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1. Introduction
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2. Model specifications
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3. Stability and instability of
equilibrium solutions
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4. Classifications of
transport model
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Reducing 16 cases to 9 cases by inversing signs of external interactions.
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5. Stability analysis of the
proposed transport system
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Fig. 4. Motions of dynamics on the phase diagram.
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Fig. 7. Examples of phase diagram with all graphical symbols drawn; left: Case 8, right: Case 1.
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Fig. 27. Converging spiral trajectory and additional curve forming a Jordan closed curve.
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Loopy case
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Fig. 12 All possible cases of a corner.
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Fig. 13. All possible cases of an intersection point except for that on a corner.
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Table 2
Reducing 16 cases to 9 cases by inversing signs of external interactions. Fig. 15. Peripheral phase diagrams.
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Fig. 17. Marks specifying stable peripheral equilibrium solution on the result chart.
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solution exists solution may exist (Arrow indicates direction of motion)

Fig. 18. Marks specifying existence of stable interior equilibrium solution and limit cycle on the result chart.
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6. Examples



Case 1: =M BEEHOH S A2 ="7+«

B—B phatpivin {5))
Case 1 _ L :*'.] | 2otz 25 nB0, Fokt
= = | RMREERESRB TV, FIEHE
¢ W\ [NEN &‘ EAERISHEBREIER & DFL).
4 ! Y| SEIIL—THRARKI BN, @Y
Al | g | o |nroZremsh. cseh—HosR
v | | z3ELBNZ3B.
O O O

2024/5/1 ERakea 202442



Case 2: }|AE&E S EHEC 5

Case 2 R —)
) NS
o, [ F
ﬁg = | D ™
e }
) o
[\ =—> ]

2024/5/1

IEEREAEER 202442

f5i))
NRBESEED TIE, JIL—TARANZ-E
DI EDONEBIED D B .

=03 WERIEREICENET 5.




Case 3: AESHHEEA P EWVWIZI 2 =T

—® (& - )
*— [’+ ’] “DODEHAHD, MITEDNEVZITE

— — | LTV, HRITEDORHIIEF OES
3 ‘1‘ | U ‘1‘ | hﬁ\ D | ICEOMRESZ 3.
\ \ “\\
: T ST —THRARRKZ 5D, WY
Cl EI El }l/_jot :E)/}@Z/.)\j] .

2024/5/1 ERakea 202442



Case 4: BHEIE ¥ HIEHE D EE

— . 1)
Case 4 | & % [ "_O] BEE Yy gEEAFCEREE> TV 3.
- T £ | BEBECSL, BEECDS LHADHER
av b U | E5z2H-oTVW3EY, HEEYr HiGE
N MN—EEIZFED CHFIC B L.

D D SEBECHEEQC 55N —ANES
%% .

IEEREAEER 202442

2024/5/1



Case5: HHEDZZBD 7)) —F1 4 —

f5i))

AR ITVBEDDIE T ZERXD.

TJ)—=2A4Z—=AZREZ1/\N—BICED

Nz 5Z, FZAN—BIET7U—7>
A X —ICIEONAEEZSZTWVWS. B3
1N—BHIEZX B EHEMT D,

> TRBOTU—51 54— EDBOKS

AN—DEZZ 258 7)) —51

A—HANBWNEE OB SHMCERET
>/

%Case 5 ICFRDOIRREICHEIL TWLWB. EEIENon-loopyRdD7=ht, ARRETHRRT B LoopyiCRATLES 8.

2024/5/1 ERakea 202442



Case 6: Leader& Follower® E{%

1)

Follower B IZLeader AO{TE % B CHE
MLELSETD. ZDf=&, LeaderA
I& Follower B D172V EZ 5 X
5N 3. F7-Follower B ®{TEILEME
=H1-H7.

- DOEHOHEIXER DT — X% B3
TS TRIREETH S .

2024/5/1 ERakea 202442




Case 7: —8BDF| A L HMER R LVAZIE

2024/5/1

ERakea 202442

1)

H—2 7O RATLDBEAINTD,
R— b DIEFFDARIFD A L HVEZ 7L,
Bt D AN IFEXRAEZHEVVEHRZD I
59. A=z 7EESHE, HE
DIRFBICEDIEOREMEEERZHD.

