Zprava o realizaci vybrané varianty
nadrazeného rizeni v doprave

Jitka Homolova, Ivan Nagy

UTIA AV CR

1 Uvod

Tato zprava navazuje na zpravu UTIA ¢. 2131, J. Homolov4, 1. Nagy: Nadfazend troven hierar-
chického regulatoru, ¢erven 2005, ve které jsou popsany vytipované strategie nadfazené urovné

vvvvvv

v jednotlivych mikrooblastech, a ukazuje vysledky experimentu, testujicich vlastnosti této strate-
gie.

2 Popis vybrané strategie

Vybranou strategii je strategie 4.1 ze zminéné zpravy. Model pro realizaci této strategie je analogii
k modelu mikrooblasti. Modelovanou veli¢inou (stavem) jsou délky kolon - pocty automobilu aku-
mulovanych v jednotlivych mikrooblastech. Cilem f#izeni je udrzovat rovnovdhu v zaplnéni jed-
notlivych mikrooblasti, tedy udrzovat mnozstvi automobili v mikrooblasti imérné jeji velikosti.
Tento pozadavek lze prakticky formulovat jako minimalizaci absolutni hodnoty vazeného rozdilu
”délek kolon” v mikrooblastech. Ve zpravé ¢. 2131 je dale popsano i zobecnéni této strategie na
libovolny pocet mikrooblasti.

3 Ovéreni funkénosti navrhované strategie

Funkci navrhované strategie ovérime na néasledujicim piikladé. Uvazujeme dopravni oblast tvofenou
10 ktizovatkami a rozdélenou na dvé mikrooblasti tak, ze prvni mikrooblast obsahuje 4 kiizovatky
a druhd 6 kfizovatek. Schema oblasti je naznac¢eno na obrazku.
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Obrazek 1: Schéma oblasti tvorené dvéma mikrooblastmi

Na obrézku jsou ramena kiizovatek znacena sipkami, vlastn{ kfizovatky jsou pruseciky sipek. Sipky
znadi tok vozidel; je li rameno obousmérné, ma Sipku na zac¢atku i na konci.

Pti experimentu byly na vstupni ramena privadény realné intenzity dopravniho proudu, ziskané
méfenim na detektorech v oblasti Smichova (ulice Zborovska a Svornosti a ulice s nimi se kfizujici).
Pomoci simulace byly byly pak k danym casovym prubéhim zelenych pocitany délky kolon v
jednotlivych ramenech.



Experiment ¢. 1 V tomto experimentu byly zelené nastaveny ru¢né a zustaly konstantni po celou
dobu experimentu. Korekce odhadu kolon zpétnou vazbou od méfenych vystupu byla vypnuta.
Vysledek je na Obrazku 2.
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Obrazek 2: Experiment ¢. 1

Na Obrazku 2 jsou prubéhy kolon schematicky vyznaceny tak, ze kazdy maly obrézek se skute¢nou
kolonou (tenka cdra) a odhadem kolony (silnd ¢éra) predstavuje jedno rameno kiizovatky. Vlastni
kfizovatka je oznacena krouzkem, rameno bez vjezdu - a tedy bez kolony - je oznaceno kiizkem.

Pii popisu vysledku budeme sledovat levy horni roh oblasti (jinde je situace obdobnd). Vidime,
ze vodorovny smér je zbytecné piili§ preferovan, zatimco ve svislém sméru se tvoii pomérné velks
kolona. Navic, abychom kone¢né fizeni ucinili obtiznéjsi a vice se priblizili realité, udélali jsme
priblizné uprostied prubéhu dosti vaznou poruchu - vynulovali jsme vSechny kolony. Protoze model
kolon ma ”integrac¢ni” charakter, neni schopen bez zpétné vazby tuto poruchu kompenzovat. Odhad
sleduje sice dédle prubéh skuteéné kolony ale s chybou, kterd zmizi az po vymizeni kolony, tj. pti
novém odhadu v dalsim dni.



Experiment ¢. 2 Pri tomto experimentu byla zapnuta korekce odhadu stavi od méfenych
vystupu.
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Obrazek 3: Experiment ¢. 2

7 obrazku je patrné, ze ke korekci poruchy dochézi okamzité a neni tieba ¢ekat do dalsiho dne.

Pro presnéjsi zhodnoceni efektu fizeni jsme pii kazdém experimentu pocitali numerické kriterium
- prumérnou hodnotu souctu vsech kolon (PSK). Pro experiment 1 i 2 byla tato hodnota PSK =
367.102.



