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RESUME

L’augmentation phénoménale du nombre de véhicules entraine un encombrement
des réseaux routiers qui contribue a la pollution, réduit la productivité et la compétitivité
des entreprises, et met en danger la sécurité des usagers. Cette saturation engendre des
embouteillages principalement au niveau des intersections. Une solution possible a ce
probléme, consiste a controler d’une maniére adaptative les feux de circulation lumineux,

suivant la charge de chaque segment routier.

La complexité des solutions de contréle adaptatif proposées dans la littérature, le
besoin d'une stratégie plus fiable et surtout dans le cas des changements rapides des
conditions de trafic nécessitent I'investigation de nouveaux systemes de controle de trafic
urbain prenant en considération ces fluctuations du trafic dans un réseau d’intersections

d’une zone urbaine.

Dans le cadre de ce projet, nous avons réalisé la conception et I'implémentation d'un
nouveau systéme de contréle adaptatif coopératif pour la régulation du trafic routier dans
une zone urbaine. Ceci est assuré par la commande des feux de circulation en se basant sur
les informations récoltées en temps réel sur I'état du trafic, et en appliquant I'algorithme de

contréle coopératif que nous avons proposé.

Par ailleurs, nous avons développé un simulateur pour évaluer les performances de
notre solution en observant son comportement face a des situations variées du trafic et en

faisant une comparaison entre notre solution et une solution non-coopérative basique.

Mots clés:

Contrdle de trafic urbain, Systemes de transport intelligents, Systéme de contréle adaptatif

coopératif.
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