
Ihum Call 

.UO~JllP I'D OJllt~. 

SADRZAJ 

PREDGOVOR 

UVOJ) 

1. 	 KRETANJE POJEDINACNOG VOZILAKAO ELEMENTARNOG CINIOCA · 
SAOBRACAJNOG TOKA 

1.1. 	 ASPEKTI IZUCAVANJA KRETANJA POJEDINACNOG VOZILA 

1..1.1. 	 KrNEMATSKl ASPEKT IZU(' ;W ANJA ZAKONITOSTJ 

KRETANJA POJEDlNACNOG VOZlLA / 

1.1.2. 	 STOHASTl(:KJ ASPl::XT IZUCAY ANJA ZAKONHOSTI 

KRETANJA POJEDINACNOG VOZILA 

1.1.3. DINAMI CKI ASPI~KT IlUC.'AV ANJ/\ ZAKO NIlOSTJ 

KRI::TANJA POJEDINACNlI-I VOZ ILA 

1.1 A. EKOLOSKI ASPEKT lZUC:A VANJA Zi\KONlTOSTJ 
KRETANJA POJEDINA(N IH VOlTLA 

1.15 	 KIBERNETSKJ ASPEKT IZU(:V ANJA ZAKONITOSTI 
KRETANJA P01 EDrNACIlI VOlILA 

] .2. 	 PRAKTICN] POSTUPC] UTV R£llVANJA PARAMETARA KRHAN.lA 
POJEDINACNHI VOZlLA 

1.2.1. 	 ~"ERENJE PARA.METARA KRETANJA VOZILA NA 
POSTOJE(:01 MREZI 

1.2.2. 	 UTVRBIYA NJErv] PARAMETARA KRETANJA U i- UNKCI.J] 
KARAKTERlSTIKA r UTA NA POSTO.IECOJ MR.EZI 

1.2.3. 	 UTVRDIVANJE PARlU\1ETARA KRETANJA VOZILA NA 
PROJEKTOV AND.! MREZI 

2. 	 OSNOVNl PARAl\ IETRl SAOBRA(:A.JNOG TOKA 

2.1. 	 PROrOK VOZILA 

2.1. ] . 	 NAt'fN PRIKAZIVANJA PROTOKA U INZEN.lERSKO.J 

PRAKSI 

2.2. 	 GUSTINA SAOBRACAJNOG TOK.A. 

2.2 .1. 	 lAU1ETOST 

2.2.2. 	 KONCENTRAC IJA 

2.3. 	 BRZINA SAOBRAC:AJNOG TOKA 

23. 1. 	 DEFINISAI\lJE BRZINE TOKA 

2.3.2. 	 BRZfNA SAOBRA(AINOG TOKA U ZAVISNOSTI OD 
USLOV A KRETANJA VOZIU\ U TOKU 

3 

9 

9 

10 

20 

20 

22 

23 

24 

24 

27 

28 / / 

31 / , 
n 

\ 

34 

36 

36 

38 

3'1 

41 

43 



Sudr~aj 

~ , , 
"':' . .J . ~J . 	 POST1Jl'CI UTV Ili>lVAl\ Jt\ SREDNJE PROSTORNE BRZIN E 44 


2.4 . 	 \ 'REME PPTOVANJA 49 


2.5. 	 JEDlNI C:NO VR EMI-. I' UTOVANJA 51 


2.6 . 	 INTERVAL SLEDENJ A VOZlLA 52 


2.6.1. 	 KRiTICN1 I:-1TERVAL SLEDl.: N.1 A VOLILA 53 


2.6.2. 	 VREJVIl: SLEDENJA VOZILA lJ SI'OREDNOM TOKe 53 


2. 7. 	 R.J\STOJANJE SLEDEN.lA VOLILA 54 


2.7.1. 	 RASTOJANJE 55 


2.8. 	 MERENJL I'ARA..t'vlliTARA SAOBRACAJNOG TOlv\ 56 


2.1".1. 	 ISTORlJSKI RAZ VO.l UREDAJA ZA MER EN JE PARAivlETARA 

SAOBRACAJNOCi TOKA 57 


2.8.2 . iNDUKTIVNl DETEKTORI 5X 


2.fU. PNElJM .L>, TSKl DETEKTORI 59 


2.R.4. 	 MIKROIAL;\SN I (RADARSKJ) DETEKTO KI 60 


