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,Vollautonomes Fahren und E-Mobilitat sind die wichtigsten
Themen der Autoindustrie,...“ DerStandard.at, 28.3.2018

Die autonom fahrenden Autos kommen.” DerStandard.at, 12.12.2018
.Lenken war gestern.” Zeit Online, 17.12.2018

,Zukunftsthema autonomes Fahren: Wer hier zu spat kommt, ist
erledigt.” t-online, 23.1.2019

JAutonome Autos sind die grof3e Vision der Automobil- und
Technologiekonzerne.” DerStandard.at, 2.3.2019

»1eslas Robotaxi-Plane - Todsichere Wette oder gefahrlicher
GroRenwahn?* Sliddeutsche Zeitung, 26.4.2019
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Automatisierungsgrade:
eigene Ausarbeitung nach (SAE 2018)
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Entwicklung automatisierter
Fahrfunktionen (nach VDV 2015)

Einfihrung automatisierter Fahr- und Parkfunktionen

Einfilhrungszeitriume: ] Fahrfunktionen 7//7777% Parkfunktionen

Einflihrungszeitraume definieren den Zeitraum, wann voraussichtlich
die Fahrerassistenzsysteme (FAS) am Markt eingefiihrt werden.

Fahren in der Stadt* R

~ 1 Fahren auf der Autobahn*
~ ' Sstaufolgefahren / Fahren im Stau *

Ty Schlisselparken
) Stauassistent
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Totwinkeltiberwachung

* Rechtliche Rahmengesetzgebung vorausgesetzt
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/wischenfazit - Vision oder Realitat?

= Der Wunsch/die Vision fahrerloser Mobilitat existiert schon langer.

= Forschungseinrichtungen, Beratungsfirmen, IT-Firmen,
Automobilhersteller und Zulieferer entwickeln gerade unzahlige Visionen
wie automatisiertes Fahren in Zukunft aussehen konnte.

= Erste, mehr oder weniger grof3e Schritte in Richtung Realitat wurden und
werden gemacht.

= Auf dem evolutiondren Pfad existieren Level 2 und 3 Fahrzeuge,
Level 4 und 5 wurde von namhaften Herstellern flir 2020-2021
angekindigt, Prototypen werden getestet.

= Auf dem revolutionaren Pfad laufen ebenfalls eine Vielzahl von
Pilotversuchen.
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Ursprungliche Optimistische
Erwartungen der Wirkungen

Beispiel:

Aktionsplan W mwetternzien:
Automatisiertes Zuganglichkelt: +E2f?1:;?g EHWEI
Fahren Osterreich el : ——
Juni 2016 Individuelle. ng’gen - p;,kﬁéézn

Mobilitatskosten: Verkehrsfluss:

-70% an Stau;
4 +500% an
Kapazitdt

Wartezeiten: T Eosten fir
«0" = alles  sfentichen Verkehis
.nahtlos" J

Quelle: Bundesministerium ftr Verkehr, Innovation und Technologie (2016), S. 04



Aber:
~Ripple“-Effekte

Milakis et al., 2016, p. 326
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Geschatzte Auswirkung der Automatisierung auf den
Energieverbrauch durch verschiedene Mechanismen

Qo

Platooning
Eco-driving
Quelle: Wadud et al. (2016, p.12)
Congestion mitigation
De-emphasized performance

Improved crash avoidance -
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Higher highway speeds -
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Travel cost reduction _
New user groups -
Changed mobility services -

Infrastructure footprint™® I
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Vernetzte Wirkungsebenen (Smith, 2016) m @Ku
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Simulationsebenen/ansatze m

= Pkw-Besitz & Automatisierungsanteile an Flotte
= Diffusionsmodelle, 6konometrische Modelle, Szenarien

= Verkehrsnachfrage(kurz- mittel-, langfristig)

= Verkehrsfluss / Kapazitaten
= Mikro-/mesoskopische Simulationsmodelle,

= Umweltwirkungen (lokal, regional, global)
= Flacheninanspruchnahme (vor allem Parkraum)
= Integrierte FlAchennutzungs- und Verkehrsmodelle (langfristig)

Soteropoulos et al., 2018
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Grundlagen der Prognose
der Auswirkungen

= In der Vorhersage der Entwicklung der Marktdurchdringung und Nutzung
des automatisierten Fahrens missen drei unterschiedliche Aspekte
betrachtet werden:

1. die Entwicklung der notwendigen Technologien und deren Kosten,

2. die Akzeptanz der neuen, fahrerlosen Fahrzeuge durch Kundinnen
und Kunden und

3. die Anderung der Nutzungsmuster.

