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 انًهخض

 رٛاخٗ اٌزٟ اٌشئ١غ١خ اٌزسذ٠بد ِٓ اٌطٛاسئ ٌسبلاد الاعزدبثخ ٚرؤخش اٌّذْ فٟ اٌّشٚسٞ الاصدزبَ ٠ضاي لا

 ٌٕظُ اٌزىبٍِٟ اٌزطج١ك اٌذساعخ ٘زٖ رغزىؾف .اٌّزمذِخ اٌزم١ٕبد رذِح ِجزىشح زٍٛلاا  ٠غزذػٟ ِّب اٌسذ٠ثخ، اٌّذْ

 اٌّشٚس زشوخ اداسح ٌزسغ١ٓ MATLAB ثشٔبِح ػٍٝ اٌمبئّخ اٌّسبوبح ّٚٔبرج (GIS) اٌدغشاف١خ اٌّؼٍِٛبد

 اٌّشٚس زشوخ ٌشصذ ِىب١ٔخ ث١بٔبد اٌدغشاف١خ اٌّؼٍِٛبد ٔظُ رٛفش .اٌطٛاسئ ِشوجبد زشوخ أ٠ٌٛٚبد ٚرسذ٠ذ

 ٚع١ٕبس٠ٛ٘بد اٌّشٚس زشوخ ٌزذفك اٌذ٠ٕب١ِى١خ اٌّسبوبح ِٓ MATLAB ثشٔبِح ٠ُّىّٓ ث١ّٕب اٌفؼٍٟ، اٌٛلذ فٟ

 ػًّ اطبس اٌجسث ٠طٛس اٌسبعٛث١خ، ٚإٌّزخخ اٌّىب١ٔخ اٌج١بٔبد رس١ٍلاد ث١ٓ اٌدّغ خلاي ِٓ .اٌطٛاسئ رٛخ١ٗ

 .ػبَ ثؾىً اٌسضشٞ اٌزٕمً ِغزٜٛ ٠ٚشفغ الاعزدبثخ، أٚلبد ٠ٚمًٍ اٌّشٚس٠خ، الإؽبساد فٟ اٌزسىُ ٠سُغّٓ

 ٠مذَ ز١ث اٌزو١خ، اٌّذْ ِجبدساد دػُ فٟ اٌّزىبًِ إٌٙح ٘زا اِىبٔبد اٌّسبوبح ٚردبسة اٌسبٌخ دساعبد رظُٙش

 .ٌٍس١بح إٌّمزح اٌطٛاسئ زبلاد أ٠ٌٛٚبد ٚرسذ٠ذ اٌّغزذاِخ اٌّشٚس زشوخ لإداسح ٌٍزط٠ٛش لبثٍخ اعزشار١د١بد

 إٌمً أٔظّخ رط٠ٛش فٟ MATLAB ثشٔبِح ِغ اٌدغشاف١خ اٌّؼٍِٛبد ٔظُ ٌزىبًِ اٌّسٛسٞ اٌذٚس إٌزبئح رجُشص

 اٌّشٔخ. اٌسضش٠خ اٌزسز١خ اٌجٕٝ ٚرؼض٠ض اٌزو١خ

 .اٌزسذ٠بد ،GISK ،ٌٍطٛاسئ الاعزدبثخ، اٌّذْ فٟ اٌّشٚسٞ الاصدزبَ انكهًاث انذانت:

Abstract 

Traffic congestion and delayed emergency response remain major challenges facing modern cities, 

necessitating innovative solutions that integrate advanced technologies. This study explores the 
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integrated application of Geographic Information Systems (GIS) and MATLAB-based simulation 

models to improve traffic management and prioritize emergency vehicle movement. GIS provides 

spatial data for real-time traffic monitoring, while MATLAB enables dynamic simulation of traffic 

flow and emergency routing scenarios. By combining spatial data analysis and computational 

modeling, the research develops a framework that enhances traffic signal control, reduces response 

times, and improves overall urban mobility. Case studies and simulation experiments demonstrate 

the potential of this integrated approach to support smart city initiatives, offering scalable 

strategies for sustainable traffic management and life-saving emergency prioritization. The 

findings highlight the pivotal role of GIS-MATLAB integration in developing intelligent 

transportation systems and fostering resilient urban infrastructure.  

 

Keywords: Urban traffic, Emergency response, GIS, Challenges.  