2.8 .5. 	 MERFN IE PARAMHARA TOKA VIDEO DETEKClJOM 61 


3. 	 OSOB I<:NOSTI SAOBRACAJNOG TOKA I KARAKTEIUSTIC Ii: 

VREDNOSTI OSNOVNm PARA 1"fETARA 63 


:U SLOZl:NOST S/\OnRACAJNOG TOKA. 64 


:1.2. (Wsn lJSLOVI ODVUAl',i.l A gi\OBRAc":A.lA (iX 


3.3. 	 SASTAV III STRUKTURA SAOBRACAJNOG TOKA 70 


3J 1 IIOMOCiFN TOK 70 


3.3.2. 	 NEHOMOGENI III MESOVlT 10K 7 1 


3.3.3. 	 lJSLOVNO IIOMO(JEN TOK 72 


3.3.4 . 	 TRA NSFORMAClJ A REALNOG NEHOMOG EN OG 
SAOBRACAJNOG TOKA ZA POTREBE DIMENllON1SANJA 
KOLOVOlNIH KONSTRUKCIJA (5 

3.4. 	 VREMENSKA NERAVNO!vfERNOST PROTOKA \lOll LA 87 


~4.1. 	 VREMFNSKA NERA VNOMERNOST PROTOKA VOZILA 
KOJA .IE U VECOJ MF.RJ POSLEDIC\ CIKU(l\OSn u 
NASTAJAN.lU ZAHTEVA 7/\ PREV070\1 UDD] I DO BARA :)fi 

3.5. 	 NERA VNOMERNOST TOKOVA PO Sl\1EROVIMA PRJ 

MERODAV NOM VRSNOM 1 PRl Mi\KS1MALNOM C:\SOVNO!\l 

I'ROTOKU 106 


3.(, . 	 NERAVNOMEJZ,.'\[OST TOKOV /\ PO TRAKAJ'vL4 NA AUTOPUTFVIM A 

r VISFTR/\(NIM PUTEvrMA 107 


II 

http:NASTAJAN.lU
http:gi\OBRAc":A.lA
http:ODVUAl',i.lA
http:SLEDEN.lA


L BUINT:: 	 44 

49 

51 

52 

53 

53 

54 

55 

56 

IETA RA 
57 

58 

59 

60 

01 

63 

64 

(it) 

70 

70 

71 

72 

75 

R7 

~R 

106 

1-\ 1M 
107 

Teorija suobracajnog loka 

3.7. 	 KAR/cKTElUSTlKE VOZAC':A U PUTNICKIM AUTOMOBILUMA SA 
AS PEKTA REDOVNOSTI U KORIS(:ENJU AUTOMOBILA 108 

RELACIJE IZMEDU OSNOVNIH PARAMETARA SAOBR-\CAJNOG TOKA 109 

4.1. VLADAJUCI USLOVI U DEFINISAI'JJU RELACIJA IZME8U 
OSNOVNTH PARAMETARA SAOBRAC'AJNPOG TOKA 109 

4.1.1 . TEORIJSKIIDEALNI VLADAJUCI USLOYI 110 

4.1.2. PRAKTICNO IDEALN! VLADAJUCI USLOYJ lID 

4. 1.3. REALNO VLADAJUCI USLOV[ III 

4.2. RELACIJE IZMEDV OSNOVNIH PARAMETRA SAOBRACAJNOG 
TOKA. U TEOlUJSKl fDEALNIM USLOVIMA 

/ 

1.11 

4.2 .1. RELACIJE lZMJ::DU TRf OSNOVNA PARAMETRA 
SAOBRAl'AJNOG TOKA III 

4.2.2. RELA CIJ E IZMEDU OSTALlll PARAMErARA 
SAOBRA(' AJNOG TOKA 114 

4.2.3 . TRETMAN OSNOVNlH PARAMETARA SAOBRJ\(AINOG 
TOKA PRJ ZASJ(:ENOM TOKU U TEOR[JSKIIDEALNIM 
USLOVfMA 115 

4.3. RHACIJ E lZMEDU OSNOVNlH PAlv\l'vlE1ARA. SA013RACAJNOG 
TOKf\. J NJIHOV TRETMAN PRJ ZASICENOM TOKU U l'RAKTICNO 
IDEALNLM USLOVINIA 115 

