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Soucasny stav

Cil dopravniho Fizeni

@ SniZzeni dopravni a ekologické zatéze velkych mést
@ Zvyseni bezpelnosti provozu jak pro automobily, tak i pro chodce
Podstata Fizeni

@ Systém - dopravni mikrooblast (¥izené k¥izovatky, mé&¥eni dat)

e Data - intenzity (auta/hod) a obsazenosti (auta/km) dopravniho

proudu
@ Rizeni - pom&r zelené na semaforech (délka cyklu)
@ Rizend veli¢ina - délky kolon v ramenech Fizenych k¥iZovatek
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FyzikaIni model mikrooblasti (1)

Pro kazdé rameno fizené kfiZovatky, kde kolona je:

@ Hydrodynamicka analogie pro délky kolon

& =61+t — 5z

kde £ je délka kolony, / je vstupni intenzita, S je saturovany tok a z je
pomér zelené.

@ Vztah kolona - obsazenost

Ot::‘ﬂigt‘f‘)\

kde O je obsazenost a k, A jsou koeficienty dmérnosti.
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N
FyzikaIni model mikrooblasti (2)

Pro kazdé rameno fizené kfizovatky, kde kolona neni:
o Hydrodynamicka analogie pro délky kolon

§e =1l — lhzy = (1 _Zt) It

@ Vztah kolona - obsazenost
Ot = Kft + A

Kdy kolona je a kdy neni?

Kolona neni, jestlize kolona na konci zelené je nulova. Je kdyZ je vétsi nez
nula.

Hranice je: It (1 — z:) = Sz
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.
Stavovy model

Pro celou mikrooblast:

Stavovy model

Xt = Ax¢—1+ Bur+ F+w;
Yr = Cxt+G+et

kde

x je vektor stavu, obsahujici délky kolon a vstupni obsazenosti

u je ¥izeni, sestavené z pomérl zelenych na semaforech

vy je vystup, sloZeny z vystupnich intenzit a vstupnich obsazenosti
A,B,C,F,G jsou matice (vektory), v nichZ se vyskytuji parametry
mikrooblasti - saturované toky, smérové vztahy, x, A a vstupni
intenzity

20. bfezna 2007 5/ 12



Odhad modelu

Z3kladni odhad: Kalmanav filtr.
Ale

@ parametry mohou byt nepfesné znamé - saturované toky,

@ nebo dokonce promé&nné - smérové vztahy

@ a vstupni intenzity neméfené - z vedlejSich ulic.

Proto je tfeba parametry a vstupy odhadovat — nelinedrni odhad - DD1,
Monte Carlo

UvaZuje se o hierarchické spolupraci lokélnich a globalnich filtrd.
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Kriterium pro ¥izeni

@ vazeny soulet délek kolon

N
J=> wi
i=1

@ w vahy - pfipadné dopravné zavislé

@ Fizeni na horizontu - stabilizace.
Rizeni

Linedrni model, linedrni kriterium,— Linearni programovani
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Nad¥azena droven ¥izen

@ Uvedené ¥izeni plati pro kazdou mikooblast.
@ Sousedni mikrooblasti se negativné ovliviiuji
izen{

— koordinace — nadfazeni ¥izen

7z

Nad¥azené ¥izeni - analogie lokdlnimu:

@ rameno kF¥iZzovatky - mikrooblast,

@ kolona - mnoZstvi aut v mikrooblasti.

Pro odhady mnoZstvi aut z lokdlniho ¥izeni se provadi linedrni
programovani, zajist'ujici rovnomérnost zatéZe v mikrooblastech.
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Experimenty

o Ové&eni na digitdlni simulaci s redlnymi vstupy

o z3dkladnf testy s jednim ramenem
e testy s mikrooblasti o 10ti kfiZovatkach
o testy nadfazeného Fizeni - 2 oblasti 6 a 4 k¥izovatky

o Ovéfeni se simuldtorem GETRAM / AIMSUM

o dvé& k¥izovatky - zdkladni testy
e oblast Smichova: Zborovskd, Svornosti - 10 kfizovatek, 4 ¥izené

@ Ové&Feni v redlné oblasti

Smichov, Zli¢in ?
Brno

Drazd'any
Tesalonika

777
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Co dal?

Co zbyvé dodé&lat v sou€asném pf¥istupu
@ Odhadovani - nejobtizn&jsi &ast

e automaticky start odhadovacich metod (potateni kovariance pro KF)
o spoluprice lokdlntho (DD1) a globalniho (particle filters) odhadovate
o hledani novych metod mé&¥eni délky kolon (videodetekce, GPS, atd.)

@ Testovani - v simulatoru AIMSUN

e propojeni simuldtoru a ¥idiciho potitade
e systematické testy chovani ¥idiciho systému

@ Ptiprava redlné aplikace

s 47 7,

e virtudlni detektor mezi simulatorem a ¥idicim pocitatem
o hledani vhodné oblasti

e pfiprava SW i HW pro vlastni spusténi fizeni v redIné oblasti
e byrokracie ?
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.
Co jesté dal??

S &im potitdme vyhledové

Zavedeni dopravniho zpozdéni v modelu podle pohybu aut.
VyuZiti vSech detektori pro ziskavani informace z dopravnich dat.

Popis dopravniho systému pomoci black-box modelu a identifikace z
dat.

Kombinace black-box modelu s fyzikdlnim modelem jako vedlejsi
podminkou pro identifikaci.

Kvadraticka syntéza s black-box modelem optimalni na horizontu.
P¥echod normaélnich Sumi k rovnomérnym nebo log-normalnim.
Popis dopravni mikrooblasti pomoci diskrétniho modelu (bayesovské
sité).

Vytvofeni modelu popisem spojitého pohybu aut a jejich vzajemné
interakce.
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Porad je co délat !

.. a to je dob¥e :-)
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