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Das voranschreitende Wachstum der Weltbevélkerung, besonders
in Stadten, der steigende Anteil Vulnerable Road User (VRU) und
das Ziel die Treibhausgasemissionen zu reduzieren stellt den
urbanen Verkehrssektor vor groRe Herausforderungen. Eine
Mdoglichkeit, diesen zu begegnen, liegt in der Nutzung von Daten
vernetzter und automatisierter Fahrzeuge (CAVs). Diese
generieren sogenannte Floating Car Data (FCD) und extended
Floating Car Data (XFCD), die fir verschiedene Anwendungen
genutzt werden kénnen.

Diese Arbeit fokussiert sich auf drei Forschungsfragen. 1. Welche
Potenziale haben FCD und xFCD in den Themengebieten
Verkehrseffizienz, Verkehrssicherheit und der Reduktion von
Umweltbelastungen. 2. Welche Metriken helfen dabei diese
Potentiale zu quantifizieren. und 3. Wie kdnnen vorhandene
Licken in der Bewertung von XFCD geschlossen werden, mit
besonderem Fokus auf der Sicherheit von VRUs.

Abbildung 1: Relevante Bereiche in einer
Kreuzung (Satellitenbild)

Zunachst werden mit Hilfe einer Literaturrecherche die moglichen
Anwendungsbereiche von FCD und xFCD erortert. Darauf
aufbauend folgt eine Analyse der relevantesten Metriken, die eine
Realisierung der Potenziale ermdglichen kénnen. Im Anschluss

wird, basierend auf Dbereits existierenden, eine neue Metrik 1220 unkritisch LoC > 0,8
entworfen: Das Level of Criticality (LoC). Es wird daraus ausgelegt,

sicherheitskritische Situationen im urbanen StralBenverkehr zu 1.1e:0 | wenig kritisch 0,8 > LoC > 0,6
erkennen. Dabei werden flr Fahrzeuge schlecht einsehbare
Bereiche, z.B. auf einer Kreuzung, und das Risiko einer 1o o | maRig kritisch 0,6 > LoC > 0,4
potenziellen Kollision mit einem VRU verknipft. Das LoC

v_erwendet Daten aus fahrzeuginternen Sensor_en, Wie_ Kar_neras, YN Kritisch 04> LoC > 0,2
einer Radar- oder LiDAR-Erkennung, und verbindet sie mit dem
raumlichen Faktor der Relevanz einzelner Bereiche. Es berechnet
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sich wie folgt:
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R;; entspricht der Relevanz einzelner Zellen, basierend auf der
Loc maglichen Geféahrdung fir VRUs. In Abbildung 1 sind beispielhaft
~ Bereiche mit hochster Relevanz dargestellt. r quantifiziert, wie
haufig eine Zelle in einer Simulation von CAVs wahrgenommen
| P wird. Eine Gewichtung beider Faktoren erfolgt mit « und g. Als
optimale Konfiguration dieser wurden die Werte 0,8 und 0,4
gewahlt (Abbildung 2). Tabelle 1 zeigt die Einteilung des LoC in

e verschiedene Stufen, abhangig von den Werten.

Die Ergebnisse zeigen, dass CAVs Uber FCD und xFCD einen
wertvollen Beitrag liefern, um den urbanen Verkehr effizienter,
sicherer und umweltfreundlicher zu machen. Das LoC erweitert

0.4

r(observe)/r(observe, max)

02 bestehende Forschungsansatze und bietet eine zusatzliche
Maoglichkeit die Sicherheit von FulRgangern und Fahrradfahrern zu
0 gewabhrleisten.
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Abbildung 2: Level of Criticality fir a=0,8 und =0,4
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