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Mythische Amzone „The normal one“

„Prognosen sind immer schwierig, 
besonders wenn sie die Zukunft betreffen.“

Niels Bohr, 1885 - 1962



Verbindung von Strecken mit 
unterschiedlicher Anzahl Fahrstreifen
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› Neu in Vissim 2025:
› Möglichkeit der direkten Verbindung
› Grafischer Editor
› …

› Neu in Vissim 2026:
› Viele Quell- oder Zielfahrstreifen je Fahrstreifen
› „Besseres“ Fahrverhalten auf den neuen Verbindern

› Fahrzeuge bilden schon vor dem Verbinder geeignete Lücken
› „Flüssigeres“ zusammenführen der Fahrstreifen

Prototyp



Neu für Vissim in PTV Hub
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VAP für Cloud 
Berechnung

Knotenstrom
visualisierung

Kommentare



Knotenstromvisualisierung in Dashboards
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Kommentare in Vissim und Hub

7

Bruce Wayne



V2I-Kommunikation
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› Die V2I-Informationen, die externen Signalcontrollern über die DLL Schnittstelle bereitgestellt 
werden, wurde erweitert, um relevante Daten der SREM Nachrichten abbilden zu können

› Fahrzeuge senden V2I-Information nun nicht mehr nur an nächsten LSA Controller, 
sondern an alle mit einem Signal innerhalb der nächsten 1000 m der Route

› Ergänzung der V2I-Daten um neue (benutzerdefinierte) Attribute (weil w. i. p.):
› An Fahrzeug: V2I_StopLinDist, V2I_SignalHead, V2IEntryMAPLn, V2IDestMAPLn, V2I_ConnNo und

V2I_ReqType mehrfach vorhanden mit Index für 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

Alt:

DO, 11 Uhr:



Google Street View Verknüpfung
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Verhaltensmodell für Automatisiertes Fahren
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Alternatives Fahrzeugfolge- und Spurwechselmodell

› 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 stützen sich auf  präzise 
Sensoren für die Wahrnehnumg (RADAR, LIDAR etc.) und 
algorithmische Steuerung 
→ schneller, genauer, weniger Schwankung

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

› Verkehr kann aus Mischung der Verhalten gebildet 
werden für zunehmende Marktdurchdringung



Verhaltensmodell für Automatisiertes Fahren
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OpenDRIVE Import
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Aufbau Co-simulationsumgebung › NEU: Import von Fußgängerflächen, Gehwegen und 
Überwegen

› „Viswalk“ Fußgänger für realistisches flächenbasiertes 
Verhalten auf Basis des Social Force Modells



Vorkonfigurierte Verkehrsverhalten
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Vorkonfigurierte Verkehrsverhalten
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Erkennung von kritischen Zwischenfällen
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› Für die Nutzung in der Automobilentwicklung und 
für Sicherheitsbetrachtungen gibt es eine 
Erkennung von:

› Kollisionen (Überlappung der Bounding Boxes) 
› Starke Verzögerungen („Harsh Brakings“)
› Beinaheunfällei in Konfliktflächen mit 

kritischer Time To Collision (TTC)

› Grenzwerte für starke Verzögerungen und 
kritische TTC per Nutzereingabe konfigurierbar

› Auswertung per Direktausgabe



Erkennung von kritischen Zwischenfällen
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Erkennung von kritischen Zwischenfällen
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OpenSCENARIO Export für kritische Szenarios
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› Eingabe von Zeit- und Raum-“Hülle“ um die Zwischenfälle

› Alle Fahrzeug- und Fußgänger-Trajektorien innerhalb 
dieser Hülle werden als kritisches Szenario in eine 
OpenSCENARIO XML Datei exportiert

› Einfach Generierung einer Vielfalt kritischer Szenarien für 
Entwicklung automatisierter Fahrfunktionen

› Dichter Verkehr erzeugt komplexe Szenarien mit vielen 
Akteuren

› Aggressiver Verkehr erzeugt viele Szenarien in kurzer 
Simulationszeit



Mehr Parameter für Freie Fahrstreifenwechsel
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› „Ein variables min. vWunsch-Delta für den freien FSW wäre sehr hilfreich zum Kalibrieren 
von Fahrstreifenaufteilungen, insbesondere bei Verflechtungen. Da sind wir bei vielen 
Untersuchungen schon drauf aufgelaufen.“

› Neuer Fahrverhaltensparameter, der angibt, wie viel 
langsamer der Vordermann bzw. man selbst sein muss 
als die eigene Wunschgeschwindigkeit, um einen 
Fahrstreifenwechselwunsch auszulösen.

User



Mehr Parameter für Freie Fahrstreifenwechsel
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› Akzeptierte Verzögerung für Folgefahrzeug 
auch beim freien Fahrstreifenwechsel 
konfigurierbar machen



Mehr Schwellwerte für Fußgänger-Gitterzellen



Mehr Schwellwerte für Fußgänger-Gitterzellen
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› Erweiterung auf max. fünf Schwellwerte → Zeit kann in bis zu sechs Klassen gemessen werden



Flexiblere Distanz zum Hindernis
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› Objekte erhalten optionales Attribut für „Hindernisdistanz“
› Durch die Route gegebener Abstand wird übersteuert

[https://www.mikrozement.com/]

X XY



Exakte Fußgänger-Quelle-Ziel-Matrix
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› Relative Routenanteile werden 
bislang immer stochastisch 
bestimmt

› Im Schnitt über viele Läufe wird das 
spezifizierte Verhältnis getroffen

› Neu: Option „Exakt“, um je 
Simulationslauf das präzise 
Verhältnis sicherzustellen



Individuelles Laufverhalten
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› Bisher: Laufverhalten können
Flächenverhaltenstyp oder Fußgängertyp
zugewiesen werden

› Neu: Attribut für individuelles
Laufverhalten am einzelnen Fußgänger

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

› Modifikation während der Simulation 
durch Attributänderungen möglich (z.B.
Feueralarm geht los)



Neue 
3D-Modelle

› Integration neuer 
Fußgängermodelle

› Höhere Auflösung

› Breitere Auswahl

26



PTV Model2Go für Vissim

27



Vielen Dank für die 
Aufmerksamkeit!
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