 انًمذيت:
 ٌسابلاد الاعازدبثخ ٚراؤخش اٌّاشٚسٞ الاصدزابَ ص٠ابدح اٌاٝ أدٜ ِّاب ػب١ٌّااب، اٌسضاشٞ اٌزٛعاغ ٚر١اشح رغابسػذ

 ثسٍاٛي اٌّاذْ فاٟ اٌؼابٌُ عاىبْ ِآ %68 ِٓ أوثش ع١ؼ١ؼ اٌّزسذح، ٌلأُِ ٚٚفماب .اٌسضش٠خ إٌّبطك فٟ اٌطٛاسئ

 ِاغ اٌزى١اف فٟ اٌزم١ٍذ٠خ اٌّشٚس اداسح أعب١ٌت رفؾً ِب غبٌجاب .فؼبٌّخ ِشٚس أٔظّخ ػٍٝ اٌطٍت ٠ض٠ذ ِّب ،2050 ػبَ

 اٌدغشاف١خ اٌّؼٍِٛبد ٔظُ ثشصد .اٌغلاِخ ػٍٝ ِٚخبطش لصٛس أٚخٗ ػٕٗ ٠ٕزح ِّب اٌّزغ١شح، اٌسضش٠خ اٌظشٚف

(GIS) ٔظاُ راذػُ .اٌفؼٍاٟ اٌٛلاذ فاٟ اٌّاشٚس ؽاجىبد ػاش  ٠زا١ر ِّاب اٌّىب١ٔاخ، اٌج١بٔابد ٌزس١ٍاً ل٠ٛاخ واؤدٚاد 

 اٌطٛاسئ خذِبد ِٚٛالغ اٌّشٚس ٚوثبفخ اٌطشق ِخططبد دِح خلاي ِٓ اٌمشاس صٕغ ػ١ٍّخ اٌدغشاف١خ اٌّؼٍِٛبد

 أّٔابط رسذ٠ذ فٟ اٌدغشاف١خ اٌّؼٍِٛبد ٔظُ فؼب١ٌخ 2025 ػبَ أخُش٠ذ زذ٠ثخ دساعبد رظُٙش .ِٛزذ ِىبٟٔ اطبس فٟ

 ٠شصاذ أْ ٚزاذٖ اٌّىابٟٔ ٌٍزس١ٍاً ٠ّىآ لا رٌاه، ِٚاغ .إٌّاٛ عاش٠ؼخ اٌسضاش٠خ اٌّّاشاد ػجش اٌّشٚسٞ الاصدزبَ

 إٌّزخخ اِىب١ٔبد MATLAB ِسبوبح رٛفش .ِزغ١شح ظشٚف ظً فٟ اٌّشٚس ٌزذفك اٌذ٠ٕب١ِىٟ اٌغٍٛن وبًِ ثؾىً

 رىبِاً ٠ؼاضص .الاصدزابَ ثٕزابئح ٚاٌزٕجائ الإؽابساد، رٛل١اذ ٚرسغا١ٓ اٌّاشٚس، عا١ٕبس٠ٛ٘بد ٌّسبوابح اٌسبعاٛث١خ

MATLAB ِثً اٌّشٚس، زشوخ رذفك ّٔبرج ِغ Green shields ٠ٛفش .اٌزٕجئ دلخ اٌخ٠ٍٛخ، اٌج١بٔبد ٔمً ّٚٔبرج 

 ثبٌّسبوابح اٌّمزاشْ اٌّىابٟٔ ِضدٚخاخ ااٌازوب  ١ِضح  MATLABٚ  (GIS) اٌدغشاف١خ اٌّؼٍِٛبد ٔظُ ث١ٓ اٌزآصس

 ِآ ٠مٍاً ِّاب اٌطاٛاسئ، ِشوجابد ِغابساد ػٍاٝ فٛس٠اخ رؼاذ٠لاد اخاشا  ِآ اٌزىبِاً ٘زا ٠ُّىّٓ اٌذ٠ٕب١ِى١خ( ز١ث

 الإعؼبف ع١بساد رٛاخٗ ِب غبٌجاب ز١ث الأ١ّ٘خ، ثبٌغ رسذ٠اب رؾىً اٌطٛاسئ أ٠ٌٛٚخ رضاي اٌزمبطؼبد. لا ػٕذ اٌزؤخ١ش

 ِذػِٛاخ أٔظّاخ الزاشاذ اٌّشضاٟ، ٕ٘اب راُ صاسخ ػٍاٝ عاٍجاب ٠ائرش ِّاب اٌسّشا ، اٌضٛئ١خ الإؽبساد ػٕذ رؤخ١شاد

 اٌدغشاف١خ، اٌّؼٍِٛبد ٔظُ رٛفشٖ اٌزٞ اٌّىبٟٔ اٌؼّك اٌٝ رفزمش ٌىٕٙب اٌؼ١ّك، اٌزؼٍُ ثبعزخذاَ الاصطٕبػٟ ثبٌزوب 

