應用模糊類神經網路於逐日動態路徑選擇之研究
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以模糊推論來表達駕駛者決策行為，提供了一合理描述人類之思考型態及經驗法則。此外類神經網路具有分散平行處理的能力與學習記憶的功能，並在容錯能力與雜訊抑制能力上有優異的表現；同時類神經網路具有函數逼近能力，只要給予足夠數量的輸入輸出對關係，就可學習得其間之非線性映射；若隱藏層及其神經元數目夠多，甚至可以任意精度去逼近任何函數。所以，利用類神經網路來學習駕駛者之動態決策行為，只要知其動態特性，訂定出輸入與輸出變數，即可進行學習。由於模糊推論與類神經網路各具特色，因此本研究結合兩者構建逐日動態通勤決策模型，並利用控制實驗法所擷取的通勤資料進行實證分析；而為探討駕駛者之動態決策行為，故本研究分別針對單日動態、多日動態(二日及三日)、週期性單日動態及週期性多日動態(二日及三日)等六種動態現象進行實證分析。

