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Praambel

Praambel

Dieses Dokument gibt einen Uberblick tiber die wichtigsten Anderungen in PTV Vissim / Vis-
walk 2025 gegenuber Version 2024 beziglich Anwendung und Verhalten. Erweiterungen,
die schon in einem Servicepack von Vissim 2024 hinzugefugt wurden, sind hier nur teilweise
aufgefuhrt. Diese Erweiterungen sind vollumfanglich bereits in den Release Notes von Vis-
sim 2024 SP xy beschrieben. Zusatzliche Erweiterungen in Vissim 2025 sind in den Release
Notes von Vissim 2025 SP xy beschrieben.

Eine detaillierte Beschreibung der Funktionalitat und der Bedienung findet sich in der Online-
Hilfe von PTV Vissim 2025 und in dem Dokument VISSIM 2025 — HANDBUCH.PDF.

© 2024 PTV Planung Transport Verkehr GmbH 5/22



Nahtlose Integration mit PTV Hub

Nahtlose Integration mit PTV Hub

Vissim 2025 ist Bestandteil von PTV Hub (Release in wenigen Wochen), der branchenweit
ersten echten, cloudbasierten Plattform, die durch das Zusammenspiel mehrerer Apps eine
allumfassende LOsung bietet. PTV Hub ist als Subskription verfligbar und erlaubt Projekte
auf neue Art zu konzipieren und durchzufiihren. PTV Hub fordert die Zusammenarbeit der
Projektpartner, die effiziente Nutzung von Ressourcen und erleichtert nicht zuletzt den Start
durch die Bereitstellung von Cloudlizenzen.

Freitag, 20.09. _
Hi Co
Ja n e Modelle Workspaces
Los geht's! Es gibt viel zu erledigen!
O» Q
o =
Benutzerverwaltung eb kontaktieren
®
£J g
Dashboards D, t ic
] dete Dashbo: ] ffentl e
I gespeichertt hb

M wissensdatenbank

nulti run - mix © Beispiel-Galerie

Colfax - ColoradotoMonaco . e e 0 000 0 00

Agu-Test PTV Hub

Konkret konnen Sie durch PTV Hub:

mit der Licenses-App die Lizenzen Ihres Unternehmens verwalten und zuweisen,

in Vissim bestehende Modelle und Szenariomanagement-Projekte in die Cloud hochla-
den und weiterbearbeiten.

in der Models-App Anderungen am Modell in der Verlaufshistorie verfolgen oder einen
friheren Stand wiederherstellen,

in der Models-App gemeinsam Modelle bearbeiten durch einfaches Anlegen von Modifi-
kationen und Szenarien,

in der Models-App Cloudberechnungen Ihrer Modelle und Szenarien auf leistungsstar-
ken Maschinen durchfuihren und lhre Desktop-Lizenzen dadurch effektiver anderweitig
einsetzen,

in der Dashboards-App kartenbasierte Darstellungen und Animationen erstellen, deren
Aussagekraft durch Tabellen und Diagramme erganzt werden kann,

in der Dashboards-App erstellte Dashboards mit Ihren Projektpartnern, Auftraggebern
sowie der breiten Offentlichkeit teilen,

in der Dashboards-App dargestelite Modellergebnisse von Partnern und Beteiligten kom-
mentieren lassen.

Ihre vorhandenen Vissim Lizenzen (als Einzelplatz- oder Netzwerklizenz) bleiben in ihrer jet-
zigen Form bestehen, kénnen jedoch nicht als integrierter Teil von PTV Hub genutzt werden.

© 2024 PTV Planung Transport Verkehr GmbH 6/22



Fahrzeugsimulation
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2 Fahrzeugsimulation

2.1  Verbindungsstrecken mit sich andernder Anzahl Fahrstreifen

Vissim 2025 verbessert die Modellierung von Fahrstreifen-Aufweitungen und -Verengungen.
Bisher mussten, abhangig von der zu modellierenden Situation, umsténdlich mehrere Ver-
bindungsstrecken angelegt werden und auf deren Zusammenspiel mit Routen und ggf. mit
einer dynamischen Umlegung geachtet werden.

Mit Vissim 2025 lassen sich Verbindungsstrecken definieren, entlang derer sich die Anzahl
der Fahrstreifen andert, wodurch sich die Modellierung von Aufweitungen und Verengungen
vereinfacht. Die Modellierung erlaubt es, dass sich auf3en bzw. zwischen Fahrstreifen, je-
weils ein Fahrstreifen befinden darf, der keine Von- oder Nach-Strecke hat, d.h. entweder
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Fahrzeugsimulation

hinzukommt oder verschwindet. Die Modellierung erfolgt direkt im Netzeditor anhand der
neuen Anfasser, mit denen fir Strecken und Verbindungsstrecken Fahrstreifen hinzugefigt
oder entfernt werden kdénnen.

