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Abstract

This article deals with the implementation
of control algorithms for dynamical control
management of achoosen crossroad. The control
algorithm operates with amount of vehicles coming
into the crossroad while the amount of vehicles is
obtained from sensors. The control algorithm also
takes into account whether atramway is in the
crossroad. The article also deals with the design and
implementation of simulation model realized in
Matlab/Simulink.
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UVOD

Socialno-ekonomicky rozvoj a rast
zivotnej Urovne ma vyrazny vplyv na dopravu, ¢o
sa prejavuje narastom pocétu automobilov na
cestach. Tento jav ma samozrejme niekolko
negativnych doésledkov, jednym zktorych su
pocetné kolény vznikajuce prevazne v rannych
a popoludnajsich  hodinach. Kolény vznikaja
predovsetkym na krizovatkdch apreto jednou
z moznosti, ako tento problém riesit, sa javi
zvySenie priepustnosti krizovatiek. RozSirovanie
krizovatick ma samozrejme svoje limity a preto sa
ako perspektivna a doteraz nie velmi vyuZivana
moznost vo vicsich slovenskych mestach javi
budovanie flexibilnych a inteligentnych dopravnych
systétmov,  svyuzitim novych  informacno-
komunikac¢nych technologii. Krizovatky
s inteligentnym riadenim alebo aj dynamicky
riadené krizovatky dokazu sami vyhodnocovat
vzniknutd dopravn situdciu a na zaklade urcitych
algoritmov vhodne riadit svetelni signalizaciu,
pripadne smerovat’ dopravu tak, aby priepustnost
dané¢ho riadeného dopravného wuzla bola ¢o
najvicsia. Riadiace centra, ktoré uz existuju vo
velkych europskych mestach, dokdzu monitorovat
prijazd vozidiel do miest. Na zaklade zozbieranych
udajov aich nasledného spracovania pomocou
urcitych algoritmov je mozné automaticky alebo
ruéne riadit dopravnu situdciu v meste [6], [8].
Néklady na zriadenie takychto inteligentnych
dopravnych systémov su relativne vysoké, ale
vysledkom je plynulejsi prejazd vozidiel, zvySenie
bezpeCnosti cestnej premavky a priepustnosti

dopravného uzla a v neposlednom rade aj ochrana
zivotného prostredia prostrednictvom  zniZenia
exhalatov.

INTELIGENTNE KRIZOVATKY

Doprava je vsucasnosti jednym z
najvacsich problémov, pretoze pocet automobilov
neustale rastie, pricom cestna infrastruktira nemoze
rast’ rovnakym tempom a navySe ma jej rast svoje
limity. Preto jednou z moznosti ako riesit tento
problém je efektivnejsi sposob riadenia dopravy,
kde jednou zjeho foriem su tzv. inteligentné
krizovatky. S myslienkou inteligentnych
krizovatiek prisla uz pred ¢asom spolocnost’ IBM.
Inteligentné krizovatky dokdzu sami monitorovat’
dopravnt situaciu a napr. na zaklade udajov z GPS
adigitallnych mép vyhodnocovat  vzniknuti
dopravna situéciu [1].

Riadiace systémy inteligentnych
krizovatiek, resp. inteligentnych dopravnych
systémov dokéazu napr. prepnut’ semafor na cervenu
v pripade, ak do krizovatky prichadza vozidlo
vysSou rychlostou ako je povolend, pricom snimac
rychlosti vozidla je umiestneny na samotnom
semafore alebo na vhodnom mieste v okoli
krizovatky. DalSou zaujimavou funkcionalitou
tychto systémov je to, Ze napr. vo veéernych
hodinach dokéazu prepnut’ farbu semaforu na zelenu
v pripade, Ze sa z akejkol'vek strany blizi vozidlo
ana krizovatke sa nenachadzaji ziadne dalSie
vozidla. Cielom takéhoto vecerného riadenia je,
aby vodi¢ zbytotne necCakal, kym sa mu na
svetelnom signalizaénom zariadeni zobrazi zelené
svetlo [1].