= Jeder dieser drei Aspekte ist derzeit noch mit sehr grofl3en
Unsicherheiten behaftet!
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Systemdynamischer
Modellierungsansatz

1. Erstellung eines qualitativen Modells
(Causal-Loop-Diagramm CLD)

= |dentifikation von Wirkungsmechanismen und
Rickkopplungsschleifen

2. Adaption des integrierten Flachennutzungs- und
Verkehrsmodells MARS

= Quantifizierung und Simulation von Szenarien
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MARS-Modell

E o— £l " L] 7 OEE—— T B P BT D B 7 T B P E—

rEIl'.E[‘I]Hl sCenarios I rl’ﬂl.ll.':q" instruments

| | * User benefits |

" Demographic transition ']‘Iﬂlﬂpﬂl‘t]]ﬂhqf = Dperator cosis I

! and growth I | - [nvcslml::.nl cosis r,._
|
|

mp‘“ - Accidenls
i b
| ‘::—*"““’“““"‘:) || ||-::u:
—L Houschold and wurhplan: location

Hmsmg .-I"“' “"1‘
d-r:l.r-r:lnpmcnt model ,-'* \
Huusehald \
s o i

Transport sub-model /

"‘*-. Land use sub-model ' Py
..“-"l-l.-.--l—.._--l—""i-“ \*)H“b‘lh.—h'fl;

Accessibility Pfaffenbichler
et al., 2008

23.05.2019 Institut fiir Verkehrswesen | A. Giihnemann 17



Quantifizierung im Modell
MARS-SAFIP v1.1
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Marktanteil AF und Wirkungen
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Ergebnisse Osterreich -
Vergleich Einzelelemente nach Region

TUd)

= Verdnderung des Kfz-Verkehrsaufwands (Kfz-km/a) bei 90% Level 4 & 5
Kfz im Jahr 2050 relativ zum Szenario ohne automatisierte Kfz.

Geschwin- Neue Nutzerlnnengruppen
Automa- | digkeit, | Bewer- | Indivi- Car- und
tisches | Stralden- tung duelle Car- Ride-
Region Parken | kapazitat | Fahrzeit | Pkws sharing | sharing
Wien 16,7% | -2,7% 8,7%
forﬁf;t\?\fiteen) 0,0% | -30% | 54%
zentrale Bezirke 4,4% -2,6% 3,5%
periphere Bezirke 1,4% -1,6% 5,8%
Osterreich 4,5% -2,1% 5,1%
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SAFiP-Szenarien: Entwicklung Fahrleistung IJ
und THG-Emissionen in Osterreich
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Vollautomatisiertes Fahren hat Potential, das Mobilitatssystem disruptiv zu verandern.

In jungerer Vergangenheit gab es aber einige todliche Unfalle mit automatisierten Fahr-
zeugen, die z.B. auch zu einem zumindest temporéren Riickzug von Uber aus diesem
Feld gefiihrt haben. D.h. zumindest in der Ubergangsphase kénnen die Versprechen
hinsichtlich Sicherheit noch nicht eingeldst werden.

Fahrerlose Fahrzeuge konnen als Privatfahrzeuge, in Carsharing- bzw. Taxiflotten oder
als Bestandteil des Offentlichen Verkehrs eingesetzt werden.

In den ersten beiden Fallen gehen alle dzt. verfiigbaren Wirkungsabschatzungen
von einer Zunahme der Fahrleistungen aus.

Als Teil des offentlichen Verkehrs kann automatisiertes Fahren dagegen einen
wichtigen Beitrag zu verkehrs- und umweltpolitischen Zielen liefern.

Ohne einen Wechsel der Antriebstechnologie ist die Automatisierung damit
kontraproduktiv hinsichtlich der Emissionsziele.
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