Modellierungsbeispiele finden sich in CAUSERS\PUBLIC\DOCUMENTS\PTV VISION\PTV
VISSIM 2025\EXAMPLES TRAINING\MERGE & DIVERGE.

2.2 Fahrzeugfolgemodell ,Adaptive Cruise Control (ACC)*

Das neue Fahrzeugfolgemodell Adaptive Cruise Control (ACC) erlaubt die Modellierung von
Fahrzeugen mit einem autonomen Lé&ngsverhalten (Abstandsregeltempomat).

Im Kern setzt sich der ACC-Regler aus drei Komponenten zusammen: Einem Zeitllickenreg-
ler (fur die Hinterherfahrt hinter einem Vorderfahrzeug), einem Zielbremsungsregler (insbe-
sondere bei Bremsung des Vorderfahrzeugs), sowie einer Sollgeschwindigkeitsregelung bei
freier Fahrt.

Die Parameter kdnnen Uber die Attribute ACC_* in der Liste der Fahrverhalten eingestellt
werden. Zuséatzlich zu dem neuen Fahrzeugfolgemodell befindet sich ein neues Modell fiir

© 2024 PTV Planung Transport Verkehr GmbH 8/22



Fahrzeugsimulation

das Fahrstreifenwechselverhalten von autonomen Fahrzeugen in Entwicklung. Beide Mo-
delle zusammen ermoglichen die Modellierung von autonomen Fahrzeugen und werden sich
dann gemeinsam uUber die GUI fir Fahrverhalten parametrieren lassen. (Bis dahin sind Wie-
demann 99 Parameter relevant, wenn Adaptive Cruise Control (ACC) in Kombination mit
Rechtsfahrgebot fur den Fahrstreifenwechsel verwendet wird.)

B Fahrverhalten ? X

Nr: 2 Mame: Rechtsfahrgebot (motorisiert)

Folgeverhalten Fahrzeugfolgemodell Fahrstreifenwechsel Querverhalten LSA-Steuerung Autonomes Fahren Fehlverhalten Meso

Adaptive Cruise Control (ACC) ~

Interaktionsfre
Wiedemann 74
Wiedemann 99
Adaptive Cruise Control (ACC)

Die wichtigsten Parameter flr das neue Fahrzeugfolgemodell sind:

1. ACC-Stillstandsabstand
Der Wunschabstand zum Interaktionsziel im Stillstand (das Analogon zu ax fur Wiede-
mann 74 bzw. ccO fir Wiedemann 99).

2. ACC-Mindestzeitlicke
Die Sollzeitlicke zwischen dem Fahrzeug und seinem Interaktionsziel (das Analogon
zu ccl fur Wiedemann 99).

Fahrverhalten: Attribute auswahlen

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

T &= =5

ACC_a_cc_max

ACC_a_cc_min

ACC_delta_res

ACC t = brake
ACC t = max
ACC_t_s min

ACC _tau_) minus

ACC tau ) plus

ACC-MindestzeitlGcke
ACC-5tillstandsabstand

®eccssscsssscccssee

© 2024 PTV Planung Transport Verkehr GmbH 9/22



Fahrzeugsimulation

2.3 Benutzerdefinierte Fahrstreifenwechseldauer

In friheren Versionen gibt es keine Mdglichkeit, die Dauer eines Fahrstreifenwechsels ein-
zustellen, diese betragt drei Sekunden. Mit Vissim 2025 ist es mdglich, die Fahrstreifen-
wechseldauer-Verteilung einzustellen. Hierflr kbnnen Zeitverteilungen im Register Fahrstrei-
fenwechsel im Dialog fur Fahrverhalten ausgewéhlt werden.

Wenn Fahrstreifenwechseldauern verwendet werden, die drei Sekunden liberschreiten,
dann muss die Nothalteposition auf Verbindungsstrecken dementsprechend angepasst wer-
den.

B) Fahrverhalten ? *

Nr: 2 Mame: Rechtsfahrgebot (motorisiert)

Folgeverhalten Fahrzeugfolgernodell Fahrstreifenwechsel  Querverhalten LSA-Steuerung Autonomes Fahren Fehlverhalten Meso

Grundverhalten: Rechtsfahrgebot e

Fahrstreifenwechseldauer-Verteilung:

2.4 Verbessertes Verhalten Rechtsfahrgebot

Fahrzeuge mit einem Fahrverhalten fiir deren Fahrstreifenwechsel das Grundverhalten
Rechtsfahrgebot eingestellt ist, wechseln, um ein Rechtsliberholen zu verhindern, nicht
mehr vom rechten auf den linken Fahrstreifen, falls auf letzterem ein anderes Fahrzeug
fahrt, mit dem Kollisionsgefahr besteht — stattdessen verzégert das Fahrzeug und tiberholt
gof. rechts.

