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Zusammenfassung

Ziel der hier prisentierten Arbeit ist es, eine Verkehrsflusssimulation zu kon-
zipieren und zu implementieren, die den deutschen Autobahnverkehr aus Sicht
eines teilnehmenden Fahrzeugs realistisch abbildet. Die Simulation soll an-
schlieBend als neue Methode eingesetzt werden, um Absicherungs- und Rei-
fegraduntersuchungen zu automatisierten Fahrfunktionen und Fahrerassis-
tenzsystemen durchfiihren zu konnen.

Die Arbeit ist in drei Kernaspekte unterteilt. Der erste behandelt die Modellie-
rung der Fahrer in der Verkehrsflusssimulation. Da die automatisierten Fahr-
funktionen mit Umfeld-Sensoren arbeiten, die ebenfalls Teil eines Testlaufes
sein konnen, muss die Translation der Fahrzeuge im Umfeld des beobachteten
Fahrzeugs, und damit das Verhalten der Fahrer, exakt und realistisch ausge-
staltet werden. Dazu wurde ein modulares Fahrerverhaltensmodell entwickelt,
in dem die verschiedenen Funktionen eines menschlichen Fahrzeuglenkers
nachgebildet werden. Das Fahrerverhaltensmodell nutzt erweiterte Modelle
aus der Literatur zur Folgefahrt und zum Fahrstreifenwechsel, aber auch Neu-
entwicklungen, wie das Emotions- und das Fahrzeugfithrungsmodul. Die Pa-
rameterrdaume des Fahrerverhaltensmodells wurden fiir die, aus der Literatur
entnommenen, Fahrertypen in statistischen Untersuchungen aus realen Fahr-
daten extrahiert. Ein neu entwickelter Algorithmus ermoglicht es anschlie-
Bend, die fiir eine zu simulierende Verkehrsszene bendtigten unterschiedlichen
Fahrer mit fahrertypabhingigen, stochastischen Parametersétzen zu erstellen.
Zusitzlich wurde eine Methode zur Zuordnung von Fahrzeugen vorgestellt,
die sowohl die Korrelationen des Fahrertyps, als auch die statistischen Auftre-
tenswahrscheinlichkeiten berticksichtigt.

Die Generierung von Verkehrsfluss aus den einzelnen Fahrern ist der zweite
Kernaspekt der Arbeit. Dazu wurde das Konzept des dynamischen Strecken-
verkehrs vorgestellt und umgesetzt. Dabei werden die Generierung bezie-
hungsweise das Verschwinden von Fahrzeugen an einer vorderen und einer
hinteren Grenze des Betrachtungsraumes der Simulation {iber komplexe Algo-
rithmen modelliert, wodurch eine ,,Blase‘ mit realistischem Verkehrsfluss um
ein beobachtetes Fahrzeug herum entsteht.



XX Zusammenfassung

Der dritte Kernaspekt behandelt die Kalibrierung und Validierung des Mo-
dells. Uber die Daten von Autobahnzihlstellen lieBen sich Modellparameter
zur Fahrstreifenverteilung von Pkw und Lkw kalibrieren. Gleichzeitig konnte
damit das makroskopische Verhalten der Simulation validiert werden. Zur Va-
lidierung des individuellen Fahrerverhaltens und zur visuellen Uberpriifung
von Parametern wurden zwei Fahrsimulatorstudien durchgefiihrt. Die Proban-
denstudien ergaben eine realistische Bewertung der Simulation, wobei sich
insbesondere die Vorteile einer fahrertypabhingigen Modellierung bestatig-
ten.

Ein allgemeines Defizit der Simulation besteht noch in einer zu vorsichtigen
Fahrweise, bedingt durch das defensive Folge- und Fahrstreifenwechselmo-
dell, sowie in seltenen unrealistischen Verhaltensweisen. Beide Probleme kon-
nen jedoch durch weitere dynamische Adaption von Fahrerparametern behan-
delt werden; Konzepte dazu werden aufgezeigt. Zusammengefasst kann mit
der Simulation ein realistisch wirkender, stochastisch korrekter deutscher Au-
tobahnverkehr generiert und fiir unterschiedliche Verkehrsdichten parame-
triert werden. Die vorliegende Arbeit kann als Grundlage dienen fiir eine Uber-
tragung der Simulation auf Verkehrsrdume in der Innenstadt und im internati-
onalen Kontext, sowie fiir eine Erweiterung hin zur gezielten Erzeugung kri-
tischer Verkehrssituationen.



