Kl-basierte kooperative Verkehrsregelung:

Die Mischung macht’s

Vernetzte Maschinen und Systeme agieren zunehmend autonom. Das gilt auch fur
unsere Mobilitat. Doch welche Auswirkungen haben hoch-automatisierte Ver-
kehrssysteme, autonome Fahrzeuge und vernetzte Verkehrsteilnehmende auf Ver-
kehrssicherheit, Ressourceneffizienz, Umweltfreundlichkeit sowie die Auslastung
existierender Verkehrsinfrastrukturen? Mit diesen Fragen beschaftigt sich unser
Bereich »Mathematik flr die Fahrzeugentwicklung« im Projekt »SOPRANN«.

SOPRANN steht fir »Synthese optimaler Rege-
lungen und adaptiver Neuronaler Netze fir
Mobilitatsanwendungen« und betrachtet
unter anderem das Miteinander von automati-
sierten und von Menschen gesteuerten Fahr-
zeugen. Ziel ist der Einsatz datenbasierter Mo-
delle und Kl zur sicheren und optimalen
Regelung in der Mobilitat.

Mit dabei sind Forschende der Technischen
Universitat Chemnitz sowie der Universitat der
Bundeswehr in Minchen.

Wer regelt den Verkehr am besten?

Den Verkehrsfluss kann man Uber die Infra-
struktur steuern, zum Beispiel mit Ampeln,
aber auch durch intelligent(er) geregelte Fahr-
zeuge, welche die Ubrigen Verkehrsteilneh-
menden durch ihr Fahrverhalten »dirigieren.
»In unserem Ansatz reicht schon ein einziges
Fahrzeug, um ein Ensemble von etwa zwanzig
Autos zu effizienterem Fahrverhalten zu bewe-
gen, erklart Projektleiter Dr. Michael Burger.
Das kann es, weil es Uber einen Modell- und
Kl-basierten Regler verfligt und auch Daten
und Informationen der anderen Fahrzeuge
nutzt, um menschliche Unzulanglichkeiten
auszugleichen.

Fahrt zum Beispiel jemand zu dicht auf oder
sind bereits Stop-and-go-Wellen entstanden,

versucht das taktgebende Fahrzeug dies zu
kompensieren, indem es beispielsweise einen
relativ groBen Abstand lasst, langsam fahrt,
aber nicht bremst, damit der Verkehr weiterhin
flieBt. Experimentell abgesichert wird diese An-

nahme derzeit im ITWM-Fahrsimulator RODOS®.

Weniger Stop-and-go

Der Nutzen dieses intelligent gesteuerten
Fahrverhaltens liegt auf der Hand: weniger
Stop-and-go-Wellen, weniger Staus. Das spart
sowohl Zeit als auch Emissionen, denn die
Durchschnittsgeschwindigkeit aller Fahrzeuge
steigt in der Regel mit einem gleichférmigen
Verkehrsfluss. Vor allem bedeuten weniger
Staus auch ein deutlich reduziertes Unfallrisiko
und damit mehr Sicherheit fur die Menschen.
Michael Burger umreif3t die Zukunftsvision:
»Man kdnnte automatisierte Fahrzeuge ganz
systematisch in Regionen mit hohem Ver-
kehrsaufkommen und vielen Staus einsetzen
und den Vekehr so im Fluss halten.«

@ www.itwm.fraunhofer.de/verkehrssimulation
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