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I. Modell

Motivation: Verstehen des automatisierten Verkehrs 

V. Theorie des Verkehrs mit 100% der 

automatisierten Fahrzeuge: Charakteristika 
des Verkehrszusammenbruches 
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IV. Gemessene Charakteristika der realen 

induzierten und spontanen 

Verkehrszusammenbrüche im von 
Menschen gesteuerten Verkehr
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Fazit: 1. Wichtige Charakteristika des von Menschen gesteuerten Verkehrs und des 

Verkehrs mit 100% der automatisierten Fahrzeuge sind qualitative gleich.

2. Um realistische Charakteristika des gemischten Verkehrs zu simulieren, müssen die 
Simulationen durch die Modelle der Drei-Phasen-Theorie durchgeführt werden.

1. Classical Helly‘s model (1959)

2. Traffic flow of 100% of automated-driving 
vehicles moving on two-lane road with on-ramp

III. Spontaner Verkehrszusammenbuch
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II. Induzierter Verkehrszusammenbuch
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