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Probleme

» statistische Aussage bei geringer Durchdringung
» flr Prognosen sind weitergehende Modelle erforderlich

» MalRnahmernwirkungen kdnnen nicht bewertet werden
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Verkehrslageerkennung — Netz

DINO - Netz

>

Strategisches
Hauptstral3ennetz
Dusseldorf

BAB-Umgriff

Neersener

Kreuz

BAB-LUckenschluss
und -Ausweichrouten
innerhalb des Umgriffs
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Verkehrslageerkennung — Detektorik

Stationare Detektion
» 50 innerstadtische Messquerschnitte
» 481 Autobahn-Messquerschnitte
» 182 OCIT-LSA
» 450 Schleifen an OCIT-LSA

Bewegliche Detektoren
» 1.400 Taxen + 110 Taxen
» Priorisierte Stral3enbahnen
» Busse
» FCD von privaten Anbietern (BMW,
ptv)

Gangliniendatenbank
» 6:00 Uhr — 22:00 Uhr (15 min)
» 2002 — 2007




Flachendeckende Verkehrslageerkennung mit Datenfusion

motion
o Didgszeld ot in Mation

Kleinrdumige Verkehrsmodelle

Rickstauschatzer (TRANSQEST)
» OCIT-LSA 4

t Rel

» LSA-Daten + Detektordaten - Schatzung F
der Rickstaulange

» Reisezeit- und Kapazitatsermittiung

» Berechung des LOS mittels relativer 04 06 080010 1
Reisezeit tReI und Auslastungsgrad r Quelle: Pflichtenheft AP211 (Dmotion)

=

Ubergangsbereich BAB - Stadt (ptv) i
o) |
» Warteschlangenmodell nach Kimber/Hollis ﬂ

» Reisezeit- und Warteschlangenbestimmung

Stauléange |

> LOS-Bestimmung in Abhangigkeit von tg, o)

OV-FCD (ptv)

» Reisezeitauswertung zw. Meldepunkten Auslastung

» LOS-Bestimmung in Abhangigkeit von ty
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Grof3raumige Verkehrsmodelle — DINO

Netzweite konsistente Verkehrslageberechnung

» Dynamische Verkehrslagemodellierung mit DINO

(TransVer GmbH Munchen)

Verkehrsumlegung

» Quasi-dynamische Verkehrumlegung 3DAS
(Betrachtung mehrerer kurzer Zeitscheiben)

» Dynamisches Nutzeroptimum (DUE)

Matrixschatzung

» Modifizierter Informationsminimierungs-
algorithmus

Terminierung
» Gutes Ergebnis
» OD-Matrix-Anpassung sehr klein

» Rechenzeit

angepafte Nach
fragematrizen
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Nachfragematrizen/ Historische

Dynamische
Daten

Dynamische Verkehrsumlegung
(de Romph)

Terminieren? Ja

Matrix-
Datenbank
Statische
Daten

enauigkeit / # Iter.

Modifizierter Informationsminimierungs-
algorithmus (Basis: van Zuylen)

Finale Berechnung

und Ausgabe des

flachendeckenden
Verkehrslageberichts

(LOS, t,, ...)




> > > Flachendeckende Verkehrslageerkennung mit Datenfusion d

oftion
Dilgseldact i Motion

Ubersicht

» Warum Datenfusion ?

» Verkehrslageerkennung in Dusseldorf
» Netz, Detektorik
» KleinrAumige Verkehrsmodelle

» Grol3raumige Verkehrsmodelle
» Datenfusion mit DINO
» Ansatzpunkte flr Datenfusion
» Beschreibung ausgewahlter Verfahren

» Kalibrierung und Evaluierung

» Erste Ergebnisse



Flachendeckende Verkehrslageerkennung mit Datenfusion

» Konzept der Datenfusion - Modellbausteine

Verkehrsnetz
Knotenpunkt
Ausgangsdaten Zusatzinformation durch Datenfusion
Querschnitts-
zahlungen .
Knoten- Ruckstau-
Daten der strome langen

LSA-Steuerung

Konsistente Verkehrsumlegung

Belastungen,
Routenanteile
und
Reisezeiten

Matrix der _

Verkehrsbeziehungen

Matrixschatzung
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Dilgzeldart in Motion

FCD
Stichproben
fur:

Staulangen

Reisezeiten

Verkehrs-
beziehungen
(Netzstrome)
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Datenfusion — Ansatzpunkte

» Algorithmenerweiterung (3DAS) | Nachiragematrizent// Hsorsche
. . Dynamische Verkehrsumlegung Dx:,:g);nk
» Einbindung von aktuellen s

Freigabezeiten

AON-Umlegung

Aktualisieren
Verkehrsstarke, Reisezeit

» Parametereichung

Statische
Daten

» Bewertung der Umlegung

» Algorithmenentwicklung (mod. IM)

» Klassifizierung nach Reisezeiten

Terminieren? Ja
enauigkeit / # Iter.

