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Praambel

Praambel

Dieses Dokument gibt einen Uberblick tGber die wichtigsten Anderungen in PTV Vissim /

Viswalk 2026 gegenuber Version 2025 bezuglich Anwendung und Verhalten. Erweiterun-
gen, die schon in einem Servicepack von Vissim 2025 hinzugeftugt wurden, sind hier nur

teilweise aufgefuhrt. Diese Erweiterungen sind vollumfanglich bereits in den Release No-
tes von Vissim 2025 beschrieben. Zum jetzigen Zeitpunkt zukinftige Erweiterungen von

Vissim 2026 werden in den Release Notes von Vissim 2026 beschrieben werden.

Eine detaillierte Beschreibung der Funktionalitat und der Bedienung findet sich in der On-

line-Hilfe von PTV Vissim 2026 und in dem Dokument VISSIM - HANDBUCH.PDF.
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PTV Hub

1 PTV Hub

Vissim 2026 ist in PTV Hub, der cloudbasierten Plattform, die Cloud-/Web-Apps und Desk-
top-Anwendungen verbindet, integriert. Neue Entwicklungen in PTV Hub und Vissim 2026
erweitern beide Welten gleichermaf3en und umfassen bspw. weitere Moglichkeiten zur Be-
rechnung von Modellen in der Cloud oder das kollaborative Arbeiten mit geteilten Kom-
mentaren. Ein Gesamtuberblick zu den Erweiterungen von PTV Hub 2026 findet sich im
Rahmen der Release Kommunikation zu PTV Hub - dieses Dokument hier konzentriert sich
auf die Highlights, die in Verbindung zu Vissim stehen.

Alle Funktionen in diesem Kapitel sind nur mit PTV-Hub fahigen Desktop-Lizenzen verfug-
bar und setzen teilweise voraus, dass das Vissim Modell als Cloud-Modell in Hub gespei-
chert ist (bspw. fur cloudbasierte Kommentare).

1.1 Kollaborative cloudbasierte Kommentare

PTV Hub 2026 fuhrt eine zentralisierte, cloudbasierte Kommentarfunktion fur Visum, Vis-
sim, Viswalk, Vistro und PTV Hub ein. Benutzer kénnen eine einheitliche Oberflache ver-
wenden, um Szenarien, Netzobjekte und Visualisierungen in Echtzeit zu kommentieren
und sich einen Uberblick Gber Anmerkungen Anderer verschaffen. Kommentare kénnen
mit unterschiedlichen Rollen und Rechten versehen werden, sodass eine kontrollierte Zu-
sammenarbeit maglich ist. Diese Funktion beschleunigt Modellreviews, erhoht die Trans-
parenz und hilft bei der Losungsfindung innerhalb eines Projekts.

Die Kommentarfunktion steht nur fur in PTV Hub gespeicherte Cloud-Modelle zur Verfu-
gung und verbindet Teams direkt innerhalb von Vissim. Auftraggeber oder Auditoren kon-
nen Feedback geben, ohne sich auf PDFs, E-Mails oder separate Dokumente verlassen zu
mussen. Alle Kommentare haben einen direkten Bezug zum Vissim Modell, so dass eine
klare, kontextbezogen Kommunikation wahrend des gesamten Projekts gewahrleistet ist.

Benutzer konnen mit dem Kontextmenueintrag Kommentar hinzufigen Kommentare zu
vorhandenen Netzobjekten hinzufigen oder an einer beliebigen Position auf der Karte
platzieren. Jeder Kommentar wird visuell mit einem Symbol gekennzeichnet und automa-
tisch in einem Thread gruppiert, so dass mehrere Benutzer innerhalb derselben Diskus-
sion antworten kénnen. Antworten werden zur besseren Nachvollziehbarkeit mit einem
Zeitstempel und dem Namen des Autors versehen. Threads kdnnen als aktiv oder als erle-
digt markiert werden, was die Nachverfolgung des Status wahrend des gesamten Projekt-
lebenszyklus erleichtert.

Alle im Modell vorhandenen Kommentare kénnen Uber den Eintrag Kommentare im
Menu Ansicht angezeigt werden.

© 2025 PTV Planung Transport Verkehr GmbH 6/26



PTV Hub

D Cloudmendelt TO Karlrue 30 dashboards-hub: lltoy - PTY Vs Profesion 2026 (9 01 [ 297876] (Bt Version, vl bis 31/10/2025)
Dote Bearbeten Amsicht Liten Basisdsten Verier LSA-Stuenng Simultin Aumrering Prisemtason Test Aktonen Mife Disgnase

DEA.iaAE———— o @_ s B _|fuseb - Neseditor

Strecke hinzufugen
Einfoger

In Google Street ¥iew aneigen

Liste anzeigen
Kreistahvbann hinTufugen

1.2 Unterstltzung unterschiedlicher Hauptreleases

PTV Hub unterstutzt unterschiedliche Versionen der Hauptreleases von Vissim. So konnen
ausgewahlte Cloud-Modelle weiterhin mit Vissim 2025 verwendet werden und andere
Cloud-Modelle mit Vissim 2026 verwendet werden. Die Desktop-Version muss jeweils zur
Version des Cloud-Modells passen, es ist also nicht moglich mit Vissim 2026 ein Cloud-Mo-
dell in der Version 2025 zu bearbeiten - in diesem Fall kann und muss das Cloud-Modell in
der Liste der Modelle in PTV Hub erst auf Version 2026 geandert werden.
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PTV Hub

Edit settings

Name
Karlsruhe 3D
Move to workspace
Commen space
Release version

2025

2025

2026

1.3 Cloud-Berechnung mit VAP-Signalsteuerungen

Die Cloud-Berechnung von Vissim-Modellen in PTV Hub ist nun auch fur Modelle mit Sig-
nalsteuerungen vom Typ VAP moglich.

FUr ein in PTV Hub gespeichertes Cloud-Modell kann in der Browserubersicht eine Cloud-
Berechnung gestartet werden. Die Browserubersicht kann aus Vissim heraus tUber den
Link Modelldetails und Historie Uber das Cloud-Symbol aufgerufen werden.

X TO Karlsruhe 3D dashboards-hub-full-story &

T0 3D hub-full-story ils und Historie

Erzeugt von Thomas Otterstitter
og:27 o Network Scenarios Modifications

| Keine Berechnung

g4 MNoch kein Kommentar Release version: 2026 Last modified: 09/23/2025
Y Initial upload: 09/03/2024 Last modified by: Thomas Otterstétter
Initial upload by: Thomas Otterstatter

(@) The latest revision of this madel is the base network of scenarios.

Calculation state: -

- Start calculation
Total .

progress

Cloud calculation of the latest

revision will be started.