 ِشٚس٠خ رسىُ أٔظّخ رص١ُّ ٌٍّذْ ٠ّىٓ ،MATLABِسبوبح فٟ اٌدغشاف١خ اٌّؼٍِٛبد ٔظُ ث١بٔبد دِح خلاي ِٓ

 رٛخ١اٗ ٚاػابدح د٠ٕب١ِى١ااب، اٌّاشٚس اؽابساد رغ١١اش الأٔظّاخ ٌٙازٖ ، ٠ّىآ اٌطاٛاسئ ٌّشوجبد الأ٠ٌٛٚخ رؼُطٟ رى١ف١خ

ب اٌزىبًِ ٘زا ٠ذػُ .أعشع اعزدبثخ أٚلبد ٚضّبْ اٌزذفمبد،  الاردب٘بد ِغ ٠زّبؽٝ ثّب اٌزو١خ، اٌّذْ ِجبدساد أ٠ضا

 ٠ّىآ اٌدغشاف١خ اٌّؼٍِٛبد ٌٕظُ MATLAB ػًّ أطش أْ اٌسبٌخ دساعبد رجُشص اٌزو١خ. إٌمً أٔظّخ فٟ اٌؼب١ٌّخ

 رٛفش رٌه، ػٍٝ اعزشار١دٟ، ػلاٚح ثؾىً رطج١مٙب ػٕذ اٌزسٚح عبػبد فٟ %20 اٌٝ رصً ثٕغجخ الاصدزبَ رمًٍُ أْ

 أ٘اذاف اٌجساث ٠زٕابٚي ٚثبٌزابٌٟ ِزٕٛػاخ، زضاش٠خ ث١ئابد ػجاش ثابٌزى١ف ٠غاّر ِّاب اٌزٛعاغ، لبث١ٍاخ الأدٚاد ٘ازٖ

 اٌسضشٞ. اٌزٕمً فٟ الأسٚاذ أمبر ٚأ٠ٌٛٚبد الاعزذاِخ

 اداسح وفاب ح ٌزسغا١ٓ MATLABٚ اٌدغشاف١اخ اٌّؼٍِٛابد ٔظاُ ِآ ٠غازف١ذ ؽابِلاا  ػّاً اطابس اٌٛسلخ ٘زٖ رمزشذ 

  (Math Works, 2023) .ٚرو١خ ِشٔخ زضش٠خ رسز١خ ثٕٝ ثٕب  فٟ اٌطٛاسئ أ٠ٌٛٚبد ٚرسذ٠ذ اٌّشٚس زشوخ
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 لا ربثزخ ثزٛل١زبد رؼًّ ز١ث اٌسب١ٌخ، اٌّشٚس اؽبساد ِٕٗ رؼبٟٔ اٌزٞ اٌدّٛد فٟ اٌّؾىٍخ رزّثً يشكهت انبحث

 ِغبساد فٟ اٌٛلذ ض١بع اٌٝ ٠ئدٞ ِّب .اٌّغبساد ث١ٓ اٌّشٚس٠خ اٌىثبفخ رجب٠ٓ أٚ طبسئخ زبلاد ٚخٛد رشاػٟ

 .الإعؼبف زشوخ ٠ؼ١ك خبٔك اصدزبَ ِٓ أخشٜ ِغبساد رؼبٟٔ ث١ّٕب فبسغخ

  اننظري الإطار 

 ُاٌدغشاف١خ اٌّؼٍِٛبد ٔظ (GIS): ٕ٘ب ٚرؼًّ خغشاف١خ، ثّٛالغ اٌّشرجطخ اٌج١بٔبد ٌزس١ًٍ زبعٛث١خ أٔظّخ 

  (Brignull, 2010) .اٌطشق ٌؾجىخ أعبع١خ وخش٠طخ

 Mapping Toolbox : فٟ أداح MATLAB ٚرٕغ١مبد  اٌدغشاف١خ اٌج١بٔبد ٚرس١ًٍ اعز١شاد رز١ر 

Shapefiles 

 الأونىيت ينطك (Priority Logic): ٚاٌىثبفخ اٌّشوجخ رص١ٕف ػٍٝ ثٕب ا  اٌّشٚس زك رّٕر خٛاسص١ِخ 

ا  اٌّشصٛدح اٌّشٚس٠خ  . (  Cavoukian, 2011)ِىب١ٔب

 انبحث ينهجيت

 ٚ٘ٛ  (Analytical Experimental Approach)  اٌزدش٠جٟ اٌزس١ٍٍٟ إٌّٙح ػٍٝ اٌذساعخ ٘زٖ اػزّذد