Jednym z najrozsirenejsich druhov
inteligentnych krizovatiek su krizovatky, ktoré
maju par metrov pred hranicou krizovatky vo
vozovke umiestneny snimac (elektricku cievku),
pomocou ktorého riadiaci systém krizovatky urcuje
pocet vozidiel, vyhodnoti vzniknuti dopravnu
situdciu na krizovatke ana zaklade vhodného
algoritmu riadi svetelni signalizaciu. Ak napr.
v nejakom smere snima¢ nezaznamenal Ziadne
vozidlo, riadiaci systém pre tento smer vynecha
zelené svetlo [1], [3].

SITUACIA V KOSICIACH

Cestna infraStruktara v Kosiciach,
v suCasnosti  druhom  najvicSom meste na
Slovensku, predstavuje dolezity a zlozity dopravny
uzol s mnozstvom krizovatiek riadenych svetelnou
signalizaciou. Na zaklade analyzy vykonanej
pomocou informécii a udajov z dostupnych zdrojov
ana zaklade vysledkov vyplyvajucich
z komunikéacie so zodpovednymi inStiticiami je
mozné konStatovat, ze pocet krizovatiek, ktoré
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mozno oznacit' za inteligentné, je vzhladom na
celkovy  pocet  krizovatieck so  svetelnou
signalizaciou  zanedbatelny.  Existuju  vSak
jednoduchsie systémy, mnapr. na preferenciu
elektriciek, kde sa jedna o tzv. prihlasovacie ,,¢idla“
umiestnené na trolejovom vedeni. Princip spociva
v tom, Ze elektricka sa par metrov pred krizovatkou
prostrednictvom prihlasovacieho ,,¢idla® prihlasi do
krizovatky. Riadiaci systém krizovatky toto
prihlasenie zaznamend, ukonéi aktualnu fazu
anastavi svetelnt signalizaciu tak, aby elektricka
mohla prejst’ krizovatkou bez dlh§ieho cakania,
pripadne ak je to mozné, aby mohla prejst
krizovatkou okamzite [9].

POPIS REALNEHO STAVU NA VYBRANEJ
KRIZOVATKE

Vzhl'adom na vysSie uvedené skutoénosti,
bolo cielom autorov prispevku vybrat jednu
krizovatku so svetelnou signalizaciou v KoSiciach,
pomocou vhodného softvérového nastroja vytvorit
jej simulaény model anasledne navrhnit
algoritmus inteligentného riadenia tejto krizovatky
ana vytvorenom modeli simulaéne overit
navrhnuté riadenie. Pretoze bolo potrebné vykonat’
sledovanie realnej premavky na zvolenej
krizovatke, vybrali sme krizovatku ulic Letna
aNémcove] (td& za krizovatkou kon¢i a dalej
pokracuje ako Zimnd). Krizovatka sa nachadza
v blizkosti hlavnej budovy Technickej univerzity
v Kosiciach a hlavne v rannych a popoludiajsich
hodinach je pomerne frekventovand, pricom fou
v jednom smere prechadzaju aj elektricky.

V riadiacom systéme krizovatky bol este
koncom roka 2013 implementovany iny algoritmus
riadenia, ako je vsuCasnosti. Na zaklade
poziadavky dopravnej policie doslo k zmene
signadlneho planu. Hlavaym doévodom bolo
rozdelenie subehu zelenych signalov z oboch
smerov Letnej ulice, pocas ktorého si protismerné
vozidla odbocujuce vlavo museli davat’ prednost.
V krizovatke tak museli ¢akat’ vozidla, kym nebuda
mat’ bezpe¢ny a volny prejazd krizovatkou. Takto
riadena  krizovatka bola jedinou a zaroven
poslednou krizovatkou v Kosiciach. Od januara
2014 je program v testovacej prevadzke [9].

