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提出介于’()*+,-./0*.1*23*0)（’-）模型和45156,78/63(8/6（47）模型之间的一种新的一维交通流元胞自动机模

型9此模型采用’-模型中的车辆逐步加速方式，和47模型中的仅最大速车可随机减速的车辆延迟方式9证明新模

型的基本图，即车流渐近稳态的平均速度与道路上的车辆密度之间的函数关系与47模型的完全相同9这也就是

说，只允许最高速车辆可发生延迟的47交通流模型，如果将其突然无限制加速方式（车辆可在一个时步内从零速

加速到最高速限! 或车头距离所允许的最大速度），改变为车辆的逐步有限加速方式（车辆每次仅能增加!个速

度单位），则车流的自组织作用仍将产生相同的渐近稳态行为9
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! 引 言

元胞自动机模型为交通流、粒子输运和更一般

的颗粒流问题的研究提供了一种有效的方法［!—=］"
两个最基本的一维交通流模型是’()*+,-./0*.1*2,
3*0)（’-）模型和45156,78/63(8/6（47）模型［&—!!］"

在47模型中，所有车辆都可以突然加速到最高

允许速度#@(DE! 或前方紧邻空区（长度$）所允

许的速度"然而，获得最高允许速度（#E!）的车辆

可能以概率%慢化一个速度单位［!!］"这一模型的基

本图，即长时间渐近稳态下车流的平均速率（&（’"
F））作为道路上车辆密度!的函数关系曲线已经

被数值和解析地研究［!#—!&］"对于这一模型采用以

相邻车辆之间距为动力学变量考察系统随时间的演

化，可以求得对于一般 ! 的基本图的精确解析平

均场方程［!;—#$］"
’-模型则对车辆的加速施以逐步有限的限

制，即每一时步中所有低于最高速度#@(DE! 的车

辆可将速度增加!个单位，然后又允许所有车辆（包

括达到最高速度 ! 的车辆）以某一给定概率%将

速度降低一个单位"如果这一速度#不超过车辆的

前方空间距$，则该车以速度#运动，否则，当$#
#，车辆仅在该时步中前移$个格点"这一模型涉及

的车辆相互作用和车流的时空关联要比47模型复

杂"对于!$!的一般情形，’-模型还只能作数值

的研究，尚未得到精确的解析解［&—!%］"
为了模拟更符合实际的交通流，应该考虑车辆

的逐步有限加速方式和主要是高速车发生随机延迟

的情况"为此，我们提出介于47模型和’-模型之

间的一种新模型"新模型其实是一种修正’-模型，

它采用’-模型的车辆逐步有限加速方式，然而却

采用47模型的仅最高速车可发生随机延迟的车辆

减速方式"当不考虑随机延迟可能性时，新模型即为

决定论性’-模型"我们已在文献［#<—#&］中严格

证明决定论性’-模型与决定论性47模型具有同

样的渐近稳态行为，即它们有共同的基本图"本文将

进一步证明：在考虑车辆随机延迟可能性的一般情

况下，新模型与47模型仍具有同样的渐近稳态行

为，两者的基本图是完全相同的"这说明，交通流模
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型中的车辆延迟方式对于交通流最后的渐近稳态行

为的形成是关键性的!
本文给出所讨论的一般修正!"系统的定义和

车辆间距的基本演化方程，然后定义可加速车辆，不

可加速车辆，与车辆追尾等概念，并给出新系统自组

织演化规律的三个定理!概述了关于不考虑随机延

迟的决定论性!"模型与决定论性#$模型之渐近

稳态相同的证明!证明了仅在最高速车可发生随机

延迟的情况下，!"模型与一般#$模型的渐近行为

相同，其基本图曲线完全由#$模型的解析平均场方

程精确地描绘，即具有与#$模型相同的车流平均速

度"作为车辆密度!和延迟概率#之函数关系!

