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Plan prezentac]

@ Cel i zakres pracy

@ Motywacja podjecia tematu

® Struktura stworzonego systemu
e Skrzyzowanie
e Serwer | operator

e Schemat systemu
e Symulator

® Pokaz aplikacii
® Wyniki testow
® Whnioski



Cel i zakres pracy

Stworzenie systemu kontroli sygnalizacij
swietlney:
® Poprawiajgcego warunki drogowe

® Mozliwego do wdrozenia w
prawdziwe| sygnalizacij

@ Ekonomicznego

® Prostego w instalacji, utrzymaniu |
rozwoju



/agadnienie

® Komunikacja samochodowa w miescie
 Wazna
o Dojazd do pracy
o Stuzby uzytecznosci publiczne;
o Dostawy towarow

o Klopotliwa
o Duze i zmienne natezenie ruchu
o Korki
® Jak rozwigzac problem?
e ZacheciC ludzi do korzystania z autobusow
e Poszerzyc¢ drogi
e Sterowac sygnalizacjg swietlng



Sterowanie skrzyzowaniem

® Dopasowanie czasow w cyklu do
biezacych potrzeb jest kluczowym
elementem optymalizacji ruchu

® Czas reakcji sygnalizacji na zmiane
warunkow na musi by¢ minimalny,
jednak dosc¢ duzy, by nie powodowac
chaosu



Istniejgce projekty

® Juz wdrozone projekty:
e Tristar
o 12 tysiecy detektorow aut
o 300 cyfrowych tablic informacyjnych
o Czujniki w jezdniach
e Zintegrowany System Transportu
Szynowego w Aglomeracji | we Wroctawiu

o Koncentruje sie na priorytetyzacji ruchu
tramwajowego

o Steruje sygnalizacjg swietling



Modelowanie

® Pojazd wzorcowy
* Przyspieszenie
* Predkos¢ maksymalna
» Kierunek jazdy

® Skrzyzowanie
e Sygnalizator
* CyKl

e Uproszczenie przez organizacje potnoc-
potudnie, wschod-zachod



Projekt systemu

® Scentralizowane zarzadzenie - serwer

® Kazde skrzyzowanie jako oddzielny
element komunikujgcy sie z serwerem

® Panel administracyjny

® Implementacja w .NET, srodowisku
Windows 7 oraz Server



Komputer skrzyzowania (klient)

® Zarzadza wszystkimi sygnalizatorami w
obrebie skrzyzowania

* Posiada wlasny zegar cyklu (domysinie
symetryczny, rowny dla obu kierunkow)

e Sugeruje sie komunikatami serwera, a nie
bezwzglednie im podlega

@ Zbiera dane o skrzyzowaniu i przesyta
do serwera



Serwer

@ Zblera informacje statystyczne ze
skrzyzowan (dla obu kierunkow)

e Predkosc
e Czas oczekiwania
» Dtugosc kolegjki

@ Analizuje

o Porownuje natezenie obu kierunkow: i
oblicza modyfikacje czasow cyklu

® Wysyia
* Nowe parametry cyklu



Panel administratora (klient)

@ Monitorowanie pracy serwera

® Monitorowanie wszystkich parametrow
skrzyzowan

® Komunikacja takimi samymi metodami,
jak w przypadku skrzyzowan

@ Prosta platforma do rozszerzania
funkcjonalnosci




Schemat systemu

Model sieciowy systemu

Sygnalizacja swietlna

Operator
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Symulator - skrzyzowania

Cechy symulowanego srodowiska:
® Symulacja dyskretna

® Obiekty w kodzie odpowiadajg obiektom
fizycznym

® Lekkiego chaosu i realizmu nadajg
wartosci losowe:
e Kierunku jazdy aut
o Charakteru kierowcy”

® Komunikacja miedzy sygnalizacjg a
serwerem odzwierciedla rzeczywistg






Przeprowadzone testy

W celu sprawdzenia funkcjonalnosci projektu
serwera, przy uzyciu symulatora
przeprowadzono nastepujgce testy:

® Przebiegi z symetrycznym natezeniem
ruchu w orientacji potnoc-potudnie,
wschod-zachadd

® Przebiegi z asymetrycznym natezeniem
ruchu, gdzie jeden z kierunkow znaczgco
przewazat nad drugim

Dodatkowo dla obu powyzszych test
przebiegat z wigczonym, oraz wytgczonym
wspomaganiem



Wyniki testow symetrycznych

Testy symetryczne wykazaty, ze system
wptywa na ruch drogowy, ale niestety
negatywnie.
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Wyniki testow asymetrycznych

Testy asymetryczne przyniosty bardzo
pozytywne rezultaty. System wptyng na
sygnalizacje zwiekszajgc srednig predkosc w

miescie.
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Whnioski

Sygnalizacja swietlna moze bycC sterowana
centralnie | dawac wiele korzysci:

® Redukowac czas oczekiwania na
zielone swiatto

® Zwiekszac przepustowosc drogi
® ZmniejszycC koszty transportu
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