Tvar krizovatky je znazorneny na obr. 1.
Ako je mozné vidiet, vozidld prichadzaju zo
Styroch smerov: amfiteater, ulica Zimna a Letna
a od Botanickej zahrady. Elektri¢ky prichadzaju iba
z dvoch smerov a to od Botanickej zahrady a z ulice
Zimna. Velké pismend zndzornené na obrazku
predstavuji prechod chodcov krizovatkou a Cisla
predstavuji prechod vozidiel. Chodci prechadzaju
krizovatkou nasledovne: od Botanickej zahrady na
ulicu Zimnu (A), od nastupného ostrovceka v smere
na amfitedter (B), od Technickej univerzity na
nastupny ostrovcek (C), z ulice Letna k Technickej
univerzite (D), zo smeru amfiteater na ulicu Letna

(E). Vozidla prechadzaju postupne z ulice Zimna
astasne aj vozidlda  odbocéujuce  vpravo
z amfiteatra. Po ich prejazde prechadzaju vozidla zo
smeru amfiteater a vozidla odbocujuce vpravo od
Botanickej zahrady. Po ich prejazde dostava signal
volno elektricka. Jej svieti vol'no vzdy, aj ked sa
v krizovatke nenachadza. Po jej prejazde pokracuje
krizovatka Standardnym krokom. Signdl volno
dostavaju vozidla prichddzajice od Botanickej
zahrady. Ako posledné prechadzaju krizovatkou
vozidla z ulice Letna.
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Obr. 1 Tvar krizovatky a spdsob radenia v jazdnych
pruhoch

Dika zelenej pre jednotlivé jazdné smery
je presne dana. Cely cyklus (vozidla postupne
prichadzaji zo vSetkych Styroch smerov) trva
priblizne 114 sekind. Sucasny stav prechodu
vozidiel krizovatkou je popisany k 20.2.2014.

POPIS A ANALYZA SIMULACNEHO
MODELU KRIZOVATKY

Ako uz bolo spominané, cielom bolo
vytvorit' simulaény model uvedenej krizovatky
anasledne navrhnut algoritmus riadenia, ktory by
uréoval dizky intervalov zelenej pre jednotlivé
smery podla poctu prichadzajicich vozidiel.
Simulaény model krizovatky bol vytvoreny
vjazyku Matlab s vyuzitim Stateflow Toolboxu,
ktory dokdze modelovat stavové automaty
a vyvojové diagramy v ramci prostredia Simulink.
Stateflow Toolbox predstavuje vhodny nastroj pre
modelovanie dynamickych systémov, ktoré sa
vyvijaju v ¢ase, maju koneény pocet stavov a mézu
v nich vznikat’ definované udalosti v ¢ase [2].

Riadiaci systém krizovatky uréuje dizku
intervalu zelenej na =zdklade poctu vozidiel
v krizovatke podla definovanej stupnice. Napr. ak
sa v krizovatke nachadza 5 vozidiel, dizka zelenej
bude 11 sekund, ak senzor zaznamenal 13 vozidiel
v danom smere, riadiaci systém necha zelenu
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svietit po dobu 29 sekind. Dizka zelenej na
svetelnom signalizatnom zariadeni pre dany smer
bola vypocitana ako priemer jednotlivych casov
prechodu vozidiel krizovatkou. Vypocty casov
prechodu vozidiel krizovatkou boli zistené
empiricky na dvoch krizovatkach v Spisskej Novej
Vsi a na krizovatke v KoSiciach. Pocitali sa vozidla,
ktoré presli hranicou krizovatky [7].

SIMULACNY MODEL PRE PRACOVNY DEN

Krizovatku moézeme z kybernetického
hladiska chéapat’ ako nejaky systém s uréitymi
vstupmi a vystupmi. Vstupmi do krizovatky st
poéty vozidiel prichadzajicich do krizovatky
z jednotlivych  smerov, ktoré st zosnimané
detektormi umiestnenymi vo vozovke alebo
kamerami umiestnenymi na semaforoch. Na
zaklade informacii ztychto snimacov zistuje
riadiaci systém intenzitu dopravy a na zaklade toho
uréuje dizku intervalu zelenej v jednotlivych
jazdnych pruhoch.