2.5 Formelbasierte Parkplatzrouten

Formelbasierte Parkplatzrouten ermdglichen die Auswahl einer Route aus mehreren zum
gleichen Parkplatz, indem der Wert Relative Belastung bei gleichem Parkplatz anhand einer
Formel bestimmt wird. Dies ermdglicht bspw. die Modellierung fir das Auslassen von Park-
platzroutenentscheidungen fir bestimmte Fahrzeuge, bspw. weil bereits geparkte Fahr-
zeuge in einer Parkplatzanlage mit mehreren Parkplatzroutenentscheidungen nicht nochmal
parken sollen.

2.6 Maximalwartezeitverteilungen fur Parkplatzroutenentschei-
dungen

[Diese Funktionalitat befindet sich noch in der Entwicklung und wird erst in einem friihen
Servicepack verfligbar sein.]

Es wird optional mdglich sein einer Parkplatzroutenentscheidung eine Maximalwartezeitver-
teilung zuzuweisen. Fiur das Verhalten Warten bei Vollbelegung der Parkplatzroutenent-
scheidung wird aus dieser Maximalwartezeitverteilung gezogen, wie lange das Fahrzeug
maximal auf das Freiwerden des reservierten Stellplatzes wartet. Ist diese Zeit um, wird das
Fahrzeug, ohne zu parken zu seiner vorherigen Routenfolge zurtickkehren.

© 2024 PTV Planung Transport Verkehr GmbH 10/22



Fahrzeugsimulation

2.7 OpenDRIVE-Import - Verbesserungen

Vissim 2025 unterstitzt die im November 2023 neu veroffentlichte Version ASAM
OpenDRIVE 1.8.0.

Im Zuge dessen werden einige neue Features und Objekte genutzt, welche die Netzgeomet-
rie und Infrastruktur beschreiben und den Import insgesamt erweitern.

2.7.1  OpenDRIVE verbesserter Import von Netzgeometrien

Der OpenDRIVE-Import berticksichtig nun veranderliche Fahrbahnbreiten und erzeugt in
Vissim eine Abfolge von Strecken und Verbindungsstrecken, um den Verlauf der Fahrbahn-
breite korrekt abzubilden.

Der OpenDRIVE-Import berticksichtigt nun OpenDRIVE-Lanes, die nicht befahrbar sind,
wenn diese zwischen befahrbaren Fahrstreifen liegen. Der Import erzeugt hierfiir Verbin-
dungsstrecken, fur die die entsprechenden Fahrstreifen fur alle Fahrzeugklassen gesperrt
sind.

© 2024 PTV Planung Transport Verkehr GmbH 11/22



Fahrzeugsimulation

Der OpenDRIVE Import berticksichtigt nun OpenDRIVE-Lanes, die mehrere OpenDRIVE-
predecessor oder OpenDRIVE-successor haben. Dies ermdglicht es, zwischen Knotenpunk-
ten Aufteilungen oder Vereinigungen von Fahrstreifen zu modellieren.

2.7.2  OpenDRIVE verbesserter Import von Verkehrsregeln

Der OpenDRIVE Import erzeugt automatisch Knoten vom Typ Segment, die u.a. dazu ver-
wendet werden, um OpenDRIVE-signal-Elemente zu berlcksichtigen. Dies erlaubt das auto-
matische Erzeugen bzw. Setzen von Konfliktflachen, Signalanlagen, Stoppschildern und
Wunschgeschwindigkeitsentscheidungen. Hierflr werden OpenDRIVE-semantic-Elemente
verwendet, die mit OpenDRIVE Version 1.8 eingefuhrt wurden und in der OpenDRIVE-Datei
dementsprechend modelliert sein missen.

Der OpenDRIVE-Import setzt automatische Konfliktflachen an Knotenpunkten. Hierfur wird
innerhalb einer OpenDRIVE-junction entsprechend der OpenDRIVE-signals-Elemente prio-
rity und Typ priorityRoad und priorityRoadEnd der Status der Konfliktflache gesetzt (&hnlich
wie bei manueller Verwendung der Funktion Hauptstrom definieren).

