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Ausgangssituation
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Projektziel .

VerkehrsmanagementmaRnahme zur Forderung mehrfachbesetzter
Fahrzeuge (HOV) = Einsatz Mikrosimulation fiir Funktionalitét und Ersteinschétzung!

Integration einer dynamisch aktivierten HOV-Lane

— Betriebskonzept und Steuerungsalgorithmus fur die
Umwidmung des linken Fahrstreifens in Spitzenlastzeiten

! Rahmenbedingungen:
— StVO Luxemburg

OO - |

— einheitliche Geschwindigkeiten
je Richtungsfahrbahn e e o




Betriebskonzept und Steuerungsalgorithmus

Teilabschnitte

Abschnitt A — Grenze Frankreich/Luxemburg - AK Bettembourg
Abschnitt B — AK Bettembourg - AK Gasperich
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Betriebskonzept und Steuerungsalgorithmus

ockelsehauer’ <

Teilabschnitte
Abschnitt A — Grenze Frankreich/Luxemburg - AK Bettembourg
Abschnitt B — AK Bettembourg - AK Gasperich

;;;

Technische Ausstattung = (I S s

— 14 Messquerschnitte (MQ) Hauptfahrbahn
(Induktionsschleifen oder IR-Kamera)
- Abstdande 400m bis 1.600m

— 13 Anzeigequerschnitte (AQ)
(LED-Vollmatrixanzeigen tUberkopf)
- Abstinde 400m bis 1.400m
- nach Anschlussstellen; freie Strecke 1.000m bis 2.000m
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Betriebskonzept und Steuerungsalgorithmus "

(Algorithmus in Zusammenarbeit mit Schwietering Ingenieure GmbH)

(') Aktivierung

FR Luxemburg méglicher Zeitraum 04:30 - 14:00 Uhr, nur einmal taglich
Voraussetzung: Harmonisierung
bei zunehmender Querschnittsbelastung; Schwellenwert Verkehrsstarke IL"

bei Verkehrsbelastung deutlich unter Kapazitat Normalfahrstreifen
- Vermeidung Stauauslosung durch Aktivierung

Wahrend des Betriebs

abschnittsfeine Harmonisierung *4

(Standard-Steuerungsalgorithmus SBA nach MARZ)

(') Deaktivierung

Bedingungen fir alle Messquerschnitte (MQ) des Abschnittes erfillt

2 U
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— Schwellenwerte (Normalfahrstreifen) Verkehrsstarke b & Geschwindigkeit IL"
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Verkehrsflusssimulation

Uberpriifung Wirkung HOV-Lane-Algorithmus auf Verkehrsfluss

Zukunftiger Ausbauzustand (3-streifig) mit allen Zu- und

Infrastruktur Ausfahrten und allen Mess- und Anzeigequerschnitten
Verkehrsbelastung typischer Wochentag
Nachfrage - Lkw-Anteil 17% // Bus-Anteil 4%
- Morgenspitze 05:15 — 09:30 Uhr
Simulation Zeitraum 04:00 und 20:30 Uhr
(inkl. 30 Minuten Simulationsvor- und -nachlauf)
HOV-Lane Aktivierungszeitfenster 04:30 bis 14:00 Uhr

Mindest-Aktivierungszeitraum 60min

Algorithmus

Online-Zugriff auf alle MQ-Daten (1min)
- HOV-Lane-Algorithmus

= Freigabe linker FS nur fiir zuldssige Fahrzeuge
(Python-Code) S Har ~

monisierungsalgorithmus nach MARZ
= Anpassung Wunschgeschwindigkeitsverteilung 4 *

Simulation
dynamischer HOV-
Lanes auf Autobahnen

PTV Anwenderseminar

Juni 2024
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Verkehrsflusssimulation

L5A g Simulstion Auswertung P ion Test Aktionen Hilfe
Li» » W _:Pausebe: _ & Neteditor

Python Codes als ereignisbasierte Skripte S /MO0 0o 8 EAQ e w 805 % = RE
parallel zur Simulation i
= Anderungen von Attributen in Vissim méglich:

P~ X )

— zuldssige Héchstgeschwindigkeit (Wunschgeschwindig- Abschnitt B
keitsverteilung in Vissim) gemald aktueller Verkehrs-
starke an den einzelnen AQ

HOV ON

— Aktivierung und Deaktivierung der Harmonisierung _
durch Datenaggregierung an den MQ (pro Minute) und
hinterlegter Hysterese-Funktion