% 修正!"模型的车距演化

若以$%（&）表示在第&时步中第%车辆与第%
&’车辆之间的空隙距离，则车辆的平均空距为$
(（’／’）!%$%(’／!)’，其中!(’／(为道路上

的车辆密度，(为路长，’为车辆总数!
我们选择车辆间距$%（&）为动力学变量，考察

它随时间的演化!对于仅允许最大速度车辆发生随

机延迟的修正!"模型，其车辆间距的基本演化方

程可以表示为

$%（&)’）*$%（&）+,%（&）),%)’（&），（’）

,%（&)’）*-.｛#，*+,［.，,%（&）)’，$%（&)’）］｝，

（%）

其中

-.｛#，,｝*
,， 若,".，

,+’， 概率为#
,， 概率为’+ ｝# 若,*.
#
$

%
，

（-）

,%（&）为第%车辆在第&时步中所获得的速度，亦

是它在该时步中所前移的格点数!
对于修正!"模型，可以定义可加速车辆，不可

加速车辆与车辆追尾的概念!
可加速车辆：若,%（&）",%&’（&）)’，则称第%

车辆在第&时步中为可加速车辆!
不可加速车辆：若,%（&）&,%&’（&）)’，则称第

%车辆在第&时步中为不可加速车辆!
追尾：若有,%（&）($%（&），则称第%&’车辆

在&时段被第%车辆追尾!
关于可加速车辆与不可加速车辆的时间演化，

我们仿照文献［%.，%/］的方法，证明如下三条定理!

定理! 在修正!"模型中，可加速车辆必加

速，即

,%（&）",%)’（&）+’ ’ ,%（&)’）*,%（&）)’!
（.）

证明 首先，由（’）式及,%（&）($%（&）可知

$%（&)’）&,%)’（&）! （0）

对于修正的!"模型，车辆速度的更新规则（%）及

（-）式也可以改写为

,%（&)’）**+,｛).#，,%（&）)’，$%（&)’）｝，

（/）

其中

).#*
.+’， 概率为#，

.， 概率为’+#｛ !
（1）

由所设,%（&）&’",%&’（&）(.，即,%（&）&’
(.)’，故有

,%（&)’）**+,｛,%（&）)’，,%)’（&）｝*,%（&）)’，

因而（.）式成立，定理’获证!
定理" 在修正!"模型中，若在某时步中某车

辆为不可加速车辆，则它以后将一直保持为不可加

速车辆，即

,%（&）&,%)’（&）+’ ’ ,%（&)’）

&,%)’（&)’）+’! （2）

证明 由（0）及（/）式可知

,%（&)’）**+,｛).#，,%（&）)’，$%（&)’）｝

&*+,｛).#，,%)’（&），,%)’（&）｝

&*+,｛).#，,%)’（&)’）+’｝，

而由,%&’（&&’）(.，得,%&’（&&’）)’(.)’，

因而

*+,｛).#，,%)’（&)’）+’｝*,%)’（&)’）+’，

于是（2）式成立，定理%获证!
由定理’，%，显然可得如下推论!
推论! 仅最大速车辆发生随机延迟的修正

!"模型中，经过有限长时间后，所有车辆均成为不

可加速车辆!
以’/（&）*!

%
"［$%（&），/］表示&时刻前方空

格数为/的车辆数，亦即长度为/的车辆间距数目!
定理# 当车辆最大速度.&%，修正!"模型

的零长车距数’3（&）不随时间增加!
证明 若$%&’（&）+3，则

,%)’（&）**+,［).#，,%)’（&+’）)’，$%)’（&）］+3!
又由（0）式可知$%（&&’）+3，即证明了

$%)’（&）+3 ’ $%（&)’）+3! （4）
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这就是说，如果在!时步中第"!"车辆前方有空

格，则!!"时步中第"车辆前方亦必有空格#因此

$#（!）不增#
事实上，如果某个"，使得%"!"（!）$#和%"（!

!"）!#，则可以断定$#（!）将减少#

% 决定论性&’模型

对于不考虑车辆随机延迟可能性，即&$#的

决定论性&’模型，（(）式和（)）式皆可简化为

’"（!("）)*+,［*，’"（!）("，%"（!("）］#
（"#）

在文献［(-，()］中进一步证明了如下定理和推论#
定理! 若某车辆被一不可加速车辆追尾，则

它以后将一直被不可加速车辆追尾#即若有

’"（!）)%"（!），且’"（!）"’"("（!）+"，

则

’"（!("）)%"（!("），

且 ’"（!!"）"’"!"（!!"）."# （""）

定理" 当#%$*，即!"
"
*!"

，不存在某个

有限的!#，使得’"（!）$%"（!），%!!!#永远成立#
这表明当公路上的车辆分布处在高密度区时，

任何一个车辆都终将被跟在后面的车辆追尾#由定

理-、定理/、推论"可得

推论# 决定论性&’模型中，当#%$*，经过

有限长时间后，所有车辆均被不可加速车辆追尾，且

此状态将永远保持不变#

由推论(知，高密度区（!"
"
*!"