Der OpenDRIVE-Import erzeugt jetzt Signalgeber und Lichtsignalanlagen vom Typ Festzeit
(einfach). Hierfur werden die OpenDRIVE-signal-Elemente priority mit Typen trafficLight und
stopLine und deren OpenDRIVE-semantics verwendet. Fur jedes OpenDRIVE-controller-
Element wird eine Signalgruppe erzeugt und fur jedes zugehorige
OpenDRIVE-control-Element wird ein Signalgeber erzeugt. Fir die OpenDRIVE-controller

© 2024 PTV Planung Transport Verkehr GmbH 12/22



Fahrzeugsimulation

einer OpenDRIVE junction wird eine Lichtsignalanlage erzeugt. Da OpenDRIVE nur die Po-
sition der Signalgeber beschreibt und keine Informationen Uber die Schaltung der Lichtsig-
nalanlage enthalt, wird eine Umlaufzeit von 90s angenommen und die Freigabezeit der Sig-
nalgruppen gleichverteilt.

Der OpenDRIVE-Import erzeugt jetzt Stoppschilder aus OpenDRIVE-signal-Elementen, falls
diese OpenDRIVE-semantic-Elemente mit dem Namen priority haben und dieser vom Typ
stop ist.

Der OpenDRIVE-Import erzeugt viWunsch-Entscheidungen aus OpenDRIVE-signal-Elemen-
ten, falls diese OpenDRIVE-semantic-Elemente mit dem Namen speed haben, deren Typ
maximum oder zone ist.

Der OpenDRIVE Import berticksichtigt die Informationen der OPENDRIVE_SIGNALSEMAN-
TICS.XML-Datei. In dieser Datei kdnnen eigene Zuordnungen von OpenDRIVE-semantic-
Elementen zu Vissim-Objekten hinterlegt und konfiguriert werden, bspw. die zu verwenden-
den Wunschgeschwindigkeitsverteilungen. Der OpenDRIVE-Import sucht und verwendet
diese Datei zunachst im selben Verzeichnis wie die zu importierende OpenDRIVE Datei.
Wenn diese dort nicht vorhanden ist, dann sucht der OpenDRIVE-Import im Verzeichnis
%APPDATA% \ROAMING\PTV VISION\PTV VISSIM 2025 und zuletzt im Installationsver-
zeichnis von Vissim. In diesem Verzeichnis ist die Default-Version gespeichert.

2.8 Update der HBEFA Emissionsklassen-Verteilungen auf 4.2

Die Emissionsklassen-Verteilungen basierend auf HBEFA sind von Version 4.1 auf Ver-
sion 4.2 aktualisiert worden. Das Beispiel enthalt jetzt die Daten fur das Jahr 2025. Wie bis-
her findet sich das Beispiel unter CAUSERS\PUBLIC\DOCUMENTS\PTV VISION\PTV VIS-
SIM 2025\EXAMPLES TRAINING\VEHICLE FLEET & SETTINGS DEFAULTS\EMISSION
CLASS DISTRIBUTIONS. Daten fur andere Jahre kdnnen Uber den Support erhalten wer-
den.

© 2024 PTV Planung Transport Verkehr GmbH 13/22
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3 FulRgangersimulation

3.1 Attribut Laufattraktivitat fur Flachen

Die Laufattraktivitét erlaubt Modellierungen, bei denen Teilbereiche einer gré3eren Flache
bevorzugt oder nur ungern von Ful3gangern verwendet werden. Werte grol3er als 100% ma-
chen die Nutzung einer Flache attraktiver, selbst wenn dies einen Umweg bedeutet. Dies er-
moglicht bspw. ein realistischeres Verhalten auf Flachen mit unterschiedlichem Risiko (der
Rand eines Bahnsteigs an Gleisen), auf unterschiedlich attraktivem Untergrund oder falls
unterschiedlicher Regenschutz vorhanden ist oder unterschiedliche Sonneneinstrahlung
herrscht.

3.2 Attribut Fractional Effective Concentration (smoke)

[Diese Funktionalitat befindet sich noch in der Entwicklung und wird erst in einem friihen
Servicepack verfugbar sein.]

FuRganger erhalten ein neues Attribut Fractional effective concentration (smoke), dass die
vorhandenen Attribute Fractional effective dose (asphyxia), Fractional effective dose
(convective heat) und Fractional irritant concentration zur Bewertung der Auswirkung von
Brandrauch auf die Personen ergéanzt. Wie Fractional irritant concentration ist Fractional
effective concentration (smoke) eine momentane Groél3e, allerdings einfacher zu berechnen,
da sie nur von der optischen Rauchdichte abh&ngt.

