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Charakteristika tématu: Definovani parametr(i a pravidel pro hodnoceni simulaénich modeld

Uvod, vysvétleni vychodisek

Vyznam a nutnost definovani $ablon a parametr( pro hodnoceni simulaénich modeld

Popis architektury, hierarchie, roli a vztahii objekti

Zakladni principy a poZzadavky na definovani 3ablon a vstupnich parametr(i dat pro hodnoceni modeld

Popis procesu / funkce / zpUsobu pouZiti

Definovani konkrétnich 3ablon a parametr( pro reporty hodnoceni model(

Popis rozhrani / API / struktury systému

Definice protokolu / algoritmu / vypoctu

Definice reprezentace dat / fyzikalniho vyznamu

Definice konstant / rozsah(i / omezeni

Uvod

Tato technicka zprava (TR) si klade za cil nastavit hlavni pozadavky a podminky pro hodnoceni dopravné Fidicich systémd na bazi svételné signalizace - SSZ. PFi pFipravé na realizaci SSZ, jsou v mnoha zemich
vyuzivany simulacni nastroje, které pl-éﬁované nasazeni fidicich algoritmil provéfi a zhodnoti. Vzhledem k tomu, Ze se v3ak chovani dopravy, Fidi¢ti a variabilita dopravnich podminek v réiznych zemich lisi,
nelze jednoznacné nastavit poZadavky na vstupni podminky pro provedeni simulaci. Je tedy nutné uvést alespor obecné pozadavky na podminky, které vstupni parametry pro testovani SSZ musi splfiovat, aby
se provedené simulaéni Glohy alespori objektivné daly napfi¢ zemémi brat za objektivni.

Poznamka: Extrakt uvadi vybrané kapitoly popisovaného dokumentu a prejima pavodni &islovani kapitol.

Uziti
Technicka zprava slouzi zadavatel(im a investordm implementace fidicich systém( stanovit jednotné parametry pro jejich vyhodnoceni a vybér nejvhodnéjsiho fidiciho systému v p¥ipadé vice uchazecd.

1. Pfedmét normy

Popisovany dokument definuje obecné minimaini pozadavky na stanoveni podminek a parametr( pro vyhodnoceni, na jejichz zakladé se hodnoti Fidici algoritmy. Jsou uvedeny tyto 4 zékladni cile, kvali nimz
se simula¢ni metody provadi:

Hodnoceni kvality algoritmu v réiznych dopravnich podminkach;

Hodnoceni vhodnosti algoritmu pro rizné dopravni aplikace (typy uzld);

Umoznéni objektivniho porovnani rliznych typl algoritmt mezi sebou nebo s jinymi systémy Fizeni;

Objektivni vyhodnoceni vysledki po implementaci a nasazeni fidiciho systému.

Popisovany dokument definuje minimalni poZzadavky na rozsah podminek kladenych na hodnoceni fidicich algoritmt, maximalni mozny rozsah zde neni definovan.
2. Terminy a definice

Kapitola definuje 14 termin(, z nichz nejdGleZitéjsi jsou tyto zakladni terminy:

additional lane

pridatny pruh, ktery je vytvoren z jiz existujiciho jizdniho pruhu

clearance time

vyklizovaci Cas, je Casem mezi jednotlivymi fazemi Fizeni, béhem néhoZ neni realizovan zadny kfizovatkovy pohyb
cycle

cyklus, kompletni sekvence sledu jednotlivych fidicich fazi

Dal3i terminy a zkratky z oboru ITS jsou obsaZeny ve slovniku ITS terminology (www. ITSterminology.org).

Dalsi terminy a zkratky z oboru ITS jsou obsazeny ve slovniku ITS terminology.

3 Kategorie zpUsobu Fizeni dopravy

Za Uc¢elem hodnoceni algoritm0 Fizeni dopravy jsou kategorizovany nasledujici podminky souvisejici se zvolenym Fidicim algoritmem:
a) fizeni na izolované k¥izovatce,

b) Fizeni oblasti.

4 Rizeni izolované kF¥izovatky
Kapitola 4 definuje minimaini poZadavky na podminky, p¥i nichZ je provadéna simulace pro hodnoceni zvolenych systém Fizeni izolované k¥iZzovatky.
Kapitola je ¢lenéna do nasledujicich podkapitol.

4.1 Podminky simulace
Tato podkapitola definuje podminky, pfi nichZ je provadéna simulace.
® Simulétor (definovat vyrobce, jméno produktu, verzi)
Silni¢ni sit (pocet Gsekd, pocet pruht, délka Gsekd, smér kazdého Useku, geometrie)
Detekce vozidla (umisténfi, detekéni oblast, parametry sbiranych dat, pouZiti na jaké pruhy, mira vyuZiti jinych metod pro Fizeni)
Dopravni podminky a délka simulace (skladba dopravy, MHD, p&si, mira saturace, délka simulace)
Zpusob Fizeni (pevné ¢ dynamické fizeni)

4.2 Principy prezentace vysledkd simulace
Kapitola definuje poZadavky na vystupy, kterymi maji byt prezentovany vysledky simulace fidicich algoritmd.
Jedna se o nasledujici parametry, které musi vysledky obsahovat:
® Parametry Fidiciho algoritmu (sled fazi, délka cyklu, délka zelenych, ostatni parametry)
® Index hodnoceni (jedna se o celou mnoZinu parametrd, které Ize hodnotit a urcit tak index, ktery definuje pfinosy systému Fizeni do dopravy, uZivatelim a okoli, jako je Gspora cestovni doby, sniZzen{
emisnich hodnot, apod.).

5 Rizeni oblasti

Kapitola 5 obsahuje stejnou strukturu jako kapitola 4, ale veSkeré parametry jsou nastaveny na Fizeni dopravy v oblasti.
Pfiloha A - P¥iklad simulaénich podminek pro hodnoceni efektivity Fizeni SSZ (informativni)

Priloha obsahuje pfiklad podminek a pozadavk( na provedeni simulace Fidiciho algoritmu pro pfipad Fizeni oblasti.
Nasledujici obrazek znazorfiuje pfiklad definice oblasti pro fizeni dopravy.


https://www.standardland.cz/vysledky-vyhledavani?appgroups=68&sources=10
https://www.standardland.cz/vysledky-vyhledavani?appgroups=69&sources=10
https://www.standardland.cz/vysledky-vyhledavani?appgroups=5&sources=10
https://www.standardland.cz/cil/d275?sources=10
https://www.standardland.cz/cas/d301?sources=10
http:
http://www.itsterminology.org
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Obrazek 1: Konfigurace silnicni sité (obr. A.1 normy)

Déle uvadime pfiklad signalniho planu definujiciho délky zelenych pro tGseky.
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Obrazek 2: Signalni plan

© Silmos, s.r.0. 2018 - 2024. PomiZeme Vam se zorientovat v oboru Dopravni telematiky a najit spravnou normu.

(obr. A.3 normy)
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