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(i）運動方程式は（ 3B）、 Legal velocity 関数 V(Llx ） は式（ 11）を使用する。 

(ii）計算の都合上、 100 台の自動車が円周になったサーキット上を走ることにする。従つ

て、 No.100 の車の前は No.l の車である。 

(iii ）初期条件として、 Llx =25m 即ち最も不安定な状況から出発する。従ってサー

キット全長は 2500m。また、渋滞を誘発するために摂動（ No.l の車の車間距離

を 10%減らす）を加える。 

(SONY NEWSSOOO, FORTRAN(SONY), DODAM package) 

結果

渋滞形成

渋滞の形成過程の典型例は図 5 に見られる。個々の点は恵の位置を表わす。この場合は

感度 α ＝ 1.7 に設定してあるので、非常に早く渋滞が形成される。時間の単位は秒である。

これが計算機の誤差によるものでないことは各モード振幅の変佑を見ることで理解できる（図 

6 ）。それぞれのインデックス η は k=2πη／ 100 のモードを表わす。 
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