4  Signalsteuerung

4.1 Erweiterungen von V2I-Daten

Mit Vissim 2025 werden die Vehicle to Infrastructure (V2I) Daten erweitert. Dies sind
Informationen, die Fahrzeuge fir Lichtsignalanlagen bereitstellen kénnen, um deren
Steuerung anzupassen, bspw. zur Priorisierung eines Notfallfahrzeugs anhand dessen
geschatzter Ankunftszeit an der Haltelinie und der gewinschten Abbiegebeziehung oder fir
eine OV-Priorisierung, die tber An- und Abmeldedetektoren hinausgeht.

Dies betrifft zum einen Daten, die den Lichtsignalanlagen direkt Gber die LSA-Schnittstelle
bereit gestellt werden und zum anderen Daten, die nun auch an Fahrzeugen als
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Signalsteuerung

Fahrzeugattribute zur Verfigung stehen und so bspw. innerhalb von skriptbasierten
Lésungen verwendet werden kdnnen.

In friheren Versionen standen diese Daten teilweise bereits in einer prototypischen
Implementierung zur Verfigung.

Fahrzeuge, fur deren Fahrzeugtyp die LSA-Kopplung aktiviert ist und die sich auf einem
Fahrstreifen befinden auf dem das Attribut V2I-MAPLane gesetzt ist, senden V2I-Daten Uber
die LSA-Schnittstelle an die LSA mit dem nachsten stromabwaérts des Fahrzeugs liegenden
Signalgeber (wenn dieser V2I-Daten anfordert). Diese Daten stehen auch in VAP/VisVAP
zur Verflgung.

B Fahrzeugtyp ? X

Mr: 300 MName: Bus

Statisch  Funktionen & Verteilungen Spezial Externes Fahrermodell

Dynamische Umlegung Ausriistung:
[[] Zielfithrung 1
[ Zielfihrung 2

Zielparkplatzwahl LSA-Kopplung

Bewertungskoeffizienten

Senstige

OV-Parameter
Externes Emissionsmodell: D
Emissionsklassen-Verteilung: w

Die bereitgestellten Daten in Vissim 2025 enthalten nun zusatzlich:
1. Die Fahrzeugattribute Latitude (WGS84) und Longitude (WGS84)

2. Das Fahrzeugattribut V2I-Ziel-MAPLane
Die erste zur jetzigen V2I-MAPLane unterschiedliche Nummer nach dem nachsten
Signalgeber stromabwarts, wenn das Fahrzeug einer Fahrzeugroute folgt.

3. Das Fahrzeugattribut V2I-Signalgeber
Der Signalgeber auf den sich die tbrigen Attribute beziehen.

4. Das Fahrzeugattribut VV2I-Haltlinienentfernung
Die Entfernung zum néchsten Signalgeber.

5. Das Fahrzeugattribut V2I-Haltlinien-ETA
Die geschatzte Fahrzeit zum nachsten Signalgeber. Fur Fahrzeuge, die noch einen
OV-Linienhalt vor dem Signalgeber bedienen, werden die verbleibende
Aufenthaltsdauer und die Verlustzeiten fir das Abbremsen und das Beschleunigen in
die Schatzung mit einbezogen.

6. Das Fahrzeugattribut Prioritat
Ein ganzzahliges Attribut, dass zur Priorisierung des Fahrzeugs durch die LSA
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verwendet werden kann. Dieses Attribut kann wahrend der Simulation mit Skripten
oder mit Fahrzeug-Attributentscheidungen gesetzt werden.

7. Das Fahrstreifenattribut V2I-MAPLane
Der Wert des Attributs des Fahrstreifens auf dem sich das Fahrzeug befindet.

8. Das OV-Linienhaltattribut V2I-Erwartete Aufenthaltszeit
Die erwartete Aufenthaltszeit des nachsten OV-Linienhalts des Fahrzeugs.

4.2 Neuer RBC-Editor

Der Editor zum Bearbeiten einer Lichtsignalanlage vom Typ Ring Barrier Controller wurde
neu entwickelt und ersetzt den bisherigen Editor.

Advanced

Signal Group
Max Green 2

Max Green 3

Pattern settings

4.3  Neuer Lichtsignalanlagen Typ Econolite EOS [2024 SP 07]

Econolite EOS steht als neuer LSA Typ zur Verfugung. Econolite EOS ist ein RBC-Steue-
rungsverfahren (Ring Barrier Controller), dass von Econolite im Feld in Steuergeréaten einge-
setzt wird und ist der Nachfolger von Econolite ASC/3.

Die Integration mit Vissim erméglicht eine sehr realitdtsnahe Bewertung und Parametrierung
der Steuerung. Mit seinem umfassenderen Funktionsumfang ist Econolite EOS eine profes-
sionelle Alternative zum bereits vorhandenen LSA Typ Ring Barrier Controller. Mehr Infor-
mationen zu EOS finden sich hier https://www.econolite.com/solutions/traffic-signal-control-
lers/eos/.