—SAME X, 2@EH—> T T7EESH,
EFNHEHLLZWLWHADE S 5H. BiilgdD
mRIIHZEICLD.




Case 8: BHR LVVEHE LBV B ENE

f5i))

R VWA N—BHBEAL BV T H—

Case8 | —@ BEEBNWVS. EBE5BHTETRLEITF
— - o—— o—— DEFVICHRE LW, BB OB

¢ g\ R N WINY T4 2T TR VEEAEL

! NI . | B. AIZKDECHB I TBICEBT

) i 551, BHRC B CACKBTHS.

v U 5 W

—WEREE R E FF 1R 0.

2024/5/1 ERakea 202442




Case 9: BHR LVVEHE LBV BENE

1)

BHEREWY A HD—BEEAC BV T H—
BEFEBHI WS, EE5HTEBETE
D )ICHEFELEEVLD, mEDBEERFE
DIINY T2 TFTBEHLUWVWEBEINEL
5. AIFEDECHB Z ETBICEBAT
T3, BRAECHBZ LAICKXKTHS.

—SHEREERZFTFON, VI v 1D
WD H B RIEEED D B .

2024/5/1 ERakea 202442




i3 5

c 20DERB L 20OFAEIIN—TH 543, MBEHOBEFERENSSETHET
W%, BRMICE DT —XICHELT.

« BT —ADENS A F U AN, HEOLTEMEFTZITWV, 5710 hILICEFEOT:.
s XBHERPCPRBREFROEENAFTMICERTH A S.

2024/5/1 ERakea 202442



	既定のセクション
	スライド 1: Properties of equilibria in transport problems with complex interactions between users
	スライド 2: Abstract
	スライド 3: 1. Introduction
	スライド 4: 配分問題の均衡解の一意性と安定性
	スライド 5: 解の一意性と安定性が満たされない場合
	スライド 6: 一般的な安定性解析手法とその限界
	スライド 7: 2. Model speciﬁcations
	スライド 8: モデル―輸送システム
	スライド 9: モデル―効用関数
	スライド 10: 均衡の定義
	スライド 11: 進化ダイナミクスの定義
	スライド 12: 3. Stability and instability of equilibrium solutions
	スライド 13: 均衡点の安定性
	スライド 14: 進化ダイナミクスの大域的振舞い
	スライド 15: 4. Classiﬁcations of transport model
	スライド 16: なぜ「分類」が必要なのか
	スライド 17: モデル分類のための追加仮定
	スライド 18: モデル分類のための追加仮定
	スライド 19: モデルの24ケース分類
	スライド 20: ピクトグラム表記
	スライド 21: 24ケース→左右対称を除き16ケースに統合
	スライド 22: 16ケース→9ケースに統合
	スライド 23: 5. Stability analysis of the proposed transport system
	スライド 24: 相図
	スライド 25: 本論文での相図の描き方①
	スライド 26: 本論文での相図の描き方②
	スライド 27: 本論文での相図の描き方③
	スライド 28: 本論文での相図の描き方④
	スライド 29: 本論文での相図の描き方⑤
	スライド 30: Non-loopy case
	スライド 31: Loopy case
	スライド 32: Loopy case
	スライド 33: Loopy case
	スライド 34: 周辺均衡解
	スライド 35: 周辺相図
	スライド 36: その他のマーク
	スライド 37: 6. Examples
	スライド 38: Case 1: 社会的相互作用のあるコミュニティ
	スライド 39: Case 2: 利用者均衡配分
	スライド 40: Case 3: 外部相互作用が強いコミュニティ
	スライド 41: Case 4: 自動車と自転車が走る道路
	スライド 42: Case 5: 相乗り交通のフリーライダー
	スライド 43: Case 6: LeaderとFollowerの関係
	スライド 44: Case 7: 一部の利用者しか使えない交通
	スライド 45: Case 8: 朝早い通勤者と遅い通勤者
	スライド 46: Case 9: 朝早い通勤者と遅い通勤者
	スライド 47: 結論


