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交通渋滞問題は大きな社会問題の一つである. 様々な状況下で交通流を仮想的に再現し, その挙動を予測・解析ができる交通流シミュレータを構築する意義は極め
て高い[1] .ハイブリッドシステム表現を用いて交通流をモデル化し, 個々の車両の運動をモデル予測制御問題を解くことにより再現する[1],[2].  シミュレーションでは, 
ボトルネック区間を起因とした渋滞現象を再現する [3],[4].

・車両モデルを平面上の質点モデルとして捉える
・交通流モデルは離散時間システムである
・二次形式の評価関数をモデル予測制御問題で解くことにより車両の挙動を表現
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シミュレーションレイアウト

自由走行状態の車両がボトルネック区間を通過する場合
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・ボトルネック区間, 反応遅れ時間により減速波が発生し, 後方へ増幅伝搬している.
・粗密波も同様に, 時間が経つにつれ後方へ増幅伝搬している.
・交通流量-車両密度の関係より, 自由流から渋滞流への遷移現象が確認できる.
・臨界密度約25[台/km], メタ安定状態も再現できている.
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τ [step]：反応遅れ時間

・ハイブリッドシステム表現の一つであるMLDシステム表現を用いて交通流をモデル
化し, ボトルネック区間における渋滞現象を再現した.
・ボトルネック区間による車両の減速度が, 反応遅れ時間により後方へ増幅伝搬し, 
最終的に渋滞発生に至ることが確認された.
・基本図より自由流から渋滞流への遷移現象を確認し, 提案モデルが交通流の基本
特性を有することを示した.
・今後は, 追い越し現象などを考慮した２車線交通流シミュレーションへと拡張していく
予定である.
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減速波の増幅伝搬

粗密波の増幅伝搬

基本図

サンプル時間：3000 [step]
反応遅れ時間： [step] 7 ,5 ,4 ,3
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