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Dagens stadsnara motorvagar

Tva typer av problem

Aterkommande trafikstockning
« Pa- och avfarter

* Reducerat antal korfalt

8 + Langsiktiga vagarbeten

Etc.

Bild:Stefan Falkelind/Mostphotos
<. Ej aterkommande trafikstockning ‘N_

LR (|nC|denter) =

' - ' Olyckor

 Tillfalliga/akuta vagarbeten

» Langsamtgaende fordon

» Stillastaende fordon

+ Tappad last

* Motorhaveri

+ Etc.
Bild:corepics/Mostphotos

Bild: Carina Andreasson/Mostphotos Ly _
Foto: Roland Magnusson/Mostphotos
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Atgarder

« Automatisk/direkt trafikstyrning (kort tidhorisont)
« Pafartskontroll (Ramp Control (RC))
« Varierande hastigheter (Variable Speed Limits (VSL))
« Korfaltsavstangning/Incidentvarning

Controller

Bild: Katja Kircher

* "Planerande” trafikstyrning (lang tidshorisont)
«  Ombyggnationer/Ej tillfallig omdirigering av trafik
«  Tullar e il | R

Bild: Ove Nordstrém/Mostphotos
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Vad beror trafikstockningen pa?

Utan styrning
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Hjalper aktiv trafikstyrning?

Utan styrning Med styrning il
. Styrnin
‘ ‘ 0 ' ' Fokus effektivitet (eﬁgktivitget)
' « Homogenisera hastigheten (VSL) ->
‘ Flaskhals Minska vavningar och inbromsningar -> '“
TL . Noédvandiga och onédiga Okad genomstrémning i flaskhalsen |
' ' vavningar *  Minska inflddet (RC) -> Minskar onédiga |
* Inbromsningar vavningar och inbromsningar -> Okad

genomstromning i flaskhalsen

Fokus sakerhet
' ' ' * Minska hastigheter (VSL) -> Reducerad

Styrning
(sakerhet)
risk for olyckor och féljdolyckor -> Okad
sakerhet (effektiviteten kan bade minska ?
och 6ka beroende pa hur stor
hastighetssankningen ar) u
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Flow (veh/h)

Exempel effekter av olika hastighet

q ; .
e b=0.8 4 Kalla: Soriguera et. al. (2017)
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Fig. 1. Existing models regarding VSL effects on the flow-occupancy diagram. (a) Cremer (1979) based on data from Zackor (1972). Capacily increase was
predicted as a result of homogenization. (b) Hegyi et al. (2005a, 2005b). The diagram under VSL is obtained as the intersection of a new free-flowing branch
(according to the SLin force) and the previous diagram without control. This leads to capacity reductions for low speed limits. (¢) Papageorgiou et al. (2008).
A decrease in the free flow speed is observed as a result of VSL. Observations are inconclusive regarding capacity and congested states, for which no model is
proposed. (d) Carlson et al. (2010) based on data from Papageorgiou et al. (2008 ), propose a model with capacity reductions for lower speed limits. Note: b is

the ratio between the speed limit and the free flow speed without VSL-control.
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Studier kring VSL

Existerande system | litteraturen (simuleringsstudier)
« Troskelvardesbaserade « Fragestallningar
« Sverige « Vilken typ av kontroll?
 England « Vilka troskelvarden/parametrar?
* Nederlanderna « Vilka begransningar?
« USA « Jamforelser och utveckling
* Spanien « Typ av kontroll
* Efe. Troskelvardesbaserad
* Reglerteknik «  Reglerteknik
« Australien (I-controller) * Analytisk
« Analytisk (beraknar trafiktillstand) *  Proaktiv styrning (Prediktion)
 Nederlanderna (SPECIALIST) « Att notera
o Aftt notera « Ibland komplexa kontrollalgoritmer
. Ofta sikerhetsfokus « Manga parametrar att skatta
« Detektering av trafik pa fasta platser — vad *  Berakningstunga

hander daremellan?
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Resultat fran VSL studier

« Faltforsok — jamforelsen ger inte exakt lika scenarier
« Simuleringsstudier — kontrollerad studie och mer uttalade resultat

