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Uberall auf der Welt beeinflussen Lichtsignalanlagen den
Verkehrsablauf in den StralBennetzen. Das macht sie zu einem der
wichtigsten Instrumente der Verkehrssteuerung (vor allem in

Merkmal 1. Generation 2. Generation 3. Generation urbanen Bereichen). Das Ziel von LSAs ist es, neben der
Steuerungszyklus 15 Minuten 5-10 Minuten 35 Minuten Steuerung des Verkehrs, die negativen Auswirkungen des
Signalplan-Generierung Ofine Optimierung, Online-Optimierung Online-Optimierung Verkehrs so gut wie mdglich zu minimieren, bzw. den Verkehr in
Auswahl aus Bibliothek . . . o . .
nach Tageszet, Aspekten wie Sicherheit, Umweltvertraglichkeit und
T € reior Wirtschaftlichkeit zu verbessern. Gerade im stadtischen Umfeld
Verkehrsvorhersage Keine Basierend auf historischen Geglattete Werte beStehen nur begrenZte MOg||Chke|ten des StraBenaUSbaUS an
Daten Grund des mangelnden Platzes. Um so wichtiger sind gerade hier
Steuerung kritischer Feinanpassung der Feinanpassung der Freigabe- | Nicht anwendbar . .
Kreuzungen Freigabezeiten zeiten und der Versatzzsiten effektive Steuerungssysteme, welche den Verkehrsfluss im
Umlaufzeit Gebietsweit festgelegt Festgelegt far variable Variabel in Raum und Zeit StralRennetz optimieren. Diese haben sich seit ihren Anfangen mit
Gruppen von Knotenpunkten

einfachen Festzeitsteuerungen bis zu den heute verwendeten
adaptiven Netzwerksteuerungen immer weiterentwickelt. Die
heutzutage verwendeten Steuerungssysteme unterscheiden sich
je nach Verwendungszweck, Umgebung und Methodik.
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Umsetzung
system Ebene kriterium Das Ziel von Verkehrssteuerungssystemen ist in erster Linie die
Lokale Steuerung NO,-AusstéRe Optimierung des Verkehrsflusses. Deshalb liegt bei Tests der
Hamburg (AMONES)  Lokale Steuerung regelbasiert Mittlere Fahrzeit Systeme auch das Hauptaugenmerk auf den dafiir maRgebenden
Fahrzeugstopps Parametern, wie die mittleren Fahrzeiten, die Anzahl der
MOTION Mittlere Fahrzeit Fahrzeughalte und die damit verbundenen Ruickstaulangen.
Bremerhaven Koordinierun modellbasiert Fahrzeugstopps . . . .. .
(AMONES) g gsiopp Seit Mitte der 80er Jahre wird auch der offentliche
. _ Personenverkehr immer wichtiger. Da dieser, gerade in
BALANCE . . MO [ s GrofRstadten, aus mehreren Elementen besteht (StraBenbahnen,
Ingolstadt Koordinierung modellbasiert Fahrzeugstopps . . .
(TRAVOLUTION) P A A Bus_se, usw.)_ wel_che __dazu ter_ldl_eren sich gegensel_tlg Zu
EmissionsausstoR behindern, wird eine OPNV-Optimierungskomponente in den
BALANGE NO,-AusstoRe Steuerungssystemen immer wichtiger und relevanter.
Hamburg (AMONES) Netzsteuerung modellbasiert Feinstaubemissionen Allerdings verlasst man sich bei diesen Tests oft nur auf
PRG0S Simulationen, da sie zeit- und geldsparend sind. Aber
BALANCE und . Mittlere Fahrzeit Simulationen berticksichtigen weder die menschliche Komponente
MOVA Netzsteuerung modellbasiert OPNV-Fahrzeit in den Fahrzeugen, noch zufdlige und ungewohnliche
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