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Fahrverhalten fur automatisierte Fahrzeuge in PTV Vissim

Langsverhalten (ACC-Modell)

« Kein menschlicher Fehler — stabiler Verkehrsfluss
« Konstante Abstande, parametrisiert (ahnlich CC1)
 Smoothe Anndherung (komfortabler)

« Default-Parameter: UN-konform

Fahrstreifenwechsel (ALC)
« Nur freier FSW (z. B. Uberholen)
« \Vorsichtiges Verhalten durch Sensorlogik

« Berucksichtigung moglicher schneller Fahrzeuge von
hinten

* Entscheidungslogik parametrierbar

Automated Driving - New

Car following model
> ACC - Adaptive Cruise Control

9 Driving Behavior

No: 110 Name: AV
Following Car following model Lane Change Lateral Sig

Adaptive Cruise Control (ACC)

Model parameters

Lane change model
> ALC - Automatic Lane Change

) Driving Behavior

No: 110 Name: AV

Following Car following model Lane Change Lateral Sig

“Behavior” Models

Quelle: Thomas Otterstétter, Verhaltensmodell fir automatisiertes Fahren | PTV Vissim
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SAE Level: Klassifizierung automatisierter Fahrzeuge

SAE Level

Keine Fahrautomatisierung

{No Driving Automation)

Level 1

Level 2

Level 3

Level 4

Level 5

Fahrerunterstiitzung

(Driver Assistance)

Teilweise Automatisierung des Fahrens

(Partial Driving Automation)

Bedingte Fahrautomatisierung

(Conditional Driving Automation)

Hochautomatisiertes Fahren

(High Driving Automation)

Vollautomatisiertes Fahren

(Full Driving Automation)

Quelle: SAE

Assistierter Modus
(geprégt durch Fahrerrolie)

SAE Level 1und 2
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_

_

Der Fahrer hat die gesamte Zeit die
Kontrolle (ber das Fahrzeug inne

Der Fahrer ...

+  muss das System und das
Umfeld Uberwachen
= muss korrigierend eingreifen

Beispiele:

+  Abstandsregeltempomat
{adaptive cruise control, ACC)

+  Aktive Lenkunterstitzung
{lane centering)

Automatisierter Modus
(geprégt durch Nutzerrolle)

SAE Level 3

B ondd
Bei Aktivierung des Systems erfolgt

die vallstandige Steuerung durch das
System

Der Nutzer ...

+  kann sich anderen Beschafti-
gungen zuwenden

*  muss nach Aufforderung des
Systems die Steuerung Uber-
nehmen

*  muss die Steuerung bei offen-
sichtlichen Unregelmaligkeiten
ibernehmen

Beispiele:

+  Stau Chauffeur (traffic jam
chauffeur)

Institut fir Verkehrswesen

Autonomer Modus
(gepragt durch Passagierrolle)

SAE Level 4 und 5

9
C-

Die Steuerung liegt nach der Aktivie-
rung vollstandig bei dem System

Der Passagier ...

+  kann die Steuerung Uber-
nehmen, sofern dieses
konstruktiv vorgesehen
und moglich ist

Technische Aufsicht oder
Insassen ...

= konnen den autonomen Modus

deaktivieren und so einen risiko-
minimalen Zustand einleiten

Beispiele (hier Anwendungsfelder):

= Autonomer Lieferverkehr
+  Autonom fahrende Busse

Quelle: BASt
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SAE Level: Parametrisierung der Fahrverhaltensmodelle

Assistierter Modus
(gepréagt durch Fahrerrolle)

SAE Level Tund 2

Automatisierter Modus
(gepréagt durch Nutzerrolle)

SAE Level 3

Autonomer Modus
(geprégt durch Passagierrolle)

SAE Level 4 und 5
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SAE Level: Parametrisierung der Fahrverhaltensmodelle

Assistierter Modus
(gepréagt durch Fahrerrolle)

SAE Level Tund 2

Automatisierter Modus
(gepréagt durch Nutzerrolle)

SAE Level 3

Autonomer Modus
(geprégt durch Passagierrolle)

SAE Level 4 und 5
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SAE Level: Parametrisierung der Fahrverhaltensmodelle

Assistierter Modus
(gepréagt durch Fahrerrolle)

SAE Level Tund 2

Automatisierter Modus
(gepréagt durch Nutzerrolle)

SAE Level 3

Autonomer Modus
(geprégt durch Passagierrolle)

SAE Level 4 und 5
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SAE Level: Parametrisierung der Fahrverhaltensmodelle

Assistierter Modus
(gepréagt durch Fahrerrolle)

SAE Level Tund 2

Automatisierter Modus
(gepréagt durch Nutzerrolle)

SAE Level 3

Autonomer Modus
(geprégt durch Passagierrolle)

SAE Level 4 und 5
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SAE Level: Parametrisierung der Fahrverhaltensmodelle

