
Für die dynamische Steuerung einer HOV-Lane auf einem hoch belasteten, ca. 13 km langen und
durch starken Pendlerverkehr geprägten Abschnitt auf der Autoroute A3 in Luxemburg wurden
zunächst das Betriebskonzept mit den Einsatzrandbedingungen zusammengestellt, ein Steuerungs-
algorithmus entwickelt und in Python programmiert. Mit der mikroskopischen Simulation in PTV
VISSIM wurden zum einen der Steuerungsalgorithmus optimiert und zum anderen die verkehrlichen
Wirkungen der HOV-Lane anhand der Verkehrsbelastung eines typischen Tages ermittelt und
visualisiert. Das Projekt wird mit anderem Schwerpunkt auch auf der Heureka 2024 präsentiert. 
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