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* Forandringar i resebeteende
* Interaktionen mellan sjalvkérande och icke-sjalvkérande fordon
bilar (Correia and van Arem, 2016; Fagnant and Kockelman, 2015)

Privatagda

* MaaS
* Mindre privatagda bilar
* Lagdensitet Urban design/ . S!a}‘élfl‘zjralnqe ; « Mindre kollektivtrafik
. i . axis/bildelning
Okad stadsutglesning Stadsplanering F ra mtld ens ridesharing (Fagnant and Kockelman, 2016; ITF, 2015;

Omférdelning av utrymme

* Parkeringsutrymmen Mobilitet

Liang et al., 2016; Burghout et al., 2015)

NEWLGIEN[E
fordon

* Lagre efterfragenivaer

* Mindre fordon, mer varierad
sammansattning av flottor

Teknik for * Matartrafik, sista-mil

* Serviceplattformar integrering av Kollektivtrafik * Efterfragestyrda tjanster

e Molninfrastruktur multimodal

Tobilitet (Bergqvist and Astrand, 2017; Scheltes and

Correia, 2017)
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Syftet med SMART-projektet

 vilka krav stalls pa trafikmodeller for att mojliggora modellering av sjalvkérande
fordon

* vidareutveckla dagens trafikmodeller for att mojliggéra analys av trafiksystem
som inkl. sjalvkorande fordon

e utvardering av trafiksystemeffekter av automatisering for tva tillampningsfall

e bidra till langsiktig kunskapsuppbyggnad
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SMART bestar av tva doktorandprojekt

Trafiksimulering av flottor med
sjalvkorande fordon
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SMART I-Il (2016-2021)

Nya kollektivtrafiklésningar
*  Realtids-kontrollstrategier
AV fordon inom flexibel matartrafik

Modellering och effekter av multimodala
kollektivtrafiksystem

. Effekter av konkurrerande kontra samarbetande fasta
och flexibla kollektivtrafiksystem

*  Modellering av resenarsbeteende

Mikrosimulering av interaktion mellan delvis
och helt automatiserade fordon

* lvan Postigo
e Johan Olstam
* Clas Rydergren

*  SMART-II (2019-2021)

* Trafikeffekter av heterogenitet bland AV och
icke-AV fardmedel

* Modellering av fordon/forar beteende

* Modellering av uppkopplade sjalvkérande
fordon
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Sjalvkorande flottor som en del av kollektivtrafiken

Possible applications of autonomous vehicles (AVs) as part of a diversified
public transport system

* Delade sjalvkérande fordon g/

integrerat med hogkapacitets-
kollektivtrafik

e Realtids-kontroll av fasta
kollektivtrafiktjanster
* Flexibla matartjanster

Source: UITP (2017) Source : UITP / ustra
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Fragestallningar

* Vilka krav stéller simulering av flexibel kollektivtrafik pa mesoskopiska
trafiksimuleringsmodeller?

* Hur paverkar val av metod for realtids-koordinering av automatiserade flottor
driftkostnader och passagerarkostnader?

e Under vilka forutsattningar kan efterfragestyrd kollektivtrafik med automatiserade
fordon vara ett attraktivt alternativ eller komplement till linjebunden kollektivtrafik?
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Metod

* BusMezzo - simuleringsmodell for linjebunden kollektivtrafik
e Individuell resenarsbeteenden pa kort sikt, agent-baserad
 Modell for resenarernas larande dver tid for rutt och fardmedelsval

» Utokade funktioner for efterfragestyrda tjanster, dynamisk koordinering av flottor
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KPIs

e 1 ||

Demand Traveler
; e —

input Requests

Dy“amic Network NVehicle - passenger
. — etate Fleet manager assignment
assignment sate strategy

Network Vehicle

—} —_

input states

x \ l
Decision Expected LoS
Traveler
S

Execution

\—{ Transit vehicle [€«———Trip plan:
L )

Service area Fleet

LINKOPINGS UNIVERSITET v t I



Tidigare arbete — realtids-kortvandning

* Formulerade en strategi for realtids-kortvanding baserad pa
AVL, APC data

* Testad inom en simuleringsstudie av linje 4 i Stockholm
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Resultat:

- Potential att forbattra bade vantetider och regularitet

Lénk till artikel: https://doi.org/10.1109/MTITS.2017.8005633
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https://doi.org/10.1109/MTITS.2017.8005633

Tidigare arbete — fast kontra efterfragestyrd matartjanst

 Jamforde styrning enligt fast tidtabell/rutt med en
efterfragestyrd strategi

* Olika sammansattning av flottor
* (bussar, AV-minibussar)

* Testad for ett syntetisk natverk med 5 hallplatser

* Resultat: _
- Fast strategi battre for mellannivaer av efterfragan, och mer s
palitlig . '~ Demand-responsive

“_ SEIVICE arca
Fixed cir culal feeder

Vi
L
\

- For lagre nivaer ar efterfragestyrda tjanster mer
konkurrenskraftig

- Finns argument for efterfragestyrd strategi ocksa under
scenarion med begransad kapacitet

Ldnk till férstudie: https://doi.org/10.1016/].trpro.2020.03.077
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https://doi.org/10.1016/j.trpro.2020.03.077

Pagaende arbete

* Vidareutveckla modellen for efterfragestyrda tjanster med feedback-loopen mellan resenérernas upplevd

service-niva och fairdmedel/ruttval
* Behovs for att utvardera samexisterande fasta- och flexibla kollektivtrafiksystem
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Microscopic Modeling of Automated Vehicles

Research Questions:
e How to simulate automated driving?

 How will the interaction between conventional and automated vehicles affect traftic
systems?
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Background

o [raffic simulation is an important tool used for traffic analysis.

e Microscopic traffic simulation models the movements and interactions of all individual vehicles or
travelers.

e Typical use of microsimulations is to investigate how changes in the infrastructure impact the traffic flow.

o With the introduction of automated vehicles, there is a change on the vehicle population.

« Several studies have used microscopic traffic simulation to investigate the impact caused by automated
vehicles.
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Effects on Traffic Performance due to heterogeneity of

Automated Vehicles

e [ver time AVs will become more advanced and improve their
driving capabilities.

o Different generations of AVs will coexist on the roads = AV
heterogeneity.

e A first study was done based on microscopic traffic
simulations.

AV PenRate vs. Throughput - Section C
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Modeling Automated Driving

Models for Conventional Driving :
Longitudinal Control
Lateral Control
Acceleration/Deccelaration

Distance Gap
Reaction Time
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Aspects for modeling automated driving

[Vehicle System] [ Sensor bzf\sed ] [ Connectivity J [Infrastructure} [
perception

User
acceptance

J

[ Operational and safety limitations }

Model for Automated Driving
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