）的决定论性

&’模型中，车流的自组织作用必将趋于所有比 *
长的车辆间距都消失的状态#因而车流渐近稳态的

平均速率是

〈,（!&0）〉)"$’"’")
"
$’"%")

"
!
+"#

（"(）

定理) 设#%"*，即!("／（*!"），只要$#
!#，则$#不能永远不减#

这表明对于低密度的车辆分布，零长车距数不

仅不随时间增加而且将随时间减少#由此定理可知，

任何低密度的决定论性&’系统，在经过有限时步

后，不再存在零长车距#
对于一个最大速度为’*12$* 的$#$#系统

-#，又可以考虑如下的新系统：

-"：｛’,34*12)’*12+")*+"；

%,34"（!）)%"（!）+"；

’,34"（!）)’"（!）+"#%"，%!!#｝#
显然，新系统-" 的演化与原系统-# 是一一对应

的#根据定理)，最大速度为*."的新系统-"也必

将在有限时间内演化到不存在零车辆间距的状态#
这意味着，原系统-#必将在有限时间内演化到不

存在长度为#和"的车辆间距#这样的推理可以继

续作下去，一直到考虑如下的新系统：

-*+"：｛’,34*12)’*12+（*+"）)"；

%,34"（!）)%"（!）+（*+"）；

’,34"（!）)’"（!）+（*+"）#%"，%!!#｝#
同样可以论证新系统-*."必将在有限时间内演化

到不存在零车距#这意味着原系统-#在有限长时

间以后，不存在长度为#，"，⋯，*."的车辆间距：

$/$#，%/$*#因此原系统经过有限长时间后，必

将演化到所有车距长度都不短于* 的状态：%""
*，%"#根据以上的推理，可知，系统由任意初始状

态经过有限长时间演化后必定达到如下的状态：’"
$*，%"#这证明：当车辆密度为!("／（*!"），

最大车辆速度为* 的决定论性&’系统的渐近稳

态的平均速度是$,（!&0）!$*#
综上所述，对于最大车速为 * 的无延迟决定

论性&’交通流模型，我们严格证明了，其渐近稳态

的车流平均速度对于车辆密度!的依赖关系应由

如下基本图方程式给出：

〈,（!&0）〉)
* 当#(!(

"
*("

，

"
!
+" 当 "

*("(!("
)

*

+ #

（"%）

此结果与最大车速为* 的决定论性56交通流模型

的结果完全一样［""，("—(%］#

- 随机减速修正&’模型的渐近稳态

考虑当且仅当最大速度（’*12$*）车辆可以以

概率&发生延迟的修正&’模型在经历长时间演化

后所达到的渐近稳态的行为#

!$% 高密度区

假设车辆平均间距为#%$*."，即系统的车

辆密度为!!"／*，可以证明如下的定理#
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定理! 对于车辆最大速限为 ! 的允许最大