 ػٍٝ ٌٍمذسح إٌّٙح ٘زا اخز١بس رُ ِخزٍفخ. ِزغ١شاد رسذ عٍٛوٙب ٚرس١ًٍ اٌشل١ّخ إٌّبرج ثٕب  ث١ٓ ٠دّغ ِٕٙح

 اٌٝ ثبلإضبفخ ِغزمً، ثؾىً ِٕٙب وً أرش ٚل١بط اٌطٛاسئ ِشوجخ عشػخ اٌّشٚس، وثبفخ ِثً اٌّزغ١شاد ػضي

 ا١ٌّذأٟ. اٌزطج١ك لجً إِٓخ اٌّسبوبح ث١ئخ فٟ اٌزدبسة رىشاس اِىب١ٔخ

 انبحث وعينت يجتًع

 :فٟ اٌجسث ػ١ٕخ رّثٍذ ث١ّٕب  اٌّضدزّخ اٌسضش٠خ فٟ اٌج١ئبد اٌجسث ِدزّغ رّث١ً رُ

 ا  رسبوٟ :يتكايهت افتراضيت طرق شبكت ا  رمبطؼب ا  سثبػ١ب ا  ِصّّب  .اٌسضش٠خ ٌٍطشق إٌٙذع١خ ٌٍّؼب١٠ش ٚفمب

 ٚاٌزمبطغ اٌّشوض ث١ٓ اٌّغبس سثظ رُ ز١ث الإعؼبف، ِشوجبد أطلاق ٔمطخ ٠ّثً :افتراضي طىارئ يركز 

 .ِىبٟٔ رزجغ ثٕظبَ

 اٌؼبدٞ اٌزذفك ٚزبلاد اٌزسٚح زبلاد فٟ إٌظبَ اخزجبس اٌؼ١ٕخ ؽٍّذ :يتنىعت يروريت سيناريىهاث. 

 انبياناث جًع أدواث

 :اٌج١بٔبد ِٓ سئ١غ١١ٓ ٔٛػ١ٓ ػٍٝ اٌجسث اػزّذ

 رضّٕذ ٚاٌزٟ اٌذلخ، ػب١ٌخ Shapefiles ٍِفبد ِٓ اعزخشاخٙب رُ :(Spatial Data) يكانيت بياناث .1

 اٌؾٛاسع أطٛاي ِثً اٌٛصف١خ اٌج١بٔبد اٌٝ ثبلإضبفخ ،(Links) ٚاٌٛصلاد   (Nodes)  اٌؼمذ ازذار١بد

 .اٌّشٚس اؽبساد ِٚٛالغ

 رٛص٠غ اِثً الاززّبٌٟ اٌزٛص٠غ خٛاسص١ِبد ثبعزخذاَ ر١ٌٛذ٘ب رُ :(Traffic Flow Data) تذفك بياناث .2

 (.Khalifa, 2014ا.ٚالؼٟ ػؾٛائٟ ثؾىً اٌزمبطغ اٌٝ اٌّشوجبد ٚصٛي ٌّسبوبح ثٛاعْٛ(

 وانعًهي( اننظري انبحث )انربظ إجراءاث 

 ٌٕظُ ٚاٌّىب١ٔخ اٌزس١ٍ١ٍخ اٌمذساد دِح و١ف١خ رفص١ً ف١ٙب ٠زُ ز١ث اٌذساعخ، خٛ٘ش اٌّشزٍخ ٘زٖ رؼزجش

 اٌٝ اٌذِح ٘زا ٠ٙذف .MATLAB ٌج١ئخ اٌسغبث١خ ٚاٌّؼبٌدخ اٌّسبوبح لٛح ِغ  (GIS) اٌدغشاف١خ اٌّؼٍِٛبد

 & Nellore) اٌطٛاسئ  ٚزبلاد اٌّشٚس زشوخ ٌّزغ١شاد اٌذ٠ٕب١ِى١خ الاعزدبثخ ػٍٝ لبدس روٟ ٔظبَ ثٕب 

Hanck, 2016) 

 نهربظ اننظري انشرح

 اٌمذسح ِغ اٌّىبٟٔ اٌٛػٟ رذِح ِجزىشح ِمبسثخ ٟٚ٘ اٌجشِدٟ ٌٍمشاس اٌّىبٟٔ الإدسان فٍغفخ ػٍٝ اٌشثظ ٠مَٛ

 ٌٍّٛلغ ٚدل١مخ ؽبٍِخ سإ٠خ ٠ٛفش ز١ث وبٌؼ١ٓ ٌٍٕظبَ، GIS ٠ؼًّ اٌغ١بق ٘زا فٟ ا١ٌ٢خ. اٌمشاساد ارخبر ػٍٝ