Na simulaciu poctu vozidiel boli pouzité
Standardné funkcie Matlabu a Simulinku na
generovanie nahodnych cisel, ktoré predstavuju
pocty vozidiel, ktoré¢ su zosnimané detektormi, na
generovanie pritomnosti elektricky v krizovatke
a smeru, z ktorého prichddza. Po nastaveni casu
simuldcie a jej spusteni sa na vSetkych semaforoch
zobrazi Cervené svetlo. Simulacia zacina prvym
paralelnym  podstavom, kedy  krizovatkou
prechadzaju vozidla z ulice Zimna. Riadiaci systém
krizovatky dostava informaciu o tom, ¢i je alebo nie
je v krizovatke prihlasena elektricka, kedze sa v
kazdom cykle krizovatky s elektrickou nerata.
Mozu nastat’ tieto situacie:

e clektricka nie je prihlasena do krizovatky,
o clektricka prichddza od Botanickej zéhrady,
e clektricka prichadza z ulice Zimna.

Ak elektricka nie je prihlasenda do
krizovatky, simulacia pokracuje do d’al§ieho stavu,
kedy riadiaci algoritmus dostava informaciu o pocte
vozidiel v krizovatke. M6Zzu nastat’ tieto situacie:

e detektor nezaznamenal vozidla v krizovatke,

e vkrizovatke sa nachadzaju vozidla, ktoré
¢akaju na prejazd.

Ak riadiaci algoritmus zaznamenal vozidla

v krizovatke, prepne sa farba semaforu na oranzov(

a po dvoch sekundach na zelent. Dizka zelenej sa

odvija od poctu vozidiel v krizovatke. Po prechode

vozidiel ~ krizovatkou @ sa na  svetelnom

signalizacnom zariadeni pre dany smer zobrazi

oranzové svetlo, ktoré svieti 3 sekundy a nasledne
cervené svetlo.

V pripade, ak snima¢ nezaznamenal
v krizovatke vozidlo, ostava na semafore pre dany
jazdny smer inadalej svietit cervené svetlo.
Riadiaci algoritmus tento smer vynecha.

Riadiaci algoritmus kontroluje vzdy
predtym, nez prepne svetelni signalizaciu pre
riadenie premavky v dalSom smere, ¢i je
v krizovatke prihlasena elektricka. Ak elektricka
prichadza zulice Zimnd, riadenie krizovatky jej
dava signal voI'no. Po uplynuti ¢asu potrebného na
prejazd elektricky pokracuje simulacia Standardnym
krokom — zist'uje sa pocet vozidiel v krizovatke.

Uplne ina situcia nastava v pripade, ak
riadiaci  algoritmus  zaznamenal  prihlasenie
elektricky od Botanickej zahrady. Ked'ze elektricka
prichadza k zastavke, je potrebné zabezpecit, aby
cestujiici stihli do elektricky nastipit. Po jej
zaznamenani (elektricka sa nachadza v krizovatke),
najskor riadiaci algoritmus krizovatky pusti vozidla
v danom smere a az potom dava signal volno pre
elektricku. 'V pripade, Ze riadenie krizovatky
nezaznamenalo Ziadne vozidla v danom jazdnom
smere a do elektricky potrebuju nastipit’ cestujuci,
pokracuje algoritmus d’al§$im smerom, kedy dava
signal volno pre tento jazdny smer. Riadiaci
algoritmus si paméta, Ze sa v krizovatke nachadza
elektricka, ktora caka na prechod. Preto po prejazde
vozidiel zdaného jazdného smeru dava signal
vol'no pre elektricku, ktora po uplynuti dan¢ho ¢asu
opust’a krizovatku.