4.31. KOMr; OSNOYNOM PARAlVlETRU PRJ ZASICENOM TOKLJ U 
PRAKTICNO lDEALNIM USLOVlMA DODELlTI ULOGU 
USLOVNE KONSTANTE 120 

4.3.2. PROMENE KRITERIJUMA NIVO!\ USLUGE DArfH U 
lZDAN jlMA IZ HCM-1965 , HCM-1985, HCM-1994 1 HCM-2000 127 

4.4. PREDLOG UNAPREDENjA KlUTERlJUMA NIVOA US LUGE ZA 
TlPICNE KLASE OSNOVNlll SEGMENATA AIJTOPUTA U 
PRAKTlCNO lDEALNIM llSLOVlMA 129 

4.4.1. UNAPREDEN1 OBLIK KRJV ULjA MEDUZAVISNO:-; TI 
OSNOVNlH PARAMETARA SAOBRACAJNOG TOKA N A 
TRACl npIC~ NIH KLASA OSNOVNIH SE<, MENATA 
Al rrOP UTA U PRAKTICNO IOEALNIM L.SLOVfMA. 130 

4.4.2. PREPORUKA VELl CrNA OSNOVNIH PARAlV1ETARA 
SAOBRACAJNOG TOKA PO NIVOlMA USLUGE ZA CETIJU 
KLASE OSNOVNIH SEGMENATA AUTOPUTA U 
PRAKTICNO IDEALNTM (BAZNIM) USLOVIMA 132 

4.4.3. ZAKLjUCNl STA \'OVI 0 ZNACAJU PREDLOZENOG 
UNAPREDENJA KRITERlJUMA ZA OEFINISANJ E NIVOA 
lJSUJGE OSNOVNIlI SEGMENAT A AUTOPl1TA 133 

l[l 



Sadr=aj 

5. 	 E:'\U'JRIJSKl ,\) ODELI MEOUZAVISNOSTI OS~O\,~[H PARAMETARA 
SAOBRAt.\.I~OG TOK.:\ 

5.1. 	 I:M PIR.lJSKl ~10DHl LAVISNOSn SREDNJE PROSTORNE BRZrNE 
TOKA OD GUSTINE TOKA 

5.1.1. 	 LINEARNI MODEL "BRZINA-GUST1NA" 

5.1.2. 	 LUGARlTAMSKI MODEL BRZfN/\-C,OSTTNA 

5. U. 	 l: KSPONENCIJALNI MODEL "BRZlNA-GUSTlNA" 

5.1.4. 	 OPSTI OBUK JEDNOREZlMSKIH MODELA "BRZINA
(JUSTINA" 

5.IS 	 MODEL ZVONASTE KRIVE ZA RELACIJU "BRZJN A
GUS TINA" 

5.1.6 	 VlSEREZlMSKl1\IODELI "BRZINA-GUSTl NA" 

5.1.7. 	 I'I·,N OMEN I u sn:REZ.E ( .I S A()I:H~A(~AJNOM TOK U 

5.1.8. 	 FENOM EN USKOG CiRLA 

5.2. 	 EMPIRIJSKJ MODEll Z/\VISNOSTI PROTOKA OD GUs n NF 

5.2.1. 	 PARABOUCNl MODEL "TOK-GUSlINA" 

5.2.2. 	 MODEL "TOK-GUSTINA" ZASNO VAN N A LOGAR ITA MSKOJ 
ZAVlSNOSTlllRZ1NJ: I GUSTiNE 

5.2 .3. 	 MODEL "TOK-GUSTINA" lASNOVAN N A 
EKSI'ONENCIJALNOJ LA VISNOSTI BlalNE ou G LIS'II NE 

5.2.4. 	 DVOR.EZl1vlSKJ MODEL "TOK-GUST! 

5.2.5 . 	 SPECIJALNl MODEL "TOK-GUSTINA" 

