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Motivacion




Modelo de trafico que integra posicion lateral
mediante tres “fuerzas”:

e Aceleracidon/avance
* Repulsion
* Pista



En nuestro capitulo anterior...




Caracterizacion de la disciplina de pistas:

* Desviacion estandar de la posicion y velocidad
laterales cambian con la velocidad longitudinal

* Vehs. 25 cm a laizq. del centro de |a pista en
promedio (¢cuanto es culpa de los datos?)

* Pendiente: desarrollo de modelo para
disciplina de pistas



¢ Cuanto es culpa de los datos?

e “NGSIM”: 3 escenarios

Media de la posicidn lateral por pistas, |-80

—— Pista 1 (HOV)
—— Pista 2
—— Pista 3
—— Pista 4
— Pista 5

————— Cambio de camara



* “Posicidn lateral corregida” (x*, E[x*] = 0)

e Validar resultados (analisis estadistico con
probabilidades conjuntas)

* Regresion Kernel (KDE) + algunas
regresiones lineales

e Perfeccionar la modelacion de la disciplina de
pistas, aislandola de otros factores

 Caminatas aleatorias, fuerza de pista



Desviacion estandar de la velocidad lateral segin velocidad longitudinal
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SDLP en funcion de la velocidad longitudinal
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* El problema de la velocidad lateral...

Densidad de la log-rapidez por conjunto de datos
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 Mediay desv. est. de |la “log-rapidez”



1) v, (t) = —kx(t) + &, E~N(0,0%)
 “AR(1)”, 2 parametros

e Simplicidad analitica: distribucion estacionaria
conocida > pardmetros calculables para
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2) ax(t) — —klvx(t) - kzX(t) + 5) 6"'1:(0,5)
* “Segundo orden”, 3 parametros

* |mita la fuerza de pista (2 pars.)
* Mejora (algo) la distribucion de velocidades

t[s]
Kz_
25?




3) ax(t) — _klvx(t) R kzx(t) + 5;
€~p X L(O, 51 ) + (1 R p) X L(O, S1 )

 “Doblog”, 5 parametros
* |mita la fuerza de pista (2 pars.)
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Log-rapidez

— |-80, corrected
— AR(1)
— Second order

— Doblog




* NGSIM, highD
* Consecuencias para vehs. autbnomos

e Calibracion de la fuerza de pista,
kl ~ 0,08, kz ~ 2,4

Spoiler alert:
* Mafnana: Medicion independiente de [E|x]
 WIP: Integracion en modelo original