Econolite EOS wird vollumfanglich mit Vissim ausgeliefert und kann als separates Modul er-
worben und freigeschalten werden.
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Bedienung

5 Bedienung

5.1 ,Companion“ — Integration von Kl-gestitztem Support

Companion ist der erste Ansprechpartner im Support fir Fragen rund um Vissim. Es handelt
sich um eine Kl-gestitzte Konversationsschnittstelle, die auf grol3en Sprachmodellen (Large
Language Models - LLMs) und weiteren Wissensquellen basiert.

Companion kann eine Reihe von Fragen problemlos beantworten. Das reicht von einfachen
Anfragen bis hin zur Lésung von Problemen, die komplexere Dialoge erfordern.

Companion erlaubt Konversationen in verschiedenen Sprachen. Einige vordefinierte Sys-
temantworten sind nur auf Englisch verfiigbar.

Die zugrundeliegenden Quellen beschranken sich auf produktbezogene Dokumente wie die
Online-Hilfe, Beispielbeschreibungen, Webinare und andere Dateien, wodurch Companion
nur Fragen mit Bezug zu Vissim beantwortet, was wiederum das sogenannten ,Halluzinie-
ren® reduziert. Es ist méglich, dass Companion falsche Antworten liefert. Jede Antwort ist mit
einer Quelle verkniipft, die zur Uberpriifung genutzt werden sollte. Da sich die KI im Laufe
der Zeit jedoch rasch weiterentwickelt, verbessern sich Antworten. In einigen Fallen kann
eine Umformulierung der Frage zu besseren und relevanteren Antworten flihren.

In jedem Fall bleibt die Méglichkeit, Anfragen in der bisherigen Form Uber den klassischen
Support zu stellen. Diese Anbindung wird zukinftig durch eine automatische Erstellung von
Supportanfragen aus der Konversation mit Companion heraus noch direkter.

Der Zugang zu Companion erfolgt aus dem MenU Hilfe sowie Uber die Startseite.

5.2  Attribut Richtung HCM fir Fahrbeziehungen an Knoten

Das neue Attribut Richtung HCM flr Fahrbeziehungen an Knoten gibt eine Beschreibung
des Abbiegers an, die sich am HCM (Highway Capacity Manual) orientiert. Bspw. NBS
Northbound Straight (fiir die nach Norden fahrende bzw. aus Siiden kommende Fahrbezie-
hung). Richtung HCM ist in der DEFAULT.LAYX erganzt und kann bei Bedarf Uber ein eige-
nes Default-Layout entfernt werden.

6 Anwendungsbeispiel ,3D - Complex Intersection Karls-
ruhe.DE"

Unser berihmtes Beispiel ,3D - Complex Intersection” - auch bekannt als ,Karlsruhe 3D* -
wurde komplett Giberarbeitet und aufgewertet. Es zeigt Vissims Fahigkeiten, komplexe ur-
bane Umgebungen zu modellieren und in 2D und 3D zu visualisieren. Neben der Aktualisie-
rung auf das neueste Schienen- und Stral3enlayout, basierend auf Lageplanen und Bing-
Hintergrundkarten, beinhaltet es nun auch folgende Merkmale:

e Doppelréhren-Straf3entunnel variabler Breite mit Rampen und Zwischenausfahrten
e U-Bahn-Station mit Aufziigen, Rolltreppen, Treppen und Zwischengeschossen
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Anwendungsbeispiel ,3D - Complex Intersection Karlsruhe.DE*

e Flachenbasierte FuRganger (Viswalk) und Passagiere inklusive Rollstuhlfahrer im ge-
samten Netz

e Hybride OV-Bahnsteige zur Bedienung von Stadt- und StraRenbahnen unterschiedlicher
FuBbodenhdhe (,Kamel-Bahnsteige®)

e Detaillierte Fahrbahnmarkierungen: Linien unterschiedlicher Stile, Richtungspfeile und
Piktogramme

e Gemischte und exklusive Radfahrstreifen unterschiedlicher Konfiguration und Breite

e Koordinierte Festzeitsignalsteuerung in Kombination mit bedarfsgesteuerten Ful3ganger-
Tram-Querungen

Und all dies visualisiert in 2D und 3D!

Das Beispiel findet sich an gewohnter Stelle unter CA\USERS\PUBLIC\DOCUMENTS\PTV
VISION\PTV VISSIM 2025\EXAMPLES DEMO\3D - COMPLEX INTERSECTION KARLS-
RUHE.DE. Dort ist auch eine PDF-Beschreibung mit einigen Tipps zur Modellierung enthal-
ten (in englischer Sprache).