速度车辆发生延迟的修正!"模型，在!""!#$
（即!#$／!）的高密度区域中，所有不小于! 的车

辆间距，将随时间减少，最后系统一定趋于所有车辆

间距均小于! 的稳态：

"#（$$%）%!%$，&#& （$&）

证明 根据定理$和定理’可知，在随机延迟

概率("’"$的一般情况下，车辆流仍将趋于这样

的状态：所有的车辆都变为不可加速车辆，即(#（$）

’(#)$（$）#$，&#&
考察一个长度为!))（)*(，$，’，⋯）的长车

辆间距，即设"#（$）*!))&
设第#车辆的速度为(#（$）**（**(，$，⋯，

或!）&
根据车辆的不可加速条件，可知第#)$车辆

的可能速度是

(#+$（$）,｛(，$，⋯，*，或*+$｝

当(#（$）,* %!%$，

(#+$（$）,｛(，$，⋯，或!｝ 当(#（$）,!&
于是，从车辆间距的演化方程（’）可以求得$)$时

刻的相应可能车辆间距分别为

"#（$+$）,｛!+)%*，!+)%*+$，⋯，

或!+)+$｝， 当(#（$）,* %!%$，

"#（$+$）,｛)，)+$，⋯，或)+!｝，

当(#（$）,!&
以-* 表示车辆速度为* 的概率&则车辆间距从

"#（$）*!))跃迁为

"#（$+$）,｛!+)%*，!+)%*+$，⋯，

!+)%$｝

的概率，也就是车辆间距缩短的概率均为

.!+)
（%）,-!（-(+-$+⋯+-!%$）

+-!%$（-(+-$+⋯+-!%’）

+⋯+-’（-(+-$）+-$-(，

而车辆间距保持不变："#（$）*!))$"#（$)$）

*!))的概率是

.!+)
（(）,-!-!+-!%$-!%$+⋯

+-$-$+-(-(&
至于车辆间距长度增加$个格步"#（$）*!))$
"#（$)$）*!)))$的概率则是

.!+)
（+$）,-!%$-!+-!%’-!%$+⋯

+-$-’+-(-$&
由于

.!+)
（%）%.!+)

（+$）

,-!（-(+-$+⋯+-!%’）

+-!%$（-(+-$+⋯+-!%+）

+⋯+-+（-(+-$）+-’-(#(，

因此，所有长度不小于 ! 的车辆间距缩短的概率

大于其长度增加$的概率，即

.!+)
（%）#!!+)

（+$）&
因而系统经长时间的演化终将达到所有长度不小于

! 的车辆间距皆消失的状态&也就是说，系统必将

达到由（$&）式所示的状态&定理证毕&
实际上，一个车辆间距的长度从!))转变为

!)))$的跃迁概率与从!)))$转变为!))
的跃迁概率是相等的，即

.!+)$!+)+$,.!+)+$$!+),-!%$-!
+-!%’-!%$+⋯+-$-’+-(-$&

但是一个长度为!)))$的车辆间距还存在着转

变为长度小于!))的车辆间距的可能性，因此系

统发展的总趋势是所有不小于! 的车辆间距长度

缩短直至消失殆尽&
对于长度小于 ! 的车辆间距"#（$）*!#)

（)*$，’，⋯），可以类似地得到

.!%)
（%）,-!%)（-(+-$+⋯+-!%)%$）

+-!%)%$（-(+-$+⋯+-!%)%’）

+⋯+-’（-(+-$）+-$-(；

.!%)
（(）,-!%)-!%)+-!%)%$-!%)%$

+⋯+-$-$+-(-(；

.!%)
（+$）,-!%)-!%)+$+-!%)%$-!%$

+⋯+-$-’+-(-$&
于是可得

.!%)
（%）%.!%)

（+$）

,-!%)（-(+-$+⋯+-!%)%’）

+-!%)%$（-(+-$+⋯+-!%)%+）+⋯

+-+（-(+-$）+-’-(%-!%)-!%)+$&
由于-!#)-!#))$#(，故对于小于! 的车辆间距

"#（$）%!#$，一般不能得到其长度缩短的概率大

于其增加$的概率的结论&因而长度小于! 的车辆

间距，在高车辆密度区，依赖于车辆密度，一般不会

消失&
以上论证，当-(*-$*⋯*-!#’*(时，不适

用&然而，在由!""!#$或!#$／! 所定义的高车

辆密度区中，以上情况不会出现&这种情况意味着所

有车辆速度(#（$）’!#$，因而所有车辆间距均不

,’,$$(期 汪秉宏等：高速车随机延迟逐步加速交通流元胞自动机模型



小于!!"："#（$）!!!"，"#%而这意味着#"!
!!"，与所设高密度条件不符%这说明定理#的结

论与高车辆密度区条件是密切不可分的%
定理#意味着在车辆高密度区的渐近稳态中，

所有车辆速度均低于最大速限!：

&#（$$$）%!’"，"#% （"%）

在这种情况下，达到最大速限的车辆可以发生随机

延迟的规则不起作用，因而系统相当于车辆速限为

! 的决定论性&’模型%于是，车辆流的平均速度

仍然是(（$$$）("／!!"%

!"# 低密度区

设#"!!!"，即!%"／!%在有延迟（)&)）及

车辆数大于车辆最高速度（*&!）的假设下，类似

于定理*，我们能够证明如下定理%
定理$ 对于修正&’模型，当#"!!!"，即!