Assistierter Modus
(gepréagt durch Fahrerrolle)

SAE Level Tund 2

Automatisierter Modus
(gepréagt durch Nutzerrolle)

SAE Level 3

Autonomer Modus
(geprégt durch Passagierrolle)

SAE Level 4 und 5
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SAE Level: Parametrisierung der Fahrverhaltensmodelle

Assistierter Modus
(gepréagt durch Fahrerrolle)

Automatisierter Modus
(gepréagt durch Nutzerrolle)

Autonomer Modus
(geprégt durch Passagierrolle)
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Fahrzeugzusammensetzung:
Geschatzter Anteil an Neuzulassungen

Jahr

2025

2030

2035

2050

SAE LO

~50 %

20-30 %

10-15%

<5%

SAE L1

~20%

10-15%

~10 %

~5%

SAE L2 /L2+

25-30 %

30-40 %

30-35%

15-25%

SAE L3

<1%

5-10%

10-15%

15-20%

SAE L4 SAE L5
<1% 0%
3-5% <1%
8-10% 2-5%
20-30 % 20-30 %

Quellen

McKinsey,
BCG, S&P
Global

McKinsey,
BCG, EU Hi-
Drive

S&P Global,
L3Pilot,
Techlnsights

FleetEurope,
Goldman
Sachs
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Fahrzeugzusammensetzung:
Prognose der Flottenzusammensetzung

Altersverteilung

Pkw & Lkw
Bestand/Neuzulassungen
(KBA, Mautstatistik)

Prognose des
Bestandes/der
Neuzulassungen

Verflgbarkeit TAF/HAF

Einfahrungsprognosen

(OEM, VDA, Consultancy)

Historische Daten {ABS,

ESP)

Einfohrung der
Technologie in die
Fahrzeugflotte

Entwicklung des
Durchdringungsgrades

AF/KF
Fahrzeugflotte

Nutzung

Soziodemographische
Daten (MOP)

MOP Nutzungsprofile
{CUMILE)

Zuordnung der AF zu
Personengruppen

Kategorisierung der AF/KF
Flotte nach Fahrleistung

11 20.05.2025

AF/KF Fahrzeugflotte
differenziert nach
Fahrleistung und

Hochrechnung

Flottenzusammensetzung nach Automatisierungsgrad

Anteil an der Fahrzeugflotte (%)

Marvin Baumann, M.Sc.
Simulation automatisierter Fahrzeuge (in PTV Vissim)
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Jahr
Quelle: FAT, Automatisiertes Fahren auf Autobahnen, 2017
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DFG-Projekt: Migration of Road Vehicle Automation

SO

Research
community

Macro traffic system: Many road users within a road network

Micro traffic system: Focus vehicle and other road users
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VDA
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Human machine system: Within focus vehicle
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Noch Fragen?

Fahrverhalten fiir automatisierte Fahrzeuge in PTV

Léngsverhalten (ACC-Modell)
= Kein menschlicher Fehler — stabiler Verkehrsfluss

Vissim

- K Absti r

t (ahnlich CC1)
+ Smoothe Anndherung (komfortabler)
* Default-Parameter- UN-konform

Car following model
> ACC - Adaptive Cruise Control

Fahrstreifenwechsel (ALC)

Nur freier FSW (z. B. Uberholen)

Vorsichtiges Verhalten durch Sensorlogik
Berucksichtigung moglicher schneller Fahrzeuge von
hinten

Lane change model
> ALC - Automatic Lane Change

Automated Driving - New “Behavior” Models

Entscheidungslogik parametrierbar

Fahran | FTV Vissim

Quelle:

AT

SAE Level: Klassifizierung automatisierter Fahrzeuge

SAE Level

Fahreruntarstitzung
(Driver Assistance)

Toltweise Automatisierung des Fahrens
(Partal Diiving Automaton)

Bedingts Fahrautomatisisrung
(Conditonal Driving Automation)

Hochautomatsienes Fanrsn
{High Dviving Autormaton)
Vollsutomatisiertes Fahren
{Ful Driing Automation)
Cuele: SAE

Autonomer Modus.

SAE Lover 3
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SAE Lovel 4 und §
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Quelle: BASt

AT

SAE Level: Parametrisierung der Fahrverhaltensmodelle
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Fahrzeugzusammensetzung: Fahrzeugzusammensetzung: DFG-Projekt: Migration of Road Vehicle Automation
Geschatzter Anteil an Neuzulassungen Prognose der Flottenzusammensetzung
Macro traffic system: Many road Users within a 10ad network
Micro traffic system: Focus vehicle and other road Users
Merwntey Flottenzusammensetzung nach Automatisierungsgrad Taman T achine Sysvems Wi Focus vele
Janr SAE LO SAE L1 SAE12/12+ SAEL3 SAE L4 SAE L5 Quellen g m 100 - - A s 150 )
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