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1.1  Documentation

The documentation highlighted in a. through h. may be in separate reports or may be 

elements within one or multiple reports.

a.
Scoping / Model Description, including model goals, study area, location 

map, existing conditions narrative, physical constraints, data collection, 

congestion locations, alternatives to be modeled, etc.

☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐

b.

Model Methodology, including assumptions (general geometry coding, 

signals coding, use of conflict zones, use of speed reduction zones, vehicle 

composition, etc.), model data collection method (data collection points, 

travel time measurements, nodes, links, etc.), input intervals and routing, 

incorporation of peds, bikes, and transit, unique features (lane 

imbalances, parking, bus stops, etc.), etc. 

☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐

c.
Detailed description of model changes and updates between 

base/existing and build scenarios.
☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐

d.
Field data collection summary, i.e., summary of field visits, observations, 

types of data collected, data summaries (including graphical format of at 

least speed, volumes, travel time), etc.

☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐

e.

Calibration / validation report, including calibration targets, identifying 

data for calibration, guidelines for application of driving behavior models 

and parameters, etc.

☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐

f.
Confirm MOEs to be used, e.g., speed, throughput, travel time, queues, 

density, LOS, etc.
☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐

g.
Results ‐ narrative of critical results with key graphics, observations, and 

discussion
☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐

1.3  Field Data

Data collection should be agreed upon prior to model developments and outlined in the 

scoping documentation. The Vissim checklist is not intended to be comprehensive for all 

data that may be collected for a project.  

a.
Volume / demands, including agreed upon schematics of balanced 

volume data, sources and sinks, etc.
☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐

b. Travel Times, including raw data and graphical representation  ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐
c.

Measured / observed speeds, including raw data and graphical 

representation
☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐

d. Posted Speeds, including raw data and graphical representation ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐
e. Queuing, including raw data and graphical representation ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐

f. Intersection control (signalized vs unsignalized, placement of stop signs, 

existing of RTOR, permissive/protected left turn, etc.)
☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐

g. Signal timing (phase data, coordination data, detectors, etc.) ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐
h. Lane schematics in graphical format ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐
i. Ramp meters ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐
j. Other ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐

1.4. Model All model input files required to run the simulation on a GDOT computer must be provided. 

a. .inp file ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐
b. .rbc file ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐
c. .err file ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐
d. other ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐

1.5. Output

Data and output files will be provided as agreed upon in the scoping documentation. 

Minimum expectation is typically speed, travel time, delay, and queuing data although 

additional project specific output requirements may be set. Graphs and Tables may be 

provided in the documentation in section 1.1.

a. Vissim Data Files ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐
b. Graphs / Tables of MOEs ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐
c. Processed Data (.xls, etc.)  ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐

1.6 Project Specific Checklists

Checklist may be found in the documentation in item 1.1, but at a minimum should include 

the following lists confirming the completion and submission of each item.

a. Required Information ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐
b. Initial Review ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐
c. Detailed Review ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐

Module 8 ‐ GDOT Vissim Review Checklists

Model Name:

Model Developer:

Date Model Submitted:

Model Reviewer:

Date Model Reviewed:

GDOT Project Number:

Required Information

ScenariosCheck List Item

AM No‐Build PM No‐Build Other Other

1. Required Information

Required information includes all information that should be submitted by the model developer as part of review.



Notes:

Comments / Notes

2.1 Scope (confirm model as defined in documentation) 

a. Project description, project location on map ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐

b.

Network limits / study area (should include locations that will be 

impacted in build and future alternatives or have potential mitigation 

measures)

☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐

c. Time periods modeled are appropriate, at minimum covers peak 

periods or from uncongested to uncongested, which ever is longer

☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐

d. Scenarios contain other planned projects as appropriate ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐
e. Collected field data matches scope ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐

☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐

2.2 Model Run Parameters

a. Vissim version same for all models ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐
b. Use appropriate vehicle fleet (e.g., North American fleet) ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐
c. Acceptable number of replicate runs ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐
d. Change random seed each replicate ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐
e. Sufficient warm‐up period ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐
f. Evaluation does not contain results from warm‐up ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐
g. Verify background image properly scaled ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐
h. 10 time steps per second ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐

2.3 Calibration Document

It is assumed prior to any calibration effort that the model has no errors and the 

model developer has conducted a detailed verification of the model, similar to the 

items in the Detailed Review Checklist.

a. Calibration targets clearly identified ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐
b. Critical locations and bottlenecks identified ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐
c. MOEs for calibration identified ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐
d. Selected calibration method documented ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐
e. Calibration covers existing conditions (AM, PM, off‐peak) ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐
f.
Calibration based on sufficient replicate trials (typically at least 10)

☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐

g.
All parameter changes (driver behavior, emergency stop, lane change, 

etc.) from default documented and justified
☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐

h. Speed‐contour plots reasonably match field conditions ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐

i.
Speed calibration targets met, this includes general targets (e.g., 85% 

of links within acceptable speed, or GEH statistic, etc.) as well as 

ensuring critical points or bottlenecks sufficiently calibrated

☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐

j. Volume calibration targets met, this includes general targets as well 

as ensuring critical points or bottlenecks sufficiently calibrated

☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐

k. Travel time calibration targets met, this includes general targets as 

well as ensuring critical points or bottlenecks sufficiently calibrated

☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐

l. Delay calibration targets met, this includes general targets as well as 

ensuring critical points or bottlenecks sufficiently calibrated

☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐

m.
Capacity calibration acceptable at critical points and bottlenecks 

within the model
☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐

n. Queuing reasonably matches field conditions ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐

Module 8 ‐ GDOT Vissim Review Checklists

Initial Information

Model Name: Model Reviewer:

Model Developer: Date Model Reviewed:

Check List Item Scenarios

Build Build Other Other

1) The initial review is a high level review, primarily reviewing the documents provided by the model developer and a careful viewing of the model animation.  In addition, some critical parameters and 

features of the model are reviewed. A more detailed review of all model elements is found in the Detailed Review checklist.  

2) It is recommended that checklists 2.5 through 2.9 be completed for no‐build conditions under existing volumes, a low volume scenario (i.e., uncongested), and a high volume scenario (i.e., congested).

The calibration procedure should account for each of these conditions. (See GDOT VISSIM Module 7 for additional discussion.)

3) Checklists 2.4 through 2.9 should be completed for all scenarios (no‐build and build) using projected demands for build alternatives (i.e., it is not necessary to conduct sensitivity testing) and the no‐build

calibration for all models (i.e., the calibration should not change between alternatives.) 

2 Initial Review

Date Model Submitted: GDOT Project Number:



o.
Document and justify  any parameter changes between alternatives 

due to changing facility type
☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐

p. Review variability among replicates ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐

2.4 Network ‐ General

a. Verify background image properly scaled ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐

b.
Check connectivity of all links / connectors, i.e., links / connectors do 

not end without entering another link / connector (unless it is an exit 

link), appropriate lane alignment between links and connectors, etc.

☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐

c. Confirm vehicle speeds at entry points ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐

d. Graphical summary of model input and outputs and expected inputs 

and outputs (i.e., demands).  Justification for any differences.

☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐

e. Confirm Desired Speed Distributions ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐

f. Confirm appropriate Desired Speed Decision locations throughout 

model, covering all lanes / links (e.g., speed limit change locations)

☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐

g.

Confirm Reduced Speed Zones throughout model (i.e., points with 

temporary speed reductions, e.g., intersection right turns, loop 

ramps, etc.)

☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐

h. Confirm vehicle inputs located at start of entrance links ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐
i. Review vehicle classes and types used ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐
j. Confirm pedestrian and bike inputs, if used ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐
k. Review transit routes, stops, and dwell time if used ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐
l.
Nodes coded in proper locations (if used for data collection) and set 

for evaluations
☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐

2.5 Data File Error Check ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐
a. No errors in error file (.err) or errors adequately explained ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐
b. Review runtime or syntax errors in protocol window ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐
c. Review RBC errors or warnings ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐

☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐

2.6 Visualization ‐ Intersections

a.
Geometry matches field (or model alternative), i.e., number of lanes, 

turn bays, etc.
☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐

b. Realistic vehicle behavior: i.e., vehicles do not: drive over each other, 

disappear, run red indications or stop signs, stop on green, etc. 

☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐

c.

Signal Control: signal heads present on all approach lanes, all phases 

served, phase indications change, RTOR as appropriate, detectors as 

expected, etc.

☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐

d.
Operations: Queue length reasonable, queues do not reach model 

boundary, left‐thru‐right movements in correct lanes, etc.
☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐

e. Turn bays: bays utilized, not blocked by through vehicles, etc. ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐
f. Yielding behavior correct on permissive lefts and RTOR ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐

g. Lane changes occurring in reasonable locations, i.e., not last minute, 

do not result in lane blockage, reasonable lane utilization, etc.

☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐

h.
Pedestrians ‐ use crosswalks, not run over by vehicles, follow ped 

signal, etc.
☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐

i.
Bikes ‐ use bike lanes, not run over by vehicles, observe correct 

phase, etc.
☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐

j.
Congestion reasonable approximation of field observation / 

expectations
☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐

k.
Is Blocking the Box occurring and is this representative of observed 

field conditions
☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐

l. Overall observation reasonably match field conditions ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐
m. Free flow speeds appropriate ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐
o. Other issues noticed? ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐

2.7 Visualization ‐ Freeway

a.
Geometry matches field (or model alternative), i.e., number of lanes, 

acceleration lanes, deceleration lanes, lane drops, etc.
☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐

b. On‐Ramp merge operation as expected ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐
c. Off‐Ramp diverge operation as expected ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐
d. Weaving areas operate as expected ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐

e.