1.4 Neues Dashboards Widget - Movements

Dashboards in PTV Hub verfUgen Uber das neue Widget Movements. Dieses neue Widget
verbessert die Darstellung von Knotenauswertungen und ermaglicht eine interaktive Ana-
lyse der Daten im Dashboard. Fur ein Modell mit Knotenauswertungsergebnissen konnen

© 2025 PTV Planung Transport Verkehr GmbH 8/26



Fahrzeugsimulation

diese Uber das Menu Datei->Export->Dashboards... exportiert und dann zu Dashboards

in PTV Hub hinzugeflgt werden.

x TO Karlsruhe 30 &

Simulation Run Vehicle Class Time Interval <

1 Fritzrlerand Kriegstral = | < >

2 Fahrzeugsimulation

=}
®

Edit movements

4 & D B @® =

e igpes

2.1 Freie Fahrstreifenwechsel - akzeptierte Verzogerung

Fur freie Fahrstreifenwechsel gibt es drei neue Attribute, mit denen sich die akzeptierte
Verzogerung von Folgefahrzeugen auf dem Zielfahrstreifen konfigurieren Iasst. Die Attri-
bute kdnnen Uber im unter Fahrstreifenwechsel im Dialog fur Fahrverhalten eingestellt

werden.

Die Verzogerung, die ein Fahrzeug, das einen freien Fahrstreifenwechsel durchfuhren
maochte, fur ein Folgefahrzeug auf dem Zielfahrstreifen akzeptiert, wird starker, je langer
das Fahrzeug auf seinen Fahrstreifenwechsel wartet. Zu Beginn wird eine Verzogerung
von Akzeptierte Verzégerung (Folgefahrzeug) (freier Fahrstreifenwechsel) - Minimum
akzeptiert, diese steigt linear Uber einen Zeitraum von Akzeptierte Verzégerung (Folge-
fahrzeug) (freier Fahrstreifenwechsel) - Anstiegszeit Sekunden auf den Wert Akzeptierte
Verzégerung (Folgefahrzeug) (freier Fahrstreifenwechsel) - Maximum.

© 2025 PTV Planung Transport Verkehr GmbH
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Fahrzeugsimulation

Fahrverhalten ? X

Nr: 1 Mame: Urban (motorized)

Folgeverhalten Fahrzeugfolgemodell Fahrstreifenwechsel Querverhalten LSA-Steuerung Autonomes Fahren Fehlverhalten  Meso

Grundverhalten:  Freie Fahrstreifenwahl -

Automatischer Fahrstreifenwechsel

Fahrstreifenwechseldauer-Verteilung: ~
Motwendiger Fahrstreifenwechsel (Route) Freier Fahrstreifenwechsel
EigeEne Folgefahrzeug Alzeptierte VerzGgerung Folgefahrzeug
Maximale Verzégerung: -4,00 m/s2 -3,00 m/s2 Minimurm: -2,00 my/s2
- 1m/s2 pro Entfernung: 100,00 m 100,00 m Maxirmurm: -3,00 my/s2
Akzeptierte Verzogerung:  -1,00 m/s2 -1,00m/s2 Anstiegszeit: 10,005

Fahrzeuge, die starke Verzogerungen fur Folgefahrzeuge akzeptieren, werden haufiger
einen freien Fahrstreifenwechsel durchfuhren.

Auf diese Weise kann mehr Einfluss auf die Haufigkeit von freien Fahrstreifenwechseln ge-
nommen und diese bzw. die Aufteilung des Verkehrs auf Fahrstreifen kalibriert werden.

2.2 Freie Fahrstreifenwechsel - Wunschgeschwindigkeitsdiffe-
renz

Fur freie Fahrstreifenwechsel gibt es das neue Attribut Fahrstreifenwechsel-Geschwin-
digkeitsdifferenz zur Konfiguration der Differenz zwischen der aktuellen Geschwindigkeit
und der Wunschgeschwindigkeit eines Fahrzeugs, die notwendig ist, um einen Fahrstrei-
fenwechselwunsch auszulosen.

Die dafur verwendete Geschwindigkeitsverteilung wird fur das Fahrverhalten Uber das At-
tribut Fahrstreifenwechsel-Geschwindigkeitsdifferenz festgelegt. Fahrzeuge, die eine
hohe Geschwindigkeitsdifferenz aus dieser Verteilung bekommen, werden toleranter ge-
genuber niedrigen Geschwindigkeiten sein und seltener einen freien Fahrstreifenwechsel
durchfuhren. Das Attribut kann Uber die Liste der Fahrverhalten eingestellt werden. Diese
Einstellungen werden in einem zukunftigen Servicepack auch im Dialog Fahrverhalten
maoglich sein.

Auf diese Weise kann Einfluss auf die Haufigkeit von freien Fahrstreifenwechseln genom-
men und diese kalibriert werden.
Fahrverhalten: Attribute auswahlen

Q. Filter ein geben (z.B. ‘AttributhSubattribut’)

T & 3= =2

Fahrstreifenwechsel-Geschwindigkeitsdifferenz

...... LN Fahrstreifenwechsel- Geschwindigkeitsdifferenz

i Cahretreformsarheaharhalban
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Fahrzeugsimulation

2.3 Defaults.inpx Anpassungen fur Fahrrader und Pedelecs

Die DEFAULTS.INPX wurde zur realistischeren Modellierung von Fahrradern und Pedelecs
modifiziert. Die Anpassungen hinterlegen neue bzw. geanderte Wunschbeschleuni-
gungsfunktionen, Fahrverhalten, Streckenverhaltenstypen, Fahrzeugklassen, Fahrzeug-
Zusammensetzungen und Fahrzeugtypen.

2.4 Auswertung Zwischenfalle

Mit dem Servicepack Vissim 2025 SP 06 wurde eine neue Auswertung fur Zwischenfalle
eingefuhrt und mit Vissim 2026 erweitert. Zwischenfalle umfassen kritische Situationen,
bspw. Kollisionen von Fahrzeugen oder starke Verzogerungen einzelner Fahrzeuge. Zwi-
schenfalle konnen fur Co-Simulationen im Automotive-Bereich zur Identifikation beson-
ders herausfordernder Situationen dienen oder als Qualitatskenngrofe des Modells fur
klassische Planungsanwendungen (bspw. kann eine Kollision auf eine fehlerhafte Modellie-
rung der Streckengeometrie oder nicht korrekt zugewiesene Konfliktflachen hinweisen).

Detektierte Zwischenfalle werden als neue Attribute an Fahrzeug-Netzauswertung-Er-
gebnisse aggregiert je Simulationslauf ausgegeben und einzeln per Direktausgabe in ei-
ner Datei mit Endung .INC protokolliert. Die Erfassung von Zwischenfallen lasst sich im Di-
alog Auswertung-Konfiguration im Bereich Direktausgabe bzw. Ergebnisattribute konfi-
gurieren.

