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Současný stav

Ćıl dopravńıho ř́ızeńı

Sńıžeńı dopravńı a ekologické zátěže velkých měst

Zvýšeńı bezpečnosti provozu jak pro automobily, tak i pro chodce

Podstata ř́ızeńı

Systém - dopravńı mikrooblast (̌ŕızené ǩrižovatky, mě̌reńı dat)

Data - intenzity (auta/hod) a obsazenosti (auta/km) dopravńıho
proudu

Ř́ızeńı - poměr zelené na semaforech (délka cyklu)

Ř́ızená veličina - délky kolon v ramenech ř́ızených ǩrižovatek
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Fyzikálńı model mikrooblasti (1)

Pro každé rameno ř́ızené ǩrižovatky, kde kolona je:

Hydrodynamická analogie pro délky kolon

ξt = ξt−1 + It − Szt

kde ξ je délka kolony, I je vstupńı intenzita, S je saturovaný tok a z je
poměr zelené.

Vztah kolona - obsazenost

Ot = κξt + λ

kde O je obsazenost a κ, λ jsou koeficienty úměrnosti.
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Fyzikálńı model mikrooblasti (2)

Pro každé rameno ř́ızené ǩrižovatky, kde kolona neńı:

Hydrodynamická analogie pro délky kolon

ξt = It − Itzt = (1− zt) It

Vztah kolona - obsazenost

Ot = κξt + λ

Kdy kolona je a kdy neńı?

Kolona neńı, jestliže kolona na konci zelené je nulová. Je když je věťśı než
nula.

Hranice je: It (1− zt) = Szt
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Stavový model

Pro celou mikrooblast:

Stavový model

xt = Axt−1 + But + F + wt

yt = Cxt + G + et

kde

x je vektor stavu, obsahuj́ıćı délky kolon a vstupńı obsazenosti

u je ř́ızeńı, sestavené z poměr̊u zelených na semaforech

y je výstup, složený z výstupńıch intenzit a vstupńıch obsazenost́ı

A,B,C ,F ,G jsou matice (vektory), v nichž se vyskytuj́ı parametry
mikrooblasti - saturované toky, směrové vztahy, κ, λ a vstupńı
intenzity
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Odhad modelu

Základńı odhad: Kalman̊uv filtr.

Ale

parametry mohou být nep̌resně známé - saturované toky,

nebo dokonce proměnné - směrové vztahy

a vstupńı intenzity nemě̌rené - z vedleǰśıch ulic.

Proto je ťreba parametry a vstupy odhadovat → nelineárńı odhad - DD1,
Monte Carlo

Uvažuje se o hierarchické spolupráci lokálńıch a globálńıch filtr̊u.
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Ř́ızeńı

Kriterium pro ř́ızeńı

vážený součet délek kolon

J =
N∑

i=1

wiξi

w váhy - p̌ŕıpadně dopravně závislé

ř́ızeńı na horizontu - stabilizace.

Ř́ızeńı

Lineárńı model, lineárńı kriterium,→ Lineárńı programováńı
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Naďrazená úroveň ř́ızeńı

Uvedené ř́ızeńı plat́ı pro každou mikooblast.

Sousedńı mikrooblasti se negativně ovlivňuj́ı

→ koordinace → naďrazeńı ř́ızeńı

Naďrazené ř́ızeńı - analogie lokálńımu:

rameno ǩrižovatky - mikrooblast,

kolona - množstv́ı aut v mikrooblasti.

Pro odhady množstv́ı aut z lokálńıho ř́ızeńı se provád́ı lineárńı
programováńı, zajǐst’uj́ıćı rovnoměrnost zátěže v mikrooblastech.
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Experimenty

Ově̌reńı na digitálńı simulaci s reálnými vstupy

základńı testy s jedńım ramenem
testy s mikrooblast́ı o 10ti ǩrižovatkách
testy naďrazeného ř́ızeńı - 2 oblasti 6 a 4 ǩrižovatky

Ově̌reńı se simulátorem GETRAM / AIMSUM

dvě ǩrižovatky - základńı testy
oblast Sḿıchova: Zborovská, Svornosti - 10 ǩrižovatek, 4 ř́ızené

Ově̌reńı v reálné oblasti

Sḿıchov, Zlič́ın ?
Brno
Drážd’any
Tesalonika
???
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Co dál?

Co zbývá dodělat v současném p̌ŕıstupu

Odhadováńı - nejobt́ıžněǰśı část

automatický start odhadovaćıch metod (počátečńı kovariance pro KF)
spolupráce lokálńıho (DD1) a globálńıho (particle filters) odhadovače
hledáńı nových metod mě̌reńı délky kolon (videodetekce, GPS, atd.)

Testováńı - v simulátoru AIMSUN

propojeńı simulátoru a ř́ıd́ıćıho poč́ıtače
systematické testy chováńı ř́ıd́ıćıho systému

Př́ıprava reálné aplikace

virtuálńı detektor mezi simulátorem a ř́ıd́ıćım poč́ıtačem
hledáńı vhodné oblasti
p̌ŕıprava SW i HW pro vlastńı spuštěńı ř́ızeńı v reálné oblasti
byrokracie ?
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Co ještě dál??

S č́ım poč́ıtáme výhledově

Zavedeńı dopravńıho zpožděńı v modelu podle pohybu aut.

Využit́ı všech detektor̊u pro źıskáváńı informace z dopravńıch dat.

Popis dopravńıho systému pomoćı black-box modelu a identifikace z
dat.

Kombinace black-box modelu s fyzikálńım modelem jako vedleǰśı
podḿınkou pro identifikaci.

Kvadratická syntéza s black-box modelem optimálńı na horizontu.

Přechod normálńıch šumů k rovnoměrným nebo log-normálńım.

Popis dopravńı mikrooblasti pomoćı diskrétńıho modelu (bayesovské
śıtě).

Vytvǒreńı modelu popisem spojitého pohybu aut a jejich vzájemné
interakce.
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Závěr

Pǒrád je co dělat !

... a to je dob̌re :-)
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