Experiment ¢. 3 Pii experimentu 3 bylo zapnuto jesté lokalni fizeni obou mikrooblasti.
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Obrazek 4: Experiment ¢. 3
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Na obréazku je vidét, ze délky kolon ve vodorovném i svislém sméru se srovnaly, coz bylo cilem

Tizeni.

Hodnota koeficientu PSK klesla na 217.872; tedy celkové se kolony dosti zkratily.

Pro ukazku jesté uvadime prubéh zelené, generované lokalnim reguldtorem pro levou horni

kiizovatku
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Experiment ¢. 4 Pii poslednim experimentu bylo jesté pridano nadiazené tizeni.
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Obrazek 5: Experiment ¢. 4

Prostym srovnanim Obr. 4 a 5 prilis nepozndme. Hodnota koeficientu prumérné délky front PSK =
193.331 vsak ukazuje dalsi zlepseni - i kdyz ne tak vyrazné, jako pfi aktivaci lokédlntho fizeni. Divod
je jasny. Lokdlni fizeni zajistuje minimélni kolony. Nadiazené fizeni mé vyssi cile, proto by mohlo
kritérium délek kolon dokonce i trochu zhorsit.

Zde jsou jesté prubéhy zelenych na levé horni kfizovatce generované lokalnim regulatorem, ktery

respektoval omezeni, zadand nadrazenym regulatorem.
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4 Zavér

Vybrana strategie nadfazeného fizeni je i¢inna a muze se stat zdkladem pro konstrukci horni vrstvy
hierarchického reguldtoru dopravy. V piipadé potfeby mohou byt vzaty v tivahu i dalsi strategie,
popsané ve zpraveé ¢. 2131.



Dodatek

V tomto dodatku jsou uvedeny hlavni programy systému MATLAB, které realizuji nadfazené fizeni.
Ostatni programy byly uvedeny jiz v pifedchozich zpravach.

Hlavni program

Tt oo oo o o o To T T T T o o To o To T To T T T T o oo oo oo o oo fo o o o o o o o o o o o o o o o o

b J. Homolova, I. Nagy %
b Simulace dvou mikrooblasti s lokdlnim Fizenim yA
% a nadfazenjm reguldtorem %
/) --- 29.10.2005 --- YA
= %
% Model je zaloZen na bilanci p¥ijezdi a odjezdu YA
% a vztahu délka kolony - obsazenost. %
% Odhad se provadi pomoci linedrniho Kalmanova filtru. %
% Pro ¥izeni je pouZzito linedrni programovani. %

% Nadfazeny reguldtor zadavad okno pro lokalni reguldtory.’%

Toto o To o ToTo o To o To o o To o Jo To o To o fo o o To o o Jo o To o o o o To o o o o Jo o o o o To o o o o To o o o o oo o Fo o
clc, clear all

% Zékladni kliZe pro nastaveni b&hu

control=1; % s lokdlnim ¥izenim: 1 = ano; 0 = ne
kalfilt=1; % s Kalmanovym filtrem 1 = ano (ep=yt-yp); O = ne (ep
nadcont=0; % s nadfazenjym regulatorem: 1 = ano; 0 = ne

% Zakladni parametry pro nastaveni
n1=901; % zatatek redlnjch dat
k=1; % potet dni pro simulaci
% potate&ni zelené
z1{1}=[.4 .4]1’; z1{2}=[.4 .4]’; =z1{3}=[.4 .4]1’; =z1{4}=[.4 .4]’;
z2{1}=[.4 .4]1’; =z2{2}=[.4 .4]1’; =z2{3}=[.4 .4]1’;
z2{4}=[.4 .4]1’; =z2{5}=[.4 .4]’; =z2{6}=[.4 .4]’;

cyc=90; % doba cyklu
mz=5; % minimalni zelené (spoleZné)
mp=mz/cyc;

% Potitané veliciny

di{1}=[mp mpl’; di{2}=[mp mpl’; d1{3}=[mp mpl’; di1{4}=[mp mp]l’;
d2{1}=[mp mpl’; d2{2}=[mp mp]l’; d2{3}=[mp mp]’;

d2{4}=[mp mpl’; d2{5}=[mp mp]l’; d2{6}=[mp mp]’;

n2=n1+k*288; % konec redlnjch dat
nd=n2-nl+1; % potet dat

% zékladni nastaveni vah pro LP
ccl=zeros(1,24); ccl1(1:2:15)=1;



cc2=zeros(1,32); cc2(1:2:19)=1;