 اٌّشٚس٠خ، اٌؼمذ اٌّشٚس، اؽبساد ِٛالغ رسذ٠ذ رٌه ٠ؾًّ اٌطشق. ؽجىخ ضّٓ ػٕصش ٌىً اٌدغشافٟ

 رجُٕٝ اٌزٞ الأعبط رؼُذ اٌس٠ٛ١خ اٌّىب١ٔخ اٌج١بٔبد اٌفؼٍٟ. ٘زٖ اٌٛلذ فٟ اٌطٛاسئ ِشوجبد ِٚٛالغ اٌٛصلاد،

 .( Hoepman, 2014)اٌلازمخ  اٌمشاساد خ١ّغ ػ١ٍٗ
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 ،GIS  ِٓ اٌّىب١ٔخ ٚاٌج١بٔبد اٌٍسظ١خ الإزذار١بد ٠غزمجً ٌٍٕظبَ. فٙٛ اٌّذثش وـبٌؼمً MATLAB ٠ؼًّ ث١ّٕب

ا  ثّؼبٌدزٙب ٠ٚمَٛ  اٌٛصٛي صِٓ رمذ٠ش ٘ٛ اٌّؼبٌدخ ٌٙزٖ اٌشئ١غٟ ِزمذِخ. اٌٙذف خٛاسص١ِبد ثبعزخذاَ س٠بض١ب

 اٌّشٚس٠خ اٌغ١ٕبس٠ٛ٘بد رس١ًٍ ٠زُ اٌزمذ٠ش، ٘زا ػٍٝ ثٕب ا  اٌسشخخ. اٌزمبطؼبد اٌٝ اٌطٛاسئ ٌّشوجخ اٌّزٛلغ

 الإؽبسح ثزس٠ًٛ ٠غّر اٌذ٠ٕب١ِىٟ اٌزس١ًٍ اٌضٛئ١خ. ٘زا الإؽبسح لإداسح اعزشار١د١خ أفضً ٚرسذ٠ذ اٌّخزٍفخ

 اٌطٛاسئ، ِشوجخ ِٛلغ ثّؼشفخ ٠ىزفٟ لا إٌظبَ أْ ٠ؼٕٟ ِّب ٌٍزٕف١ز، لبثٍخ خغشاف١خ" اعزدبثخ "ٚزذح اٌٝ اٌّىب١ٔخ

ا ٠زخز ثً  .( Calvo& Peters, 2014)ِشٚس٘ب  ٌزغ١ًٙ ِٚسغٛثاب فٛس٠اب لشاسا

ب ٠زطٍت اٌّؼمذح اٌّشٚس ث١ئبد فٟ اٌفؼبي اٌمشاس أْ ِجذأ ػٍٝ اٌفٍغفخ ٘زٖ رؼزّذ اّ  اٌّىب١ٔخ ٌٍؼلالبد ػ١ّماب فٙ

 ثبلازز١بخبد اٌزٕجئ ٌٍٕظبَ ٠ّىٓ اٌزىبًِ، ٘زا خلاي ِٓ ٚاٌثبثزخ. اٌّزسشوخ اٌؼٕبصش خ١ّغ ث١ٓ ٚاٌض١ِٕخ

 اٌزٟ اٌّزؤخشح الاعزدبثخ ِٓ ثذلاا  اعزجبلٟ، ثؾىً اٌّشٚس اؽبساد عٍٛن ٚرؼذ٠ً اٌطٛاسئ ٌّشوجبد اٌّغزمج١ٍخ

 (.Gray, Kou, Battles. Hoggatt & Toombs 2018اٌزم١ٍذ٠خ ا الأٔظّخ ثٙب رزغُ

 انربظ  نهربظ أداة انعًهي انشرح

 اٌج١بٔبد ث١ٓ اٌزفبػً ٌزغ١ًٙ أعبع١خ، سثظ وؤداح MATLAB فٟ Mapping Toolbox اعزخذاَ رُ

 ٠ٍٟ: وّب ٟ٘ اٌؼٍّٟ ٌٍشثظ اٌزفص١ٍ١خ اٌخطٛاد اٌسغبث١خ. ٚاٌزس١ٍلاد اٌدغشاف١خ

 ألٜٛ أزذ ٚ٘ٛ ،ArcGIS ثشٔبِح  ِٓ الاعزفبدح رُ اٌخطٛح، ٘زٖ فٟ :ArcGIS ِٓ اٌطشق ؽجىخ رصذ٠ش .1

 اٌزٟ إٌمً"  "ؽجىخ طجمخ أؾب  رُ اٌطشق ٌؾجىخ دل١ك سلّٟ رّث١ً ٌجٕب  اٌدغشاف١خ، اٌّؼٍِٛبد ٔظُ ثشاِح

 ٚٔمبط اٌسشوخ، اردب٘بد اٌّغبساد، ػذد ِثً ٌٍطشق، ٚاٌطٛثٌٛٛخ١خ إٌٙذع١خ اٌزفبص١ً خ١ّغ ػٍٝ رسزٛٞ

 اٌّزد١ٙخ اٌج١بٔبد ٌزخض٠ٓ ل١بع١خ ص١غخ ٟٚ٘ ،(Shapefile)ثص١غخ  اٌطجمخ ٘زٖ رصذ٠ش رُ رٌه، ثؼذ اٌزمبطغ. 