5.3 . 	 E1VIPIRl.lSKJ M.0DELI ZAVISNOSTI SREDNJE PROSTORNE l3RZINE 
OD PROTOKA 

5.3.1. 	 PARABOUCNl MODEL "BRZlNA-TOK" 

5.3.2. 	 MODEL "!:l}{ZINA-TOK" ZASNOV AN NA LOGARfl ANISKOJ 
ZAVISNOSTI BRZINE 1GUSTl Nb 

5.:\3 	 MOI)El. "BRZINA-TOK" ZASNOV AN Nf\ 

KSPONENCIJALNOJ ZAVISN OSTl BRZJNE 1 GUSTINE 

5.34. 	 DVOREZIMSKI MODEL "BRZfNA-TOK" 

5.3.5. 	 RELACIJE "BRZINA-TOK" KOJE 51: KORISTE U 
INZINJERSKOJ PRAKSI 

:1.3.6. 	 MODEll "BRZ1NA-TOK" KOJI SE NAJCES(:E K.ORlSTE l! 
SRBIJll CRNO.1 (,ORI 

5.3.7. 	 BRZINA ZASH'.'ENO(i TOKA, T.I. BRZrNA PRl KAPACITETU 

IV 



Teorija saohracajnog loka 

6. 	 MATEMATIC f(J l\lODELI U OJlISIVANJU SAOBRACAJNIH TOKOVA U
135 

PRAKTlCNO lDEALNIM I REALN IM lJSLOVI MA 	 165 

6. I. 	 DETERMfN1STCKl MATEIVIATlCKl MODELl 168
136 

6.1.1. 	 MJKROSKOPSKl MATEMATICKf MODELl ZA OPISIVANJE
136 

KOLONSKOG SAOBRACAJA POMOCU MODELA 

137 RASTOJANJA 169 

13~ 6. 1.2. 	 MAKROSKOPSKA POSMATRANJA U OPISrvAl"lJU 
SAOBRACAJNOG TOKA 212 

139 6.2. STOHASTICXI MATEMATICKI MODELl 	 232 
/

6.2.1. OPlSIVAN.lE OSNOVNl11 PARAMETAR/\ Sf\OBRACAJNOC 

140 TOKA POMOC:lJ RASPODELA VEROVAfNOCA SLUCAJNIH 
PROMENLJIVlH 232 

1-11 
6.2.2. 	 I'RIM ENA TI·.OI{IJ E MASOVNOG OPSLUZIVANJA U 

I-I:l OPISIVANJ lI SAOB RACAJNOG TOKA 252 

145 7. KRETA .."I.J E ORGANIZOVA:\E GRUPE VOZILA 273 

147 7.1. KRETAN.JE GRUPE VOZILA 273 

l48 7.2. 	 BRZIN A GR UPE VOZILA 274 

7.3. 	 GUSTINA GRUPE VOZILA 274 
149 

7.4 . 	 AKTIVNAI PASIV NA PRETICANJA PRl KRETANJU GRUPE VOZILA 275 

lSI 7.5. KRETANJE VISE GRUPA VOZILA 	 277 

R. 	 UPOTItl:SA srMULACIOl\IH MODELA U IZ UCAVANm SAOBRACAJNlH 
TOKOVA 279 

151 

152 
8. I. OPSTI ZNAC~/\.l SIMlJLACIJA 1) 12UC"A VAN.1U SAOBRACAJNlH 

TOKOVA 279 
1:'3 

8.2 . 	 PREDNOSTI I NEDOSTACI UPOTREBE SIMULACIONIH MODELA 2H2 
153 

8.3. 	 OPSTI OSVRT NA Tll'lCNE PRlMERE SIMULACIONLH MODELA U 

SAOBRACAJ U 2R4 
154 

8.3. 1. 	 RAZ VOJ STRAn.GIJL UPRA VLJ AN JA (KONTROLE) 

SIGN ALA 284 
154 

8.3 .2. 	 AL\lALlZA MODELA URA VNOTl:.ZENE D1N lu\1JCKE 
154 RASPODELE SAORRACAJA 284 

8.3 .3 . ANALIZA ALTERNATIVNIH KORlDORA 285 
155 

8.3.4. TESTIRANJE NOVIH KONCEPATA 285 

15; 8.4. KLASIFlKAClJA SIMULACIONIH MODELA 	 285 

16_ 	 8.5. RAZVOJ SAOBRACAJNOG SIMULACfONOG MODELA 288 

8.5 .1. 	 SLEDENJE VOZILA 289 

v 

http:KRETAN.JE
http:OPlSIVAN.lE



