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Quel outil de simulation de ITS ou C-ITS est fait pour vous ?
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Aimsun AnyLogic Gama MatSIM MovSim OpenDS SUMO
Date de création 1993 2000 2010 2005 2010 2012 2001
Langage de programmation L_a‘ng_age L_gng_age Java / GAML Java Java Java C++
propriétaire / C++ propriétaire / Java
Version gratuite Version gratuite (hors Version gratuite /
Prix limitée / Version recherche) / Version Gratuit Gratuit Gratuit Version payante plus Gratuit
payante payante compléte
Open-source Non Non Oui Oui Oui Oui Oui
Caractéristiques
principales
Multiplateforme Oui Oui Oui Oui Oui Oui Oui
Installation Simple Simple Simple Simple Assez simple Simple Assez simple
Documentation Trés compléete Trés complete Compléte Compléte Assez compléte Assez compléte Compléte
Prise en main Communauté Trés active Tres active Active (concepteurs) Active Active (concepteurs) Active Active (concepteurs)
Simplicité Trés simple Trés simple Simple Assez simple Assez simple Moyennement simple Assez simple
Environnement de simulation Trés bon Trés bon Bon Assez bon Bon Assez bon Bon
Sortie de simulation Trés complet Tres complet Complet Cor;z;’(:tn(t())utll Complet Complet Complet
et
analyse .
Outils d’analyse Trés complet Complet Complet Cor;s;ztn(t())utll Complet Complet Limité
Performances Trés performant Trés performant Performant Performant Performant Assez performant Performant
Lois de poursuite existantes Une loi Aucune Une loi Aucune Grand nombre de lois Aucune Plusieurs lois
Modélisation de routes a partir | Trés simple et trés Trés simple et trés | Moyennement simple Assez simple et Non ::;eﬁest"(?fliecie; Assez simple et
de données géographiques complet complet et assez complet assez complet ptierce)g assez complet
P Trés simple et tres Trés simple et trés Assez simple et Assez simple et (e S'mpl? ?‘ Assez simple et tres
Modélisation manuelle de routes Non complet (logiciel
complet complet assez complet assez complet i complet
de ierce)
trafic Modélisation de voies
particuliéres (arrét de bus, rail, Trés complet Complet Non Non Non Non Complet
passage pour piétons, parking)
Di 6 d d Quatre roues et deux | Quatre roues et deux VT el Quatre roues (de tout Quatre roues et deux
iversite des moyens de roues (de tout type), | roues (de tout type), ’.‘,) Py Voitures, poids lourds |Voitures, poids lourds| roues (de tout type),
transports q g i Py lourds, piétons type), piétons q Ha
trains, piétons trains, piétons trains, piétons
Création de nouveaux moyens Impossible Trés simple Simple Assez simple Assez simple Assez simple Assez simple
de transport
Diversifier le comportement des Simple et complet Simple et complet Simple et complet SlnpiEliassaz Simple et complet Assez simple et Simple et complet
agents complet assez complet
Simulation Ajouter de nouveaux A P q A A . .
multi-agents comportements Assez simple Trés simple Simple Moyennement simple Simple Assez simple Moyennement simple
Communications Oui Oui Oui Non Oul (p_rocha_mement Non Oui
disponible)
Liberté dzzz:::ir:’ar:lsatlon et Bonne Trés bonne Trés bonne Moyennement bonne Assez bonne Assez bonne Moyennement bonne
Aller plus loin | Création d’extensions (plug-ins) 235z E'r::féle mais Simple Assez simple Assez simple Assez simple Assez simple Assez simple
. Code source non Code source non Clair et bien Assez clair et bien Clair et bien Assez clair et bien Clair et bien
Clarté du code source n p “ a a < 4
disponible commenté commenté commenté commenté commenté

disponible

Mise en place de critéeres

Tableau récapitulatif
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tandis que les versions payantes donnent acces
a une documentation sous forme d’un wiki.

Communauté. Pour Aimsun et AnyLogic,
une équipe est disponible pour répondre aux dif-
férentes questions (délai de 48 heures pour Any-
Logic). Ils est possible et simple de contacter les
principaux concepteurs des autres simulateurs.
En outre, Aimsun, MatSIM, Sumo et OpenDS
possedent des groupes de discussion ot la com-
munauté est active.