% Zakladni nastaveni nad¥azeného reguldtoru

zns=ones (20,1) *.4;
znt=zns;

dz=.1;
dnz=.3;
zi=.01;

zni=.001;

% NataZeni a amplitudova uprava

load dat34k40

ki=1.2;

ai=[.12 .8 .75 .5 .8];

Id(1,:)=ki*Dat(1,nl1:n2)*ai(1);
Id(2,:)=ki*Dat(3,nl:
Id(3,:)=ki*Dat(5,n1:
Id(4,:)=ki*Dat(7,n1:
Id(5, :)=ki*Dat(9,nl:

Ip=[0 0];

% smé&rové
.8

a{1}=[0
0
0
a{2}=[0
1

7.

a{3}=[0
7
1

a{4}r=[0 .

0

0
a{6}=[0
0

0

0
a{6}=[0
.6

.7

0
a{7}=[0
0

0
a{8}=[0
0

O O O O OO OO O O0ODOO0OO0OOOH OO0 WOoOoOomro

_ B, O O OO O O N N

(@)
[t
.o

n2)*ai(2);
n2)*ai(3);
n2)*ai(4);
n2)*ai(5);

% po&. setpoint pro zelenou

% polom&r okna setpointu (lokalni)
% polom&r okna setpointu (nadraz)
% inkrement zelené

% inkrement setpointu (nadraz)

redlnych intenzit

% celkové zesileni/zeslabeni vstupnich intenzit
% zesileni/zeslabeni jednotlivjch vstupnich intenzit

% pocateZni intenzity v Fezech cyklu oblasti

vztahy v k¥iZovatkach

.2;

0;

0l;

0;
0;

0];

O = O O w O
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w P O

(@)
[



.5 .
a{9}=[0
0
.5 . 01;
a{10}=[0 .4 .6 0;
0;
0;
0];

g O O O,
o

o O O
o O O
o O O

% saturované toky (stejné pofadi kfiZovatek)
as=.8; % celkové zv&tSeni saturovanych toku
S{1}=[[20 0]; % sloupec: ramena k¥iZovatky
[0 0]; % tadek: faze
[ 0 20]]*as; % P¥.: prvni k¥iZovatka ma v 1. rameni
s{2}=[[ 0 0]; pA ve fazi 1 kapacitu 20, v druhé fazi O
[ 0 30];
[70 0]]xas;
s{3}=[[ 0 0];
[ 0 60];
[30 0]]*as;
S{4}=[[30 0];
[ 0 70];
[ 0 0]lxas;
S{6}=[[42 0];
[ 0 50];
[ 0 0];
[ 0 0]]xas;
s{6}=[[ 0 0J;
[70 0];
[ 0 40];
[ 0 0]]*as;
S{7}=[[50 0];
[ 0 20];
[ 0 0]lxas;
s{8}=[[ 0 0J;
[ 0 0];
[ 0 60]]*as;
s{9}=[[ 0 0];
[ 00];
[ 0 85]]*as;
S{10}=[[55 0];
[ 0 0];
[0 0];
[ 0 140]]+*as;

% Konstrukce stavové struktury pro simulaci

zer2=zeros(4,1); zerl=zeros(3,1);
x={zerl,zerl,zerl,zerl,zer2,zer2,zerl,zerl,zerl,zer2}; % potatetni délky kolon
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for i=1:4

X{i}=mScons(x{i},S{i},z1{i},a{i}); ' stavova struktura prvni mikrooblasti
end
for i=5:10

X{i}=mScons (x{i},S{i},z2{i-4},a{i}); % stavova struktura druhé mikrooblasti
end
icl=[1 356 8 9 10 11]; % ¢isla ramen s kolonami m-obl 1
ic2=[1 26 7 9 10 14 17 18 21]; % &€isla ramen s kolonami m-obl 2

opt=optimset (’Display’,’off’); % volby pro LP

% kovariance stavového modelu (kolony, obsazenosti, vyst.int.)
rc=100; ro=10; ry=100;

% Popis mikrooblasti pro modelovdni (pro konstrukci stavového modelu)
[jx1,jyl,K1,Idatl,Ioldl,0rdl,zz1,xt1,Rwl,Rvl,Rx1,dd1]=iniJun1(S,Id,a,z1,dl,rc,ro,ry);
[jx2,jy2,K2,Idat2,I01d2,0rd2,zz2,xt2,Rw2,Rv2,Rx2,dd2]=iniJun2(S,Id,a,z2,d2,rc,ro,ry) ;