Vehicle behavior: i.e., vehicles do not do not stop on freeway or get 

"stuck" waiting for merge/weave (unless expected), disappear, drive 

over each other, etc.

☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐

f. Lane changing occurring in reasonable locations ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐
g.

Vehicle paths reasonable: i.e., vehicles use ramps, level of weaving 

reasonable, etc.
☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐

h. Queuing does not reach model boundary ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐



i. Reasonably matches field observations ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐
j. Free flow Speeds ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐

2.8 Visualization ‐ Network

a. Demand enters / exits on all boundary links ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐
b. Queuing does not reach model boundary ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐
c. No unexpected bottlenecks ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐
d. Bottlenecks as expected ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐
e. Reasonably matches field observations ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐

2.9 Output

a.
Data collection intervals as appropriate (typically 15 min or 1 hr.)

☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐

b.
MOE (MOE as defined in scope) results aggregated over replicated 

trials
☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐ ☐



3.0 Detailed Review (Verification)
Notes:

All no‐build and build scenarios should be verified using the detailed checklist.  For the build scenarios only those parts of the model updated need to be checked.  

Checklist Item Comments

NB SB EB WB NB SB EB WB NB SB EB WB NB SB EB WB NB SB EB WB NB SB EB WB NB SB EB WB NB SB EB WB

3.1. Network ‐ Intersection/Arterial

a.
Link Geometry matches lane schematic (e.g., lanes per approach, allowed 

movements from each lane, etc.)

b.
Check connectivity of all links / connectors (i.e., links/connectors do not end without 

entering another link/connector, appropriate lane alignment (from, to) between links 

and connectors, all movements possible, etc.) 

c. Turn bays present and appropriately coded

d. Turn movements permitted and prohibited as expected

e. Route exists for each possible movement

f. Routing decision point placed well upstream of intersection

g. Stop signs (as appropriate)

h. Reduced speed areas on turning connectors

i. Reduced speed area speed distribution appropriate

j. Verify turn movement (absolute volume or ratios)

k.
Verify link attributes, i.e., link behavior type, display, gradient, dynamic assignment (if 

used), etc.

l.
Verify connector attributes, i.e., behavior type, emergency stop distance, lane change 

distance, gradient, dynamic assignment (if used), etc.

m.
Any lane closures or restrictions as expected (e.g., vehicle type prohibited from lane)

n.
Verify "Blocking the Box" as in field (e.g., use priority rules to limit if does not occur in 

the field)

o. Parking zones (if appropriate)

p.
Special use facilities /  lanes as appropriate (e.g., bike lanes, crosswalks, ped refuge 

island, etc.)

Comments

NB SB EB WB NB SB EB WB NB SB EB WB NB SB EB WB NB SB EB WB NB SB EB WB NB SB EB WB NB SB EB WB

3.2. Control ‐ Intersection/Arterial

a. Every lane has a signal head

b. Signal head associated with correct Signal Controller and Signal Group

c. Signal head (stop bar) in correct location

d. RBC file updated for each alternative

e. Signal controller associated with correct RBC file

f. Verify control type, i.e., fixed, actuated, coordinated, etc.

g. Verify left turn control, i.e., protected, permitted, both

h. RTOR appropriately coded (e.g., Stop Sign placed and coded for RTOR)

i.
RBC Basic Timing by Signal Group matches existing (or build), e.g., phases used, phase 

length, min green, max green, vehicle extension, yellow, red clearance, min recall, 

max recall, ped clear, Dual Entry, etc. (check basic and advanced features)

j.

RBC Base Timing Patterns/Coordination match existing (or build), e.g., splits for each 

pattern, coordinated phase, recall, etc. Includes pattern schedule, sequence, conflict 

SGs as appropriate. 

k. For each pattern confirm cycle, offset, MaxGreen Mode, etc.

l. Confirm global offset reference

m.
Detectors placed on each lane (as appropriate) in correct location, with correct 

length, and associated with appropriate Signal Control and Phase (i.e., Port no.)  

n.
RBC Detectors appropriately coded, e.g., detectors coded, calls correct SG, extended, 

delays, etc.

o. Signal Groups with no detection placed in max recall

p. Other RBC features as appropriate, e.g., Overlaps, Preempt, Transit Priority, etc. 

q. Pedestrian islands coded with signal heads and detectors

r. STOP signs placed as appropriate

s. Conflict areas or priority rules for permissive left 

t. Conflict areas or priority rules for RTOR 

u. Conflict areas or priority rules for Stop or Yield Control

v. Conflict areas or priority rules for turning vehicle with crosswalk, bike lanes, etc.

w. Any other needed conflict or priority rule

x.
Verify any special control features, e.g., leading pedestrian intervals, crosswalk 

detection, etc.