Auswertungsverzeichnis:  m\VIS5IM-openDRIVE\WISSIM-251629 OpenDRIVE Indonesia Coordinate offset,

Ergebnisverwaltung  Ergebnisattribute Direktausgabe  Emissionen

Datei Datenbank Zeit Zeit

schreiben schreiben von  bis
Abflussprotokell (] 0| 99999
Fahrstreifenwechsel O 0| 99999 mehr...
Fahrzeugprotokoll O O 0(99999 | mehr...
Fahrzeugreisezeiten (Rohdaten) O O 0| 99999
Fahrzeugzuflussprotokell (]
Flachenmessungen (Rohdaten) O 0| 99999
FuBgéngerprotokoll (] (] 0| 99999 mehr...
FuBgéngerreisezeiten (OD-Daten) O 0| 99999 mehr...
FuBgéngerreisezeiten (Rohdaten) O 0| 99999
Granzeitverteilung (] 0| 99999
Knoten (Rohdaten) O O 0| 99999 mehr... Erkennung von Zwischenfllen 7 %
Kenvergenz J
LSA-Detektorprotokoll O Schwellwerte: (D)
LSA-Umschaltungen 0O 0O TIC:
Mautstellen O Starke Verzégerung:  -4,00 m/s2
OV-Wartezeiten ()] -
CQuerschnittsmessungen (Rohdaten) O 0| 99999
SSAM (] 0 (99999 mehr...
Zuwiischenfille 0| 99999

Abbrechen

Abbrechen

© 2025 PTV Planung Transport Verkehr GmbH 11/26



Fahrzeugsimulation

Die Typen von Zwischenfallen wurden mit Vissim 2026 erweitert, sodass folgende Typen
von Zwischenféllen zur Verfigung stehen.

e Kollisionen (ab Vissim 2025 SP06)
Eine Kollision wird detektiert, wenn der Quader, den das 3D-Fahrzeugmodell eines
Fahrzeugs aufspannt, den Quader eines anderen Fahrzeugs, schneidet. Aufgrund die-
ser vereinfachten Betrachtung kann es auch sein, dass nur ,beinahe-Kollisionen” de-
tektiert werden.

e Starke Verzogerungen (ab Vissim 2025 SP06, erfordert Lizenzmodul Automotive)
Eine starke Verzogerung wird detektiert, wenn ein Fahrzeug starker verzogert als der
parametrierbare Wert Starke Verzégerung angibt.

e Time to collision (TTC) (ab Vissim 2026, erfordert Lizenzmodul Automotive)
Die TTC ist, leicht vereinfacht zusammengefasst, die Zeit, in der sich zwei Fahrzeuge
berthren wurden, wenn beide ihrer aktuellen Trajektorie mit der aktuellen Geschwin-
digkeit folgen wurden. D.h. falls keines der Fahrzeuge verzdgert oder beschleunigt,
dann kommt es nach TTC Sekunden zur Kollision. TTC ist eine KenngroRe, um kritische
Situationen zu erkennen. Ein TTC-Zwischenfall wird von Vissim dann detektiert, wenn
die TTC kleiner ist als der parametrierbare Wert TTC vorgibt. TTC-Zwischenfdlle werden
nur zwischen Fahrzeugen detektiert, die sich an Konfliktflachen begegnen also bspw.
nicht, wenn ein Fahrzeug einem anderen folgt.

In Fahrzeug-Netzauswertung-Ergebnisse wird jeweils die Anzahl je Typ von Zwischenfall
gezahlt. Die Direktausgabedatei .INC protokolliert Beginn, Ende, beteiligte Fahrzeuge, Ort
und die jeweiligen Kenngrol3en jedes einzelnen Zwischenfalls.

2.5 OpenSCENARIO-Export [in Entwicklung]

[Diese Funktionalitat befindet sich noch in der Entwicklung und wird erst in einem Service-
pack verfugbar sein.]

Vissim 2026 erlaubt den Export von Zwischenfallen (siehe Abschnitt 2.4 Auswertung Zwi-
schenfalle) im OpenSCENARIO XML 1.3.1 Standard.

OpenSCENARIO ist ein offener Standard, der an OpenDRIVE anknupft und im Gegensatz
zu dessen Beschreibung der statischen Elemente, also der Verkehrsinfrastruktur, die dy-
namischen Inhalte beschreibt, wie bspw. Trajektorien oder Manover von Fahrzeugen und
Verkehrsteilnehmern. Vissim simuliert die Dynamik von Verkehrsteilnehmern und liefert
damit die Grundlage fur den Inhalt von OpenSCENARIO.

OpenSCENARIO wird haufig im Kontext der Entwicklung und Absicherung automatisierter
Fahrfunktionen verwendet und beschreibt als Szenario die dynamische Entwicklung einer
Szene als Umgebung fur ein darin simuliertes zu testendes Fahrzeug. Besonders interes-
sante Szenarien stellen Zwischenfalle dar, wie bspw. Kollisionen oder starke Verzogerun-
gen.

© 2025 PTV Planung Transport Verkehr GmbH 12/26



Fahrzeugsimulation

Der OpenSCENARIO-Export ist deshalb Teil der Auswertung von Zwischenfallen und stellt
eine besonders detaillierte Ausgabe dieser Auswertung dar. OpenSCENARIO-Dateien kon-
nen fUr jeden einzelnen Zwischenfall eines Simulationslauf erstellt werden, wobei es mog-
lich ist einen zeitlichen Vor- und Nachlauf, sowie einen raumlichen Radius um die Fahr-
zeuge, die den Zwischenfall auslésen, zur Eingrenzung des Szenarios zu definieren.

2.6 OpenDRIVE-Import - Unterstutzung von OpenCRG - Erzeu-
gung von Langsamfahrbereichen fur ,Speed Humps”

Da eine typische Anwendung von OpenDRIVE-surface-CRG Elementen ,speed humps”
(Bremsschwellen) sind, werden fur diese Elemente beim OpenDRIVE-Import jetzt Lang-
samfahrbereiche angelegt. Fur diese Langsamfahrbereiche wird eine Geschwindigkeits-
verteilung von ca. 24-32 km/h (bzw. 15-20 Meilen pro Stunde) erstellt und fur alle Fahr-
zeugklassen hinterlegt. Der jeweilige Langsamfahrbereich erhalt zur eindeutigen Zuord-
nung den Dateinamen der referenzierten OpenCRG-Datei als Teil seines Namens.

