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前  言 
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本项目的目的是制定一套逆向可变车道通信的信号控制规则，规范逆向可变车道设置的

适用场景、设置规则，指导逆向可变车道合理的信号控制方法。可规范各地可变车道的设置，

有利于智能交通设施的标准化建设。 

本标准可以作为GA/T 527.5-2016《道路交通信号控制方式 第5部分：可变导向车道通

行控制规则》的补充，提供了逆向可变车道设置的场景、方法、配套设置等的统一标准。 

本标准参加起草单位：浙江大学、青岛市公安局交通警察支队、同济大学、上海市城市

建设设计研究总院（集团）有限公司。 

本标准主要起草人：马晓龙、孙锋、马东方、邱景飞、袁锦宇、马万经、阎冰、韩云晓、

陈嫣然、聂增国、高翔、林飞、王玲、程浩、许鹏、陈文娇。 
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城市道路交叉口逆向可变导向车道设置及信号控制规则 

1范围 

本标准规定了城市道路交叉口逆向可变导向车道的设置条件、切换模式、实施流程、运

行约束条件等。 

本标准适用于城市道路交叉口逆向可变导向车道设置及信号控制的设计与实施。 

2规范性引用文件 

下列文件对于本文件的应用是必不可少的。凡是注日期的引用文件，仅注日期的版本适

用于本文件。凡是不注日期的引用文件，其最新版本（包括所有的修改单）适用于本文件。 

GB 5768.3 道路交通标志和标线 第3部分：道路交通标线 

GB/T 31418 道路交通信号控制系统术语 

GA/T 527.1 道路交通信号控制方式 第1部分：通用技术条件 

GB 14886-2016 道路交通信号灯设置与安装规范 

3术语和定义 

下列术语和定义适用于本标准。 

3.1逆向可变导向车道 reversed variable lane 

在城市道路信号控制交叉口，一般设置在对向出口道的最内侧车道，通过标志、标线、

预信号控制等管理手段，使其兼具出口行车道和进口左转导向车道的双重功能，在信号周期

内随相位绿灯转换而变换车道功能。 

4设置条件 

4.1道路条件 

同时满足下列道路条件的，可设置逆向可变导向车道： 

a) 设置逆向可变导向车道的出口车方向车道数至少为2条； 

b) 导向车道及渐变段的总长度满足车辆排队需求，并具备车辆变换车道的转弯半径； 

c) 同方向导向车道数不大于相应的出口车道数。 

4.2交通流条件 

逆向可变导向车道的设置适用于以下情形： 

a) 当某一导向方向左转车辆最大排队超过导向车道的2倍时，将会严重影响驾驶人变

换车道和路段通行； 

b) 当某一导向方向左转流量较大，不能在30分钟内有效改善车辆排队过长状况时； 
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c) 当某一导向方向公交车辆或其他特殊车辆需要在路口获得左转优先权但未设置左

