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Fahrverhalten für automatisierte Fahrzeuge in PTV Vissim

Längsverhalten (ACC-Modell)

• Kein menschlicher Fehler → stabiler Verkehrsfluss

• Konstante Abstände, parametrisiert (ähnlich CC1)

• Smoothe Annäherung (komfortabler)

• Default-Parameter: UN-konform

Fahrstreifenwechsel (ALC)

• Nur freier FSW (z. B. Überholen)

• Vorsichtiges Verhalten durch Sensorlogik

• Berücksichtigung möglicher schneller Fahrzeuge von 

hinten

• Entscheidungslogik parametrierbar
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Quelle: Thomas Otterstätter, Verhaltensmodell für automatisiertes Fahren | PTV Vissim
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SAE Level: Klassifizierung automatisierter Fahrzeuge
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Quelle: BAStQuelle: SAE
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Fahrzeugzusammensetzung: 
Geschätzter Anteil an Neuzulassungen
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Jahr SAE L0 SAE L1 SAE L2 / L2+ SAE L3 SAE L4 SAE L5 Quellen

2025 ~50 % ~20 % 25–30 % <1 % <1 % 0 %

McKinsey, 

BCG, S&P 

Global

2030 20–30 % 10–15 % 30–40 % 5–10 % 3–5 % <1 %

McKinsey, 

BCG, EU Hi-

Drive

2035 10–15 % ~10 % 30–35 % 10–15 % 8–10 % 2–5 %

S&P Global, 

L3Pilot, 

TechInsights

2050 <5 % ~5 % 15–25 % 15–20 % 20–30 % 20–30 %

FleetEurope, 

Goldman 

Sachs
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Fahrzeugzusammensetzung: 
Prognose der Flottenzusammensetzung
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Quelle: FAT, Automatisiertes Fahren auf Autobahnen, 2017 
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DFG-Projekt: Migration of Road Vehicle Automation
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Noch Fragen?


