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Projektziel/Motivation
Im ZugedesautomatisiertenAuffahrensvonder nicht-vorfahrtberechtigtenStraßeόαaŅƘǊƛƴƎŜǊ{ǘǊŀǖŜάύauf die vorfahrtberechtigte
StraßeόαLoherstraßeάύan der Projektkreuzung,ist es von zentraler Bedeutungmit Hilfe der vor Ort installierten Infrastruktur-
sensorikVerkehrsdatender αLoherstraßeάzu erheben und diese an das automatisch fahrende Fahrzeugweiterzuleiten. Eine
möglichstpräzisePrädiktion dieserdynamischenVerkehrsteilnehmer(DVT)für den Zeitpunktdes Einscherensdes automatisch
fahrendenFahrzeugs(AFF)auf die vorfahrtberechtigteStraßeist dabeivon erheblicherBedeutung. Sosoll schließlichein optimales
Einfahrenin die anvisierteLückeermöglichtwerden.

Herausforderung
Aufgrundder Tatsache,dassessichbei den DVTum menschlichgesteuerteKraftfahrzeugehandelt, ist es im Einzelfallunmöglich
eine 100%ig verlässlicheVorhersageder einzelnenFahrzeugpositionenςund den damit verbundenenAbständezwischenden
Fahrzeugen- zu tätigen. Mit Hilfe eines statistischen Modells ist es jedoch möglich die Entwicklung der Abstände zweier
aufeinanderfolgenderFahrzeugemit einer vorgegebenenWahrscheinlichkeit, innerhalb gewisserGrenzenabzuschätzen. Diese
VorgehensweisebedarfallerdingseinerVielzahlempirischerVerkehrsdaten.
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DasMesssystem
Χist lidar-basiert und detektiert entlangeiner Straßepassierende
KFZ. Die zugehörigen Sensoren sind an vier benachbarten
Leitpfosten (Positionen ὖ bis ὖ ) befestigt und auf den
betreffenden Fahrstreifenausgerichtet. Somit wird insbesondere
der Gegenverkehrnicht mit detektiert.

Datenanalyse
Ein die MessstreckeentlangfahrendesFahrzeuglöst an jedem
Sensorein entsprechendesSignalaus. Aufgrunddesverwendeten
Zeitstempels können im NachgangGeschwindigkeit, Fahrzeug-
folgezeit, zeitlicher Abstand zum vorausfahrenden KFZ
(Nettozeitlücke), sowie die zugehörige Änderungen auf den
einzelnenSektorenЎί , Ўί und Ўί berechnet werden. Mit
Hilfe einer Korrelationsanalysezwischenden einzelnenSektoren
ist es somit möglich eine Abschätzung der Entwicklung des
zeitlichenAbstandeszwischenden Fahrzeugenvorzunehmen.
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Ergebnisse & statistisch-mikroskopisches Prädiktionsmodell

1.) Bestimmungder Änderung des zeitlichen AbstandesЎ† auf Sektor
Ўί bzw. Ў† auf Sektor Ўί zwischen zwei KFZ für verschiedene
Nettozeitlücken†:

2.) Streudiagrammezur Visualisierungvon Korrelationen zwischenЎ†
und Ў† unter Angabedes zugehörigenKorrelationskoeffizientenὧfür
verschiedeneNettozeitlücken†. DieDiagrammeaus1.) fungierendabeials
Randverteilungen:

3.) Aus 2.): Ableitung eines quantitativen Korrelations-
gesetzesin AbhängigkeitverschiedenerNettozeitlücken†:

4.) Mit Hilfe einer bivariaten Normalverteilung, deren
Parameterdurchdie Randverteilungenaus1.) und den
zugehörigenKorrelationskoeffizientenaus 2.) bzw. 3.)
festgelegt wurden, wird schließlichdas Prädiktions-
modell hergeleitet. Bei gegebenemЎ† kann somit
mit einer festgelegtenWahrscheinlichkeit ίbestimmt
werden,innerhalbwelcherGrenzender zuerwartende
Wert fürЎ† anzutreffenist:

Ў† Ў† ЎÍÓȟ

wobei ςЎ die Breite des entsprechenden,von ί
abhängigenIntervallsbeschreibt(analogfürЎ† ).

5.) Darstellung von Ў im Rahmen der statistisch-
mikroskopischenPrädiktion von Ў† bei festgelegter
Wahrscheinlichkeit ÓЎ . Betrachtet werden die
exemplarischenFälleЎ† πms und Ў† υπms
für unterschiedlicheNettozeitlücken†. Dabeistimmt die
rote, durch das Modell berechneteKurvesehr gut mit
der blaugepunkteten,empirischenKurveüberein.
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