转专用道，宜采用特殊车辆专用的逆向可变导向车道。 

4.3信号控制要求 

a) 设置主、预信号灯，指示车辆通行逆向可变车道； 

b) 设置逆向可变车道的左转方向主信号灯相位不应与其它方向信号相位有冲突； 

c) 设置逆向可变车道交叉口的信号周期、相位设置、提前启亮时间、绿灯持续时间应

满足本规范设置流程中d)的要求。 

4.4标志和标线设置要求 

a) 在进口道渐变段与导向车道衔接处，应设置逆向可变导向车道指示标志； 

b) 可变导向车道标线应符合GB5768.3的要求； 

c) 可变导向车道停车线前方不应设置待转区。 

5切换模式 

5.1模式分类   

逆向可变导向车道控制模式分为定时切换模式和自适应切换模式。 

5.2定时切换模式 

同时满足以下情况的，宜采用定时切换模式： 

a) 进口车道出现左转排队超过渠化段长度2倍的时段较为集中，持续时间长； 

b) 进口车道左转交通流的周期性变化规律明显。 

5.3自适应切换模式 

同时满足以下情况的，宜采用自适应切换模式： 

a) 进口车道左转交通流量波动大，且经常出现左转排队超过渠化段长度 2 倍的状态； 

b) 进口车道直左转交通流量周期性变化不明显； 

c) 进口车道设有交通流检测器,能够实时准确判别相关车道的通行状态； 

d) 逆向可变导向车道指示标志支持通过交通流检测器、交通信号控制机等动态调整； 

e) 交通信号控制机支持感应或自适应控制方式，井能够实时响应逆向可变导向车道控

制方案的切换； 

6 实施流程 

逆向可变导向车道与信号控制的实施流程如下： 

a) 调查并分析拟设置逆向可变导向车道交叉口各进口道的交通流量及流向变化特征； 

b) 选择逆向可变导向车道位置、是否为特殊车辆专用等特征； 

c) 设计逆向可变导向车道的指示标志、标线，参照附录 A 的图 A.1、图 A.2、图 A.3、

图 A.4； 

 在进口道渐变段与导向车道衔接处应设置指示标志，用于指示车辆通行逆向可

变导向车道；特殊车辆专用模式应设置某类车型专用指示标志，用于指示某类

车型通行逆向可变导向车道； 
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 逆向可变导向车道两侧应设置潮汐车道线，应符合 GB5768.3 的要求； 

 逆向可变导向车道停车线前方不应设置待转区。 

d) 设计逆向可变导向车道的信号控制灯和信号控制方案，参照附录 A 的图 A.1、图

A.2、图 A.3、图 A.4； 

 设计主、预信号灯，用于指示车辆通行逆向可变车道； 

 设置逆向可变导向车道的左转方向主信号灯信号相位不应与其它方向信号相位

有冲突，参照附录 B。 

 车辆驶入逆向可变导向车道及等待的过程中，应避免与正在放行相位的车流产

生冲突；若路口信号相位为单口放行，则相序应按照逆时针方向执行；若路口

信号相位为左直分离放行，则各左转相位应在对应直行相位之前放行。 

 逆向可变导向车道方向左转信号灯的最小绿灯时间应满足清空可变车道内所储

存车辆的要求； 

 逆向可变导向车道预信号灯的绿灯启亮时间应提前于其车道方向左转信号灯的

绿灯启亮时间，提前启亮时间应满足左转车辆占满逆向可变导向车道； 

 逆向可变导向车道预信号灯的绿灯结束时间应提前于其车道方向左转信号灯的

绿灯结束时间，提前结束时间应满足清空可变车道内所储存车辆的要求； 

 信号周期、其余相位最小绿灯时间、最大红灯时间等应满足GA/T 527.1 的要求。 

e) 拟定交通信号控制预期的排队状态、平均延误等效益指标，以及实施评估、验证的

方法，通行能力计算部分参照附录 C； 

f) 设置逆向可变导向车道指示标志，在逆向可变导向车道两侧设置潮汐车道线； 

g) 将主、预信号控制方案输入交通信号控制系统，并下发给交叉口的信号控制机； 

h) 逆向可变导向车道投入运行后，对交叉口的排队状态、平均延误等指标进行评价，

并根据评价结果对信号控制方案做不定期调整。 

7 运行约束条件 

7.1 启用与结束条件 

a) 当左转交通流量大于原有左转车道通行能力时，启用逆向可变导向车道； 

b) 当左转交通流量低于原有左转车道通行能力时，关闭逆向可变导向车道。 

7.2运行持续时间 

逆向可变导向车道可在其左转方向流量过大或排队过长时段持续运行，最小持续时间为

0.5 小时，最大可全天 24 小时运行。 
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附录 A 

（规范性附录） 

逆向可变导向车道交通标志标线设置图 

A.1 逆向可变导向车道线 

在交叉口进口道驶入段，应设置逆向可变车道线，用于指示导向方向随需要可变的导向

车道的位置。如图 A.1、图 A.2、图 A.3、图 A.4 所示。 

A.2 逆向可变导向车道指示标志 

在逆向可变导向车道线前方适当位置，应设置逆向可变导向车道指示标志，可采用 LED

显示屏等形式，用于指示车道位置。推荐如图 A.1、图 A.2、图 A.3、图 A.4 所示，可依据

实际道路条件进行选择。 

逆向可变导向车道线

逆向可变导向车道指示标志

与预信号灯
图

例

中央隔离带

自行车道

车道属性

人行横道

逆向可变车道指示箭头

 

图 A.1 
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逆向可变导向车道线

可

变

车

道

图

例

中央隔离带

自行车道

车道属性

人行横道

逆向可变导向车道指示标志

与预信号灯

逆向可变车道指示箭头

 

图 A.2 
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逆向可变导向车道线

可

变

车

道

可

变

车

道

图

例

中央隔离带

自行车道

车道属性

人行横道

逆向可变导向车道指示标志

与预信号灯

 