Sakerhet

* Fokus i de flesta existerande systemen

* Vinster framforallt pa mer homogena
hastigheter i och mellan korfalt,
minskat antal olyckor

* Ingen eller begransad forbattring av
effektivitet (framforallt som ett resultat
av minskat antal olyckor)

* (Minskad miljopaverkan)

Effektivitet

Har testats i existerande system (som
trials, bl.a. Sverige)

Framst i simuleringsstudier

Forbattringar i restid, hastighetsniva,
flode och homogenisering av hastighet
har observerats

Implementeras for tillfallet i Melbourne

Simuleringsresultat visar att nagot mer
avancerade algoritmer (gj
troskelvardesbaserade) kan ge stor
effekt runt kapacitetsnivaer

(Minskad miljopaverkan)
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Simuleringsexempel — VSL med fokus pa effektivitet

Essingeleden
Resultat av olika hastighetsgranser 80 km/h (sankning 60 km/h)
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Simuleringsexempel — VSL med fokus pa sakerhet

100 km/h

Detector (length in km)
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LITI
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| projektet

__________________________________________________________________________________________________________________________________________________________________________________________

Systemkomponenter

_________________________________________________________________________________________________________________________________________________________________________________________
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1. Hur kan olika kontrolalgoritmer
for att bestamma variabla

g hastigheter anpassas for att
X uppfylla svenska forordningar?
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1. Hur kan olika kontrolalgoritmer
for att bestamma variabla
g hastigheter anpassas for att
X uppfylla svenska forordningar?
£ t
e
2 A
O
0 2. Hur paverkar obligatoriska
hastigheter effekten av
hastighetsstyrning?
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Begransningar vid inforande av VSL system

Praktiska begransningar Trafikforordningens begransningar
* Att strackan som den varierande « Trafikdata som anvands for att besluta om
hastighetsbegransningen galler for hastighetsbegransning maste vara av sadan
inte ar for kort karaktar att de med enkelhet kan uppmatas
« Att hastighetsbegransningarna inte med annan utrustning av en person placerad
varierar med for hog frekvens utmed motorvagen.

> Flode

» Att de mgjliga
» Medelhastighet

hastighetsbegransningarna
begransas till en grundhastighet,
samt en eller flera nedsattningar till
forbestamda nivaer

» Att en varierande hastighetsskylt
finns vid borjan av strackan

« Beslutslogiken maste kunna beskrivas i text,
och forstas av en trafikant utan storre
svarighet.
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1. Hur kan olika kontrolalgoritmer

o for att bestamma variabla

g 3. Vilka alt.effekt.erna av att hastigheter anpassas for att i

v anvanda sig av uppfylla svenska férordningar?

O korfaltsstyrning i variabla 4 i

= - . . - i |

LYz hastighetsstyrningssystem? i E A 5

S +r ] |

0 2. Hur paverkar obligatoriska

hastigheter effekten av '

hastighetsstyrning?
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Korfaltsstyrning i VSL

« Pagaende forskning

 Melbourne

» Forskningsstudier: Kreta, USA,
etc.

« TRB mycket forskning kring detta

« Syfte: minska vavningseffekter

* Implementation

* | sin enklaste form: tidig info om
korfaltsbyten, avstangda korfalt
langt innan olyckor, etc.

 Mer avancerat: olika hastigheter
for olika korfalt, uppkopplade
fordon (tidiga korfaltsbyten och
samarbete vid vavning)

Bild: Viktor Bernhardsson
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1. Hur kan olika kontrolalgoritmer

o . for att bestamma variabla i

g 4. Pa Vllket satt kan 3. Vilka ar effekterna av att hastigheter anpassas for att i
&  fordon-for-fordon data anvanda sig av uppfylla svenska férordningar? i
O anvandas i MCS? korfaltsstyrning i variabla 4
< hastighetsstyrningssystem? A
.GD ! | — i
6 ﬂ?rmation ‘
DL_ 2. Hur paverkar obligatoriska

S . l hastigheter effekten av
hastighetsstyrning?
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