Estratto della guida di Tritone
[bookmark: _Toc423341071]4.2. CREAZIONE MODELLO DI CAR-FOLLOWING PERSONALIZZATO
[bookmark: _GoBack]E’ possibile implementare in Tritone i propri modelli di car-following semplicemente compilando una libreria standardizzata che prende il nome di “TriCar.dll”. Nella cartella del software si trova una cartella con il progetto completo già preimpostato mediante l’uso del linguaggio Embarcadero Delphi 10.1, ma è comunque possibile crearla seguendo poche e semplici regole, magari mediante l’uso di un linguaggio Free-Pascal come Lazarus. L’intestazione e la conclusione del file della libreria devono essere le seguenti:
library TriCar;

{ Libreria contenente il modello di car-following personalizzato }

uses System.SysUtils, System.Classes;

type TipoVeicolo = class
        Accelerazione : real;
        Velocita      : real;
        Spostamento   : real;
  end;

{$R *.res}

//. . . . . . . . . .
//. . . . . . . . . .
//corpo della libreria
//. . . . . . . . . .
//. . . . . . . . . .

exports CarFollowingPesonalizzato;

begin
end.
Nel corpo della libreria viene poi definita una solo funzione che una deve restituire l’accelerazione, la velocità e lo spostamento prodotto nell’istante ti tempo ΔT, prendendo in input tutti i possibili dati sui veicoli che interagiscono fra loro. Basta poi compilarla e sostituirla a quella presente nella cartella di Tritone e, nel momento di effettuare la simulazione, scegliere come modello “Personalizzato”.
function CarFollowingPesonalizzato(Vo,DistVeiFronte,VelVeiFronte,
    AccVeiFronte,DecVeiFronte,LunVeiFronte,Amax,Dmax,massa,Uf,Qc,
    pendenza, Precisione,Vmax, Vdes:real) : TipoVeicolo;
var Accelerazione,Vn,du,dv,alfa : real;
begin
//. . . . . . . . . .
//. . . . . . . . . .
//contenuto del modello
//. . . . . . . . . .
//. . . . . . . . . .
//ritorna le variabili
CarFollowingPesonalizzato               := TipoVeicolo.Create;
CarFollowingPesonalizzato.Accelerazione := Accelerazione;
CarFollowingPesonalizzato.Velocita      := Vn;
CarFollowingPesonalizzato.Spostamento   := du;
CarFollowingPesonalizzato.Free;
end;
	VARIABILE
	SIGNIFICATO
	UNITA’

	Vo
	Velocità del veicolo in esame
	m/sec

	DistVeiFronte
	Distanza veicolo following-leader
	m

	VelVeiFronte
	Velocità del veicolo che precede
	m/sec

	AccVeiFronte
	Accelerazione del veicolo che precede
	m/sec2

	DecVeiFronte
	Decelerazione del veicolo che precede
	m/sec2

	LunVeiFronte
	Lunghezza del veicolo che precede
	m

	Amax
	Accelerazione massima del veicolo in esame
	m/sec2

	Dmax
	Decelerazione massima del veicolo in esame
	m/sec2

	massa
	Massa del veicolo in esame
	kg

	Uf
	Velocità a flusso libero della strada
	m/sec

	Qc
	Capacità della strada
	veic/h

	Pendenza
	Pendenza della strada
	%

	Precisione
	Intervallo si simulazione ΔT sec
	sec

	Vmax
	Velocità massima del veicolo in esame
	m/sec

	Vdes
	Velocità desiderata del veicolo in esame
	m/sec


Un esempio funzione di un modello di car-following può essere la seguente:
function CarFollowingPesonalizzato(………:real): TipoVeicolo;
var Accelerazione,Vn,du,dv,alfa:real;
begin
  //coefficiente Alfa
  Alfa:=12.192;
  Accelerazione:=0; Vn:=0; du:=0;
  //condizione positiva incrementa la velocità
  if (DistVeiFronte>=5*Vo) then
  begin
    //Accelerazione massima del veicolo
    Accelerazione:=Amax; // m/sec^2
    //Spostamento avuto nell'intervallo di precisione du = 0.5*a*t^2 + Vo * dt
    du:=0.5*Accelerazione*Sqr(Precisione)+Vo*Precisione; //metri
    //variazione di velocità
    dv:=Accelerazione*Precisione; // metri/sec
    //Velocità = Velocità + dv * Precisione
    Vn:=Vo+dV; //metri/sec
    //controlla se la Velocità calcolata è congruente con quella desiderata
    if (Vn>=Vdes) then Vn:=Vdes;
    //controlla se la Velocità calcolata è congruente con quella del veicolo
    if (Vn>Vmax) then Vn:=Vmax;
  end
  else begin
    //caso di interazione normale col veicolo che segue
  if (DistVeiFronte>=1*Vo) then
  begin
    //Accelerazione
    Accelerazione:=Alfa*(VelVeiFronte-Vo)/DistVeiFronte;
    //controllo accelerazione massima
    if (Accelerazione>Amax) then Accelerazione:=Amax;
    if (Accelerazione<-1*Dmax) then Accelerazione:=-1*Dmax;
    //Spostamento avuto nell'intervallo di precisione du = 0.5*a*t^2 + Vo * dt
    du:=0.5*Accelerazione*Sqr(Precisione)+Vo*Precisione; //metri
    //variazione di velocità
    dv:=Accelerazione*Precisione; // metri/sec
    //Velocità = Velocità + dv * Precisione
    Vn:=Vo+dv; //metri/sec
    //controlla se la Velocità calcolata è congruente con quella desiderata
    if (Vn>=Vdes) then Vn:=Vdes;
    //controlla se la Velocità calcolata è congruente con quella del veicolo
    if (Vn>Vmax) then Vn:=Vmax;
  end;
  //caso di veicoli troppo vicini
  if (DistVeiFronte<1*Vo) then
  begin
    //Accelerazione
    Accelerazione:=AccVeiFronte;
    //controllo accelerazione massima
    if (Accelerazione>Amax) then Accelerazione:=Amax;
    if (Accelerazione<-1*Dmax) then Accelerazione:=-1*Dmax;
    //Spostamento avuto nell'intervallo di precisione du = 0.5*a*t^2 + Vo * dt
    du:=0.5*Accelerazione*Sqr(Precisione)+Vo*Precisione; //metri
    //variazione di velocità
    dv:=Accelerazione*Precisione; // metri/sec
    //Velocità = Velocità + dv * Precisione
    Vn:=Vo+dv; //metri/sec
    //controlla se la Velocità calcolata è congruente con quella desiderata
    if (Vn>=Vdes) then Vn:=Vdes;
    //controlla se la Velocità calcolata è congruente con quella del veicolo
    if (Vn>Vmax) then Vn:=Vmax;
   end;
  end;
  //ritorna le variabili
  CarFollowingPesonalizzato               := TipoVeicolo.Create;
  CarFollowingPesonalizzato.Accelerazione := Accelerazione;
  CarFollowingPesonalizzato.Velocita      := Vn;
  CarFollowingPesonalizzato.Spostamento   := du;
  CarFollowingPesonalizzato.Free;   end;


3