Comments

NB SB EB WB NB SB EB WB NB SB EB WB NB SB EB WB NB SB EB WB NB SB EB WB NB SB EB WB NB SB EB WB

a.

Observe signal operation with Signal Times Table active.  Is the signal changing as 

expected, are detectors activated by vehicle, is gap out and max occurring as 

expected, etc.

b.

Observe signal operation with Signal Changes and SC detector windows open.  Select 

desired parameters for windows.  Confirm active phases, split count down, gap out 

and max out, etc., as expected 

3.3. Freeway

a.
Link Geometry matches lane schematic (e.g., lanes per freeway segment, interchange 

layout, acceleration/deceleration lanes, etc.)

b.

Check connectivity of all links / connectors (i.e., links/connectors do not end without 

entering another link/connector (unless it is an exit link), appropriate lane alignment 

between links and connectors, etc.) 

c. Ramp diverge layout

d. Ramp merge layout

e. Reduced speed zone or desired speed decisions as appropriate 

f. Speed distribution as appropriate

g. Movements permitted and prohibited as expected

h. Routing decesion placement, all ramps / movements covered.

i.
Verify link attributes, i.e., link behavior type, display, gradient, dynamic assignment (if 

used), etc.

j.
Verify connector attributes, i.e., behavior type, emergency stop distance, lane change 

distance, gradient, dynamic assignment (if used), etc.

k. Lane closures as expected 

l. Lane restrictions as expected (e.g., truck only lanes, HOV, etc.)

m. Special use lanes as appropriate

n. Verify Interchange movements (absolute volume or ratio)

o. Verify Ramp Meter control type and data

3.4 Base Data and Traffic

data (that is, information found in the Base Data or Traffic menus in Vissim). The 

base data and traffic review confirms these changes have been implemented and 

are appropriate.

a. Review 2D/3D models used

b. Review any changes to functions, i.e., max accel, desired accel, etc.

c. Review any changes to distributions, i.e., desired speed, etc.

Module 8 ‐ GDOT Vissim Review Checklists

Detailed Review

Update intersection names (intersection review) and interchange / freeway segments (freeway review), add additional as needed. Each intersection review extends to upstream intersection so no part of the arterial is missed.  

The given checklist seeks to capture many of the commonly utilized Vissim elements. Model review may add items to the checklist that may be unique to the modeling effort.

Model Reviewer:

Date Model Reviewed:

GDOT Project Number

Model Name:

Model Developer:

Date Model Submitted:

Int 3 Int 4  Int 5 Int 6 Int 7 Int 8 Int 1 Int 2

Freeway Section 2 Freeway Section 3 Freeway Section 4
Add and Update interchange and freeway segment names as appropriate for 

model

Checklist Area
Interchange 1 Interchange 2 Interchange 3 Interchange 4 Freeway Section 1

Int 1 Int 2 Int 3 Int 4  Int 5 Int 6 Int 7 Int 8 

Int 7 Int 8 

3.2a (optional) Advanced Intersection Verification 

This check will likely not be part of a typical review but may be useful when a deeper exploration 

of an intersection control is needed.  This may be particularly useful in investigating unexpected 

operations based on MOEs or observation of the animation.  

Int 1 Int 2 Int 3 Int 4  Int 5 Int 6



d.
Review utilized driving behavior parameters for each driving behavior used, i.e., 

following, car‐following model, lane change, etc. 

e. Review link behavior types

f. Review vehicle types

g. Review vehicle classes

h. Review pedestrian base data, i.e., types, classes, behaviors

i. Review time intervals

j. Review any other Base Data used, i.e., user define attributes, levels, etc. 

k. Review/confirm vehicle compositions

l. Review/confirm pedestrian compositions

m. Review other utilized Traffic, i.e., dynamic assignment, toll pricing, etc.

3.5. Output

a.
Nodes coded in proper locations (if used for data collection) and set for evaluations

b. Desired Node attributes selected

c. Location of queue counters appropriate

d.
Queue counters coded correctly (e.g., sufficient max queue) and attributes 

appropriate

e. Locations of travel time measurement zones (includes confirming associated with 

correct link / connector, activated by passing vehicle, etc.)

f. Desired travel time attributes selected

g. Desired delay attributes selected

h.
Location of data collection points appropriate (all exit and entry points, mid‐block or 

segment points if used for speed heat map, etc.) 

i. Data collection volume and speed attributes selected

3.6. Demand

a. Verify entry volumes

b. Volumes in 15 minute (or agreed upon) increments

c. Vehicle mix/composition

d. Confirm placement of all routing decisions 

e. Verify O‐D matrices and placement
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