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Die Arbeit befasst sich mit der Darstellung von Fahrer-Fahrzeug-Verhalten in Simulationssystemen. Dabei werden die fiinf
Simulationswerkzeuge CarMaker, PELOPS, VISSIM, SUMO und BABSIM néher untersucht. Den Fragen, wie das Verhalten
innerhalb der Simulationen modelliert wird und wie der Anwender dieses Verhalten beeinflussen kann, wird im Laufe der Arbeit
nachgegangen. Bei dem Vergleich der Simulationswerkzeuge zeigte sich, dass PELOPS und VISSIM unterschiedliche
Parameter haben, sich jedoch grundlegend kaum voneinander unterscheiden. VISSIM hat lediglich den Vorteil des
implementierten Kreuzungsmodells. BABSIM hat ebenfalls Ahnlichkeiten mit PELOPS und VISSIM, verteilt die Fahrertypen
allerdings anhand von Straflenabschnitten. Bei SUMO besteht kaum Méglichkeit Einfluss auf das Fahrerverhalten zu nehmen.
CarMaker l&sst sich mit den anderen Simulationssystemen fast nicht vergleichen, da es nur auf die Abbildung des
Fahrzeugverhaltens abzielt.
Folgende Tabelle zeigt eine Gegeniiberstellung der betrachteten Simulationswerkzeuge mit einer Bewertung anhand definierter
Kriterien. Zum einen wurde der Punkt betrachtet, wie die verschiedenen Fahrsituationen Folgen, Fahrstreifenwechsel,
Querverhalten und Kreuzungsverhalten umgesetzt wurden. Weiterhin waren die Punkte wie die Kooperation mit anderen
Verkehrsteilnehmern, die Charakterbildung, die Verteilung der Fahrertypen auf die Fahrzeuge und der benutzerspezifische
Eingriff auf die Parameter wichtig bei dem Vergleich.
Abschlieffend kann man festhalten, dass bestimmte Parameter wie ein Sicherheitsbediirfnis, ein taktisches Denken und eine
Unvollkommenheit implementiert sein sollten, um eine Simulation realistisch umzusetzen. Fir die Arbeit wurde geeignete

Literatur verwendet, die im Laufe der Arbeit ausgewertet wurde.
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