Lassen Sie sich von Vissims Vielseitigkeit begeistern.

T——
Bl O@® 2000 BQRAQAe»w- @ oK @ DS
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7 Automotive

Vissim 2025 fuihrt das Lizenzmodul Automotive ein. Dieses Modul umfasst Funktionalitat, die
besonders fur den Anwendungsfall hilfreich ist, in dem Vissim den Umgebungsverkehr fur
ein zu testendes Ego-Fahrzeug bereitstellt. In diesem Anwendungsfall wird ein Ego-Fahr-
zeug extern (aus der Sicht von Vissim) Uber die Datei driverModell.dll oder die Driving Simu-
lator-Schnittstelle gesteuert. Vissim simuliert alle anderen Fahrzeuge und stellt Informatio-
nen Uber diese dem Ego-Fahrzeug zur Verfligung, welches daraufhin seine Fahrmanoéver
berechnet und diese wieder an Vissim tbermittelt, um den Umgebungsverkehr dementspre-
chend reagieren zu lassen.

Die Schwerpunkte liegen hier auf einer komfortablen und schnellen Erzeugung simulations-
fahiger Modelle, die bspw. initial anhand eines OpenDRIVE-Imports ohne Verkehrsnach-
frage erzeugt werden. Dariiber hinaus wird erméglicht, das Verhalten des Umgebungsver-
kehrs stereotypisch zu &ndern bspw. aggressiver oder defensiver einzustellen. Diese Funkti-
onalitat ist fur klassische Anwendungsfalle zur Analyse der Kapazitat von Verkehrsinfrastruk-
tur unter typischen Bedingungen und einer konkreten Verkehrsnachfrage weder geeignet
noch erforderlich.

Weitere Aspekte des Automotive-Moduls umfassen technische Funktionalitdten und Schnitt-
stellen.

7.1  Erzeugung von einfachem Umgebungsverkehr

Automotive ermdglicht iber den Meni-Eintrag Verkehr > Einfachen Umgebungsverkehr er-
zeugen die Erzeugung eines einfachen Umgebungsverkehrs. Der typische Anwendungsfall
ist ein Modell ohne Nachfrage, bspw. aus einem OpenDRIVE-Import, fur das Verkehr er-
zeugt werden soll, der das ganze Netz befillt, ohne dies zu Uberlasten.

Bei Ausfuhrung werden vorhandene Fahrzeugzuflisse und statische Fahrzeugrouten (mit
Ruckfrage) geldscht. AnschlieRend werden Fahrzeugzuflisse fur alle Strecken erzeugt, die
als Eingangsstrecken erkannt werden. Eine Strecke wird als Eingangsstrecke erkannt, wenn
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Automotive

es 50 m stromabwarts vom Beginn der Strecke keine eingehenden Verbindungsstrecken
gibt. Die Fahrzeugbelastungen verwenden die Fahrzeugzusammensetzung mit der niedrigs-
ten Nr und die Belastung wird auf 200 Fz/h je Fahrstreifen der Strecke gesetzt.

Wenn das Modell Knoten die fir Auswertungen ausgewahlt sind enthalt, dann werden Stati-
sche Fahrzeugrouten erzeugt. Dafir werden statischen Fahrzeug-Routenentscheidungen an
den Eingangsstrecken bzw. an den Enden eines Knotens gesetzt und fuihren Uber die
nachsten, stromabwaérts gelegenen Knoten hinweg. Die relative Belastung der Fahrzeugrou-
ten entsprechen dem Minimum der Anzahl Fahrstreifen der Strecken, Uber die diese Fahr-
zeugroute flhrt.
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7.2 Vorkonfigurierte Fahrstile

Automotive erlaubt Gber den Meni-Eintrag Verkehr > Vorkonfigurierte Fahrstile anwenden...
die Anwendung vorkonfigurierter Fahrstile. Der typische Anwendungsfall ist ein Modell aus
einem OpenDRIVE-Import, jedoch nicht zwingend in Kombination mit der Funktionalitat Ein-
fachen Umgebungsverkehr erzeugen. Dabei liefert das Modell den Umgebungsverkehr fir
ein Ego-Fahrzeug. Weiteres Ziel ist, das Gesamtverhalten des Modells schnell und komfor-
tabel zu &ndern, um fir das Ego-Fahrzeug unterschiedlich herausfordernde Situationen zu
erzeugen.

