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Ex-ante Kosten-Nutzen-Untersuchungen
kooperativer Verkehrstelematik (C2I)

Dipl.-Ing. Wolfgang Niebel

DLR, Institut fir Verkehrssystemtechni

TU Berlin
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Kooperative Telematik: GLOSA
Geschwindigkeitsempfehlung fur LSA
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Kooperative Telematik: LSA-Optimierung
ohne und mit Kommunikation

Braunschweig: T gl %
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- Grine Welle

_ Priorisierung QNN (\/2|) Vorhersage der Verkehrsmenge
in folgenden 15-min-Intervallen
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Projekte KOL:NE und /"ee!CoMove
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http://www.ecomove-project.eu/
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Methodik: Mikro-Simulation
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Methodik: Szenarien - Netzmodell

verortet “synthetisch”
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Methodik: Szenarien - Nachfrage

Testfeld |Zeit Intervalle [Modi

i ey ANEN D9
Braun- 500 5200 4 pTV, + DTV, |15 min .
schweig A A
Minchen |690-12% + DTV, + DTV,|1 h el AN

- liegt nur fur Istzustand vor
- DTV im Plan-/Mitfall?

- Jahres-Hochrechnung? - BVWP-Ganglinien (nachste Folie)
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Methodik: Szenarien - Nachfrageganglinien

Werktags > [d/a]
d/a 14 48 77 48 14 201
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Methodik: Szenarien — Technologie & Funktionen

\Wo 5]10| 15|25 |30 35100

Funktion(en)

Ist-Zustande KOLINE / eCoMove X

GLOSA + LSA-Optimierung X* | X X | X X

'GLOSA X X X
b + LSA-Optimierung Priorisierung X X X
- + LSA-Optimierung Grine Welle X X X

* GLOSA kommt nicht zum Tragen

- einzeln oder als Bundel (,+“) moglich (= Nutzenabgrenzung?)
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Methodik: Szenarien - Technologie

Marktdurchdringung von Car2Car
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I
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1 V. 1 / mit Navigationssystemen, Erwartung) |
I I |
20% i |
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Stand; 21. Mai 2008 Dr. Bemd Rech © VW AG ‘?: !
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Methodik: Nutzenkomponenten

Zielbereich Kriterium
Mobilitzt Reisezejt ey ANNN [0Q
 BlOY)

A ™
Umfeldvertraglichkeit Emissionen (NO,, CO, HC, PM,) )

»Klimagas CO,
Effizienz N Energieverbrauch
Besetzungsgrad

- aulRerdem im BVWP 2003, aber unbertcksichtigt :

- Betriebskostenanteil - f(s), As=0

- Larm - f(q), Ag=0

- Sicherheit - f(g,Stral’enkat.), Ag=0 und AST=0
- Kostensatze aus BVWP 2009
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Methodik: Kosten

Teilleistung |Investkosten / Stick [€] |[Lfd. Kosten p.a. [€] |p.a. [€]
RSU 10.000 400 1.072,16
LSA-Software- |3.000 - 351, 69
versorgung

OoBU 100 20 31,72

- Abgrenzung allg. Erneuerung vs. spezifische Projektaufwande?
- Ortliche Abgrenzung bei nomadischen Endgeraten (OBU)?
- Abgrenzung bei Funktionsvielfalt auf OBU?

OBU-Rate Sim |# OBU Sim |# OBU Elotte |Z P-a. [€]
10% 3.476 >3.4767 110.269

L\ L\ o
100% 34.759 >34.7597 1.102.662
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Ergebnisse: Nutzen in Minchen
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g (Fluss) im Netz [Fzg/h]

- bei &hnlichen Verkehrsmengen unterschiedliche Effekte!
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Ergebnisse: Nutzen in Braunschweig

40
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>=220€/16h
2 Trend?
-30
T1 (0%) T2 (5%) T3 [15%) T4 (25%) TS (35%) TE [35%oR)
Szenario

Szenario |[Betriebs-  |Reisezeit Schad- |CO, |Z 201 2 p.a.
kosten stoffe Tage
0% 10 T€ (28%)| 23 T€ (64%) -0%| 8% 36 TE| 52T«€

35% OR | 14 T€ (31%)| 27 T€ (59%) 0%| 9%| 45T€| 65T€

i DLR




www.DLR.de - Folie 15 > TU Berlin > Wolfgang Niebel « Kosten-Nutzen-Analyse kooperativer Verkehrstelematik (C21) > 26. Juni 2014

Ergebnisse: Nutzen-Kosten-Verhaltnis BS/M

% ngs
25
20 \\

\\ “eCoMove

> =o—Priorisierung
X 15 o
2 =>~Priorisierung + GLOSA
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- Kostensatze in EU -
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Erkenntnisse & ...

- Kooperative Telematik:
- lohnt sich volkswirtschaftlich
- hat Grenzen (Bsp. g=0sigung)
- kann Schaden anrichten

- Dynamische Aspekte (Flottenausstattung) fehlen
- Raumliche Extrapolation schwierig
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... Ausblick

- Weitere Kriterien einbeziehen:
- LA&rmimmissionen
- Unfélle (SSAM?)
- Reisezeitverlasslichkeit (BVWP 2015): ~ -50%!
- Halte: ~ -10% - 0,03% - ~ +5% Nutzen
C@D einbeziehen
Zeitliche Extrapolation durch Wochen-Ganglinien (RWS)
- Synthetische (Raum-Zeit-)Szenarien in colombo-fp7.eu
Smartphone statt OBU?

Flottenantrieb 20307
Geschaftsmodell? COLOME



http://www.colombo-fp7.eu/
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Fragen und Diskussion
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