Na obr. 2 je znazorneny priebeh signalu
pre prechod chodcov, ktori prechadzaji zo
strany amfiteatra na Letnu ulicu. Z priebehu signalu
na obrazku je mozné vidiet, Ze priblizne v 55.
sekunde sa na semafore pre chodcov prepne
Gervena na zeleni. Cervena pre chodcov opif
zasvieti v 84. sekunde. Zeleni opit budi mat
v 147. sekunde a na prechod krizovatkou budi mat’
chodci 18 sekund, kedy sa v 165. sekunde zobrazi
na semafore Gervené svetlo. Dizka intervalu
prechodu chodcov krizovatkou zavisi od poctu
vozidiel, ktoré zaznamenal snima¢. Od tohto poc¢tu
sa odvija nielen diZka intervalu zelenej pre vozidla,
ale aj dizka intervalu zelenej pre chodcov, ktori
prechadzaju krizovatkou sucasne ako vozidla
v danom smere.

Na obr. 3 je zobrazeny priebeh svetelnych
signalov pri simulacii riadenia pre treti smer, kedy
vozidla prechddzaji smerom od Botanickej
zahrady. Ak amplitida signalu nadobtuida hodnotu 1
znamend to, Zze na svetelnom signalizatnom
zariadeni svieti dané svetlo. Ak svetlo na semafore
nesvieti, amplitida signalu je rovna 0. Takto na
zaklade grafického priebehu je zrejmé, ze v 55.
sekunde zasvieti na semafore zelena pre treti smer
a napriklad, Ze v 168. sekunde zhasne na semafore
oranzova a rozsvieti sa ¢ervena.
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Obr. 2 Priebeh svetelnych signalov pre chodcov
v simulaénom modeli
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Obr. 3 Priebeh svetelnych signalov pre vozidla
iduce od Botanickej zahrady v simulaénom modeli

SIMULACNY MODEL PRE VIKEND

Kedze pocas vikendov  a sviatkov
prechadza krizovatkou podstatne menej vozidiel,
bol navrhnuty algoritmus riadenia svetelnej
signalizacie aj pre tieto dni. Dizka intervalu zelenej
sa i nad’alej vyhodnocuje na zaklade poctu vozidiel
prichadzajucich do krizovatky atiez elektricky sa
do  krizovatky  prihlasuju = prostrednictvom
prihlasovacieho cidla. Podstatny rozdiel oproti
rezimu pocas bezného pracovného diia je v tom, Ze
elektricka, ktora sa prihlasila do krizovatky
v prvom smere, prejde krizovatkou az vo §tvrtom
smere. Elektricka prihlasena v druhom smere,
prejde krizovatkou v prvom smere, prihlasena
vtretom prejde druhym smerom a elektricka
prihlasena vo Stvrtom smere prejde krizovatkou
v tretom smere. Spolocné znaky vsetkych Styroch
smerov s, ze ak prechadza elektricka krizovatkou,
maju v tom Case zelenu aj chodci prechadzajici od
Botanickej zdhrady na wulicu Zimnd, chodci

prechadzajuci od nastupného ostrovéeka v smere na
amfiteater achodci zulice Letnd k Technickej
univerzite.

Pri simulécii riadenia krizovatky sa po
spusteni simulacie na vSetkych semaforoch pre
vozidla zobrazi cervené svetlo apre vsetkych
chodcov zase zelené. Ak snima¢ z akéhokol'vek
smeru zaznamena vozidlo prichadajice do
krizovatky, riadiaci algoritmus prepne semafor
v danom jazdnom smere na zelenu, v ostatnych
smeroch ostdva na svetelnom signalizacnom
zariadeni svietit’ Cervena. Zelenu pre chodcov necha
iba tam, kde chodci nekrizujii jazdny smer, ktory
ma zelenu.

