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基于 ＤＮＡ进化算法的模糊交通信号控制
毕云蕊１　 路小波１　 孙　哲２　 曾唯理３

（１东南大学自动化学院，南京 ２１００９６）
（２浙江大学智能系统与控制研究所，杭州 ３１００２７）

（３东南大学交通学院，南京 ２１００９６）

摘要：为了优化交通信号控制系统，提出了一种基于ＤＮＡ进化算法的模糊逻辑控制优化方法．受ＤＮＡ分子
运算特征的启发，ＤＮＡ进化算法修改了相应的遗传算子．与传统的遗传算法相比，它可以克服局部搜索能
力小和早熟的弱点．通过采用四进制编码方式和执行相应的 ＤＮＡ遗传算子来优化模糊逻辑控制器隶属度
函数的参数，并把优化的参数结果运用到单交叉口交通信号控制．仿真实验结果表明，ＤＮＡ优化的模糊逻
辑控制方法表现更好，从而证明了该方法的有效性．
关键词：ＤＮＡ进化算法；遗传算法；模糊控制；交通信号控制
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