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1. Przedmiot i zakres opracowania

Przedmiotem opracowania jest projekt statej organizacji ruchu dla zadania pn.
,Rozbudowa drogi powiatowej nr 2850W od ul. Dworcowej w Piasecznie do torow linii
kolejowej nr 8”.
W ramach opracowania wykonano:

e plan sytuacyjny przebiegu i geometrii projektowanych elementéw na podstawie map
sytuacyjno — wysokosciowych w skali 1:500,

e inwentaryzacje istniejgcej organizacji ruchu,

e analize i koordynacje istniejgcego oznakowania poziomego wraz z pionowym,

Opracowany projekt statej organizacji ruchu obejmuje:
e 0znakowanie pionowe i poziome,
o weryfikacje usytuowania istniejgcych znakow pionowych i poziomych,

o projekt sygnalizacji Swietlne;j.

2. Lokalizacja inwestycji

Przedmiotowa inwestycja zlokalizowana jest w wojewodztwie mazowieckim, powiat
piaseczynski, gmina Piaseczno. Droga usytuowana jest na terenie ptaskim,
charakteryzujgcym sie zabudowg mieszkaniowg jednorodzinng oraz ustugows.

Szczegotowa lokalizacja przedstawiona zostata na planie orientacyjnym bedacym

sktadowg niniejszego opracowania.

3. Podstawa opracowania

Podstawg formalng wykonania niniejszego opracowania jest Umowa nr IRD.44.2019
zawarta z Zamawiajgcym tj. Zarzgdem powiatu Piaseczyhskiego w dniu 10.09.2019 r.,
oraz:

e Mapa w skali 1:500,

e Szczegotowa inwentaryzacja w terenie,

e Ustawa z dnia 20 czerwca 1997 r. - Prawo o ruchu drogowym (Dz. U. z 2012 r.
poz.1137. tekst jednolity z pdzn. zm.);

¢ Rozporzadzeniem Ministra Infrastruktury oraz Spraw Wewnetrznych i Administracji z
dnia 31 lipca 2002 r. w sprawie znakéw i sygnatéw drogowych (Dz. U. Nr 170, poz.

1393 z dnia 12.10.2002 r. z p6zn. zm.);



5.

6.

Rozporzgdzeniem Ministra Infrastruktury z dnia 23 wrzesnia 2003r. w sprawie
szczegotowych warunkow zarzadzania ruchem na drogach oraz wykonywania nadzoru
nad tym zarzgdzaniem (Dz. U. Nr 177, poz. 1729 z dnia 14 pazdziernika 2003 r. z
pozn. zm.),

Rozporzadzenie Ministra Infrastruktury z dnia 3 lipca 2003 roku w sprawie
szczegotowych warunkoéw technicznych dla znakéw i sygnatow drogowych oraz
urzgdzen bezpieczenstwa ruchu drogowego i warunkow ich umieszczania na drogach
(Dz. U. Nr 220, poz. 2181 z dn. 23 grudnia 2003 r. z pézn. zm.);

Szczegotowe warunki techniczne dla znakow i sygnatow drogowych oraz urzadzen
bezpieczenstwa ruchu drogowego i warunkow ich umieszczania na drogach (zat. do
Dz. U. Nr 220, poz. 2181 z dn. 23 grudnia 2003 r.);

Rozporzgdzenie Ministra Infrastruktury z dnia 23 wrzesnia 2003 r. w sprawie
szczegotowych  warunkédw zarzadzania ruchem na drogach oraz
wykonywania nadzoru nad tym zarzgdzeniem. Dz. U. Nr 177 z dnia 23
pazdziernika 2003 r., poz. 1729.

Instrukcja obliczania przepustowosci skrzyzowan z sygnalizacjg Swieting,
Generalna Dyrekcja Drog Krajowych i Autostrad, Warszawa 2004.

Inne zwigzane opinie oraz obowigzujgce przepisy rozporzgdzenia i normatywy

Autor opracowania

ES PROJEKT BIURO PROJEKTOWE
ul. Magnacka 10 lok. 19
02-496 Warszawa

Inwestor

ZARZAD POWIATU PIASECZYNSKIEGO
STAROSTWO POWIATOWE W PIASECZNIE
ul. Chyliczkowska 14
05-500 Piaseczno

Istniejace zagospodarowanie terenu

Droga powiatowa nr 2850W jest drogg jednojezdniowg 1x2 klasy Z (zbiorcza),

posiadajgcg nawierzchnie asfaltowg o szerokosci okoto 6.0 -7.0 m. Istniejgca



nawierzchnia bitumiczna jest w ztym stanie technicznym. Na jej powierzchni wystepujg
liczne spekania oraz koleiny. Na przedmiotowym odcinku drogi wystepuje jednostronny
chodnik przylegajgcy do jezdni oraz zjazdy indywidualne i publiczne. Na niedawno
wykonanym skrzyzowaniu z ul. Zytnig wprowadzona zostata sygnalizacja $wietlna tylko na
jednym wilocie ul. Jana Pawta Il (od strony ul. Dworcowej). Wzdtuz ul. Zytniej
zlokalizowana jest droga dla rowerdw.

