Modelado y control de un sistema de trafico

9. ANEXO I. Uso de Fnyzer y resultados.

A continuacion, se muestra el modelo realizado con fnyzer de la conexién de dos secciones
de forma directa, sin semaforos ni intersecciones, como lo explicado en la Seccion 4.
Modelo de un sistema de trafico con redes flexibles.

Este modelo se ha creado como un diccionario de Python de red flexible, aplicando la
estructura definida de la libreria de fnyzer. En este diccionario se definen los lugares, las
transiciones y los manejadores de eventos y de intensidades con sus desigualdades y
ecuaciones. Luego, las caracteristicas relativas al muestreo con la técnica MPC y se escribe
la funcién objetivo que se quiere alcanzar, esto es, minimizar el marcado de P1.
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10. ANEXO Il. Modelo programado de un sistema de trafico

El cédigo referente a lo que se explica a continuacién esta subido a un repositorio de
GitHub para poder ser consultado de manera libre.

La clase SectionLight contiene los atributos caracteristicos de una seccidn de tréafico, esto
es, el vector del marcado y del flujo mas las constantes inherentes al comportamiento del
sistema, g, h, r, maxcar. Ademas, posee los atributos del semaforo, un vector que almacena
todos los estados anteriores del semaforo, a y  y un valor boolean que dice si esa seccién
tiene o no semaéforo.

La unién de estas secciones sera lo que conforme nuestra carretera/modelo de trafico.
Estas secciones se almacenaran en un vector que se crea de la siguiente forma:

ons ionLight (
Se ha creado un vector con dos secciones conectadas.

Se han definido muchos métodos que se pueden encontrar en el repositorio que se ha
nombrado anteriormente, voy a explicar los mas relevantes:

Calculo del flujo:

Esta funcién pasa por cada seccion del vector Section. Primero, se calcula el flujo que tiene
la secci6n segun la ecuacién 4, posteriormente, si la seccién tiene semaforo, se aplica el
factor corrector: en rojo flujo=0, en ambar se reduce la velocidad.

Calculo del marcado:

El marcado se calcula segin la ecuacién 13. Sobre el vector Section, se coge el marcado
actual, se resta los coches que se van y se suman los que entran, en el periodo delta.
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Maquina de estados:

Esta funcidn solamente es ttil cuando no se aplica ninguna medida correctiva, esto es, que
la secuencia de activacion de los semaforos esta predeterminada.

Segun el estado actual del semaforo, se calcula el préximo estado en funcién de los
periodos que le quedan en ese estado. Por ejemplo, si tiene que estar en verde 4 periodos y
lleva 2, el préximo estado sera verde.

Invertir maquina de estados:

Hay una pequefia funcién para asignar a la otra direccion de la interseccion la maquina de
estados inversa. Si en la direccidn horizontal esta en verde, a la direccidn perpendicular se
le asignara el estado rojo.

Control MPC - algoritmo:

Como se ha descrito en la Secciéon 5. Programaciéon de un sistema de trafico, se ha
implementado la técnica de control MPC:

e Estado actual = Estado inicial.

ir tV = Tml.in
inputH = Tml.input
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e Bucle:

Calcular los resultados de las combinaciones posibles, guardar la combinacién que dé el
maximo flujo de salida

d (next a
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