%"／!，零长车距数*)不能永远不减%
使用类似的反证法，假若定理不真而有*)&)

永远不减，则可得到（"%）式%此式的右方是

’
*

#+"
"*’#（)）+*#"&*·（!’"）%

而左方却为

’
*’"

$+)
&*（$）%’

*

$++
! +（*’"）!%

在*&! 的一般情况下，此两式是矛盾的%这证明

假设不成立，因而定理*在随机延迟的一般情况下

仍然成立%
然后，我们使用对决定论性模型类似的推理，可

以论证系统经历长时间演化后，必将达到所有长度

小于（!!"）的车辆间距均消失的状态：

"#（$）!!’"，"$，"#% （"*）

进一步可以证明，在长时间演化后，车辆速度

&#的 取 值 只 能 有!，!!"两 种%假 若 不 然，有

&#（$）,"%!!+，则有&#（$）,"%!!"，由（"-）

式又可得&#（$）,"%"#（$）%因此从随机模型的速

度演化规则（*）式得&#（$,"）(&#（$）,"%这意味

着所有低于!!"的车辆速度必然增加，直至所有

车辆的速度都达到&#(!!"，或!%
于是知道在系统的渐近稳态中可设&#（$）,"

(!，或!,"，因而随机延迟修正&’模型的车辆

速度演化规则（+）或（*）式化为

&#（$,"）+./0［(!)，"#（$,"）］， （"#）

而这正是一般随机延迟12模型的车辆速度演化规

则%这说明系统经过长时间演化后必定达到所有车

辆速度都为 !!"，或 !，所有车辆间距均不小于

!!"的状态，而在此状态下，车辆的逐步有限加速

方式将不再起作用，系统已经演变为车辆可突然加

速至速限! 并允许达到最高速限的车辆以概率)
延迟的12系统%因此随机延迟修正&’模型的低密

度区车流平均速度作为车密度!和延迟概率)的函

数与文献［+"—+3］中所给出的一般12模型的低密

度区基本图关系完全相同：车流的平均速度应为

)(（$$$）&+ ［"
+ !’","／!

’ （"／!’"’!,+)）+,-)（"’)* ］）%
综上所述，对于逐步有限加速方式而仅允许最

高速车随机延迟的修正&’交通流模型，仍然得到

与12模型相同的精确解析基本图方程

)(（$$$）&+

!’","／!’ （"／!’"’!,+)）+,-)（"’)* ）

+ )%!%
"
!

，

"
!
’" "

! )!%"
+

,

- %

（"4）

% 结 论

&’模型采用车辆逐步加速方案和所有车辆均

可发生随机延迟的规则%这一模型可以充分显现交

通流的自组织临界性行为和启动-停止波现象%然而

这一模型基本图方程的精确解至今未能获得%如果

保留车辆的逐步加速方式，而将延迟规则改变为12
模型中的只允许已达到最大速度（&.56(!）的车辆

发生随机延迟的规则，将形成一个介于&’模型和

12模型之间的新模型，或称修正&’模型%采用逻辑

推理的方法，在考虑随机延迟的一般情况下，解析地

证明了修正&’模型的渐近稳态的行为与12模型

的完全相同，因此，其基本图曲线的函数方程亦由

12模型的精确解析平均场方程给出%我们的结果说

明，交通流模型中的车辆加速方式不是本质的，随机

延迟方式才是本质的%在车辆之间的自组织相互作

用下，具有相同延迟方式的交通流能够获得相同的

渐近稳态行为，不同的车辆加速方式只是使从初态

演化到最后稳态形成所需要的时间有所不同而已%

)37" 物 理 学 报 -7卷



汪秉宏感谢香港中文大学物理系和香港浸会大学非线

性研究中心所提供的合作研究资助!许伯铭感谢香港政府研

究基金（!"#$%"%&!’()*)／*+,）的资助!胡斑比感谢香港

政府研究基金（#$%）及香港浸会大学研究基金（-#$）的资

助!

［)］ ./0123456，78914:5;<=>>2?@5A?1;13%922B254=BA165A5
（0142<.@?9;A?3?@，.?;C5>149：)*DE）/

［F］ G/!/$54A;94，G/!/H/0?2I1;，745;I>14A5A?1;5;<74533?@

78914:（J2I9K?94，G9LM14N，)*D+）/
［O］ P/Q?856，=/=/H?<<29A1;，R/S9K?;9，"#$%!&’(!，!"#

（)**F），#E)F(/
［(］ Q/!/05;C，M/-/011，,/H/!B?，)!"#$%!*：+,-#!.’/!，

$%（)**E），SO)/
［T］ Q/!/05;C，M/-/011，,/H/!B?，)!"#$%!012!),3,/，#&

（)**E），FO(T/
［E］ ’/G5C92，H/.@849@N9;U94C，)!"#$%!4，56,/2’，$（)**F），

FFF)/
［+］ H/.@849@N9;U94C，=/.@85<I@8;9?<94，’/G5C92，G/VA1，"#$%!

