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MIKROSKOPISCHE 
VERKEHRSSIMULATION
für den Radverkehr
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(Twaddle, 2017)
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Radfahrer als große, schnelle Fußgänger Radfahrer als kleine, langsame Kraftfahrzeuge
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Methode I

Der Sub-Lane-Ansatz in SUMO:

 Längsverhalten  Dynamik- und Fahrzeugfolgemodelle

 Seitliches Verhalten  Modelle zur Fahrstreifenwahl / zum FahrstreifenwechselR
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Bewegungsrichtung Bewegungsrichtung
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Kontinuierliche seitliche Bewegungsachse in PTV Vissim

 Längsverhalten  Dynamik- und Fahrzeugfolgemodelle

 Seitliches Verhalten  Position gewählt, um die TTC zum Leader zu minimieren

Methode II
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dv = Geschwindigkeitsunterschied

dx, dv

dx, dv

(Falkenberg, 2003)
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Methode III

Social force Modelle (keine gängigen Simulationstools)
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Methode III

Social force Modelle (keine gängigen Simulationstools)
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Methode IV?

Maschinelles Lernen (Activity Forecasting) 
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(Kitani, 2012)
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Taktisches Verhalten
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Strategische Ebene
[Tage/Wochen/Jahre]

situationsbezogener Input

Route

Allgemeine Mobilitätspläne

Kontrollierte Handlungsmuster
Taktische Ebene

[Sekunden/Minuten] 

Operative Ebene 
[Millisekunden]  

situationsbezogener Input Automatische Handlungsmuster

physikalische 
Einschränkungen

Wunschpfad, 
Wunschgeschwindigkeit

(Michon, 1985)
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Taktisches Verhalten

Wo und in welche Richtung bewegen sich 
Radfahrer:innen?

R
ad

ve
rk

eh
r 

si
m

u
lie

re
n

(Grigoropoulos et al., 2022)
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Taktisches Verhalten

Wo und in welche Richtung bewegen sich Radfahrer:innen?
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https://github.com/HeatherAnne85/RoadUserPathways
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Was ist gut (genug)?

Kalibrierung und Validierung

• Radfahrer:innen, die aus einer unerwarteten Richtung 
anfahren: mehr als 50% der Unfälle an Knotenpunkten 

(Gerstenberger, 2015)
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Was sind die nächsten Schritte?

Daten:

• Differenzierte Zähldaten

• Floating Bike Data

• Trajektorien mit situativen Informationen

• Experimente

• Fahrradsimulator-studien
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(Andresen et al., 2014)(Bock et al., 2020)
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Was sind die nächsten Schritte?

Dynamik?

Verhalten?
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Get in touch.

Prof. Dr.-Ing. Heather Kaths

Department of Bicycle Traffic Planning

University of Wuppertal

Email: kaths@uni-wuppertal.de

linkedin.com/in/heather-kaths