Dynamische
Daten

» Klassifizierung nach LOS

Modifizierter Informationsminimierungs-
algorithmus (Basis: van Zuylen)

» Keine Ergebnisverschneidung

» Keine Umrechnungsverfahren

» Umkehrfunktion

» Fundamentaldiagramm -

Terminieren?
enauigkeit / # IteJ

Finale Berechnung

und Ausgabe des

flachendeckenden
Verkehrslageberichts

(LOS, t,, ..))
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Kalibrierung und Evaluierung

Kalibrierung
» Felduntersuchung zur Datenaufnahme auf zwei verschieden Rundkursen
» 12 Fahrzeuge mit GPS-Trackern
» ANPR-Gerate
» Uberprifung von Eingangs- und AusgangsgréRen von DINO
» Ermittlung eines optimalen Parametersatzes
» Kapazitat, Geschwindigkeit, ...

» Sensitivitatsanalyse dieser Parameter

Evaluierung
» Anhand eines neue Datensatzes
» Erhebung analog Kalibrierung

» andere Rundkurse
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Dmotion — Resultate
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Vergleich der Verkehrsstarken auf der Oberkasseler Bricke

Messung vs. Modell
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Das diesem Bericht zugrunde liegende Vorhaben wurde mi t Mitteln
des Bundesministeriums fur Wirtschaft und Technologie unter dem
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Datenfusion — Ansatzpunkte — Kalibrierung

Kurzfristige Kalibrierung
» OCIT-LSA
» Online Anbindung der OCIT-LSA an die Verkehrsleitzentralen
» u.a. Ubermittlung der aktuellen Freigabezeitanteile aller Verkehrsstrome
» Verwendung der aktuellen Freigabezeitanteile anstelle von statisch hinterlegten Werten

» Verwendung einer Wochenautomatik

Nachhaltige Kalibrierung des Warteschlangenmodells
» Langerfristige Analyse (Tage, Wochen, Monate) der Warteschlangen
» Abgleich zwischen berechneten und lGbergebenen Rickstaulangen
» Netzweites Anpassen von Modellparametern
» Realitatsnaheres Auf- und Abbauverhalten der Warteschlangen

» bessere Abschatzung der Warteschlangenlange
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Datenfusion — Ansatzpunkte — Umlegungsbewertung

Verlagerung der Terminierung
» Priméares Ziel von DINO: Verkehrslageberechnung
» Vergleich der berechneten Daten mit den tbergebenen Daten nach Umlegung
maoglich
Bewertung der Umlegung
» EinfUhrung einer kantenbasierten Straffunktion
» ,Bestrafung” der Abweichung des berechneten vom Ubergebenen Wert je Kante
fij =GY ‘2( - X

’

» Aufsummieren der Strafterme und Abgleich mit einem vordefinierten zulassigen
Hochstwert

F :Z f :ZCJ-ZQJ-VI h\( - }(‘yj
il J i
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Datenfusion — Ansatzpunkte — Klassifizierung

» Ziel: Ermittlung von qualitativen Korrekturfaktoren aus Reisezeiten fir die
Verwendung im modifizierten Informationsminimierungsalgorithmus

» Festlegen einer ,typischen Reisezeit* und Ableitung von Klassen

2
tyo = L/V+ L/ttt
P t /t. -1 20,

t<t,—-xtO[t,—xt, + X, t>t + X

typ

» Vergleich der ,typischen Reisezeit” mit der ibergebenen Reisezeit t

tOft, =X ty, + ¥ = X= 0,/ G,
(t<t,,—X) 00y > Gy, = X="0,9"
(t<ty, =X) UGy < Qy,=> X=1
(t>ty, +X) U0 > gy,=> X=1
(t>t,, +Xx) 00, < g, = X="11"
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Datenfusion — Ansatzpunkte

» Ergebnisverschneid

l Nachfragematrizen/ Historische
Matrix-
Dynamische Verkehrsumlegung P -
(de Romph)
Statische
Daten

Aktualisieren
Verkehrsstarke, Reisezeit

» Umrechnungsverfahren (fur

undamentaldiagramm

erminieren?

» Algorithmenerweiterung (3DAS)

» Einbindung von aktuellen

Terminieren? Ja
enauigkeit / # Iter.

Dynamische
Daten

Freigabezeiten

» Parametereichung

Modifizierter Informationsminimierungs-
algorithmus (Basis: van Zuylen)

» Bewertung der Umlegung

» Algorithmenentwicklung (mod. IM)

» Klassifizierung nach Reisezeiten

» Klassifizierung nach LOS cvmigon 15

Finale Berechnung

und Ausgabe des

flachendeckenden
Verkehrslageberichts

(LOS, t,, ..))




