LUKAS — Lokales Umfeldmodell fur das Kooperative,
Automatisierte Fahren in komplexen VerkehrsSituationen

Simulationen des kooperativen Fahrens durch die mikroskopische
Verkenrsprognose
Boris Kerner, Vincent Wiering, Michael Schreckenberg - Universitat Duisburg-Essen

Motivation: Steuerung des automatisierten Fahrzeugs durch kooperatives

automatisiertes Fahren in komplexen Verkehrssituationen
Il. Kooperierendes Fahrzeug
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Fazit: 1. Das kooperative Fahren mit Prognose fiihrt zur Harmonisierung des Verkehrs und zu einer
Ernohung der Verkehrssicherheit.

2. Wenn die Rate der kommunizierenden und kooperationswilligen Fahrzeuge im Verkehr deutlich weniger
als 100% wird, wird die Moglichkeit des kooperativen Fahrens vermutlich sehr begrenzt sein.
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