% definice pomocnych veli&in

ddl=zeros(size(ddl)); dd2=zeros(size(dd2));
hhil=1-dd1; hh2=1-dd2;

ztl=zz1; zt2=zz2;

zsl=zz1; zs82=222;

% XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX SIMULACE XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX
A —
xx1=[1; yy1=01; ool=[]; xx2=[]1; yy2=I[1; o002=[1; zzc=[];
zzt1=[]; zzt2=[1; xtcl=[]; xtc2=[]; eel=[]; ee2=[];XXT=[];
Kic=[]1; K2c=[1; zAll=[];
if nadcont==

md1=[]; md2=[]; mhi=[]; mh2=[];
else

mdl=zeros(length(zz1) ,nd) ;

md2=zeros (length(zz2) ,nd);

mhl=ones(length(zz1) ,nd);

mh2=ones (length(zz2) ,nd);
end

for t=1:nd, ¥ <<< --- =zatatek dynamického cyklu ---
% simulace obou mikrooblasti
zc=[zt1l; zt2]; zzc=[zzc zc];

[Y,I,X,Ipl=microSim(Id,X,Ip,zc,t);

% uchovéni proménnych
xpl=[]; xp2=[]; ypal=[]; ypa2=[];
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[nj1,nfl,niall=narm(K1);

for i=1:nj1

xpl=[xpl; X{i}.x]; ypal=[ypal; Y{i}];
end
opl=.4x*xpl(jx1)+20+randn(size (xpl(jx1)))*0;
ypl=ypal(jy1); % méfené intenzity
yti=[ypl; opll; ’ m&fené vystupy

[nj2,nf2,nia2]=narm(K2);
for i=njl+1:njl+nj2
xp2=[xp2; X{i}.x]; ypa2=[ypa2; Y{il}];

end

% porucha naruSenim linearity vztahu "kolona-obsazenost"
kolobs=0; % nastaveni velikosti poruchy
op2=.4x*xp2(jx2-12)+20+randn(size (xp2(jx2-12)))*kolobs;
yp2=ypa2(jy2-12); % mé&fené intenzity z k¥. 2
yt2=[yp2; op2]; % mé&fené vystupy z ki¥. 2

xx1=[xx1 xpll; yyl=Llyyl ypll; ool=[ool opl];
xx2=[xx2 xp2]; yy2=[lyy2 yp2]; o0o02=[002 op2];

% porucha nulovanim stavu

timerr=150; % okamzik poruchy
lenerr=1; % trvani poruchy
amperr=0; % velikost stavu v poruse

if abs(t-timerr)<=lenerr,
xtl=amperr*ones(length(xtl),1);
xt2=amperr*ones (length(xt2),1);

end
/e 1. m-oblast —-—-————————————————————————
Idat1{3}(2,t)=Y{6}(1); 7% m&Fend int. mezi oblastmi

% matice stavového modelu
[A1,B1,F1,C1,D1,I0ld1l,dell]=makeMat(t,Idatl,K1,xtl,zt1,Ioldl,ordl);

% Kalmanuv filtr
[xtl,eyl,Rx1]=Kalman(xtl,ytl,zt1,A1,B1,F1,C1,D1,Rwl,Rvl,Rxl,kalfilt);

xtcl=[xtcl xt1([1:2:2*nial-1]1)]; % délky kolon
eel =[eel eyll; % chyby predikce

% optimalizace LP

if control==
[AA1,bbl,1bl,ubl]=condLP(K1,A1,B1,F1,xt1); % omezeni pro LP
ccl(2%2-1)=1.5; % pfestveni vahy pro LP (n-td vdha: nx2-1)

[chl,fvl,ex1] = linprog(ccl,[],[],AA1,bbl,1bl,ubl, []1,0pt); % LP
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if exi1<1,
fprintf(° --> exit %i in LP1 at time %i\n’,exl,t);

else
znl=ch1((2*nial+1):1:2%nial+nfl); % natteni zelenych
[dwl,hwl,zsl]=restr(znl,ztl,zs1,zi,dz,0,dd1,hhl); % omezeni na zelené
ztl=zs1; % optimdlni poméry zelené
zztl=[zztl ztl];
end
end
f mmmmm 2. m-oblast ————————————————————————
Idat2{1}(1,t)=Y{4}(3); % m&fend int. mezi m-obl.

