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בירפיר סלבה

,החוג לגיאו גרפיה  ולסביבת האדם
 ללימודי סביבה פורטרבית ספר , מעבדה להדמיה סביבתית

אביב -אוניברסיטת תל

מודל ח יפוש ח ניה

מודל חניה מבוסס סוכנים
חונה , במודל נוסע למטרה) נהג(כל סוכן 

:ועוזב את המודל לפי שלבים הבאים

נסיעה 
למטרה

חיפוש 
נסיעה המתנהחניה

החוצה

 –הדמית תהליכי חיפוש חניה 
בסיס לבדיקה השוואתית של מדיניות החניה בעיר
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המודל מתבסס על מערכת מידע גיאוגר פי
 

 GISשכבות 

Segment
Junction

Turn Restrictions
Parking places

Parking place

Junction

Turn restriction

Road segment
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Linear referencingמיק ום הרכב ברחוב תוך נס יע ה וחניה נקבע על בסיס של  

FNode

TNodeLinear referencing:

Car location is given by a pair

(ID, position on the link) = (N, 80%)
Link ID = N

בסיס הנתונים של 
ג של "ממ: המודל

רשת כבישים 
. וטבלת סוכנים
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Pnew = Pold + V * Iteration time  * c

)כאשר קטע רחוב לא ישר(פתרון בעיית חישוב מיקום רכב 

c=Length(SegmentAB)/Length(AB)           – מהירות V
A

B

Vt = 0, if  St >= Smax_density, 
Vt = Va(1 - ( St /Smax_density)) otherwise

:  נוסחה כללית לחישוב מהירות הרכבים

Ra –" מרחק חניה"
Va – מהירות נסיעה תוך חיפוש חניה 
St – צפיפות רכבים בסגמנט 

מרחק אווירי

סגמנט

מעבר צומת בעת נסיעה למטרה

אם נהגי נמצא בצומת  
J0ו - t(Li) זמן נסיעה 

אז ,  למטרהJiמצומת 
 iנהג בוחר קטע 

שמספק מינימום של  
Ti= t(Li)+ t(di)

 לאורך נהג יכול להעריך את המרחק בין כל צומת:הנחות המודל
 ובוחר מסלול על בסיס הערכה של מסלול לבין יעד הנסיעה
מהירות בקטע שלפניו
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Parking search
נהג יכול להעריך מצב החניה לאורך קטע רחוב : הנחת המודל  

לפניו'  מda= 25בטווח ראיה של 
  na לחנות תלויה במספר מקומות פנויים Pa(na)הסתברות 

daבמרחק 

4+0
30.1
20.5
10.9

 naמספר מקומות החניה הפנויים
daבמרחק של 

ההסת ברות לחנות

Estimate distance to target D and elapsed search time T

Estimate number of free
parking on da

Drive towards target

D> RaD> Ra  & T<Sa 

Is nearest parking place
unoccupied?

Search for park
farther from the target

D< Ra  & T>=Sa 

Continue parking search inside 
Ra

Occupy parking

No

Yes

N<=na N>na

da -בטווח ראיה בכיוון הנסיעה  
na -מספר מקומות חניה פנויים על  da
Sa -זמן מרבי שנ הג הרכב מוכן לחפ ש חניה במ רח ק נמוך מ - Ra
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ממשק המודל

המטרה

התרחיש

הפרמטרים של התרחיש

ו  "ו כ, ח ו ני ם, נוסעים, מספר רכבים:  סטטיסטיקות

רכב נע

רכב חונה

חנ יה פנו יה

על מנת לאמוד פרמטרים בסיסיים של התנהגות ניסוי השטח נעשה 
)א"ת, John Bryceנבחנים סביב מכללת  (הנהג תוך חיפוש חניה 

 זמן ההליכה ליעד -סיבה ראשית :נימוקי הבחירה
)לא יושמו במודל(נגישות לחניה ,  בטיחות של חניה-סיבות משניות 
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Demonstration

אימות המודל נעשה על בסיס תרחישים
): תיאטרוןהצגת (דוגמת תרחיש 

נהגים מגיעים ליעד נקודתי משותף בקצב גבוה ולא עוזבים
:בכ ל התרחישיםפרמטרים משותפים 

ש"  קמ15 - מהירות תוך חיפוש חניה •
' מ70 – מרחק למטרה שבו נהג מתחיל חיפוש חניה •
  % 60 –צפיפות התחלתית של מקומות חניה תפוסים •

:אפיון התרחיש
 התפשטות שטח עם צפיפות גבוהה של מכוניות חונות•
 זמן חיפוש חניה ממוצע•
 המהירות הממוצעת של כלי רכב המחפשים חניה•
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.  נהגים ראשונים עוזב ים לפני  שאחרונים מג י עים ליעד–הנהגים חונ ים  לפרק זמן קצר 

40

50

60

70

80

90

100

5 7 10 12 15 17 20 22 25

k=30 m/min
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Phase 1

Phase 2 Phase 3D
95

(m
)

Time from simulation start (min)

:תרחיש קבלת הפנים

Distance D95 from the destination to the 95% boundary

" רחוב ארוך וצר"תרחיש 

חניה פנויה חניה פנויהחניה פנויה חניה פנויה

מטרה

;נהגים שחונים ושעוזבים עוצרים תנועה ברחוב
עם העלית התחלופה נהגים אחרים מתקשים להתקרב ליעד 

.וחונים רחוק ממנה
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תוצאות חקר התרחישים מצדיקות שימוש במודל ומעבר לשטח אמיתי 
)המעבר לא יידרש שינוי במסגרת המודל(

אביב- יישום המודל בתל-חקר מדינ יות החניה בעיר 
 של מדיניות החניה בעיות

?מהו מחיר חנ יה שנהג יהיה מוכן לשלם
?מהו הקנס, הפחיקםמהו מספר ומהי התדירו ת האופטימית של סי ו רי 

 ?א ומבקרי עיר "האם ישנם הבדלי התנהגות חנ יה בין  תושב י ת 
? איך משפיעים  שלטי מידע על תפיס ת מק ומ ו ת חנ יה פנו י ים 

נתוני שטח נוספים הנדרשים
)בהיבטים שו נ ים(קשר בין מחיר  החניה לבין נכ ו נו ת לשלם עבור החניה 

)בהיבטים שונ ים(תגוב ת הנהג על אפשרות לקבל קנס 

שינוים במודל
אפשרות קבלת קנס וכ תו צאה מכך שינו י בהתנהגות הנהג, התחשבות במחיר החניה