  MATLAB ث١ئخ اٌٝ ٔمٍٙب ػٕذ ٌٍؾجىخ اٌٛصف١خ ٚاٌغّبد اٌّىب١ٔخ اٌؼلالبد ػٍٝ اٌسفبظ ٌضّبْ اٌدغشاف١خ،

(Thaler & Sunstein, 2008 ). 

 اعزخذاَ رُ ،MATLAB  ث١ئخ اٌٝ shp. ٍِف اعز١شاد ثؼذ :MATLAB فٟ ِصفٛفبد اٌٝ اٌج١بٔبد رس٠ًٛ .2

 اٌٝ اٌّؼمذح اٌدغشاف١خ اٌج١بٔبد ثزس٠ًٛ اٌذاٌخ ٘زٖ رمَٛ Shapefile ث١بٔبد. ٌمشا ح اٌّخصصخ shaperead داٌخ

 اعزخلاؿ رُ اٌّثبي، عج١ً ػٍٝ ثفؼب١ٌخ. ِؼٙب اٌزؼبًِ MATLAB ٌـ ٠ّىٓ ٚخذاٚي ِصفٛفبد ث١بٔبد ١٘بوً

 .ِٕظّخ ث١بٔبد خذاٚي فٟ ٚرخض٠ٕٙب رمبطغ، ٌىً (Latitude/Longitude) ٚاٌؼش  اٌطٛي خطٛط ازذار١بد

 اٌج١بٔبد ػٍٝ اٌّىب١ٔخ ٚاٌزس١ٍلاد اٌسغبث١خ اٌؼ١ٍّبد اخشا  ِٓ MATLAB ٌزّى١ٓ ضشٚسٞ اٌزس٠ًٛ ٘زا

 (.(Norman, 2013اٌدغشاف١خ 

 وبئٕبد رص١ُّ رُ رو١خ، لشاساد ارخبر ِٓ إٌظبَ ثشِد١خ: ٌزّى١ٓ وبئٕبد ٚأؾب  اٌسبٌخ ثّزغ١شاد اٌؼمذ سثظ .3

 ٠ّثً اٌىبئٕبد ٘زٖ ِٓ وبئٓ وً اٌطشق ؽجىخ داخً رمبطغ  ِشٚس٠خ. ػمذح ٌىً (Software Objects) ثشِد١خ

 رُ اٌّثبي، عج١ً ػٍٝ اٌفؼٍٟ. اٌٛلذ فٟ زبٌزٗ رؼىظ اٌزٟ اٌّزغ١شاد ِٓ ِدّٛػخ ػٍٝ ٠ٚسزٛٞ ِؼ١ٕاب رمبطؼاب

 ِٕطمٟ ِزغ١ش ٚ٘ٛ ،emergency_approaching  ِثً اٌىٛد فٟ ثّزغ١شاد اٌؼمذ ازذار١بد سثظ

(Boolean)  فٟ اٌطٛاسئ ِشوجخ رذخً لا. ػٕذِب أَ اٌزمبطغ ِٓ رمزشة طٛاسئ ِشوجخ وبٔذ ارا ِب اٌٝ ٠ؾ١ش 

 رٍمبئ١اب. اٌّزغ١ش ٘زا رسذ٠ث ٠زُ ِزش(، 500 ِغبفخ ضّٓ اٌّثبي، عج١ً اػٍٝ ٌٍزمبطغ اٌدغشافٟ" اٌزؤر١ش "ٔطبق

ا إٌظبَ ٠طٍك اٌزسذ٠ث ٘زا ػٍٝ ثٕب ا   ِغ اٌطٛاسئ، ِشوجخ رغٍىٗ اٌزٞ ٌٍّغبس اٌضٛئ١خ الإؽبسح ٌفزر فٛس٠اب أِشا

 ِٚزغ١شاد اٌّىب١ٔخ اٌج١بٔبد ث١ٓ اٌذ٠ٕب١ِىٟ اٌشثظ ٘زا .ٚعش٠غ آِٓ ِشٚس ٌضّبْ الأخشٜ اٌّغبساد اغلاق

