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The results show drastic differences between the drivers, which supports the idea that the modeling car‐
following behavior needs to be more driver specific than generic .The hook threshold provides clarity for 
where the decision to “hook” onto a lead vehicle is made. The addition of a pass threshold allows 
passing decision logic to be represented in the same framework as the car‐following logic and thus the 
transition between the two is smoothed. This threshold also provides a way to force car‐following 
behavior when a lane change is not possible.  The addition of the new thresholds and adjustment of the 
equations that define the model to be driver specific adds value to the Wiedemann model by being 
more inclusive of “real world” driver behavior. The method shown produces a new perspective to the 
Wiedemann model to calibrate drivers individually in order to maintain accuracy.  The inclusion of a 
hook following threshold adds value to the model by giving the model the ability to include a significant 
natural driving behavior.  
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