
Cílem práce je navrhnout a implementovat modulární simulátor silniční do-
pravy, který umožní modelovat pohyb vozidel na reálných mapových podkladech
(OpenStreetMap). Simulační jádro bude implementováno v jazyce C++ s důra-
zem na výpočetní efektivitu, zatímco vizualizace a ovládání budou realizovány
formou webové aplikace. Pro plynulé zobrazení velkého množství agentů a mapo-
vých dat v reálném čase využije aplikace hardwarově akcelerované vykreslování
(WebGL). Pomocí navrženého simulátoru bude možné optimalizovat uzavírky
silniční sítě s cílem minimalizovat negativní dopady na automobilovou dopravu.
Simulátor bude sloužit jako hodnoticí (fitness) funkce pro optimalizační metody,
jako jsou hill climbing, simulované žíhání či evoluční algoritmy.


