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Objective: Compare Delay and Safety Characteristics of Four Signal Strategies Used to Reduce Bicycle‐Vehicle Conflicts

Conclusion
Compared to the Base Case – Concurrent Phases: 
1. LBI resulted in zero cyclist delay and a vehicle delay equal to the LBI duration,
2. Split LBI resulted in zero cyclist delay and a vehicle delay of ~ .5 second, 
3. EBP generated significant delays for both cyclists and vehicles. 

Future Work
Assess safety characteristics of the four strategies via 
surrogate safety measures drawn from video of 
intersections where the signal strategies have been 
implemented.
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Base Case –
Concurrent Phases

Method: Using Vissim simulation, compare the cyclist and vehicle delay of 4 signal strategies intended to reduce the incidence of right‐hook crashes.


