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Saja referata tiek piedavata konceptudla pieeja transporta sistému imitacijas
modeléSanai, kas sevi ietver $inu automatu, daudzagentu sisttmu un geografisko
automatu sistemu koncepcijas vienota diskrétu notikumu sistému specifikacijas
(anglu val. Discrete Event System Specification (DEVS)) formalisma bazeta ietvara.
Piedavata pieeja defin€ vienotu formalu bazi geografisko automatu modelu izveidei
un att€losanai, sisttmu model&Sanas un interaktivas 2D/3D vizualizacijas integracijai,
ka ari nodroSina imitacijas procesu, vizualizacijas un lictotdja mijiedarbibas
komponentu sasaisti un sinhronizaciju.

Pedgja laika transporta sistému imitacijas modeléSana arvien picaugoSu
popularitati giist mikrosimulacijas pieeja, plasi izmantojot daudzagentu sistému
(anglu val. Multi-Agent Systems (MAS)) un §tnu automatu (anglu val. Cellular
Automata (CA)) formalismus. Transporta sisttmu imitacijas model&Sanai
nepieciesamais geografiskas informacijas atbalsts parasti tiek nodroSinats ar
geografiskajam informacijas sisttmam (GIS). Tomér CA un MAS formalismu
geografiska funkcionalitate ir ierobeZota, ja tos apskata savstarpgji izoléti.

Relativi jauna alternativa ir geosimulacija, kas balstita uz geografisko automatu
sisttmu (anglu val. Geographical Automata Systems (GAS)) koncepciju, sasaistot
daudzagentu sist€émas un $tinu automatus vienota integréta vide. Kaut gan CA, MAS
un GAS ir intuitivas un relativi vienkarsi verific€jamas, tam tomér ir acimredzams
trikums — tas nepiedava vienotu formalismu imitacijas modelu att€losanai. Tade] Seit
efektiva metode ir diskrétu notikumu sistému specifikacija (DEVS), kas ir visparéjs
sistemteorétisks formalisms, paredzéts diskrétu notikumu sisttmu dinamikas
aprakstam un defingSanai, laujot attélot sistému specifikacijas dazadas imitacijas
modelu klasg€s (diferencialvienadojumi, §linu automati u.c.).

DEVS metodikas potencialas priekSrocibas transporta sisttmu imitacijas
modelésana ir tada, ka DEVS skaidri nodala model€Sanas un simulacijas slanus, kuri
var tikt neatkarigi verificéti un atkartoti lietoti citas kombinacijas ar minimalu
atkartotu verifikacijas nepiecieSamibu, laujot ieverojami vienkarSot un paatrinat
modela izstradi. DEVS satur ari skaidri definétu sistémas modularitates un
komponentu sasaistes koncepciju saliktu modelu veidoSanai hierarhiska veida.

Piedavata DEVS bazeta ietvara praktiskai aprobacijai ir izstradats model€Sanas
vides prototips un automa$inu stavvietu modelis Rigas pilsétai. Salidzinot ar
tradicionaliem stavvietu modeliem, izstradatais DEVS modelis modele katra
atseviska satiksmes dalibnieka uzvedibu tiesi definéta telpiskaja vidg, un tas korekti
atspogulo intensivas satiksmes dinamiku nehomogéna celu tikla. Bez tam simulacijas
procesa lietotajam ir interaktivas mijiedarbibas iesp&jas ar modeli.



