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Mots-clefs: systemes de vélos en libre-service, régulatiomages de Petri, simulation.

1 Résumé du travail effectué

Les systemes de vélos en libre-service fleurisdans plusieurs villes en Europe (Vélib' a Paris [1
Vélov'v a Lyon, Bicing a Barcelone, etc.). Conteitent aux systémes de transport classiques, ttes pe
d’études fondamentales (voire aucune) ont été nserfdeurtant, de nombreuses questions émergent, la
principale étant la question d'une régulation affec A I'aide des réseaux de Petri [2] (avec des ampoids
variables), nous avons développé un modéle dynargquest d’'une aide précieuse pour la mise eneeuvr
et I'exploitation de ces systémes. Ce modéle esheet aussi bien pour I'analyse que pour la satioh. A
notre connaissance, il s’agit d'un premier tradailgenre dans la littérature sur les réseaux dé d@qilus
généralement sur la régulation des systémes de géltibre-service.

2 Modéle dynamique (RdP)

Pour des raisons de clarté, nous nous sommesntésitde représenter, par la figure 2, le modele
dynamique pour un réseau a trois stations. La désan des différents composants du modele estédonn
par le tableau 1. Ce modele reproduit finementdacdption suivante d’un systéme de vélos en libre-
service. Il s’agit d'un réseau de transport compiaa ensemble db stations noté p&8={S, S, ..., {}-
Chaque statiols O S est équipée d’un nombre limité, ndg de points d’attache de vélos déterminé en
fonction de I'environnement de la station et déréguentation estimée. Pour faire son trajet, chasager
prend (loue) un vélo dans une station et le dépass une autre. Afin, de parvenir a équilibrer sédo
places vides entre les différentes stations, utesys de régulation est nécessaire. La régulaticiais@
I'aide de véhicules, tractant une remorque chadgeeélos, qui visitent les différentes stations pi@cipe
général de la régulation du systéme consiste pexplbitant a maintenir un nombre minimal, n&¢ de
vélos par statio pour permettre la prise de vélos par les usagassdnt ainsi un certain nomb(@ € R)
de bornes vides pour accueillir de nouveaux vélos.

TaBLEAU 1 - Désignation des places, des transitions et paramétr modele RdP

PS | Représente une statién

PR | Représente la voiture a remorque utilisée pougdalation.

PO | Permet d’'indiquer si le nombre de vélos dans uat@stS est supérieur au seuil de régulati®n
PC | Permet d’'indiquer si le contrble de régulation éwwtationS est terminé.

TR | Permet de tester et de rajouter (si nécessaire)dlies dans une stati@

TO | Permet de tester si le nombre de vélos dans utiersBaest supérieur au seuil de régulati®n
TS | Permet la suppression de vélos dans une st§tgimécessaire

TE | Permet de tester si le nombre de vélos dans utiensEest égal au seuil de régulatiBn
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Fic. 1- Modele RdP d'un systeme de vélos en libre-serviege@u a trois stations)

La généralisation du modele N stations est systématique en fonction de troiacpaux modules
identifiables sur le modéle : régulation de chaspagionS ; déplacement des vélos d’une station a une autre
dus aux retraits et aux dépodts de vélos effectaédes usagers ; déplacement du véhicule de régulat

d’une station a une autre pour un contréle deladigu.

3 Conclusion

Cet article résume un travail qui est d'une aidécieuse pour la mise en ceuvre, I'exploitationaet |
régulation des systemes de vélos en libre-serlne.version plus approfondie de ce travail (modéls,
analyse, simulation et optimisation) est soumis& pablication a MOSIM 2010.
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