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前言

　　随着社会经济的迅猛发展，交通基础设施的“瓶颈”制约作用越来越明显，交通堵塞及由此衍生
的安全、环境等问题愈发突出，掌握交通流的运行规律进而利用先进的科学技术，使交通运输智能化
成为解决交通“瓶颈”问题的战略举措。
因此，智能运输系统（intelligent transponation system，ITS）研究日益受到各国政府的重视，并成为交
通运输工程、控制科学与工程、系统科学与工程、车辆工程以及信息与智能科学等多学科交叉领域的
研究热点。
　　ITS融人、车、路、环境交通四要素为一体，是一个复杂、动态、随机的开放巨系统。
交通四要素中，具有复杂认知活动与协同操作能力的驾驶员是道路交通系统的信息处理者和决策者，
在协调和控制交通四要素的各个环节中起着举足轻重的作用。
因此，对交通系统自组织演化规律的研究，须以驾驶员的行为特性研究为核心，把人、车、路、环境
作为一个统一系统来考虑。
　　交通流微观仿真正是ITS项目开发、评价和优化的有力工具，也是当前国际人工交通系统和实验交
通工程前沿领域研究的重要手段；驾驶员行为既是微观交通流仿真建模理论研究的基础，同时也是汽
车智能驾驶系统理论研究的核心内容。
这两方面的研究都涉及信息和智能科学、认知和心理科学、人因和行为科学等复杂系统研究所需要的
多学科知识背景，富于时代性和挑战性！
　　多年来，作者所在的研究团队一直致力于交通流微观仿真与驾驶员行为建模理论及方法等方面的
探索性研究，取得了一些研究进展，并将其整理汇集于此书，与读者共享。
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内容概要

本书是作者在交通流与驾驶员行为仿真建模领域近十年研究成果的系统总结。
本书在全面总结国内外道路交通仿真与驾驶员行为研究现状及发展趋势的基础上，主要介绍：微观交
通流仿真建模理论及一体化仿真环境研究，基于多源信息融合的驾驶员跟车行为研究，基于认知活动
链的驾驶员行为建模及仿真研究，基于综合认知活动及决策优化方法的驾驶员行为研究以及各种模型
和算法在不同流量条件、事件、车道控制及诱导信号、机非混杂等复杂系统环境中的相关应用。
本书也探讨了利用相关理论对汽车智能驾驶系统控制策略与算法进行仿真研究的问题。
    本书可以为交通运输工程、控制科学与工程、系统科学与工程、车辆工程以及智能科学等多学科交
叉领域从事系统仿真研究的相关专业技术人员提供参考，也可以作为相关专业研究生和高年级本科生
教材。
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章节摘录

　　3）传递性　　由制约性可知，第1辆车的运行状态制约着第2辆车的运行状态，而第2辆车又制约
着第3辆车，⋯⋯，第n辆车又制约着第n+1辆车。
一旦第1辆车改变运行状态，它的效应将会一辆接一辆地向后传递，直至最后一辆，这就是传递性。
这种运行状态的传递又具有延迟性。
这种具有延迟性的向后传递的信息不是平滑连续的，而是像脉冲一样间断连续的。
3.车道变换运行特性城市道路中驾驶员的车道变换行为与高速公路、一般公路上的车道变换行为有所
不同，原因主要在于城市交通环境中增加了交叉口这一主要影响因素。
一般来说，就六车道（同向为三车道）城市道路而言，车辆驶出某一上游交叉口时，下一交叉口的左
转车辆一般选择靠左的两条车道，而车道变换行为也就发生在这两条车道之间，这是因为城市交通流
量大，而路段距离相对较短，连续在三车道间变换的情况少。
下一交叉口的右转车辆正好相反。
直行车则根据个人的喜好，选择靠左边的两条或靠右边的两条车道之一。
　　当研究车辆在上下游交叉口间的基本路段行驶时，就要考虑驾驶员对利益的选择。
一般来说，越靠左侧车速越快，因此若某一车道上后车车速较快，而前车相对较慢或处于不断减速状
态（到达交叉口时的情况除外）时，则后车驾驶员可能在满足安全条件的情况下选择靠左侧的车道；
反之，若车速较慢且不断感到快速驶近的后车的压力，则可能在考虑能否保持原来车速的前提下向右
侧暂时转换车道。
在这一过程中，驾驶员特性及其所驾驶的车辆特性是很重要的影响因素。
就驾驶员性别特性分析，男性反应时间短，对速度要求相对要高，而女性则相反；就年龄差异看，青
年人身体素质好，精力旺盛，反应时间短，易于高速行车，而年老者反之；从驾驶员倾向性来看，冲
动型好动、敏感、反应迅速且注意力容易转移，易于高速行驶，而稳定者正好相反。
从车型角度分析，大型车性能相对差，一般选择慢车道行驶（过境车一般速度较快，易于选择快车道
，而公共汽车因站点停靠、车速较慢及安全方面的原因，一般靠最右侧行驶），小型车则相反。
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