ANALYZA A POROVNANIE SUCASNE,HO
STAVU KRIZOVATKY S NAVRHNUTYM
SIMULACNYM MODELOM

Kvoli  védcsej  prehladnosti,  lepsej
Citatelnosti a pre UCely analyzy boli vysledky
simulacii zobrazované v grafickej podobe a vo
forme tabuliek, s moznostou volby casu a dna.
V tabulke €. 1 je uvedeny pocet vozidiel, ktoré
presli krizovatkou v redlnom a simula¢nom modeli.

tab.1 PoCty vozidiel — realny a simulacny model —
pondelok rano

redlny model | simulacny

model
lc 25 | 075 | 21
2¢ 60 | 1.25 | 61
pondelok — rano 3¢ 100 | 2.25 | 102
4c 130 4 127
5¢ 145 | 45 | 148

Na zaklade analyzy vysledkov simulacie
modzeme konstatovat’, ze napr. pocas prvého cyklu
(jeden cyklus znamena prejazd vozidiel zo vSetkych
Styroch  smerov) vredlnom modeli preslo
krizovatkou 25 vozidiel, v simulaénom modeli
presli vozidla iba z troch smerov a bolo ich 21. To
znamend, Ze algoritmus riadenia v simula¢nom
modeli nechal dlhSie svietitt na jednom zo
semaforov zelend. Pocas Styroch cyklov sa ukézal
lepsi realny model, ked’ze krizovatkou preslo viac
vozidiel ako v simulatnom modeli. Pocas piatich
cyklov vrealnom modeli preslo krizovatkou 145
vozidiel, priCom v simulatnom modeli pocas
Styroch cyklov a dvoch smerov preslo krizovatkou
148 vozidiel.

Uvedené vysledky st v grafickej forme
znazornené na obr. 4 (kvoli problémom so
zobrazovanim diakritiky v prostredi Simulink su
popisy osi alegenda v anglickom jazyku).
Z dosiahnutych vysledkov vyplyva, Ze algoritmus
riadenia v simula¢nom modeli krizovatky dokazal
pruznejSie reagovat na vzniknuta dopravnu
situaciu.
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Obr. 4 Pocet vozidiel v simulaénom a redlnom
modeli — pondelok rano

V dalsom  bol  porovnany  realny
a simulacny model pre premavku na krizovatke
pocas bezného pracovného dna na poludnie,
konkrétne v pondelok na poludnie. V tabulke ¢. 2
su uvedené pocty vozidiel, ktoré presli krizovatkou
v pondelok na poludnie.

tab.2 Pocty vozidiel — redlny a simula¢ny model —
ondelok na poludnie
realny model

simulacny
model

lc 25 1 25
2¢ 56 2.25 57
3c 84 2.5 90
4c 115 | 3.25 | 120
S5c¢ 142 | 4.75 | 141

pondelok —
poludnie

Voprvom cykle presiel krizovatkou
rovnaky pocet vozidiel v simulacnom aj v redlnom
modeli. Zaujimava situdcia nastdva pri druhom
cykle. Pocas dvoch cyklov preslo krizovatkou v
realnom modeli 56 vozidiel a v simula¢énom modeli
preslo 57 vozidiel a okrem toho, v simulaénom
modeli preSiel eSte jeden smer navySe. Z toho
vyplyva, Ze ak riadiaci algoritmus krizovatky
nezaznamenal v krizovatke v danom smere vozidlo,
vynechal tento smer asignal volno dal d’alSiemu
smeru. Pri tretom a Stvrtom cykle bola situacia
opacnd, pretoze sa v krizovatke nachadzalo vicsie
mnozstvo vozidiel apreto riadiaci algoritmus
nechal dlhsie svietit' zeleni v jednom z jazdnych
smerov. Hustota premavky v redlnom modeli bola
142 vozidiel za 9 minit a30 sekand
avsimulatnom modeli 141 vozidiel. Uvedené
vysledky su graficky znazornené na obr. 5.

