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y el Impacto econdmico que ocasl

e |_a automatizacion vehicular y de carr
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vehicular.

e Analizar |laventagade laautomatiz

e Determinar el punto de transicion de flujo
congestionado en un sistema abierto.

e Desarrollar un modelo para optimizar €l transito
vehicular y para simulacion agran escala.



El modelo.de AC

sLacarreteraesdivididael L segmentos de |oNgitud AX=7.5m
*Cada celda puede estar o no ocupada por un vehi

*El estado de la carretera es de acuerdo a pasos de fi
At=1seg.

«Solamente pueden ser implementadas velocidades discret
1, ..., Vit » MUltiplos de Ax/At=27 Km/h

La dinamica del flujo es especificada por un conjunto de regl
obtener lavelocidad y posicidon de un vehiculo

Vv X

nueva’ nueva



Pasos para

1. Aceleracion (A): Debido aquelav
no ha sido alcanzada

— V' «min(v,,+1, Vv _..)
2. Frenado aleatorio (B) :
V' —max(V,,V'-1)

con probabilidad R
3. Desaceleracion (D):

Vo evas—MIN(V”,d+v;)

nueva

ular la nueva velocidad

cidad maximav

max



4. Movimiento(M): Las positi
actualizadas de acuerdo a su huevav el ocidad

+V

X eXal’]t nueva

nueva

El estado de una celda al tiempo t es:
o O=M°D°R°A ({0, D:je N(i)})
N()={je L:i-je N}

'que es la vecindad de interaccion



Ejemplo volucion
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o

n anillo

un estado de equilibrio:
g=Vv*p constante en €l tiem
(flujo constante)



Diagrama damental
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|a as espacio tiempo
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Condiciones de frontera abierta
El nimero de vehiculos variaen € tiempo
Variables importantes:
pin=densidad inicial del AC
<v>= velocidad promedio inicial

R= ruido del sistema



Diagramas espacio tiempo

L=400, R=0.7,
Pin=0.2
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Tabla del compo

miento del AC

Configuracion inicid

Edos. libres

R<0.5

R=0.6, p,,20.5, <v>,,<4

R=0.8, p,;>0.25, <v>, <4

R=0.8, p;;20.8, <v>, >4

R=0.9, p;; < 0.5, <v>, >4

R=0.6, p;;<0.5, <v> <3

R=0.6, p;,;<0.8, <v>,>4

R=0.8, p,; <0.25

R=0.8, p;, <0.8, <v>, >4

X | X [ X | X [ X | X |X|X|X

R=0.9, p,;>0.5
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a) espacio
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L=300, R=0.5, p,;=0.7



Transicion de fase
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En el caso de AC de anillo:
e | a capacidad de carreteras aument

e Reforzamos € esfuerzo de
Automatizacion Vehicular para solucio
el problemade transito



Parael AC con fronter

*Al realizar las ssimulaciones individual el AC encontramos una

fuerte dependencia de las condiciones inici

eDeterminamos una claratransicion de fase.

*El modelo de AC es minimal, pero es un punto de partida p
simulaciones a gran escala.

Ref. Physca A, Larraga, del Rio y Mehta (2002), http://arXiv.org/abs/cond-mat/0112102,
http://arXiv.org/abs/cond-mat/0112231