B 0penDRIVE speedhumps.inpx - PTV Vissim Professional 2026 (SP 00%) [r295378] (Beta Version, lauffahig bis 31/10/2025) - a X
Dotei Bearbeiten Ansicht Listen Basisdaten Verkehr LSA-Steverung Simultion Auswertung Présentation Test Aktionen Hilfe Disgnose & Anmelden
DBB. O ————— & .| > b E_ Puseb _ 1 Netzeitor -2
Netzobjekte Netzeditor 2 x
BE  strecen I E-/28209 =0h0 ¢QBAQe+»d PO 7% @8 R Kuahife
. - -
angsamfatvvereiche 1
g  rornicachen W (|2 B Langsamfahrbereich ? X
wgen ||
o I = N Name:  sStart: 1000000 - file: speedH:
Bl signaige 1 o Strecke - Fahrstreifen: 13- 1
= n [mp) 3 Lange: 5000m Zeit Von:
B Fahzevgzuisse I bei 69864 m
e e [ | I 8 Beschiitung anzeigen
ahvzevg-Attrbutentiche
= ‘Anzaht: 7| Fahrzeugklasse
[ arcoste [
By Hatesteren O Tjic:Cor
i’g - 1 2/19: LGV
i 3/20: HGV
D xnoten O 4/30:Bus
1] 1 5/40:Tram
A
> ine
] O
4
=]
i - o
n -Info- (3]
ahz m
ut m
0 racren []
= (L] 10m
T m
e =
Netzob. gr... 30-Info. o
B & 2 X 242t B 2 <Singlelist> -BEH-B a
& ‘Anzahl: 4| Nummer Name Fahr. Posiion  Lange  Zeitvon | Zeithis
I T
Name Start: 7000000 - i 1 6ged 5000 0| MAX 28: sp g ] = i)
F = 2 SIS 0] MAX]|28: speeckump.rg 28 speedHumpcrg |28 speedHump.crg |26 speedbump.rg | 28: speedHump.rg
i L 3 T sm 0] MAX 28 spesdump. 25 speedHumpry | 28 speedhh 2 speedh % specdHompcrg «
o o b T3 500 o MAX 28 specdrump.rg 25 specdrumperg |28 specdumprg |28 specdHumpatg |28 specdHumprg |28 specdHumparg
Zetvon o
zeieis MAX
[WuGeschwVert(10) | 28: speedHump.
| WuGeschwVert(19) | 28: speedHump,
Schnellanscht (Langsa. L Flachen

31671

2.7 OpenDRIVE-Import - Erzeugung von Ful3gangerflachen und
-strecken [2025 SP 06]

Der OpenDRIVE-Import bertcksichtigt nun einige Modellierungselemente fur Ful3ganger.
Fur OpenDRIVE-lanes mit dem Typ walking werden Flachen erzeugt.

FUr OpenDRIVE-crosspath Elemente werden Strecken, die als Fulgangerflache verwen-
det werden, erzeugt.
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Fahrzeugsimulation

2.8 Fahrstreifenwechselmodell fur automatischen Fahrstreifen-
wechsel [2025 SP 06]

Das mit Vissim 2025 eingefuhrte Fahrzeugfolgemodell Adaptive Cruise Control (ACC) fur
die Modellierung des Langsverhaltens automatisierter Fahrzeuge wurde mit dem Fahr-
streifenwechselmodell automatischer Fahrstreifenwechsel erganzt, welches freie Fahr-
streifenwechsel fUr hochautomatisiert fahrende Fahrzeuge modelliert. In Kombination er-
lauben beide Modelle das Verhalten automatisiert fahrender Fahrzeuge in verschiedenen
Stufen zu modellieren. Einen Uberblick Gber die Funktionalitat, relevante Parameter und
Anderungen findet sich in folgendem (englischsprachigem) Webinar - Behavior Model for
Automated Driving. Eine vollstandige Beschreibung der Modelle und der Parameter findet
sich in der Online-Hilfe.

Der Dialog fur Fahrverhalten wurde erweitert, um die relevantesten Parameter fur beide
Modelle direkt einzustellen (wie Ublich lassen sich alle anderen Parameter auch Uber die
Liste der Fahrverhalten erreichen).

Das Fahrstreifenwechselmodell automatischer Fahrstreifenwechsel erfordert das Grund-
verhalten Rechtsfahrgebot und das Fahrzeugfolgemodell Adaptive Cruise Control
(ACQ).

D Fahrverhalten ? bt

Mr: & MName: ACC freie Fahrstreifenwahl

Folgeverhalten Fahrzeugfolgemodell Fahrstreifenwechsel  Querverhalten LSA-Steuerung Autonomes Fahren Fehlverhalten Meso

Grundverhalten:  Rechtsfahrgebot ~

@ Automatischer Fahrstreifenwechsel

Eahrctraifarimarhcaldaner Vertailimas s
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Fahrzeugsimulation

3 Fahrverhalten ? *

Nr: 6 Mame: ACC freie Fahrstreifenwahl

Folgeverhalten Fahrzeugfolgemodell Fahrstreifenwechsel Querverhalten LSA-Steuerung Autonomes Fahren Fehlverhalten Meso

Adaptive Cruise Contrel (ACC) e l
Medellparameter

Stillstandsabstand: 500m tau_l_plus: 1,00s t_s_max 300s

MindestzeitlGcke: 1,005 tau_cc 5005 d_s: 2,50 m

tau_v: 1,00s a_cc_max: 1,50 m/s2 a_s: -3,00 m/'s2

tau_d: 5005 a_cc_min: -2,00 m/s2 V_res: 3,00 m/fs

k 1,00 m/s3 t_s_brake: 10,005 delta_res 0,50

tau_l_minus: 0,30s t_s min: 1,005 a_start: 0,50 m/s2

Die DEFAULTS.INPX wurde modifiziert

e Es gibt drei neue Fahrverhalten fur teilweise automatisierte Fahrzeuge:
ACC freie Fahrstreifenwahl (automatische Abstandsregelung mit menschlichem Fahr-
streifenwechsel in urbanem Verkehr oder SchnellstralSen ohne Rechtsfahrgebot),
ACC Rechtsfahrgebot (automatische Abstandsregelung mit menschlichem Fahrstrei-
fenwechsel auf Autobahnen),
ACC Rechtsfahrgebot (automatisch) (automatische Abstandsregelung und automati-
sche freie Fahrstreifenwechsel auf Autobahnen - notwendige Fahrstreifenwechsel fur
Ein- und Ausfahrten werden nach wie vor vom Fahrer durchgefuthrt).

e Die bisherigen Fahrverhalten flr automatisiert fahrende Fahrzeuge aus dem CoEXist
Forschungsprojekt wurden entfernt. Diese Fahrverhalten basieren auf den menschli-
chen Verhaltensmodelle und verwenden eine geeignete Parametrierung, um das Ver-
halten automatisierter Systeme abzubilden, und sind durch die neuen Modelle, die ex-
plizit das Verhalten automatisierter Systeme abbilden, Gberholt.