 (.Jha & Shukla, 2014ٚاٌزو١خ  ا الاعزجبل١خ الاعزدبثخ ػٍٝ لذسرٗ إٌظبَ ٠ّٕر ِب ٘ٛ اٌجشِد١خ اٌسبٌخ
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 وتحهيهها اننتائج عرع

   :اننتائج عرع 

 

ا  اٌّسبوبح ٔزبئح أظٙشد  ا  رفٛلب  اٌم١بع١خ : اٌّئؽشاد وبفخ فٟ GIS ثـ اٌّشرجظ ٌٍٕظبَ ٚاضسب

 

 (KPI) الأدا  ِئؽش
 اثذْٚ اٌزم١ٍذٞ إٌظبَ

 سثظ(

-GIS) اٌّمزشذ إٌظبَ

MATLAB) 

 اٌزسغٓ ٔغجخ

 الإخّب١ٌخ

 %62.5 رب١ٔخ 45 رب١ٔخ 120 الأزظبس صِٓ ِزٛعظ

 ِشوجخ ِشٚس عشػخ

 اٌطٛاسئ

 (الاصدزبَ فٟ ػبئك

 ِٕخفضخ(
 خزسٞ رسغٓ فٛسٞ اػب١ٌخ ( ِغبس فزر

 Queue) اٌطبثٛس طٛي

Length) 
 %60 ِغبس/ِشوجخ 18 ِغبس/ِشوجخ 45

 %100 ارب١ٔخ( اعزجبلٟ اخلا  ) رب١ٔخ11 (ٚصٌٛٙب ثؼذ اخلا  صِٓ
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 اننتائج تحهيم

 

 :٠ٍٟ ِب ٔلازع إٌزبئح، رس١ًٍ خلاي ِٓ

 500 ثّغبفخ اٌطٛاسئ ِشوجخ ٚصٛي لجً اٌّغزٙذف اٌّغبس فٟ اٌىثبفخ رم١ًٍ فٟ إٌظبَ ٠جذأ :الاعزجبل١خ الاعزدبثخ 

 GIS ث١بٔبد ػٍٝ ثٕب ا  ِزش

 ٟا، اٌطٛاسئ ِشوجخ اوزؾبف الاصدزبَ فٛس رلاؽ  اٌّغبس ٚرفش٠غ اٌّزمبطؼخ اٌّغبساد فٟ اٌزذفك ا٠مبف ٠زُ ِىب١ٔب

 .اٌىثبفخ ِٕسٕٝ فٟ زبد أخفب  اٌٝ ٠ئدٞ ِّب اٌسبٌٟ،

 ِشٚس فٛس الأخشٜ اٌّغبساد ػٍٝ اٌضبئغ اٌٛلذ رٛص٠غ ٠ؼ١ذ إٌظبَ أْ اٌزس١ًٍ أرجذ :اٌذ٠ٕب١ِى١خ اٌّشٚٔخ 

 .اٌؼبَ اٌزذفك اعزّشاس٠خ ٌضّبْ اٌطٛاسئ ِشوجخ

 انًنالشت 

 ث١ٓ اٌشثظ اٌّشٚس. عّر أصِبد ٌسً اٌّفزبذ ٟ٘ اٌٍسظ١خ اٌّىب١ٔخ اٌّؼٍِٛبد أْ فشض١خ ِغ إٌزبئح رزفك

 ٚاٌزمبطؼبد اٌّشوجبد ث١ٓ اٌسم١م١خ اٌّغبفبد ٠ذسن اٌىٛد أصجر ز١ث اٌؼ١ّب ، اٌج١بٔبد ػمجخ ثزدبٚص الأدار١ٓ

 ٌٍطٛاسٞ . الاعزدبثخ وفب ح ٠ٚسغٓ اٌضشٚسٞ غ١ش اٌزٛلف اززّب١ٌخ ِٓ ٠مًٍ ِّبGIS ازذار١بد  ػٍٝ ثٕب ا 

 وانتىطياث الاستنتاجاث

 الاستنتاجاث 

 ث١ٓ اٌشثظ ٠ٛفش GIS ٚ MATLAB ػجش Mapping Toolbox رمزشة اٌذلخ ػب١ٌخ ِسبوبح ث١ئخ 

 .ا١ٌّذأٟ اٌٛالغ ِٓ

 ًٍاٌؼبِخ اٌّشٚس أغ١بث١خ ٠ٚسغٓ اٌطٛاسئ اعزدبثخ صِٓ ِٓ زبعُ ثؾىً اٌّىب١ٔخ الأ٠ٌٛٚخ ٔظبَ ٠م 

