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A palyazatban kit(izott célok (Aims)
(TAMOP-4.2.2.C-11/1/KONV-2012-0012: "Smarter Transport" - Kooperativ kdzlekedési
rendszerek infokommunikaciés tamogatasa)

Uthaldzat — varos + Jarmi halmaz + Feladat (Indulds, cél, Indulasi id6) halmaz

!

Jésagi paraméter: az eredmények integralasaval kapott skalar,

pl.: Osszes emisszid (fogyasztds) egy adott id6tartam alatt (E)
(Fitness parameter = total emission (E) (e.g.))

Harom irdnyitasi szint vizsgalata (Three levels of control):

1. Memoria-nélkili 6nz6 rendszer (beavatkozas nélkil) ——— > EO
(Memory-less selfish system, without central control)

1. Memoriaval rendelkezé 6nz6 rendszer (beavatkozas nélkil) —— E1 User Equilibrium

(Selfish system with memory, only self-control)

2. Memoriaval rendelkez6 engedelmes rendszer + kozponti iranyitas — 2 | oystem

(Obedient system with memory + central control) Optimum

EO > E1 > E2
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A mikro-szimulator f6 parameéterei (Requirements)

JarmdU-infrastruktura részletes modellezésére (detailed model)
Teljes varosi forgalom hosszu idejl szimulacidjara
Azonosithato jarmd — feladat — Utvonal (individual vehicles — tasks — routes related together)

lgény szerinti Utvonalvalasztd logika, kozponti forgalomiranyitas (arbitrary route-
planning logic and central control)

-  Car(ld=314)

» Start-destination (A -> B)

* Start time

e Chosen route

* Modified route (central control)

2\ A



A szimulacios tér harom rétege (Three levels of network planning)
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A haldzatépités (wWays of network building)
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A haldzattervez6 —szerkeszt6 kezel6felllete (The control panel of the Network Editor)

Node Socket
NodeLane
Area RoadLane
TrafficNode

shitx 0

Extended
MRNoLeft
MRNoCross
ExtNolLeft
ExtNoCross bg

Shifty 0

-~

e S
OneWay Lanes Bwd 1 S
Area Radius (m)

FlatHigh 100 Bl
Industry .
Office Value 1
School -
Entertainment \m‘
Shopping *

GraphMap

TrafficMap Delete
Edit Map

Generate Map

Up i
[ owm ] o]

[] Fine move

Id: 384 LanesFwd: 2 LanesBkwd: 2




A dinamikai modell — kdvetési és savvaltasi modellek
(The car-following and lanechanging models)

2: bal s 3w kizv. miette 3: bal s 3w kizv. el0tte

It’s me ,_sx_\

0:5ajats aw kizy. mishtte én 1:5ajatsaw, kizy. eldotte

4: jobb s 3w kizv. mishtte

Kornyezeti paraméterek (Input parameters):

* El6tte halado tavolsaga (s) és sebessége (v)  (Position and speed of the leader)
e Cél-savban el6tte haladd (s, v) (Leader in the destination lane, s, v)

e Cél-sdvban mogotte haladé (s, v) (Follower in the destination lane, s, v)



A dinamikai modell — kovetési és savvaltasi modellek

1. Az IDM modell (M. Treiber — D. Helbing: Congested traffic states in empirical observations
and microscopic simulations, Phys. Rev. E 62, 2000 1805-1824.)

v _ {1 . (i)é . (5*(1;,&@))2] FG paraméterek:
dt Vo s a (max. gyorsulds, max acceleration);
T (kovetésiido, time headway);
r vO (max. sebesség, max speed);
S*(’U, AU) = 8y + max {0, (’UT + uji)] sO (nyugalmi tavolsag,
2vab car-car dist. in standing traffic)

2. A Wiedemann modell
(R. Wiedemann: Simulation des StraBenverkehrsflusses, Schriftenreihe des Instituts fir

Verkehrswesen Vol. 8 1974, Institut fir Verkehrswesen, Universitat Karlsruhe
R. Wiedemann: Modelling of RTI-Elements on multi-lane roads, Advanced Telematics in Road

Transport 1991.)




Az IDM paraméterek beallitasa — Gradiens moédszer
(Calibrating the parameter triplet (a, T, sO) by a gradient method)

a— _ meas __ nsSim
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Kalibracidos csomopont: Gyér, Szent Istvan ut — Baross Gabor Hid
(The three intersection passings chosen for the calibration )
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A kalibralt éertékek

IDM Kiindulasi Beallitott
paraméter érték érték
(start value) (calibrated)
a 2.0 2.53
T 1.5 0.88
So 2.0 2.43
b 2.0 -
o 1.0 -

a: jelent6sen nagyobb mint Treiber-nél (Pl.: S. Classen et al. 2006)
T: nagyon alacsony (!) (1.5 — 2 sec. a javasolt)

a: considerably higher than the proposed by Treiber et al. (Pl.: S. Classen et al. 2006)
T: very low (!) (the usual proposed value is between 1.5 and 2 (s))



Ellen6rzés mas csomopontokon
(Test of the calibrated parameters on different intersections)

IDM paraméter

Gy0r, Baross G. Hid fel6l Szent I. ut K. felé
Gydr, Baross G. Hid fel6l az Szent I. at Ny. felé
Gy6r, Szent I. ut Ny. fel6l K. felé
Gydr, 14 sz. f6ut D. fel8| E felé
Gydr, Martirok Gtja D. fel6l E. felé
Gy6r, Martirok utja D fel6l Nagy Sandor J. utcara
Gyér, Teleki utrdl a Szent I. ut NY. felé
Gydr, Teleki utrél a Szent | ut K. felé

Kecskemét, Budai Kapunal Budapest feldl
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Konkluzid

* Ajavasolt paraméter-beallitasi mdodszer sikeresen hasznalhaté

e Akapott (IDM) paraméter-értékek 10%-os nagysagrend( hiba-t(irés esetén
univerzalisan hasznalhatok a magyar varosokban tipikusnak mondhatoé
forgalmi csomopontok esetén az atbocsatasi kapacitasok szimulacidjara