Ako posledna je opisand dopravna situacia
na krizovatke pocas vikendu. V tabulke ¢. 3 st
uvedené pocty vozidiel pocas vikendu na poludnie.
Pocas vikendu a sviatkov sa spsta simulacia
takym sposobom, Ze pre vSetky smery na
semaforoch svieti ¢ervend a chodci maju zeleni.
Z grafu na obr. 6, kde je znazorneny pocet vozidiel

prechadzajucich krizovatkou pocas vikendu na
poludnie vyplyva, ze pocas 1 minuty a 54 sekind
presiel riadiaci systém krizovatky v redlnom modeli
jednym cyklom, na zaklade ¢oho preslo
krizovatkou 16 vozidiel a v simulacnom modeli
presla simulacia jednym cyklom a navyse aj dvoma
smermi, ¢im preslo vsimulatnom modeli
krizovatkou 17 vozidiel. Z dosiahnutych vysledkov
vyplyva, Ze riadiaci algoritmus v simula¢nom
modeli dokazal pruznejSie reagovat’ na vzniknuti
dopravnu situéciu.

S : : : : . *
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S . . . ! !
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Obr. 5 PocCet vozidiel v simula¢nom a realnom
modeli — pondelok na poludnie

tab.3 Pocty vozidiel — redlny a simulacny model —
vikend na poludnie

realny simulacny
model model

lc 16 1.5 17
2¢ 34 | 325| 37
vikend — poludnie | 3 ¢ 55 1675 | 57
4¢ 70 8 69
5¢ 91 |9.75]| 93

Na zéklade merania poctu vozidiel v
realnej premavke ana zdklade simulacii sa
simula¢ny model pocas vikendov javil ako lepsi.
Nedostatkom simulacného modelu je to, ze vozidla
ktoré presli krizovatkou, sa spocitavaji az po
prepnuti semaforu na cervenu. Uvedené vysledky
su graficky znazornené na obr. 6.

Kapacita cestnej krizovatky so svetelnou
signalizaciou predstavuje pocet vozidiel, ktoré
presli krizovatkou za hodinu. V simulaénom modeli
to bolo 1001 vozidiel, zatial’ ¢o realne krizovatkou
preslo 980 vozidiel. Na zaklade porovnania tychto
hodndt mozno konstatovat, ze navrhnuty riadiaci
algoritmus v simulatnom modeli lepsie zvlada
riadenie dopravy na krizovatke pri dynamickych
zmenach  poétu  vozidiel  prechadzajicich
krizovatkou, ako riadiaci algoritmus, ktory je
v sucasnosti  aplikovany v riadiacom systéme
krizovatky.
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Obr. 6 Pocet vozidiel v simulaénom a redlnom
modeli — vikend na poludnie

ZAVER

Prinosom navrhnutého riadiaceho
algoritmu svetelnej krizovatky je predovsetkym
dynamicka zmena dizky intervalu zelenej pre
jednotlivé smery, v zavislosti od poctu vozidiel
prechadzajicich krizovatkou v danych smeroch.
Riadiaci algoritmus tiez pruzne reaguje na
pritomnost’ elektricky v krizovatke. Riadiaci systém
krizovatky, v ktorom je implementovany takyto
algoritmus, dokaze pruznejSie reagovat na
vzniknuta dopravnu situdciu. Kl'aCovymi prvkami
pre funkciu algoritmu su vhodne Specifikované
a spol’ahlivé snimace poctu vozidiel
prichadzajicich do krizovatky zjednotlivych
smerov. Nezanedbatenym prinosom je tiez
realizacia simula¢ného modelu, pomocou ktorého je
mozné verifikovat navrhnuté algoritmy riadenia
a nasledne dosiahnuté vysledky porovnat’ s redlnym
stavom na krizovatke. Je zrejmé, ze kvoli
dosiahnutiu ¢o najvécsej plynulosti dopravy by bolo
potrebné realizovat' siet’ takychto inteligentnych
krizovatiek, pricom by sa napr. monitorovali uz
poéty vozidiel prichadzajiicich do mesta atiez
pocty vozidiel smerujicich do jeho ur€itych Casti.
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