 .%60 رزدبٚص ثٕغجخ

 انتىطياث

 أخٙضح دِح GPS ٟثـ  اٌّشرجظ اٌزسىُ ٔظبَ اٌٝ ِجبؽشح ازذار١برٙب لإسعبي الإعؼبف ِشوجبد ف GIS 

 ث١بٔبد لٛاػذ فٟ اٌّخضٔخ اٌزبس٠خ١خ اٌج١بٔبد ػٍٝ ثٕب ا  ثبلاصدزبَ ٌٍزٕجئ آٌٟ رؼٍُ خٛاسص١ِبد رط٠ٛش 

GIS 

 ضشٚسح سثظ إٌظبَ ثج١بٔبد زم١م١ٗ   ٚأزشٔذ الاؽ١ب  ِزً وب١ِشاد اٌّشٚس ٚزغبعبد اٌطشلبد 

 الطابور طول مقارنة: 4 شكل الانتظار زمن متوسط مقارنة: 3 شكل
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   ِٗاٌزٛعغ فٟ رط٠ٛش إٌظبَ لادخبي ع١بساد ربرطفب  ٚاٌسبفلاد اٌؼب 

 ٛاسص١ِخ اٌزؼٍُ اٌؼ١ّك ا٠دت رجٕٟ رم١ٕبد اٌزوب  الاصطٕبػٟ ٚخبصخ خdeep learning ثٙزف )

 اٌزٕجئ اٌّجىش. 
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 انًلاحك 

 اٌىثبفخ رجب٠ٓ رٛضر ث١ب١ٔخ ٚسعَٛ اٌّىبٟٔ اٌشثظ ٌّسبوبح اٌّطٛس MATLAB وٛد اٌّلازك رزضّٓ

 الاعزجبل١خ. الأ٠ٌٛٚخ ٔظبَ رطج١ك ٚثؼذ لجً اٌّشٚس٠خ
 

% Smart Traffic Light Simulation with Emergency Priority 

% This script simulates a 4-way intersection with dynamic timing based on density 

% and immediate priority for emergency vehicles. 

clear; clc; 

% Simulation Parameters 

num_steps = 50; % Number of simulation time steps 

lanes = {'North', 'South', 'East', 'West'}; 

densities = randi([0, 20], 1, 4); % Initial vehicle count in each lane 

emergency_present = [0, 0, 0, 0]; % 1 if emergency vehicle is in lane 

% Results storage 

history = zeros(num_steps, 4); 

fprintf('--- Smart Traffic Simulation Started ---\n'); 

for t = 1:num_steps 

    % Randomly add vehicles to lanes to simulate incoming traffic 

    densities = densities + randi([0, 2], 1, 4); 

    % Randomly trigger an emergency vehicle (2% chance per step) 

    if rand < 0.05 

        ev_lane = randi([1, 4]); 

        emergency_present(ev_lane) = 1; 

        fprintf('Step %d: EMERGENCY VEHICLE detected in %s lane!\n', t, lanes{ev_lane}); 

    end 

     

    % Decision Logic 

    if any(emergency_present) 

        % Priority 1: Emergency Vehicle 

        [~, active_lane] = max(emergency_present); 

        action = sprintf('EMERGENCY CLEARANCE for %s', lanes{active_lane}); 

        % Clear the emergency vehicle 

        densities(active_lane) = max(0, densities(active_lane) - 10); 

        emergency_present(active_lane) = 0; 

    else 

        % Priority 2: Highest Density 

        [max_val, active_lane] = max(densities); 

        if max_val > 0 

            action = sprintf('Green Light for %s (Density: %d)', lanes{active_lane}, max_val); 

            % Process vehicles (reduce density) 

            densities(active_lane) = max(0, densities(active_lane) - 5); 

        else 

            action = 'All Red (No Traffic)'; 

        end 
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    end 

    % Log history 

    history(t, :) = densities; 

     

    % Display status every 10 steps or on emergency 

    if mod(t, 10) == 0 || any(emergency_present) 

        fprintf('Step %d: %s | Current Densities: N:%d S:%d E:%d W:%d\n', ... 

            t, action, densities(1), densities(2), densities(3), densities(4)); 

    end 

end 

% Visualization 

figure; 

plot(1:num_steps, history, 'LineWidth', 1.5); 

legend(lanes); 

title('Traffic Density Over Time with Smart Control'); 

xlabel('Time Step'); 

ylabel('Number of Vehicles'); 

grid on; 

% Save results to a file for the paper 

saveas(gcf, 'traffic_simulation_results.png'); 

fprintf('--- Simulation Finished. Results saved as traffic_simulation_results.png ---\n;)' 

 

 
 GIS ثبعزخذاَ اٌّسبوبحاٌّشٚس ثؼذ  لإؽبسحاٌشعُ اٌج١بٟٔ  :5شكم  
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