2.9 Vorkonfigurierte Fahrstile fur unterschiedliche Wetterbedin-
gungen [2025 SP 06]

Der Menu-Eintrag Verkehr > Vorkonfigurierte Fahrstile anwenden... wurde erweitert und
umbenannt. Der neue Menu-Eintrag Verkehr > Vorkonfigurierte Verkehrsverhalten an-
wenden... 6ffnet nun den Dialog Vorkonfigurierte Verkehrsverhalten anwenden. Wie zu-
vor kénnen dort Anderungen vorgenommen werden, die Konfigurationen fir unterschied-
liche Fahrstile anwenden. Hinzugekommen ist die Mdglichkeit, Konfigurationen anzuwen-
den, die den Einfluss unterschiedlicher Wetterbedingungen abbilden.

Die vorkonfigurierten Verkehrsverhalten erfordern das Lizenzmodul Automotive und wie
zuvor ist der typische Anwendungsfall ein Modell aus einem OpenDRIVE-Import in Kombi-
nation mit der Funktionalitat Einfachen Umgebungsverkehr erzeugen mit dem Ziel, das
Gesamtverhalten des Modells schnell und komfortabel zu andern, sodass fur ein in der Si-
mulation zu testendes Fahrzeug unterschiedlich herausfordernde Situationen entstehen.
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Fahrzeugsimulation

Im Abschnitt Wetterbedingungen erlaubt der Dialog Vorkonfigurierte Verkehrsverhalten
anwenden nun die Auswahl einer Voreinstellung fur schlechtes Wetter oder sehr
schlechtes Wetter. Die Anwendung bertcksichtigt den Einfluss unterschiedlicher Sichtbe-
dingungen, Verzogerungsmaoglichkeiten (bspw. aufgrund von nasser Fahrbahn oder
Glatte) und einem vorsichtigeren Verhalten der Verkehrsteilnehmenden bei zunehmend
schlechteren Wetterbedingungen. Geandert werden Parameter der Fahrverhalten, Verzo-
gerungen, Geschwindigkeitsverteilungen und Attribute an Konfliktflachen. Die Anderun-
gen wirken teilweise multiplikativ, d.h. eine wiederholte Anwendung kann zu einer Uber-
steuerung fuhren und ist deshalb nicht empfohlen. Der Dialog detektiert eine wiederholte
Anwendung und warnt vor dieser. Vorkonfigurierte Wetterbedingungen und Fahrstile kdn-
nen miteinander kombiniert angewendet werden. Aufgrund der multiplikativen Anderun-
gen wird auch hier empfohlen, diese nur einmal und fur Wetterbedingungen und Fahrstile
gleichzeitig anzuwenden.

en Ansicht Listen Basisdaten Verkehr LSA-Steverung Simulation Auswertung Prisentation Test Aktionen Hilfe Diagnose &  Anmelden

Fahrverhalten

=Zln=e

08 EAQesa- $O K @D

00=

EERR YIS O >e

X

>

=0
>
B
&

BEH

0

|
l

Wetterbedingungen
Welche Netzobjekte und Basisdaten werden angepasst?

Voreinstellung:  Sehr schlecht

Alle Verzogerungen reduzieren auf: (D)
v 0%

10% 100%

AlleHochsgeschvindigheien begrenzen af: ()
v Tokmvh
ke 260km/h

8 30-Grafkpsrameter anpassen

3 Abbrechen
Schnellansi... Ubersichisk.

[io 0000 we0 oo

Der Schieberegler unter Alle Verzégerungen auf: erlaubt es alle Maximalverzégerungs-
funktionen auf einen Wert zwischen 10 und 100 % der AusgangsgrolRe zu skalieren. Dies
reprasentiert die wetterbedingte schlechterer Fahrbahnhaftung. Der Reduzierungsfaktor
wird anhand der Voreinstellung fur die Wetterbedingungen vorbelegt, kann aber frei ge-
wahlt werden bis zum Minimalwert 10 %, der bspw. feuchtes Glatteis reprasentiert.

Der Schieberegler unter Alle Hoéchstgeschwindigkeiten begrenzen auf: erlaubt es alle
Wunschgeschwindigkeitsverteilungen auf einen Hochstwert zu begrenzen. Dies reprasen-
tiert ein vorsichtigeres an die Wetterbedingungen angepasstes Verhalten der Verkehrsteil-
nehmer. Die Hochstgeschwindigkeit wird anhand der Voreinstellung fur die Wetterbedin-
gungen vorbelegt, kann aber zwischen 10 und 260 km/h frei gewahlt werden. Diese Ein-
stellung ist eine Begrenzung und kann nicht dazu verwendet werden, Wunschgeschwin-
digkeiten zu erhohen.
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Ful’gangersimulation

Die Checkbox 3D-Grafikparameter anpassen flhrt rein visuelle Anderungen durch und
andert die Einstellungen fur den Nebelmodus und Texturen im 3D Modus des Netzedi-
tors.

Die vollstandige Liste aller Anderungen findet sich in der PTV Vissim-Hilfe.

3 Fullgangersimulation

3.1 Aktualisierte 3D-Ful3gangermodelle

Mit Vissim 2024 wurden die 3D-Modelle fur Fahrzeuge aktualisiert und mit diesem Release
werden die 3D-Modelle fur FuBganger aktualisiert, um ein insgesamt stimmiges Bild und
Design zu erreichen. Die Zusammenstellung umfasst fur Diversitat verschiedene ethnische
Gruppen und Geschlechter aber noch nicht alle Sondermodelle (bspw. mit Gepack, Fahr-
radfahrende, usw.).

Die neuen 3D-FuRgangermodelle finden sich im Verzeichnis \EXE\3DMODELS in dem
proprietdren Dateiformat .U3DM, welches keine Verwendung in externen 3D-Anwendun-
gen erlaubt. Bei Bedarf kdnnen die zu Grunde liegenden Basismodelle vom Hersteller
(3DModels LTD) bezogen werden. Falls mehr Informationen erforderlich sind, wenden Sie
sich bitte an den Support.

Ein Teil der Modelle wird in zwei Varianten ausgeliefert, wobei eine Variante Texturen ent-
halt, die andere hingegen nicht. Texturen fuhren zu einem realistischeren Aussehen von
bspw. Jeanshosen, aber die Farbe kann nicht geandert werden. Mit den Varianten ohne
Texturen bleibt es moglich vollstandig eingefarbte Ful3ganger in 3D anzuzeigen.

Die alten 3D-Fuligangermodelle werden weiterhin ausgeliefert.

Die DEFAULTS.INPX wurde aktualisiert und verwendet die neuen 3D-Fuligangermodelle in
den Standardeinstellungen. Die neuen 3D-FuRgangermodelle sind etwas groBer (+5 % im
Radius) wodurch sich Simulationsergebnisse andern.
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Ful’gangersimulation

3.2 Performanceverbesserungen

Vissim 2026 bringt Performance- und Speicherverbesserungen fur die Gitterzellenauswer-
tung und das dynamische Potential.

