Definición de extensiones a un lenguaje de microsimulación para tráfico urbano 

Sección I: Introducción y objetivos

El crecimiento del tráfico urbano ha traído serios y preocupantes problemas de congestión en muchas ciudades del mundo. Como, frecuentemente, la demanda se incrementa en una proporción mayor al agregado de capacidad, la situación continuará empeorando, a menos que, sean implementadas mejores estrategias de manejo de tráfico.

Las decisiones tomadas para enfrentar este problema requieren que se posea información confiable sobre la situación actual y deben basarse en un cuidadoso análisis.

En los últimos años, la simulación se ha convertido en una herramienta comúnmente usada para entender las características de un sistema de tráfico y permitir, en consecuencia, elegir un diseño apropiado que combine todos los elementos que influyen en su comportamiento (sentido de circulación de los vehículos, señales, semáforos, normas de tránsito, sistemas de información inteligentes, etc), de manera de lograr la optimización del flujo de vehículos.

Existen diversas herramientas y técnicas de simulación aplicables a este problema. El formalismo de Autómatas Celulares es útil para especificar sistemas de control de tráfico. Se han publicado varios modelos para simulación de tráfico basados en dicho formalismo, pero la mayoría de ellos intentan representar únicamente aspectos simples del tráfico de vehículos, no pudiendo ser analizados los problemas reales existentes. 

En [DW99] se define un lenguaje de alto nivel, llamado ATLAS (Advanced Traffic Languaje Specifications), utilizado para definir modelos de tráfico en una ciudad, y que puede ser mapeado a los formalismos DEVS y Cell-Devs.

El objetivo principal de este trabajo es agregar a los modelos existentes aspectos no considerados que acercan la simulación al comportamiento real del tráfico, extendiendo el lenguaje de especificación con los mismos.

Los nuevos aspectos a modelar son los siguientes:

· Especificación de ruteo de vehículos: Se agregarán al modelo información de origen – destino de cada vehículo, determinando los posibles caminos a seguir. De esta forma, si se tiene información estadística sobre puntos de concentración urbana en una ciudad, se puede modelar el flujo real de vehículos y analizar, por ejemplo, alternativas a implementar en los caminos más transitados.

· Monitoreo de congestión: Los nuevos modelos mantendrán información de congestión permitiendo modelar el comportamiento de los vehículos en diferentes situaciones. Además, posibilita analizar la conveniencia de brindar información en tiempo real acerca del estado de los caminos.

· Comportamiento del conductor: Se incluirán características del conductor que describen su forma de manejo. De acuerdo a ellas los vehículos evidenciarán diferentes acciones ante los mismos eventos. Esto es importante, por ejemplo, para el agregado de señales o definición de nuevas normas de tránsito.

Las funcionalidades anteriormente mencionadas serán mapeadas a los formalismos DEVS y Cell-DEVS, teniendo en cuenta diferentes alternativas de implementación.

Otro objetivo del presente trabajo es analizar la utilidad y los alcances del lenguaje de especificación de alto nivel ATLAS, utilizándolo para describir en forma completa un sector real de ciudad. Además, este mismo sector será implementado utilizando una herramienta (N-CD++), que permite la simulación de sistemas que respeten los formalismos DEVs y Cell-DEVS. 

El presente trabajo está organizado de la siguiente manera. El informe comienza con una introducción de la simulación de sistemas para luego introducir el formalismo DEVs y Cell-Devs y la herramienta N-CD++ (que permite la simulación de sistemas que respeten estos formalismos). Posteriormente se introduce el lenguaje de alto nivel ATLAS para la simulación de tráfico en una ciudad. Utilizando este lenguaje, se muestra además, la especificación completa de un sector real de ciudad y su respectiva implementación en la herramienta N-CD++. 

En secciones subsiguientes se extiende el lenguaje de especificación ATLAS, agregando aspectos no considerados que acercan la simulación al comportamiento real del tráfico: incorporación de ruteo de vehículos, control de congestión y comportamiento del conductor. Además se incluye la especificación y la implementación de ejemplos varios, en donde se ilustra el uso de estas nuevas extensiones al lenguaje.
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