&’(!，’&(（)**T），F*O*/
［D］ R/J/0123，H/.@849@N9;U94C，=/Q5@896（9<I/）74533?@-21L

5;<$45;B254-21L（0142<.@?9;A?3?@，.?;C5>149，)**E）/
［*］ =/.@85<I@8;9?<94，,41@99<?;CI13A89%1;3949;@9“74533?@5;<

$45;B254-21LW*+”，（RB?IUB4C，$9465;:，P@A1U94，T—D，

)**+）/
［)X］ =/.@85<I@8;9?<94，H/.@849@N9;U94C，)!"#$%!*：+,-#!

.’/!，)*（)**+），SE*；)(（)**D），SFFT/
［))］ H/-BNB?，M/VI8?U5I8?，)!"#$%!012!),3,/，#&（)**E），)DED/
［)F］ Q/!/05;C，,/H/!B?，$/Y/$B，7#8/!"#$%!9’--!，("

（)**+），FXF/
［)O］ Q/!/05;C，,/H/!B?，)!"#$%!012!),3,/，##（)**+），

)FOD/
［)(］ Q/!/05;C，M/#/’L1;C，,/H/!?B，"#$%!&’(!，’&+

（)**D），FTED/

［)T］ Q/!/05;C，M/#/’L1;C，,/H/!?B，"#$%82,，!$&"（)**D），

)FF/
［)E］ Q?;C"81;C05;C’-,:!，*2-,"#$%82,08/82,，"+（)**D），*XE

（?;%8?;9I9）［汪秉宏等，物理学报，"+（)**D），*XE］/
［)+］ Q?;C"81;C05;C’-,:!，)1;6/,:1<=1/:8/’,6>$/,?82%8/

028’/2’,/@A’2#/1:1B$，"（)**+），O+(（?;%8?;9I9）［汪秉宏

等，非线性动力学学报，"（)**+），O+(］/
［)D］ Q/!/05;C，M/#/’L1;C，,/H/!B?，Q/!B，"#$%82,:&’C

(8’D，’#*（)***），)(*/
［)*］ S/05;C，Q/!/05;C，,/H/!B?，*2-,"#$%82,08/82,（EC

(’6%’,%F@8-81/），#（)**+），DF*/
［FX］ Q/!/05;C，S/05;C，,/H/!?B，)!"#$%!012!),3,/，##

（)**+），OEDO/
［F)］ Q/!/05;C，S/05;C，,/H/!B?，Q/!B，"#$%!&’(!，’&,

（)**D），FD+E/
［FF］ Q/!/05;C，S/05;C，,/H/!B?，Q/!B，.A5A?IA?@5269@85;?"

@525>>415@8A1>85I9A45;I?A?1;?;A4533?@321L61<92，7X+*)；

,PXF／)(E，71>?@：)F，.814A%166B;?@5A?1;；Q/!/05;C，,/

H/!B?，Q/!B，JZ5@A5;52:A?@52IA5A?IA?@52695;3?92<9[B5A?1;

314A89A4533?@321L61<92I138?C8I>99<@54L?A845;<16<925:，

7X+*)；,PXF／)(E，“.7=7,!M.FX”789FXA8V&,=,V;A94"

;5A?1;52%1;3949;@91;.A5A?IA?@52,8:I?@I，Q11N13=UIA45@AI，=

$94K1?I，H$?;C12<，RV5C12;?A\94，9</（,54?I，]B2:FX̂ F(，

)**D）/
［FO］ Q?;C"81;C05;C，’-,:!，)1;6/,:1<*33:8’@028’/2’%，(+

（)***），)(F（?;%8?;9I9）［汪 秉 宏 等，应 用 科 学 学 报，(+
（)***），)(F］/

［F(］ S9?05;C，Q?;C"81;C05;C，*2-,"#$%82,08/82,，",（)***），

DXD（?;%8?;9I9）［王雷，汪秉宏，物理学报，",（)***），DXD］/
［FT］ Q/!/05;C，S/05;C，,/H/!B?，Q/!B：.A95<:IA5A9A4533?@

321L?;561<92L?A8C45<B525@@92945A?1;5;<IA1@85IA?@<925:，

789TA8V;A94;5A?1;52%1;3949;@91;J29@A4?@52745;I>14A5;<

P>A?@52,41>94A?9I13V;8161C9;91BIH9<?5，,QX+（!1;C’1;C，

]B;9，)***）/
［FE］ Q/!/05;C，S/05;C，,/H/!B?，Q/!B，"#$%82,，-$+%

（FXXX），FD+/

)O*))X期 汪秉宏等：高速车随机延迟逐步加速交通流元胞自动机模型



!"#$%&’(&)&**#)#%&!+,$!%&--+*-)./$#))()&%
&(!.0&!.,0.’#)+,/"+*".,)1"+$"23##’

*&%*&,4#’#)&1#’!

