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基于车队离散模型的分布式多智能体信号协调控制算法

别一鸣１　王殿海２　马东方１　朱自博１

（１吉林大学交通学院，长春 １３００２５）
（２浙江大学建筑工程学院，杭州 ３１００５８）

摘要：为减少干线协调交叉口的车辆延误，基于多智能体系统与增强学习算法（ＲＬ）建立了一种新的分布式交通
信号协调算法．增强学习算法通过训练各个智能体与外界环境的交互能力达到减少车辆延误的目的．为更精确
地描述干线上的车队运动规律，引入了罗伯逊车队离散模型，并基于该模型以及ＨＣＭ２０００中的干线交叉口车流
延误计算公式建立了ＲＬ中的回报函数．在Ｍａｔｌａｂ中仿真验证了所建算法的控制效果，并在３种不同交通负荷
下与传统信号协调算法进行对比．结果表明，该算法较传统算法能有效降低干线车流延误；并且随着干线饱和度
的增加降低幅度逐渐增大．该结果验证了所建算法的可行性与有效性．
关键词：多智能体；信号协调；增强学习；车队离散模型
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