图 A.3 
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逆向可变导向车道线

逆向可变导向车道指示标志

与预信号灯

可

变

车

道

可

变

车

道

图

例

中央隔离带

自行车道

车道属性

人行横道

 

图 A.4 

A.3 逆向可变导向车道预信号灯 

在逆向可变导向车道指示标志相同位置，应设置逆向可变导向车道预信号灯，可采用信

号球灯或 LED 显示屏等形式，用于指示车辆何时进入逆向可变车道。如图 A.1、图 A.2、图

A.3、图 A.4 所示。  
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附录 B 

（规范性附录） 

逆向可变导向车道相位相序设置示意图 

提供了一种逆向可变导向车道相位相序设置的方法，为逆向可变车道控制方案设计提供

依据。 

B.1 单口放行场景 

在逆向可变导向车道信号控制方案中，若路口信号方案为单口放行，则相序应按照逆时

针方向执行。如图 B.1，以南方向左转逆向可变车道示例,共分为 5 个阶段。南方向左转应在

其放行相位的前一相位进入逆向可变车道（S1），并在其放行结束前一定时间内，禁止左

转车辆进入逆向可变车道，进行可变车道内已有车辆的清空（S3）。 

S1 S2 S3 S4 S5
 

图 B.1 

B.2 左直分离放行场景 

在逆向可变导向车道信号控制方案中，若路口信号方案为左直分离放行，则各左转相位

应在对应直行相位之前放行。如图 B.2，以南方向左转逆向可变车道示例,共分为 5 个阶段。

南方向左转应在其放行相位的前一相位进入逆向可变车道（S2），并在其放行结束前一定

时间内，禁止左转车辆进入逆向可变车道，进行可变车道内已有车辆的清空（S4）。 

S1 S2 S3 S4 S5
 

图 B.2 
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附录 C 

（规范性附录） 

逆向可变车道的信号交叉口通行能力计算模型 

本附录提供了一种设置逆向可变车道的信号交叉口左转通行能力计算的建议方法，为逆

向可变车道控制方案设计提供依据。 

目前无法确定逆向可变车道的设置能提高多少交叉口左转通行能力，导致对交叉口信号

管控配时确定缺乏有效依据。因此，通过对当前交叉口逆向可变车道运行特征进行深入研究

分析，提出一种设置逆向可变车道的信号交叉口左转通行能力计算方法，为逆向可变车道控

制方案设计提供依据。 

在设置逆向可变导向车道的交叉口，其左转车道组的通行能力计算公式如下： 

' ''

0

( 1) 3600
[ 2( 1) ]l l el r

T T

o

m S g L
C x x

c l c

  
                      （1） 

式中：C0—交叉口左转车道组通行能力；c—信号周期；ml—左转专用道数；gel—有效绿灯

时间；Lr—逆向可变车道的长度；Sl —进口道左转车道饱和流量；xT
’
 —逆向可变导向车道通

过的最大左转车辆数；xT
’’
—左转专用车道通过的最大左转车辆数；l0—饱和车头时距，通过

下式计算： 

o j cl l l     r

o

L
n

l
  

式中：lc—车辆的车身长度；lj—停车队列中相邻两车之间的停车间距； 

在公式（1）中，参数 xT
’、xT

’’的计算原理如下：当左转车辆进入导向车道时，需要在左

转专用车道和逆向可变导向车道之间进行一个选择，选道的原则是通过交叉口停车线的时间

最短，即：通过比较逆向可变车道与左转专用车道的通行时间 Ti
’与 Ti

’’，可以确定第 i 辆左

转车的行驶车道，从而进一步得到参数 xT
’、xT

’’。因此，计算方法如下： 

（a）首先，求解逆向可变车道的通行时间 Ti
’，公式如下： 

'

iT =

{
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 

                 

2 2

1

( 1) '2

2

d

o or
n r r

f fw

i l V VL
t t G L

a au

 
    决 ，  当

' 2 2

1'

( 1) '

2

d d
rl o o o

n r r

f l fw

L lV V i l V V
t t G L

a V au

  
    决 ，当 ≥

  （2） 

式中：Ti
’
 —选择逆向可变车道通行时间；tr —车辆通过开口时间；af—自由流下加速度（约

为 2.8 m/s
2）；

'

lV —自由流下最大速度（约为 60 m/s）； Lr—逆向可变车道的长度；ho—

最小安全车头时距；G1 —车辆启动损失时间；u —对应于饱和车头时距的行驶速度； h —

饱和车头时距； jk —车流阻塞密度；
d

oV —车辆到达逆向可变车道后速度。通过下式计算： 

d

oV =

{
 
 