— Freigabe linker FS fiir alle Fahrzeuge = ,HOV OFF*
nur fur mehrfachbesetzte Pkw und Busse = , HOV ON“

Abschnitt A — HOV OFF
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Verkehrsflusssimulation

Szenario Steuerung  HOV-Anteil
Sz3 HARMO + HOV 10 %
Sz4 HARMO + HOV  20%

Messwerte aus Simulation
- MQ-Daten = qund v (Imin-Werte)

- AQ-Schaltbilder (Hochstgeschwindigkeiten)
- Fahrtzeiten je Abschnitt (Pkw, HOV, Lkw, Bus)

analysierte KenngroRen

- Aktivierungs-/Deaktivierungszeitpunkte HOV und

HARMO

- Geschwindigkeitsunterschiede Fahrstreifen

- Fahrtzeitunterschiede Pkw - HOV

Harmonisierungsschaltungen - 90

MSZIN M sz3  Sz4
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Teilabschnitt B
550  05:07

Erkenntnisse Verkehrsflusssimulation ) i
] '/%/. P A 09:59

09:05/09:04

A: 05:17 Uhr B: 05:07 Uhr
B: verkehrsabhangig

d) Aktivierung
Deaktivierung A: nach 60min

Pkw-Fahrtzeit B: 400 s = Vorteil HOV (Sz 2: @ 20 s)

= =522 (Pkw) emm—Sz2(HOV)

HOV-akt e Sz 1 (Kfz)

5z 3 (Pkw) Sz3(HOV) Sz 4 (Pkw) Sz4 (HOV)
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Erkenntnisse Verkehrsflusssimulation

d) Aktivierung A: 05:17 Uhr B: 05:07 Uhr
Deaktivierung A: nach 60min  B: verkehrsabhangig

Pkw-Fahrtzeit B: 400 s = Vorteil HOV (Sz 2: @ 20 s)
™ Geschwindigkeitsunterschiede HOV-Lane / NFS

Teilabschnitt B wéihrend Aktivierungszeit

10,3

Geschwindigkeitsdifferenz
HOV-Lane vs. NFS [km/h]

HOV | NFS [HOV | NFS |HOV | NFS |HOV | NFS
Mittelwert| 116 | 108 | 87 | 73 | 86 | 72 | 92 | 81
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Erkenntnisse Verkehrsflusssimulation

d) Aktivierung A: 05:17 Uhr B: 05:07 Uhr
Deaktivierung A: nach 60min  B: verkehrsabhangig

Pkw-Fahrtzeit B: 400 s = Vorteil HOV (Sz2: @ 20 s)

N Geschwindigkeitsunterschiede HOV-Lane / NFS e S21(KfZ) = =S22(Pkw) =mmmS22(HOV)
Sz 3 (Pkw) Sz3(HOV) Sz 4 (Pkw) Sz 4 (HOV)

I& Harmonisierung = Geschwindigkeitsschaltungen

Gl Gl Finfluss HOV-Anteil / Nutzergruppe

Teilabschnitt B Aktivierungszeitraum 04:30 — 14:00 Uhr
m 130 km/h

90 km/h

100%

80%

60%

95%

40%
"o m 70 km/h

0

n n Bis = 50km/h -- Sz 3 Sz 4
0%

Sz4
(HOV 10%) (HOV 20%)

Anteil Schaltungen
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Zusammenfassung g
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Mikrosimulation einer dynamischen HOV-Lane auf Autobahnen mit Vissim

Live-Zugriff auf Auswertungsdaten und Vissim-Attribute Gber program-
mierte Skripte (Python)

Anderungen wihrend des Simulationslaufs bei Erreichung von
Schwellenwerten lber aggregierte Daten von Messquerschnitten aus der
Simulation

— Regelung der Geschwindigkeit (Harmonisierung)

— Freigabe des linken Fahrstreifens nur fir mehrfachbesetzte Fahrzeugklassen
(HOV-Pkw, Bus)
Simulation

Erhohung des Anteils der HOV-Fahrzeuge dynamischer HOV-

» Reduzierung der Fahrtzeitvorteile flir HOV Lanes auf Autobahnen

PTV Anwenderseminar

> Reduzierung der Schaltungen fiir die Geschwindigkeits-Harmonisierung .
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Vielen Dank
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M.Sc. Florian Grimmer
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