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MIERT SZUKSEGES AZ
UTVONALAJANLAS?

« Rohamosan ndévekvd jarmuadszam
« Gyakorta kialakuld torloddsok

« Véletlenszery, egyszeri

« Vagy ismétiédd probléma

« Eredménye:
« Ateresztéképesség csdkkenése
« Utazdsi idé ndvekedés
« Kozlekedésbiztonsag csdkkenése
« Kornyezetterhelés ndvekedése
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UTVONALAJANLO
MODELL
BEVEZETESE

Utmodell:

« Hdaloézat leképezése
+ Y(k)=GIx(k),U(k)]

* Xx{k+1)=F[x(k).U(Kk)]

Csomoponti modell:

« Statisztikai adatok:
« Célforgalmak
* Utak forgalma

pnj

qhe

¥

Csomoponti modell

Tmj

[

Ut modell:
mMakroszkopikus
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modellezese
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Uit rnodell:
Célallomas ratak
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VIZSGALATI SZAKASZ

Utmodell

Forgalomsuruség:

pm(k +1) = pp (k) + (}) * [ (k) — Q@ (k)]

m

Kilepo forgalomnagysag:

—p (k
p ()>]

Qm(k) = Qmaxm * [1 — exp(
Popt



UTAZASI IDO KIJELZESE

Vizsgdlati szakaszokhoz tartozd sebesseq:
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Popt
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Adott Utvonalhoz tartozo utazdsi ido:
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Felhaszndaloi optimumra
térekvo stratégia:

—tau_normal
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FORDULASI
RATAK ,
SZABALYOZASA

LQ szabdlyzds Utvonalajanldsi
stratégia:

B=B"-K(x-x)

SzUkséges paraméterek
meghatdrozdasa:

1. Allandésult dllapot
meghatdrozdasa

2. Rendszer linearizdldsa
3. [K] =dlary(A, B, C, D, Q, R)
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« Eltéré mdkodeés: o8 e
« Rendszer optimumra torekszik
« Normal Utvonal eldnyben részesitese
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KET STRATEGIA OSSZEHASONLITASA

Osszes jarmU dltal a hdldzaton toltdtt idd:

dlp(k)] =T * Xy Zpem[Am* pm (k)]
®, = 383,32 ora
®, = 176,57 oOra

Tehdat 217%-0s javuldst eredményez!

Phi_LQ
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ESETTANULMANY KESZIT

M1-es autdpdlya Obarok és a Premier Outlet kdzdt:

16 +3a0

17 +a04

3E+704

17 +604

38 +704

A0+670




Maximdlis terhelhetdség:

. armi
* Qe = 800 *sin(x) + 3278 &= -
ora tau_M1
: ' ' —tau_1-es féut
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Beta_Obarok
—Beta_M1 kdzbenso
—Beta_1-es fout_kozbensd| | v v _ ! ! .
| Q_M1
—Q_1-es féut
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KOSZONOM A FIGYELMET!
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BIRALATBAN FELTETT KERDESEK

1. A tervezett rendszer csak ajanlast tesz a jarmUvezetdoknek. Milyen mddon
lehetne a jarmdvezetdk hajlanddsagdt a javasolt Utvonal elfogaddsdara
figyelembe venni?

2. Skdlazhatdsag: mennyire nehéz a tervezett szabdlyozot egy masik
Utszakaszra atiltetni és mennyire mukddik jOl nagymeéretU haldzat (sok
dllapot, sok control input) esetén?