 
 3 0.3( 1)r

o

L
n

l
   ，当 l ≥ ( )o r onl L l 

 
4

7
dV ，当 l <  ( )o r onl L l   

 

式中： l —跟驰状态最大加速距离；Vd—到达决策点车速，计算公式如下： 

Vd={      

q

g na t ，当 l ≥ ( )o r onl L l 

1

lV ，当 l <  ( )o r onl L l 
 

式中：𝑡𝑛
𝑞
—后续排队车辆到达决策点时间，通过下式计算：  
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q

nt =

{
  
 

  
  

1

o r o

l

nl L l l
t

V




  
 ，当 l <  ( )o r onl L l 

2( )o r o

g

nl L l

a

 
，    当 l ≥ ( )o r onl L l 

 

式中： t —排队车辆启动后加速到最大行驶速度所用的时间，计算公式如下： 

1

l

g

V
t

a
   

若前后两车能够以跟随状态驶出交叉口，那么前后两车的车头时距为 ho，发生此种情

境的极限状态是：两车经过不同的变速过程后，在停车线处的车头时距恰好缩小至 ho。 

即若 Ti
’
- Ti-1

’
≤ ho，则实际车辆选择逆向可变车道通行时间为： 

                        Ti
’
= Ti-1

’
+ ho                                   （3） 

反之，使用公式（2）所求 Ti’。 

（b）再求解选择左转专用车通行时间 Ti
’’，公式如下： 

若前车为排队跟驰状态行驶，通行时间为： 

''

iT � =

{
 
 
 

 
 
 0 0

1 1

( 1) 2( )o r r

g lw

i l L l L l l
G

a Vu

   
   ，当 l < ( 1) oi l

 0
1

( 1) 2( )o r

gw

i l L l
G

au

 
  ，当 l ≥ ( 1) oi l

   （4） 

若前车自由流状态行驶，通行时间为：  

   ''

iT �
=

{
  
 

  
 

'

0

'

l d r

f l

V V L l l

a V

  
 + 1

( 1) o

w

i l
G

u


 ，当

2 2'

2

d

o
r

f

V V
L

a


≥

02 )r

f

l

a

（L
+ 1

( 1) o

w

i l
G

u


 + nt

决
，当

2 2'

2

d

o
r

f

V V
L

a


  

 （5） 

式中：
''

iT —选择逆向可变车道通行时间；tr—车辆通过开口时间（约为 2-3.8s，第一辆启动

驶入逆向可变车道的车辆时间最高）；ag—排队车辆加速度(约为 1.3m/s
2
)；af—自由流下加

速度；
'

lV —自由流下最大速度； t —自由流下加速时间；Lr—逆向可变车道的长度；G1—

车辆启动损失时间；ho—最小安全车头时距；计算公式如下: 

同公式（3）所示，即若
'' ''

1 0i iT T h ≤ ，则实际车辆选择左转专用车道通行时间为 

                          
''

iT =
''

1iT  + h0；                       （6） 

反之，使用公式（4）、（5）所求
''

iT    

式中： 
1

lV —排队跟驰行驶最大速度（约为 28 m/s）；l —排队跟驰状态最大加速距离，计

算公式如下： 

1 2

2

l

g

V
l

a
 
（ ）

 

（c）比较选择逆向可变车道通行时间 Ti
’与左转专用道通行时间 Ti

’’
 

对公式（3）、（6）进行对比，根据通行时间最短为选道决策依据，求车辆实际选道情

况： 

 ' ''min ,s

i i iT T T                               （7） 
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式中： s

iT —车辆最短通行时间。 

通过比较第 i 辆左转车在逆向可变车道与左转专用道的通行时间，得出最短通行时间

（7），车辆进行左转选道决策，进一步得出选道逆向可变车道车辆数 xT
’与选道左转专用道

车辆数 xT
’’。 

即通过以上各式，结合实际场景数据，可得出： 

（1）饱和排队释放过程中，后续到达中央隔离护栏开口处的车辆，选择逆向可变车道

与左转专用车道的车辆数为 1：3。 

（2）左转车道组（逆向可变车道+左转专用车道）通行能力是 1.4-1.8 倍单个左转专用

车道，受逆向可变车道长度与左转绿灯时长的影响。 
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