!"#$%&#$’()#$*） !"#$+,&*） (-&."/’0&#$1） (-%"0%&2）

*）（!"#$%&’"(&)*+),"%(-./0120，31%"421"(2"5$&1)($67"/8$9)%$&)%/，$(,
5)(61("$%421"(2":"(&"%，;(1<"%01&/)*421"(2"$(,="2.()6)>/)*:.1($，?"*"1 123314，:.1($）

1）（!"#$%&’"(&)*-./0120，:.1("0";(1<"%01&/)*?)(>7)(>，4.$&1(，5"@="%%1&)%1"0，?)(>7)(>，:.1($）

2）（!"#$%&’"(&)*-./0120$(,:"(&"%*)%5)(61("$%4&A,1"0，?)(>7)(>B$#&10&;(1<"%01&/，7)@6))(，?)(>7)(>，:.1($）

（5676896:*30;<7=1333）

"%>?5"@?
"A6BC<;DD87DEFB76EEGE;<;GCFH;CFA（@"）HF:6EI8CG;C6:J6CB66A#;K6E’>7=<67L6AJ6<K（#>）CMN6;A:OGLG8’

&I=8J;I=8（O&）CMN68I:6D8A6:;A:ICG:86:P?=8IA6BHF:6E;:FN6IC=6K<;:G;E;776E6<;C8FAI76A;<8FDF<;EE7;<I;I#>
HF:6E;A:C=6ICF7=;IC87:6E;MI76A;<8FDF<FAEMC=67;<B8C=IN66:E8H8C;IO&HF:6EP&C8IN<F96:C=;CC=6DGA:;H6AC;E:8’
;K<;HFDC=6;96<;K6C<;DD87DEFBIN66:;IC=6DGA7C8FAFDC=67;<:6AI8CMDF<C=6A6BHF:6E8I6Q;7CEMC=6I;H6;IDF<O&
HF:6EP?=8IH6;AIC=;C8DC=6;776E6<;C8FAI76A;<8FFDC=6O&C<;DD87DEFBHF:6E8AB=87=;7;<H;M8A7<6;I68A96EF78CM
<;N8:EMD<FHR6<FCFC=696EF78CME8H8C+F<C=6H;Q8HGH96EF78CMN6<H8CC6:JM6HNCMIN;78AK;=6;:，8I7=;AK6:CF;
K<;:G;EB;M8AB=87=C=696EF78CMFD;7;<H;M8A7<6;I6JMFAEMFA6GA8C;CHFIC8AFA6C8H6IC6N，C=6;IMHNCFC87IC6;:M
IC;C6J6=;98F<FDC<;DD87DEFBB8EEAFCJ67=;AK6:JM8AC6<;7C8FAJ6CB66A7;<I;A:C=6I6ED’F<K;A8R;C8FA69FEGC8FAFDC=6
C<;DD87DEFBP

56789:;<：?<;DD87DEFB，@6EEGE;<;GCFH;CFAHF:6E，OGA:;H6AC;E:8;K<;HFDN=;I6C<;AI8C8FA，#;K6E’>7=<67L6AJ6<K
HF:6E，OGLG8’&I=8J;I=8HF:6E
3&**：3SS3，3S13，4TU3

!.<FV67CIGNNF<C6:JMC=6>N678;EOGA:IDF<0;VF<>C;C6%;I8756I6;<7=.<FV67CI8A@=8A;;A:C=6#;C8FA;E%;I8756I6;<7=@E8HJ8AK’-N.<FV67C
“#FAE8A6;<>786A76”;A:JMC=6#;C8FA;E#;CG<;E>786A76OFGA:;C8FAFD@=8A;（$<;AC#FIP*WW21313，*WWUT32W，SWXU432W）P

12W* 物 理 学 报 TW卷


