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Аннотация. Исследуются цифровые инструменты моделирования транспортных по-

токов, охватывая микро- и макроскопические подходы. Рассматриваются их возможности 

и ограничения в контексте дорожной отрасли. Представлены перспективы развития и по-

тенциальное влияние цифровых технологий на дорожно-транспортную инфраструктуру. 

 

В эпоху цифровизации и растущей урбанизации эффективное управление транс-

портными потоками становится особо важной задачей для устойчивого развития дорож-

ной отрасли [1]. Микро- и макромоделирование транспортных потоков, позволяющие 

анализировать и прогнозировать характеристики дорожного движения на различных 

уровнях детализации, играют ключевую роль в оптимизации дорожной сети, снижении 

заторов, повышении безопасности дорожного движения и улучшении экологической об-

становки [2]. В этой связи особую актуальность приобретают цифровые инструменты, 

применяемые для решения задач микро- и макромоделирования [3; 4].  

Рассмотрим программные продукты, которые могут быть использованы: 

PTV Vissim – это коммерческий программный продукт, предназначенный для мик-

роскопического моделирования дорожного движения. Он позволяет детально воспроизво-

дить поведение всех участников дорожного движения, учитывая их реакции на различные 

факторы, такие как светофоры, дорожные знаки, пробки и взаимодействие друг с другом. 

Алгоритмы моделирования основаны на научных принципах и позволяют симулировать 

разнообразные сценарии, включая ДТП, ремонтные работы и перекрытия дорог, для 

оценки их влияния на транспортный поток. Основная задача продукта – это проектирова-

ние транспортной инфраструктуры, оптимизация светофорного регулирования, анализ об-

щественного транспорта и разработка интеллектуальных транспортных систем. 

Несмотря на свои возможности, PTV Vissim имеет ряд ограничений. Моделирова-

ние крупных транспортных сетей требует значительных вычислительных ресурсов, что 

предполагает использование мощных компьютеров. Кроме того, эффективная работа 

с программным обеспечением требует времени для обучения и подготовки. Высокая сто-

имость лицензии также является существенным фактором, ограничивающим доступ 

к Vissim для исследователей и учебных заведений. Несмотря на эти ограничения, оста-

ется мощным инструментом для оценки и оптимизации транспортной инфраструктуры, 

принятия решений в области планирования и заблаговременного решения проблем, свя-

занных с дорожным движением [3]. 

MATSim представляет собой открытое программное обеспечение, разработанное 

для моделирования транспортных систем с использованием агентного подхода.  Основ-

ной принцип работы заключается в имитации поведения отдельных участников дорож-

ного движения (автомобилистов, пешеходов, пассажиров транспорта и т. д.) в масштабе, 

охватывающем целые города и регионы.  Каждый участник моделируется как агент с ин-

дивидуальным расписанием, маршрутом и предпочтениями.  MATSim способна обраба-

тывать симуляции с миллионами агентов, что позволяет анализировать сложные транс-

портные сценарии и оценивать влияние различных транспортных политик и инфраструк-

турных изменений. Программное обеспечение свободно распространяется, доступно на 
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GitHub и официальном сайте, обеспечивая удобство для исследований и разработки но-

вых модулей. 

SUMO – это микроскопическая мультимодальная система моделирования дорож-

ного движения с открытым исходным кодом. Она позволяет детально моделировать 

транспортные потоки, состоящие из отдельных транспортных средств (автомобили, пе-

шеходы, велосипедисты), движущихся по заданной дорожной сети. Моделирование осу-

ществляется на микроскопическом уровне, где каждое транспортное средство имеет свой 

маршрут и перемещается индивидуально. SUMO предоставляет возможности для реше-

ния широкого спектра задач управления дорожным движением и позволяет подключать 

внешние алгоритмы управления. По умолчанию моделирование детерминировано, но до-

пускает внесение случайных факторов. 

SUMO распространяется под свободной лицензией, активно поддерживается сооб-

ществом и исследователями.  Поддержка в основном осуществляется сообществом, в от-

личие от коммерческих продуктов с технической поддержкой и обучением [2]. 

Aimsun – это коммерческое программное обеспечение для транспортного модели-

рования, предназначенное для анализа, прогнозирования и оптимизации дорожного дви-

жения. Поддерживает микроскопическое, мезоскопическое и макроскопическое модели-

рование, позволяя анализировать как локальные транспортные узлы, так и городские 

сети в целом, включая моделирование в реальном времени с учетом различных факторов, 

таких как аварии и пробки. Программа использует данные от навигационных сервисов 

(например, TomTom) для построения базовых моделей и калибровки. Применение 

Aimsun охватывает краткосрочное и среднесрочное планирование, онлайн-управление 

трафиком и стратегический анализ, а также позволяет оценивать экологические показа-

тели, такие как выбросы углекислого газа, на основе транспортных сценариев [3]. 

В заключение, следует отметить, что выбор программного обеспечения определя-

ется спецификой задачи: PTV Vissim оптимален для локальных микроскопических симу-

ляций с детальной настройкой, Aimsun (с модулем Live) – для управления движением 

в реальном времени и прогнозирования пробок, MATSim – для масштабных агентных 

исследований, анализа транспортной политики и сценариев «умного города» [5], 

а SUMO – для академических проектов, тестирования алгоритмов и интеграции с ма-

шинным обучением.  
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