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Systemes de transports et véhicules autonomes

 QOpérations
— taille de |la flotte
— réeéquilibrage
— gestion de flottes mixtes
e Evaluation de la performance du réseau
— déplacements et kilometres parcourus
— parking
— codts
— congestion
— temps d’attente et de voyage
— sécurité
— énergie and émissions
e Comportement et préférences individuelles
— enquétes et expérimentations Il
:
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Préférences exprimées par contexte
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Simulation et solutions
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Données Externes

LONG-TERME

Aménagement du territoire et choix de localisation

Localisation de foyers et entreprises
propriété de véhicules

Accessibilité

MOYEN-TERME

Profil d’activités et déplacements quotidiens

Mesures de

Combinaison des déplacements
performance

COURT-TERM

Décisions et mouvements en haute résolution

Modélisation et simulation

Laboratoire d’analyse de

futures scénarios urbains

Plateforme intégré, modulaire

et a base d'agents

Modeles dynamique du
comportement (plans et

actions)
Réseaux multimodaux

Multiples échelles spatio-

temporelles



Profil d’activités et de déplacements
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Mouvements et décisions du conducteur

Routage
Décisions d’accélération
— Temps de perception et réaction
— Stimulus x Réponse (x6)
* Décisions de changement de voie

— Mandataire et discrétionnaire
e Décisions de dépassement

e Décisions aux croisement

 Réponse a l'information et contréle .Il-
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Mobilité autonome sur demande

sur Demande

Flexible

Electrique



LONG-TERME

Aménagement du territoire et choix de localisation

Localisation de foyers et entreprises
propriété de véhicules

Accessibilité

MOYEN-TERME

Profil d’activités et déplacements quotidiens

Mesures de

Combinaison des déplacements
performance

COURT-TERM

Décisions et mouvements en haute résolution

SimMobility et les véhicules autonomes

> Prédit les changements de choix de
localisation des foyers et de propriété
de véhicules en scénarios avec AMOD

2. Prédit les déplacements quotidiens
pour scénarios avec AMOD

1. Evalue la performance du systéme

AMOD en détail et optimise sa

configuration opérationnelle II
q



1 7 Cas d’étude
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1. Problemes opérationnels

Emplacement d'installations

e Attribution véhicule-passager

e Sélection de service et tarification
— Covoiturage
* Routage

 Rééquilibrage de la flotte




Emplacement d'installations
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Attribution véhicule-passager

Waiting Time (90% of Pickups)
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Temps d’attente (min)
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*Zone de restriction différente et Taxis inclus

2. Problemes de mobilité

 Changements dans la part modale pour déplacements
vers le centre ville

 Changement du routage et des temps de voyage
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Microsimulation of Demand and Supply of Autonomous Mobility On-Demand. »
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3. La simulation et la sécurité

Comment simuler les conditions de
référence?

e La calibration pour I'analyse de la mobilité n’est pas
la méme que pour la sécurité!!

* Donnés détaillées sont nécessaires

Comment simuler les scénario avec V.A.?

 Changement des systemes d’information et controle

 Adaptation des modeles dynamiques des véhicules

* La mobilité et I'exposition au risque




Recherche en cours et future

Intégrer des préférences

exprimeés a recueillir dans les

pilotes de V.A. a Singapour
 [Introduire tarification et choix de service

* Intégrer I'attribution véhicules-passager de
covoiturage et de voyages privés (menu)

* Impacts a long-terme (propriété de véhicules et
choix de relocalisation)

e Autres performances? Sécurité et
environnement II,
q

its.mit.edu
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