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Исследование и моделирование транспортных потоков является
все более актуальной проблемой. Наблюдается сложная ситуация с
пропускной способностью улично–дорожной сети города, в связи со
стремительным ростом числа автомобилей. Необходимо заранее оце-
нивать результат изменения транспортной системы при постройке
новых или расширении существующих дорог, размещении новых све-
тофоров и дорожных знаков или изменении расположения уже име-
ющихся. Правильное планирование развития дорожной сети на осно-
ве полученных данных позволяет повысить пропускную способность
сети, избежать пробок и уменьшить среднее время в пути для води-
телей. Управление дорожным движением требует новых интеллек-
туальных методов, которые, в отличие от известных, способны дина-
мически влиять на транспортные потоки. Широкое распространение
мобильных устройств со встроенными датчиками позиционирования
GPS существенно повлияло на развитие транспортных задач. С по-
мощью новых технологий можно получать данные с мобильных те-
лефонов и навигаторов водителей о местоположении и скорости каж-
дого автомобиля, что позволяет формировать более полное, точное
и актуальное представление транспортной ситуации. В данной рабо-
те рассматривается микроскопическая модель разумного водителя,
предложенная М.Трайбером [1] [2–3–4–5–6]:
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Первое слагаемое в правой части этого уравнения описывает ди-
намику ускорения автомобиля на свободной дороге, второе слагае-
мое описывает торможение из-за взаимодействия с впереди идущим
транспортом.
δ — параметр, позволяющий регулировать поведение автомобилей
при ускорении. Значение δ = 1 соответствует экспоненциальному по
времени ускорению, в пределе при δ → ∞ происходит постоянное
ускорение an, пока не будет достигнута желаемая скорость V 0

n .
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Текущая секция

d∗n — желаемая дистанция, определяется как

d∗n(ẋn(t), ẋn+1(t)− ẋn(t)) = dn + Tnẋn(t)−
ẋn(t)(ẋn+1(t)− ẋn(t))
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dn — расстояние между автомобилями при заторе.
bn — ускорение подходящего торможения (an ∼ bn ∼ 2м/с2).
Tn — время, характеризующее реакцию водителя.
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