W pasie drogowym zlokalizowane sg urzgdzenia uzbrojenia terenu: linie energetyczne,
oswietlenie, kanalizacja telekomunikacyjna, wodocigg oraz kanalizacja deszczowa i
sanitarna.

Istniejgce zagospodarowanie terenu przedstawiajg fotografie nr1i 2

Fotografia nr 2 (ul. Jana Pawta Il — kierunek przejazd kolejowy)



Fotografia nr 3 (ul. Jana Pawia |l — skrzyzowanie z ul. Zytnig)

7. Opis rozwigzan projektowych organizacji ruchu

Celem przedsiewziecia jest poprawa komfortu obstugi komunikacyjnej oraz
podniesienie bezpieczenstwa ruchu pieszych poprzez przebudowe nawierzchni jezdni,
budowe zjazdow, ciggu pieszo-rowerowego, chodnikdw, miejsc postojowych wraz z droga
manewrowg, na ktorej dopuszczony zostat ruch matych autobusow lokalnych z
mozliwoscig postoju (tzw. przystanek koncowy). Poprawe obstugi komunikacyjnej ma
rowniez na celu rozbudowa sygnalizacji Swietlnej na catym skrzyzowaniu ul. Jana Pawta z

ul. Zytnia.

7.1 Oznakowanie pionowe.

Wszystkie znaki pionowe nalezg do grupy wielkosci znakow ,Srednich”. W przypadku
dobrego stanu technicznego istniejgcych znakdw pionowych, wskazane znaki do
przestawienia przeznaczy¢ do ponownego wykorzystania.

W projekcie zastosowano znaki A-29, B-2, C-5, C-13/16 oraz D-3, D-6, D-15, oraz
tabliczki T-27, T-29.

Znaki pionowe D-6 nalezy wykonac¢ z zastosowaniem folii odblaskowej typu 2. Dla
pozostatych znakéw pionowych zastosowac folie typu 1

Znakéw drogowe zlokalizowane w odlegto$ci wigkszej niz 2 m od krawedzi jezdni

zamontowac na stupkach gietych (fotografia ponizej).
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Fotografia nr 4 (przykfad stupka gietego)

7.2 Oznakowanie poziome.

W zwigzku z wystepowaniem intensywnego ruchu pojazdéw projektuje sie
oznakowanie poziome grubowarstwowe. W ramach projektu zastosowano linie
segregacyjne P-le, P-4 oraz P-6. Zaprojektowano réwniez znaki poprzeczne typu P-10 i
P-14. Poszerzony zostat rowniez przejazd dla rowerow P-11 do szerokoéci 3.0m. Na
poczatkach ciggdw pieszo-rowerowych znaki pionowe uzupetni¢ znakami poziomymi P-23
i P-26. W miejscach zatrzymania autobuséw zaprojektowano linie przystankowg P-17
natomiast na miejscu postojowym dla niepetnosprawnych nalezy wykona¢ oznakowanie

poziome P-20 (koperta) wraz ze znakiem P-24 (symbol osoby niepetnosprawnej).

7.3 Urzadzenia bezpieczenstwa ruchu.

W rejonie biblioteki w celu zapewnienia bezpieczenstwa pieszym i rowerzystom
poprzez wyeliminowania ryzyka niepozgdanych zachowan takich jak przekraczanie lub
wtargniecie na jezdnie w miejscu niedozwolonym nalezy ustawic¢ barierke wygrodzeniowg
U-12a na dtugosci 66m po stronie ciggu pieszo-rowerowego na odcinku miedzy ul. Zytnig

a ul. Dworcowag w celu.
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7.4 Sygnalizacja swietlna.

ZAKRES OPRACOWANIA CZESCI RUCHOWEJ

Pomiary ruchu

Pomiary warunkéw ruchu wykonane zostaty dnia 25 wrzesnia 2019 r dla przedziatow
czasowych szczytow komunikacyjnych: porannego (w godzinach 7:30 — 8:30), przedstawione w
tabeli 1, popotudniowego (w godzinach 15:30 — 16:30), przedstawione w tabeli 3, oraz
miedzyszczytowego (w godzinach 11:00 — 12:00), przedstawione w tabeli 2.