% matice stavového modelu
[A2,B2,F2,C2,D2,I01d2,del2] =makeMat (t,Idat2,K2,xt2,zt2,I0l1d2,0rd2);

% Kalmanuv filtr
[xt2,ey2,Rx2]=Kalman(xt2,yt2,zt2,A2,B2,F2,C2,D2,Rw2,Rv2,Rx2,kalfilt);

xtc2=[xtc2 xt2([1:2:2*nia2-1]1)]; % délky kolon
ee2 =[ee2 ey2]; % chyby predikce

% optimalizace LP
if control==
[AA2,bb2,1b2,ub2]=condLP(K2,A2,B2,F2,xt2);
cc2(9*2-1)=1;
cc2(6%x2-1)=1.2;
cc2(1%2-1)=1.2;
[ch2,fv2,ex2] = linprog(cc2,[],[],AA2,bb2,1b2,ub2, [],0pt);
if ex2<1,
fprintf(’ --> exit %i in LP2 at time %i\n’,ex2,t);
else
zn2=ch2 ((2*nia2+1) :1:2*nia2+nf2);
[dw2,hw2,zs2]=restr(zn2,zt2,zs2,zi,dz,0,dd2,hh2) ;

zt2=zs2; % optimdlni poméry zelené
zzt2=[zzt2 zt2];
end
end
h —mmmmm e nadraz -—-—------------——o—————————————o

if control==1 & nadcont==
It1=[];It2=[];

for h=1:length(Idatl),It1=[It1;Idat1{h}(:,t)]; end
for h=1:length(Idat2),It2=[It2;Idat2{h}(:,t)]; end

[Ac,bc,1lc,uc,zobl,zob2,cc,A,B,F,xt,w]=nadraz1(It1,It2,K1,K2,dell,del2,xtl,xt2,2t1,2t2);
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dnd=ones (length(zobl)+length(zob2),1)*mp; % dolni meze zelenych pro nadraz
hnh=ones (length(zobl)+length(zob2),1)*(.8-mp); % horni meze zelenych pro nadraz

[chc,fvc,exc] = linprog(cc,[],[],Ac,bc,1lc,uc,[],opt); % LP

if exc>0 & control== % drift zelené
zn=chc(3:end); Y zelené z LP; 2=polet oblasti
zob=[zobl, length(ztl)+zob2];
[dw,hw,zns(zob)]=restr(zn,znt (zob) ,zns(zob) ,zni,dnz,dnz/1000,dnd,hnh) ;

dd1(zobl)=dw(1:1length(zobl));
hh1(zob1)=hw(1l:length(zobl));
dd2(zob2)=dw((1+length(zobl)) :end) ;
hh2(zob2)=hw((1+length(zobl) ) :end);

else
fprintf(’ No solution at NADRAZ at time %d\n’,t);

end
md1(:,t)=ddl; md2(:,t)=dd2;
mhi(:,t)=hhl; mh2(:,t)=hh2;

end

end % for t XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX

% Zobrazeni vysledku

clc

% Prum&rna kolona

xx=[xx1(icl,:); xx2(ic2,:)]; xtt=sum(xx); xts=mean(xtt);
fprintf(’ Prumer ze souctu vsech delek kolon je: %g\n’,xts);

% Plot vysledku
nh=150; % vertikdlni m&Fitko pro grafy

figure(1),clf,figure(2),clf

set(figure(1),’Position’,[1 10 670 850],’MenuBar’, ’none’)

subplot (9,6, 7),plot(l:nd,xtc1(1,1:nd),’xr’,1:nd,xx1(1,1:nd),’b’, markersize’,3),axis([0,nd,0
set(get (gcf, ’CurrentAxes’), ’xtick’, []1, ’ytick’, [1)

subplot (9,6, 2),plot(l:nd,xtc1(2,1:nd),’xr’,1:nd,xx1(3,1:nd),’b’, markersize’,3),axis([0,nd,0
set(get (gcf, ’CurrentAxes’), ’xtick’, [], ’ytick’, []1)

subplot(9,6,32) ,plot(1l:nd,xtc1(3,1:nd),’xr’,1:nd,xx1(5,1:nd),’b’, 'markersize’,3) ,axis([0,nd,0
set(get (gcf, ’CurrentAxes’), ’xtick’, [], ’ytick’, [])

subplot(9,6,27) ,plot(1l:nd,xtc1(4,1:nd),’xr’,1:nd,xx1(6,1:nd),’b’, markersize’,3) ,axis([0,nd,0
set(get (gcf, ’CurrentAxes’), ’xtick’, [], ’ytick’, [])
subplot(9,6,30),plot(1l:nd,xtcl1(5,1:nd),’xr’,1:nd,xx1(8,1:nd),’b’, markersize’,3) ,axis([0,nd,0
set(get (gcf,’CurrentAxes’),’xtick’, [1, ytick’, 1)