Der Speicherbedarf fur und der Speicherzugriff auf Gitterzellenauswertungen wurde opti-
miert - abhdangig vom Modell insgesamt und insbesondere der Geometrie reduziert sich
der Speicherbedarf fur solche Modelle um einen Faktor von bis zu 10 und die Rechenzeit
reduziert sich um bis zu 30 %.

Die Berechnung von dynamischen Potentialen wurde verbessert. Dies beschleunigt Be-
rechnungen fur Interaktionen auf Konfliktflachen zwischen FuRgangern und Fahrzeugen -
abhangig vom Modell reduziert sich die Rechenzeit deutlich (in Extremfallen um bis zu 85
%).

3.3 Entscheidungsmodell fur Fuliganger-Attributentscheidun-
gen

FulBganger-Attributentscheidungen haben jetzt ein neues Entscheidungsmodell. Dieses
erlaubt das Andern von FuBgangerattributen, wie dem individuellen Laufverhalten, sowohl
beim Betreten als auch beim Verlassen einer Flache, oder in jedem Zeitschritt, in dem ein
FulBganger sich auf der Flache befindet.

Diese Erweiterung ist motiviert durch die Einfuhrung des dynamischen individuellen Lauf-
verhaltens (siehe Kapitel 3.4) kann aber zusammen mit allen Ziel-Attributen verwendet
werden.

3.4 Dynamisches individuelles Laufverhalten

Vissim 2026 hat ein neues Attribut Laufverhalten (individuell) fir Fuliganger. Dieses Attri-
but kann wahrend der Simulation dazu verwendet werden, das Laufverhalten einzelner
Ful3gangern zu verandern, bspw. durch FuBgadnger-Attributentscheidungen.

Die neuen Optionen fur das Entscheidungsmodell von FuBganger-Attributentscheidun-
gen (siehe Kapitel 3.3) erlauben das Andern des Laufverhaltens beim Betreten oder Ver-
lassen einer Flache. Auf diese Weise kann bspw. modelliert werden, dass Fuliganger sich
kurz vor der Abfahrt schneller zu einem OV-Fahrzeug bewegen. Die neue Option verein-
facht die Modellierung von Verhaltensanderungen die friher nur umstandlich maoglich
war.
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Mrs 1
Von Zei: Os
Bis Zeit:  MAX

E FuBganger-Attributentscheidung

Marme:

Fielattribut:

Ful’gangersimulation

Q Laufwerhalten (individuell)

Entscheidungsmodell: |ENTERIMNG

FuBgangerklassen:

EMTERIMG
LEAVIMNG

[] 300 Wheelchair User

¥  Objektfilter

Wertzuweisung
() Verteilung:

O Formel:

Meuer Attributwert wird berechnet durch:

3.5 Modellierung von Hindernisabstanden

[x]

I+

Vissim 2026 hat ein neues Attribut Hindernisabstand fur Hindernisse mit dem der Ab-
stand von Fuligangern zu einzelnen Hindernissen vergroRert werden kann (so ist bspw. zu
einer Mauer ein grol3erer Abstand wunschenswert als zu einer Rasenflache).

Das neue Attribut steht im Dialog fur Hindernisse zur Verfugung.

=
E Hindernis

Mr.
Linge:

Breite;

Hahe: 2,00 m

Mame:

Ebene:
Darstellungstyp:
Z-Versatz:

Hindernisabstand:

[} X

Wall
1: Base w
51: Obstacle w
0,000 m
0,500 m
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Ful’gangersimulation

3.6 Schwellwerte fur die Fuliganger-Gitterzellen Auswertung

Vissim 2026 erlaubt die Definition von fUnf unterschiedlichen Schwellwerten fur die FulR-
ganger-Gitterzellen Auswertung. Viele Bewertungsschemata unterscheiden sechs Stufen
fur die Service-Qualitat, die durch funf Schwellwerten definiert werden kdnnen und so in
einem einzelnen Simulationslauf bestimmt werden kénnen.

Die Schwellwerte konnen im Dialog fur die Auswertung der Ful3ganger-Gitterzellen einge-
geben werden.

B3 ruBganger-Gitterzellen ? X

[ Mur letztes Intervall (i)
Zellgrofe: 1,00 m

Einflussbereich: |3 Zellen | (1)

Schwellwerte

Dichte

Schwellwert [km/h
Erlebte-Dichte | [ : +
b1 0

Geschwindigkeitsvarianz 2 15 x
3 25
4 35
5 45

MNach Ausschnitten filtern:

[ |l

Oz
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Signalsteuerung

4 Signalsteuerung

4.1 Erweiterung von V2I-Daten (allgemein und fur VAP)

Mit Vissim 2026 werden die Vehicle to Infrastructure (V2I) Daten erweitert. Dies sind Infor-
mationen, die Fahrzeuge fur Lichtsignalanlagen bereitstellen konnen, um deren Steue-
rung anzupassen, bspw. zur Priorisierung eines Notfallfahrzeugs anhand dessen ge-
schatzter Ankunftszeit an der Haltelinie und der gewtinschten Abbiegebeziehung oder fur
eine OV-Priorisierung, die tber An- und Abmeldedetektoren hinausgeht.

Das Attribut LSA-Kopplung fur Fahrzeugtypen wurde umbenannt in V2I-Kommunikation,
um Verwechslungen mit LSA-Kopplung im Menu LSA-Steuerung zu vermeiden, welche
Kommunikationskanale zwischen verschiedenen Signalsteuerungen definiert.

Fahrzeugtyp [} X

Mr: 100 Mame: Plow

Statisch  Funktionen & Verteilungen Spezial  Externes Fahrermodell

Dynamische Umlegung Ausrdstung:

Bewertungskoeffizienten (] Zielfahrung 1
[ Zielfithrung 2

Zielparkplatzwahl .| W2I-Kommunikation

Sonstige

GV-Parameter

Externes Emissicnsmodell: D

Emissionsklassen-Verteilung: o

Abbrechen

Ein Fahrzeug muss sich nicht mehr auf einem Fahrstreifen mit gesetztem Fahrstreifenattri-
but V2I-MAPLane befinden, damit dieses Fahrzeug seine V2I-Daten sendet.

AuBBerdem senden Fahrzeuge ihre V2I-Daten jetzt an alle Signalgeber, die dies unterstut-
zen, auch Uber mehrere Kreuzungen hinweg, bis zu einer maximalen Distanz von einem
Kilometer entlang ihrer Route.

