. Zeitbezogene Navigation im Stral3enverkehr”

Im Rahmen eines AGIP-Forschungsprojektes wurde eine zeitbezogene Navigation fir den
StralRenverkehr entwickelt, mit der es zukinftig mdglich ist Fahrzeuge im Verkehr derart zu
fuhren, dass eine geplante Ankunftszeit auch tatsachlich eingehalten wird. Entwickelt hat die
zeitbezogene Navigation das Institut fir Verkehrsmanagement der Fachhochschule
Braunschweig/Wolfenbdttel in Salzgitter in Kooperation mit dem Institut fur Verkehrsfiihrung
und Fahrzeugsteuerung, Deutsches Zentrum fur Luft- und Raumfahrt e.V., in Braunschweig
und der Robert Bosch GmbH in Hildesheim.

Bei der zeitbezogenen Navigation ist neben dem rdumlichen Freiheitsgrad der Route die
Geschwindigkeit ein wichtiger Freiheitsgrad, der sowohl vor der Fahrt bei der Routenplanung
als auch wahrend der Fahrt bei der Fahrzeugfuhrung gewaéhlt bzw. variiert werden kann.
Begrenzungen der Geschwindigkeit sind hierbei zu beriicksichtigen; dies sind z.B. zulassige
Geschwindigkeiten, fahrerabhéangige Geschwindigkeiten, maximale Geschwindigkeiten aus
Leistungsgriinden oder Begrenzungen aufgrund des prognostizierten bzw. aktuellen
Verkehrszustandes.

Im Forschungsprojekt wurden systematische Verkehrssimulationen und Fahrversuche zur
Untersuchungen der Ankunftspinktlichkeit fir zwei Referenzstrecken durchgefihrt. Ein
Algorithmus zur zeitbezogenen Navigation wurde entwickelt, in ein Experimentalsystem
integriert und in Fahrversuchen getestet. AnschlieBend erfolgte die Integration des
Algorithmus in den Fahrsimulator des DLR (Virtual Reality Lab) um ein ausgewahltes
Anzeigenkonzept fiur die zeitbezogenen Navigation in der Simulation mit unterschiedlichen
Fahrern zu untersuchen.

Die in dem Forschungsprojekt durchgefiihrten Verkehrssimulationen und Fahrversuche
zeigen, dass die zeitbezogene Navigation im Stral3enverkehr mdoglich ist und die
Pinktlichkeit im StraRBenverkehr deutlich verbessert. Die Testfahrten mit zeitbezogener
Navigation von Salzgitter nach Hamburg und Berlin weisen Verspatungen von maximal 6 min
auf. Demgegeniber zeigen die Vergleichsfahrten mit einem Standard-Navigationssystem
Verspatungen von bis zu 23 min. Die Untersuchungen, insbesondere Vergleichsfahrten mit
zwei Fahrzeugen, haben dartber hinaus gezeigt, dass die zeitbezogene Navigation zu einer
gleichméRigeren Fahrweise filhrt. Sie dirfte damit auch einen positiven Einfluss auf die
Verkehrssicherheit und den Treibstoffverbrauch haben.

Eine schrittweise Weiterentwicklung von Navigationssystemen besteht in der
Beriicksichtigung von Geschwindigkeitsbegrenzungen und deren Anzeige auf dem
Navigationsdisplay. Zusatzlich sollte der Fahrer die Mdéglichkeit haben, eine von ihm fir
Autobahnen bevorzugte Geschwindigkeit einzugeben, die er bei freier Fahrt wahlen wirde.
Die Berechnung der Fahrzeiten auf Basis der Geschwindigkeitsbegrenzungen und dieser
bevorzugten Geschwindigkeit verbessert die geplanten Ankunftszeiten erheblich. Der
nachste logische Schritt ist dann die Integration der zeitbezogenen Navigation in die
Navigationssysteme.

Die Beriicksichtigung dynamischer Geschwindigkeitsbegrenzungen ist bisher nicht mdglich.
In den durchgefiihrten Fahrversuchen wurden aber Verspatungen, die durch dynamische
Geschwindigkeitsbegrenzungen hervorgerufen wurden, immer ausgeglichen. Zukunftig wird
die direkte Ubertragung einer dynamischen Geschwindigkeitsbegrenzung in das Fahrzeug
Standard sein, so dass diese Information im Fahrzeug zur Anzeige gebracht wird und den
Fahrerassistenzsystemen, z.B. dem ACC-System oder dem Navigationssystem, zur
Verflgung steht. Die Fahrerassistenzsysteme werden in einem Drive Management System,
ahnlich wie in einem Flight Management System, zusammengefasst sein. Spatestens dann
werden Navigationssystem und ACC-System gekoppelt sein.
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