subplot(9,6,23) ,plot(1l:nd,xtcl1(6,1:nd),’xr’,1:nd,xx1(9,1:nd),’b’, markersize’,3) ,axis([0,nd,0
set(get (gcf,’CurrentAxes’), ’xtick’, [1, ytick’, [])

subplot (9,6,10) ,plot(1l:nd,xtc1(7,1:nd), ’xr’,1:nd,xx1(10,1:nd),’b’, ’markersize’,3) ,axis([0,nd,
set(get (gcf,’CurrentAxes’), ’xtick’, []1, ytick’,[])
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subplot(9,6,17) ,plot(1:nd,xtc1(8,1:nd), ’xr’,1:nd,xx1(11,1:nd),’b’, ’markersize’,3) ,axis([0,nd,
set(get (gcf,’CurrentAxes’), ’xtick’, []1, ytick’,[])

subplot (9,6, 9),plot(nd/2,nh/2,’rx’, markersize’,10),axis([0,nd,0,nh])
set(get (gcf, ’CurrentAxes’), ’xtick’, [], ’ytick’, []1)
subplot(9,6,12) ,plot(nd/2,nh/2,’rx’, 'markersize’,10) ,axis([0,nd,0,nh])
set(get (gcf, ’CurrentAxes’), ’xtick’, [], ’ytick’, [])
subplot(9,6,25),plot(nd/2,nh/2,’rx’, ’markersize’,10) ,axis([0,nd,0,nh])
set(get (gcf, ’CurrentAxes’), ’xtick’, [], ’ytick’, [])
subplot(9,6,28) ,plot(nd/2,nh/2,’rx’, ’markersize’,10) ,axis([0,nd,0,nh])
set (get (gcf,’CurrentAxes’), ’xtick’, [1, ytick’, [])

subplot (9,6, 8),plot(nd/2,nh/2,’ro’, ’markersize’,10),axis([0,nd,0,nh])
set(get (gcf, ’CurrentAxes’), ’xtick’, []1, ’ytick’, [1)
subplot(9,6,11) ,plot(nd/2,nh/2,’ro’, ’markersize’,10) ,axis([0,nd,0,nh])
set(get (gcf, ’CurrentAxes’), ’xtick’, [], ’ytick’, []1)
subplot (9,6,26) ,plot(nd/2,nh/2,’ro’, 'markersize’,10) ,axis([0,nd,0,nh])
set(get (gcf, ’CurrentAxes’), ’xtick’, [], ’ytick’, [])
subplot(9,6,29),plot(nd/2,nh/2,’ro’, ’markersize’,10) ,axis([0,nd,0,nh])
set(get (gcf, ’CurrentAxes’), ’xtick’, [], ’ytick’, [])

print -djpeg figl_ 111

set(figure(2),’Position’, [680 10 650 850],’MenuBar’, ’none’)

set(get (gcf,’CurrentAxes’), ’xtick’, [], ’ytick’, []1)

subplot (9,6, 7),plot(l:nd,xtc2(1,1:nd),’xr’,1:nd,xx2(1,1:nd),’b’, markersize’,3),axis([0,nd,0
set(get (gcf, ’CurrentAxes’), ’xtick’, [], ’ytick’, []1)

subplot(9,6,14) ,plot(1:nd,xtc2(2,1:nd),’xr’,1:nd,xx2(2,1:nd),’b’, markersize’,3) ,axis([0,nd,0
set(get (gcf, ’CurrentAxes’), ’xtick’, [], ’ytick’, [])

subplot(9,6,32),plot(1l:nd,xtc2(3,1:nd), xr’,1:nd,xx2(6,1:nd),’b’, markersize’,3) ,axis([0,nd,0
set(get (gcf, ’CurrentAxes’), ’xtick’, [], ’ytick’, [])

subplot(9,6,27) ,plot(1l:nd,xtc2(4,1:nd), xr’,1:nd,xx2(7,1:nd),’b’, markersize’,3) ,axis([0,nd,0
set (get (gcf,’CurrentAxes’),’xtick’, [1, ytick’, [])

subplot (9,6,50) ,plot(1:nd,xtc2(5,1:nd),’xr’,1:nd,xx2(9,1:nd),’b’, markersize’,3) ,axis([0,nd,0
set(get (gcf,’CurrentAxes’), ’xtick’, [1, ytick’, [])