Fur den LSA Typ VAP stehen folgende neue Funktionen zur Verfugung:
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e SC_DLL_DATA V2I VEH_SIGNAL_HEAD

e SC_DLL_DATA V21 VEH_ENTRY_MAP_LANE
e SC_DLL_DATA V21 VEH_CONNECTION_NO
e SC_DLL_DATA V21 VEH_REQUEST_TYPE

e SC DLL_DATA V21 VEH_ROLE

e SC DLL_DATA V2I VEH_SUBROLE

e SC _DLL_DATA V2I VEH_PT_DELAY

e SC DLL_DATA V2I VEH_PT_STOP_STATE

4.2 VAP fur den Vissim Kernel unter Linux

Der LSA Typ VAP kann nun mit dem Vissim Kernel unter Linux simuliert werden. VAP-
Trace-Dateien *.TRC werden jetzt mit UTF-8-Kodierung geschrieben. Das Setzen des Attri-
buts Programmdatei von Lichtsignalanlagen dieses Typs ist nicht mehr notwendig, da die
Daten jetzt direkt in der Signalsteuerung enthalten sind.

4.3  Signalgeber - Signal Gelb blinkend

Fur Lichtsignalanlagen ist es nun moglich sog. Flashing Yellow Arrow Signalgeber zu mo-
dellieren. Flashing Yellow Arrow erlaubt eine bedingt vertragliche Freigabe von Linksabbie-
gern.

Die Erweiterung umfasst die visuelle Darstellung im 2D und 3D-Modus des Netzeditors,
die Abbildung der Signalzustande, sowie eine Implementierung der Freigabe an der Posi-
tion des Signalgebers abhangig vom Signalzustand.

Der ANM-Import von PTV Vistro wurde erweitert und berucksichtigt Flashing Yellow Arrow
ebenfalls.

[)3D Traffic Signal

Pris X b B
Signal mast Type
Arm 1
Signal head 1
Signal head 2 ©
-signal head 3

nsport (vertical)

Assaciated cantroller data
Left signal greup:

Opposite direction through

Relative Position (]

Rotation (verticaly

Sealing:
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Layout:

S X

A-Lens: 3 + Hashing Yellow Le -

nsport (harizontal)

signal group:

36.488 ft

0.459 1t

0222 ft

0.000

0.000

1818

1-3

1-4

Esigna\ Head

No.: 10

Link - lane:

20008 - 1

SC - Signal group:  1-3

Name:
At 168.862 ft

Type:  Left arrow

8 secondary signal group
Type:
O OR signal group
© Flashing yellow arrow signal group

1-4 v

Rate of compliance: ~ 100.00 %
() Discharge record active

[ Is block signal

o 0.00 mph
Show label

Vehicle classes

All vehicle types [ 10; car
0 20: HaV

(0 50: Pedestrian

Cancel
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4.4 Econolite EOS - Erweiterungen

Mit Vissim 2026 wurde die Version des ausgelieferten LSA-Typ Econolite EQS aktualisiert
auf die EOS-Version v03.02.71.

Die Abbildung von Vissim-Detektorkandlen auf EOS-Inputs kann nun in einer Konfigurati-
onsdatei eingestellt werden. Eine Beschreibung der Konfigurationsdatei findet sich im
Handbuch EOS SIL USER MANUAL.PDF im Installationsverzeichnis unter \EXE\ECONOLI-
TEEOS.

Mehr Informationen zu EOS finden sich hier https://www.econolite.com/solutions/traffic-
sighal-controllers/eos/.

4.5 RBC - Konverter zu Econolite EOS [in Entwicklung]

[Diese Funktionalitat befindet sich noch in der Entwicklung und wird erst in einem Service-
pack verfugbar sein.]

FUr den LSA Typ Ring Barrier Controller (RBC) wurde eine Konvertierung zum LSA Typ
Econolite EOS implementiert. Econolite EOS ist ein RBC-Steuerungsverfahren, welches
Uber einen grolReren Funktionsumfang verfugt als der LSA Typ Ring Barrier Controller.
Die Konvertierung vereinfacht einen Wechsel, falls der Funktionsumfang des letzteren
nicht ausreichend ist. Die Konvertierung ist Uber den Kontextmenueintrag Nach EOS kon-
vertieren in der Liste der Lichtsignalanlagen erreichbar.

4.6 RBC-verlangerte Ful3gangersignalgruppen

FUr den LSA Typ Ring Barrier Controller konnen im Coordinated-Modus Fu3ganger-Sig-
nalgruppen nun mit Walk- und Flashing-Don't-Walk-Werten konfiguriert werden, deren
Summe das Grunintervall der Fahrzeugsignalgruppe gemal inrem Split Ubersteigt. Die-
ses Feature kann noch nicht zusammen mit Transit Priority verwendet werden.

Der Algorithmus fur die Transition nach einem Verlust der Synchronisierung wurde ver-
bessert, z.B. wenn eine Fahrzeug-Signalgruppe aufgrund solch einer Fu3ganger-Signal-
gruppe nicht an ihrem Force-Off-Punkt gelbgeschaltet werden kann, oder durch Wechsel
von Patterns, oder durch Preemption.

4.7 RBC - Dezimalstellen fur Signalzeiten

FUr den LSA Typ Ring Barrier Controller konnen die folgenden Parameter jetzt mit einer
Genauigkeit von Zehntelsekunden angegeben werden.

e Split
 Walk
e Flashing Don't Walk
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Bedienung

e Offset
e Min Green (base timing und pattern)

e Max Green (Max1, Max2, Max3 und AlternateMax)

Diese Umstellung gleicht die Einstellungsmoglichkeiten zwischen PTV Vistro, PTV Visum
und PTV Vissim an.

Cycle Length, Priority Min Green und Recovery Min Green kénnen nach wie vor nur mit
einer Genauigkeit von ganzen Sekunden gespeichert werden.

4.8 RBC - Ruckstaudetektoren

FUr den LSA Typ Ring Barrier Controller wurde das Attribut Delay fur Fahrzeug-Detekto-
ren implementiert. Dieses Attribut bewirkt, dass Signalgruppen erst angefordert werden,
wenn der Detektor fUr die gegebene Zeit durchgangig belegt war.

Die Erkennung von Staus kann jetzt konfiguriert werden, um damit Preempts auszuldsen.

5 Bedienung

5.1 Integration von Google Street View

Im Netzeditor ermdglicht es der KontextmenUeintrag In Google Street View anzeigen
die aktuelle Position direkt in Google Street View zu 6ffnen.

Objects At Click Position

Paste
Show in Google Street View

Show List
Read Additionally Here...

