.-Ing. Matthias Pfriem - Senior Product
Manager (PTV Group)

PV Grour| N

part of Umovity
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