Simplicité. De par la présence d’une inter-
face "user-friendly", Aimsun et AnyLogic se
présentent comme les plus simples d’utilisation
sans nécessité de regarder a tout prix la docu-
mentation. GAMA est simple d’utilisation no-
tamment grace a la présence de GAML qui
est un langage orienté agent intuitif proche de
Java et simple d’utilisation (seul un peu de
documentation autour du langage est néces-
saire). MatSIM, MovSIM, OpenDS et SUMO
proposent une modélisation a partir de fichiers
en entrée et une simulation a partir d’un envi-
ronnement graphique (pour SUMO, possibilité
également de passer par un terminal de com-
mandes). Bien qu’assez simple d’utilisation,
une documentation est nécessaire afin d’écrire
les fichiers d’entrée correctement. Toutefois,
OpenDS est moyennement simple d’utilisation
en raison d’une documentation un peu faible sur
la conception de ses fichiers en entrée.

4.3 Simulation et analyse

Environnement de simulation. Comme
nous I’avons dit précédemment, Aimsun et Any-
Logic disposent d’un environnement de simu-
lation "user-friendly" constitué de nombreuses
fonctionnalités classées par catégories. Mov-
Sim, SUMO, GAMA présentent une inter-
face simple permettant de lancer, accélérer, ra-
lentir, mettre en pause ou arréter la simula-
tion. En plus de ces éléments, AnyLogic et
GAMA ont I’avantage de créer une interface
adaptée a chaque utilisation (visuel seul, vi-
suel et courbes...). L'interface de MatSIM et
d’OpenDS permet uniquement de lancer la si-
mulation en choisissant les fichiers d’entrée de
notre choix.

Sortie de simulation. Sur Aimsun tout
comme sur AnyLogic, il est possible d’observer
I’avancement de chaque moyen de transport en
temps réel sur une route en deux ou trois dimen-
sions, le tout dans un visuel tres clair et person-
nalisable. Bien que 1’aspect visuel ne soit pas

aussi développé que pour les deux outils pré-
cédents, GAMA, MovSim et SUMO possedent
également cette fonctionnalité et peuvent égale-
ment envoyer les résultats de la simulation dans
un fichier de sortie. Sur OpenDS, il est possible
d’observer la simulation en trois dimensions a
partir d’un véhicule que I’on peut contrdler avec
les touches du clavier. Sur I’outil d’origine, Mat-
SIM peut uniquement mettre les résultats dans
un fichier de sortie. Toutefois, une extension,
Via [1], permet d’avoir un aspect graphique en
deux dimensions personnalisable. Celle-ci est
payante pour un usage recherche (gratuit et li-
mité pour un usage personnel).

Outils d’analyse. Aimsun est constitué d’un

grand nombre d’outils d’analyse prédéfinis.
Il peut afficher plusieurs aspects de la route
(densité, vitesse, pollution, consommation d’es-
sence...) directement sur le visuel en deux di-
mensions ou encore via des courbes. AnyLogic,
GAMA, OpenDS, MovSim peuvent étudier les
résultats par I’intermédiaire de courbes ou direc-
tement sur la simulation (trajectoire du véhicule,
vitesse...). GAMA peut effectuer ceci grace a
une extension permettant une étude de trafic
routier [25]. MatSIM permet analyser via des
courbes ou directement sur la simulation a par-
tir de Via. SUMO manque d’un ensemble d’ou-
tils d’analyse permettant I’étude de ces résultats
(nécessité d’effectuer 1’analyse nous-mémes a
partir du fichier contenant les données).

Performances. Nous donnons un ordre de
grandeur en nombre de kilometres de voies
(remplies de véhicules). Ainsi, Aimsun et Any-
Logic permettent de simuler et d’observer faci-
lement au moins 100 km de voies, au moins 20
km de voies pour GAMA, MatSIM, MovSim,
SUMO et au moins 5 km de voies pour OpenDS.

4.4 Simulation de trafic

Lois de poursuite existantes. MovSim est
I’outil proposant le plus large choix de lois de
poursuite et de modeles de changement de voie
(Gipps [14], IDM [28], MOBIL [18]...). SUMO
utilise les modeles de Gipps mais des extensions
permettent un modele dérivé de Krauss [2].
Aimsun utilise les modeles de Gipps également.
GAMA utilise un modele dérivé d’IDM. Any-
Logic, MatSIM et OpenDS n’utilisent pas de
modeles de lois de poursuite.

Modélisation de la route a partir de don-
nées géographiques. Excepté MovSim, tous

Mise en place de critéeres
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