Map this Point to Background Position

5.2 Exportvon Listen in Programme fur Tabellenkalkulationen

Mit Vissim 2026 konnen Listen direkt in Programme fur Tabellenkalkulationen exportiert
werden. Die Funktionalitat steht in Listen uber das Icon zur Verfugung. Die erzeugte Ta-
bellenkalkulations-Datei berucksichtigt die Filtereinstellung und Formatierung der Liste in
Vissim.
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Technische Anderungen

Strecken
B M T & <Einfache Liste> -BEH-E &
245/ 780 N... Name Streckenverhaltenstyp Darstellungstyp toene Anzshl Fa... Lange2D st Ver... |Streckenauswe W Streckenauswer...
1 2 1: Urban (motorized) 1: Road gray 1: Ground surface (114.7 3 2,389 v 10,0
2| s 10: Urban (lateral, cycle on right] | 1: Road gray 1: Ground surface (114.7) 1 59,945 v 10,0
3 9 1: Urban (motoerized) 1: Road gray 1: Ground surface (114.7) 1 117,295 v 10,0
4 10 7: Cycle-Path (any side) 21: Cycle path (gray) 1: Ground surface (114.7) 3 5,897 v 10,0
5 1 1: Urban (motoerized) 1: Road gray 1: Ground surface (114.7) 3 20,857 v 10,0
6 12 4: Footpath (interaction) 37: Pedestrian crossing | 1: Ground surface (114.7) 1 14,998 v 10,0
7 19 11: Urban (lateral, cycle any side) | 1: Road gray 1: Ground surface (114.7) 3 35,869 " 10,0
8 20 1: Urban (motorized) 19: Rail (alpha 0) 1: Ground surface (114.7) 1 2139 W 10,0
ﬂ LINK-2025-09-25-10-32-37 xlsx = Saved to this PC v £ search - (m] X
File Home Insert Page layout Formulas Data Review View Automate Developer Help Team \_D Comments |
Ma4 ~ fa ~
A B C D E F G H L M N (o] a
1 | 245/ 780 NumName  Link behavior type Y Display type Y Level Nhumberof Length 20 i b
2 1 2 1: Urban (motorized) 1: Road gray 1: Ground surface (114.7) 3 2883 O 10,0
3 2 5 10: Urban fateral, cycle on right) 1: Road gray 1: Ground suface (114.7) 1 59945 O 10.0
4 EI-] 1: Urban (motorized) 1: Road gray 1: Ground surface (114.7) 1 17295 0O 100
5 4 10 7: Cycle-Path (any side) 21: Cycle path (gray) 1: Ground suface (114.7) k) 5897 O 10.0
3 50 11 1: Urban (motorized) 1: Road gray 1: Ground surface (114.7) a 20857 O 10,0
7 5 12 4: Footpath (nteraction) ™ 37. Pedestian crossing 1: Ground suface (114.7) 1 149 O 10.0
8 EIERE] 11: Utban fateral, cycle any side)  1: Road gray 1: Ground surface (114.7) 3 35869 O 100
9 8 2 1: Urban (motorized) 19: Rail (alpha 0) 1: Ground suface (114.7) 1 213 0O 10.0
10 S| 22 1: Urban (motorized) 1: Road gray 1: Ground surface (114.7) 2 2605 O 10,0
11 10 24 7: Cycle-Path {any side} 21: Cycle path {gray) 1: Ground suface (114.7) 3 7238 O 10.0
12 1| 25 1: Urban (motorized) 19: Rail (alpha 0) 1: Ground surface (114.7) 1 1406 O 100
13 12| o 1: Urban (motorized) 1: Road gray 1: Ground suface (114.7) 3 1esm O 10.0
14 13| o9 11: Uban fateral, cycle any side)  1: Road gray 1: Ground surface (114.7) 2 35963 O 10,0
15 ! 10: Urban fateral, cycle on right) 1: Road gray 1: Ground suface (114.7) 1 4549 O 10.0
16 15| 35 7: Cycle-Path (any side) 29:Cycle path (apha 0) 1 Ground suface (114.7) 3 1252 O 100
17 16| 37 8: Cycle-Path (any. consider next tum] 26: Cycle path (ight gray. top 1: Ground surface (114.7) 1 1474 O 10.0
18 17| 3 7: Cycle-Path (any side) 22: Cycle path (red) 1: Ground surface (114.7) a 10817 O 10,0
19 18] 33 4: Footpath (nteraction) ™ 37. Pedestian crossing 1: Ground suface (114.7) 3 1210 O 100
20 18| 4 4: Footpath (nteraction) ™ 32; Pedestiian curb gray (ot 1: Ground surface (114.7) 3 13425 0O 100
21 D) 4 11: Urban fateral. cycle any side)  1: Road gray 1: Ground suface (114.7) 2 137 O 10.0
22 2| 4 4: Footpath (nteraction) 37 Pedestman crossing | 1: Ground surace (114.7) a 11ess O 100
23 2| 43 1: Urban (motorized) ™ 37. Pedestian crossing 1: Ground suface (114.7) 1 075 O 10.0
24 2 4 1: Urban (motorized) 19: Rail (alpha 0) 1: Ground surface (114.7) 1 108 O 100
25 4| 4 1: Urban (motorized) 19: Rail (alpha 0) 1: Ground suface (114.7) 1 22 O 10.0
26 25| 4p 1: Urban (motorized) 19: Rail (alpha 0) 1: Ground surface (114.7) 1 53418 O 10,0
27 2| 50 1: Urban (motorized) 1: Road gray 1: Ground suface (114.7) 3 67092 O 10.0
28 7| 5 1: Uban {motorized) ™37, Pedestian crossing | 1: Ground surace (114.7) 1 ors O : 1 [z .
— 2l . . R P, - P = .
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6 Technische Anderungen

6.

Die mitgelieferte CodeMeter-Laufzeitumgebung wurde auf Version 8.40 aktualisiert.

6.

1

2

Python

CodeMeter-Laufzeitumgebung

Die mit PTV Vissim ausgelieferte Python-Version wurde auf Version 3.13.5 aktualisiert.

6.3 Abkundigung von Funktionalitat

3D-Modelle: das Format *.DWF wird nicht mehr unterstutzt.

Ereignisbasierte Skripte unterstutzen nicht mehr die Skriptsprachen JScript, Ruby, Perl
und TC. Es kdnnen nur noch VBScript und Python als Skriptsprachen verwendet wer-

den.
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Technische Anderungen

6.4 Erhebung von Telemetrieinformationen

Informationen Uber die Nutzung der Software sind fur uns von entscheidender Bedeu-
tung, um die Software kontinuierlich zu verbessern. Aus diesem Grund sammelt PTV Vis-
sim anonymisierte Telemetrieinformationen und Metriken zur Softwarenutzung und zur
Systemumgebung. Zu diesem Zweck werden keine personenbezogenen Daten bei PTV
gespeichert, und es ist uns nicht maglich, die Daten einer bestimmten Person zuzuord-
nen.

Gemald dem aktuellen Urteil des Gerichtshofs der Europaischen Union vom 4. September
2025 (Rechtssache C-413/23 P) ist die Erfassung von Telemetriedaten in PTV Vissim 2026
daher dauerhaft aktiv.

Um diese Anderung widerzuspiegeln, wurde unsere Datenschutzerkldrung aktualisiert
und enthalt nun detailliertere Informationen Uber die erfassten Daten.
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