subplot (9,6,45) ,plot(1l:nd,xtc2(6,1:nd), ’xr’,1:nd,xx2(10,1:nd),’b’, ’markersize’,3) ,axis([0,nd,
set(get (gcf,’CurrentAxes’),’xtick’, []1, ytick’,[])

subplot (9,6,41) ,plot(1l:nd,xtc2(7,1:nd), ’xr’,1:nd,xx2(14,1:nd),’b’, ’markersize’,3) ,axis([0,nd,
set(get (gcf,’CurrentAxes’),’xtick’, []1, ytick’, [])

subplot(9,6,23) ,plot(1l:nd,xtc2(8,1:nd), ’xr’,1:nd,xx2(17,1:nd),’b’, ’markersize’,3) ,axis([0,nd,
set(get (gcf,’CurrentAxes’), ’xtick’, [], ytick’, [])

subplot(9,6,10) ,plot(1:nd,xtc2(9,1:nd),’xr’,1:nd,xx2(18,1:nd),’b’, ’markersize’,3) ,axis([0,nd,!
set (get (gcf, ’CurrentAxes’),’xtick’, [1, ’ytick’, []1)

subplot (9,6, 5),plot(l:nd,xtc2(10,1:nd),’xr’,1:nd,xx2(21,1:nd),’b’, markersize’,3),axis([0,nd
set (get (gcf, ’CurrentAxes’),’xtick’, [], ’ytick’, []1)

subplot(9,6,2) ,plot(nd/2,nh/2,’rx’, ’markersize’,10) ,axis([0,nd,0,nh])
set(get (gcf,’CurrentAxes’),’xtick’, []1, ytick’,[])
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subplot(9,6,9) ,plot(nd/2,nh/2,’rx’, markersize’,10) ,axis([0,nd,0,nh])
set(get (gcf,’CurrentAxes’), ’xtick’, []1, ytick’,[])
subplot (9,6,25) ,plot(nd/2,nh/2, ’rx’, 'markersize’,10) ,axis([0,nd,0,nh])
set(get (gcf,’CurrentAxes’), ’xtick’, []1, ytick’, [])
subplot (9,6,20) ,,plot(nd/2,nh/2, ’rx’, ’markersize’,10) ,axis([0,nd,0,nh])
set(get (gcf,’CurrentAxes’),’xtick’, []1, ytick’, [])
set(get (gcf, ’CurrentAxes’), ’xtick’, [], ’ytick’, [])
subplot(9,6,38) ,plot(nd/2,nh/2, ’rx’, 'markersize’,10) ,axis([0,nd,0,nh])
set(get (gcf, ’CurrentAxes’), ’xtick’, [], ’ytick’, [])
subplot(9,6,46) ,plot(nd/2,nh/2,’rx’, markersize’,10) ,axis([0,nd,0,nh])
set (get (gcf,’CurrentAxes’), ’xtick’, [1, ytick’, [])
set(get(gct, ’CurrentAxes’),’xtick’, [1, ytick’, [1)
subplot(9,6,48) ,plot(nd/2,nh/2, rx’, ’markersize’,10) ,axis([0,nd,0,nh])
set(get (gcf, ’CurrentAxes’), ’xtick’, []1, ’ytick’, [1)
subplot(9,6,35) ,plot(nd/2,nh/2,’rx’, ’markersize’,10) ,axis([0,nd,0,nh])
set(get (gcf, ’CurrentAxes’), ’xtick’, [], ’ytick’, []1)
subplot (9,6,28) ,plot(nd/2,nh/2,’rx’, 'markersize’,10) ,axis([0,nd,0,nh])
set(get (gcf, ’CurrentAxes’), ’xtick’, [], ’ytick’, [])
subplot(9,6,17) ,plot(nd/2,nh/2,’rx’, ’markersize’,10) ,axis([0,nd,0,nh])
set(get (gcf, ’CurrentAxes’), ’xtick’, [], ’ytick’, [])
subplot(9,6,12),plot(nd/2,nh/2,’rx’, ’markersize’,10) ,axis([0,nd,0,nh])
set (get (gcf,’CurrentAxes’),’xtick’, [1, ytick’,[])