Der Dialog Vorkonfigurierten Fahrstil anwenden erlaubt die Auswahl eines vorkonfigurierten
Fahrstils von sehr komfortorientiert Uber neutral zu sehr aggressiv. Die Anwendung andert
Parameter des Fahrverhaltens, Beschleunigungen und Verzégerungen, Geschwindigkeit in
Kurven und Verhalten an Konfliktflachen. Die Anwendung setzt alle Anderungen auf feste
Werte, d.h. eine wiederholte Anwendung von sehr aggressiv fuihrt zu keiner Steigerung.

Der Dialog bietet auf3erdem die Moglichkeit, alle Geschwindigkeitsverteilungen im Modell
prozentuell zu &ndern — dementsprechend wirkt eine wiederholte Anwendung multiplikativ.
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Die Einstellung Unaufmerksamkeit und Fehlverhalten &ndert Fahrverhaltensparameter im

Bereich Fehlverhalten. Diese lassen sich mit den vorkonfigurierten Fahrstilen kombinieren
und setzen ebenfalls feste Werte, d.h. eine wiederholte Anwendung fuhrt zu keiner Steige-
rung. Diese Einstellung erhéht die Wahrscheinlichkeit fir Fahrmanéver die i.A. als kritisch

wahrgenommen werden und damit auch die Wahrscheinlichkeit fir Zusammenstoé3e bzw.

das ineinander Fahren von Fahrzeugen.

Die vollstandige Liste aller Anderungen findet sich in der PTV Vissim-Hilfe.

2 Vorkenfigurierten Fahrstil anwenden ? x

Vorkenfigurierter Fahrstil:  Meutral e

Alle Geschwindigkeiten anpassen:

' 0%

-50 % +100 %
Unaufmerksamkeit und Fehlverhalten:  Aufmerksam e

Diese Einstellung erh&ht die Wahrscheinlichkeit fir ZusammenstéBe. Da diese nicht simuliert werden, erhdht
sich die Wahrscheinlichkeit, dass Fahrzeuge ineinander fahren.

(i) Das Anwenden von vorkenfigurierten Fahrstilen dndert Beschleunigungen, Verzdgerungen, Zeitlicken und
Geschwindigkeiten fir alle Verkehrsteilnehmer, Dadurch werden einzelne Interaktionen zwischen
Verkehrsteilnehmern realitdtsnah simuliert, jedoch nicht das gesamte Verhalten von allen
Verkehrsteilnehmern, Wertere Informationen finden Sie in der PTV Vissim-Hilfe.

0K | Abbrechen

7.3 Hohe Berechnungsfrequenz bis 1 kHz

Automotive erlaubt eine Berechnungsfrequenz von bis zu 1000 Zeitschritten / Simulationsse-
kunde. Dies ermdglicht eine Implementierung in Hardware- oder Software-in-the-loop Umge-
bungen, in denen die anderen Komponenten auf hthere Frequenzen angewiesen sind.

Hohere Berechnungsfrequenzen erhéhen proportional die Rechenzeit.

Hohere Berechnungsfrequenzen wirken auf die Aktualisierung der Visualisierung und er-
moglichen so das Aufzeichnen von Videos mit fliissigerer Animation.

7.4  Driving Simulator Interface parallele Verwendung

Automotive erlaubt fur das Driving Simulator Interface die gleichzeitige Ausfihrung mehrerer
Simulationen. In diesem Fall muss die neue Version der DRIVINGSIMULATORPROXY.DLL
verwendet werden. Ansonsten kann auch die bisherige Version der DRIVINGSIMULATOR-
PROXY.DLL weiterverwendet werden.
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Technische Anderungen

7.5 Driver Model Interface flr Linux Kernel [2024 SP 03]

Das Driver Model Interface ist fir den Vissim Kernel fir Linux Betriebssysteme verflgbar.
Siehe \EXAMPLES\DRIVERMODEL\README.MD im Installationsverzeichnis fir weitere
Details.

8 Technische Anderungen

8.1 CodeMeter-Laufzeitumgebung

Die mitgelieferte CodeMeter-Laufzeitumgebung wurde auf Version 8.20 aktualisiert.

8.2 Python

Die mit PTV Vissim ausgelieferte Python-Version wurde auf Version 3.11 aktualisiert.

8.3  Abkundigung von Funktionalitat

In zukinftigen Versionen werden die folgenden Funktionen entfernt:

e Offline-Hintergrinde: Einige Quellformate werden nicht mehr unterstitzt. Zukunftig wer-
den einige Quellformate nicht mehr fir die Nutzung als lokale Hintergriinde im Netzeditor
unterstiitzt. Die Anderung betrifft die Formate TGA, Mr. Sid und Shapefile. Die Funktio-
nalitat zum Import von Netzdaten aus Shapefile ist von der Anderung nicht betroffen.
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