
Spis treści

Spis treści 5

Streszczenie 9

Summary 10

1. Wstęp 11
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węzłów oraz koordynacją ich otoczeń . . . . . . . . . . . . . . . . . 164

8. Podsumowanie 167

Dodatek A. Miary stosowane w problemie transportowym 173

Dodatek B. Miary stosowanie w modelowaniu
i sterowaniu ruchem drogowym 179

Dodatek C. Przykładowe zmiany globalnych miar
dla wybranych problemów 181

Literatura 185