subplot (9,6, 8),plot(nd/2,nh/2,’ro’, ’markersize’,10),axis([0,nd,0,nh])
set(get (gcf,’CurrentAxes’), ’xtick’, []1, ’ytick’, [1)
subplot(9,6,11) ,plot(nd/2,nh/2,’ro’, ’markersize’,10) ,axis([0,nd,0,nh])
set(get (gcf, ’CurrentAxes’), ’xtick’, [], ’ytick’, []1)
subplot(9,6,26) ,plot(nd/2,nh/2,’ro’, 'markersize’,10) ,axis([0,nd,0,nh])
set(get (gcf, ’CurrentAxes’), ’xtick’, [], ’ytick’, [])
subplot(9,6,29),plot(nd/2,nh/2,’ro’, ’markersize’,10) ,axis([0,nd,0,nh])
set(get (gcf, ’CurrentAxes’), ’xtick’, [], ’ytick’, [])
subplot(9,6,44) ,plot(nd/2,nh/2,’ro’, ’markersize’,10) ,axis([0,nd,0,nh])
set (get (gcf,’CurrentAxes’),’xtick’, [1, ytick’, [])
subplot (9,6,47) ,plot(nd/2,nh/2,’ro’, ‘markersize’,10) ,axis([0,nd,0,nh])
set(get (gcf,’CurrentAxes’),’xtick’, [1, ytick’, [])

print -djpeg fig2_111

Nadrazené rizeni

function [Ac,bc,lc,uc,porzl,porz2,cc,A,B,F,XT,w]=nadraz1(It1,It2,K1,K2,dell,del2,xtl,xt2,2t1,:
% [zt1,zt2,exc]l=nadraz(It1,It2,K1,K2,dell,del2,xtl,xt2,zt1,zt2,cx,zd,zh,zj,control,opt)

% senior controler for hierarchical control of traffic

% zt zelené [zl z2 z3 z4]

% xt  odhady délek kolon [cl c2 ... c8]
% It  aktudlni intenzity [il i2 ... i6]
%S saturované toky (dvé faze, jen rovné)

% cx  véhy kolon v kriteriu LP
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% zd minimdlni zelené

% zh  maxim&lni zelené

% zi inkrement pro aktudlni zelenou

% control Fizeni: O=ne, 1=ano

% opt options pro LP: opt=optimset(’Display’,’off’);
b

% napsal Ivan a opi&il se p¥itom po Jitce

szl.kr=[1 2 4]; % [krizovatka]
szl.ri{1}={[1 313};

sz1.ri{2}={[2 1] [3 1;3 2]};
sz1.ri{3}={[1 3] [2 31};
sz2.kr=[1 2 4 6];

sz2.ri{1}={[1 4] [2 41};
sz2.ri{2}={[2 1] [3 11};
sz2.ri{3}={[3 21};

sz2.ri{4}={[1 3] [4 31%};

[porz1,P1,PR2,IT1]=matP(K1,It1l,xtl,sz1,dell,4,3);
[porz2,P2,PR1,IT2]=matP (K2,It2,xt2,522,del2,2,1);

okri=[1,3,5];
okr2=[9,19];
XT1=sum(xt1(setdiff(1:2:1length(xtl),0krl)));
XT2=sum(xt2(setdiff (1:2:1length(xt2) ,0kr2)));

XT=[XT1;XT2]; % stav pro NADRAZ
wl=1; % pocatecni nastaveni vah

w2=1;

w3=20;

if 6*%XT1>4*xXT2+w3, wl=5; end
if 6*xXT1+w3<4x*XT2, w2=5; end
w=[wl w2];

ZT1=zt1([porzll);
ZT2=zt2([porz2]) ;
ZT=[ZT1;ZT2]; % rizeni pro NADRAZ
A=eye(2); % A pro stav. model NADRAZ
B=[-P1 zeros(size(P2));

zeros(size(P1)) -P2];
B(1,size(P1,2)+PR1.p)=-PR1.h;
B(2,PR2.p)=-PR2.h;

F=[IT1;IT2]; % F pro stav. model NADRAZ
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zera=zeros(1l,length(A)); c=0; % c=1:stejné, c=0: ruzné k¥iZovatky

Ac=[eye(length(A)) -B; % A pro LP
zera 1100000000000 O;
zera 001100000000 O0 O0;
zera 0000110000000 O;
zera 0000001100000 O0;
zera 0 000000011000 0;
zera 0 000000000110 0;
zera 0 000000000001 1;
1;
be=[A*XT+F; 1; 1; 1; 1; 1; 1; 1]1; % b pro LP
cc=[wl w2000000000000O0O0]; % véhy kriteria pro LP
lc=[zera 0000 000000O0O0O0O0]; % dolni meze pro LP

uc=[ones(size(zera))*inf .8 .8 .8 .8 .8 .8 .8 .8 .8 .8 .8 .8 .8 .8]; 7 horni meze pro LP
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