Objasnienie tabel pomiarowych :
- M - motocykle, motorowery,
- O — pojazdy osobowe,
- D - pojazdy dostawcze,
- C - pojazdy ciezarowe (zaliczane do ruchu ciezkiego),
- C+P - pojazdy ciezarowe z orzyczepami (zaliczane do ruchu ciezkiego),
- A — autobusy (zaliczane do ruchu ciezkiego),
- P —suma pojazdow,
- PU - suma pojazddéw wyrazona w pojazdach umownych,
- Ur — udziat relacji na wlocie [%],

- Uc — udziat ruchu ciezkiego [%].

Tab. 1. Wyniki pomiaréw ruchu dla szczytu porannego

Dzien: 25.09.2019 Czas: 7:30 - 8:30 Suma na
Wiloty Relacja M (0] D © C+P A P PU wiocie

Zawracanie| 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
ul. 2ytnia (PN) Lewo 0 17 0 0 0 0 17 17 12,8 0
Prosto 3 43 3 1 0 0 50 50 37,6 2
Prawo 3 57 4 2 0 0 66 66 49,7 4
Zawracanie 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
ul. Jana Pawa Il (WSCH) Lewo 0 64 1 2 0 0 67 69 13,9 3
Prosto 0 319 17 8 0 4 348 357 72 4
Prawo 1 66 1 1 0 0 69 70 14,3 2
Zawracanie| 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
ul. 2ytnia (PD) Lewo 0 114 8 2 0 2 126 129 43,8 4
Prosto 2 39 1 0 0 1 43 43 15 ]
Prawo 0 108 5] 3 0 g 119 124 41,4 6
Zawracanie 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
ul. Jana Pawia Il (ZACH) Lewo 0 24 1 0 0 0 25 25 6,1 0
Prosto 3 235 16 4 0 0 258 260 62,2 2
Prawo 1 117 12 1 0 1 132 133 31,9 2
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Tab. 2. Wyniki pomiaréw ruchu dla miedzyszczytu

Dzien: 25.09.2019 Czas: 11:00 - 12:00 Suma na
Wloty Relacja M (e} D C C+P A P PU wiocie
Zawracanie 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
. L 2 2 2
ul, Zytnia (PN) ewo 0 0 0 0 0 2,5 0
Prosto 0 36 3 1 0 0 40 41 48,2 3
Prawo 1 38 2 0 0 0 41 41 49,4 0
Zawracanie 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
ul. Jana Pawla Il (WSCH) Lewo 0 51 2 1 0 0 54 55 19,1 2
Prosto 5 188 16 5 1 2 217 221 76,7 4
Prawo 0 8 3 1 0 0 12 13 43 9
Zawracanie| 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
ul. Zytnia (PD) Lewo 1 109 11 2 1 1 125 129 50,5 4
Prosto 0 23 2 1 0 0 26 27 10,5 4
Prawo 0 88 7 1 0 1 97 99 39,2 3
Zawracanie 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
L 0 33 2 1 0 0 36 37 13,1 3
ul. Jana Pawla Il (ZACH) |2
Prosto 3 141 11 3 0 0 158 159 57,5 2
Prawo 0 71 7 3 0 0 81 84 29,5 4
Tab. 3. Wyniki pomiaréw ruchu dla szczytu popotudniowego
Dzien: 25.09.2019 Czas: 15:30 - 16:30 Suma na
Wloty Relacja M e} D C C+P A P PU wiocie
Zawracanie 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
ul. Zytnia (PN) Lewo 0 25 1 0 0 0 26 26 18,9 0
Prosto 1 45 1 0 0 0 47 47 34,1 0
Prawo 1 62 2 0 0 0 65 65 47,2 0
Zawracanie 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
L 1 61 0 0 1 0 63 64 11,7 2
ul. Jana Pawia Il WSCH) = 2
Prosto 6 392 11 3 0 3 415 417 76,8 2
Prawo 1 55 6 1 0 0 63 64 11,7 2
Zawracanie 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
. L 1 138 7 1 0 1 14 14
ul. Zytnia (PD) 2ig 8 2 487 C
Prosto 1 32 1 1 0 0 35 36 11,6 3
Prawo 3 112 4 0 0 2 121 121 39,9 2
Zawracanie 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
L 21 1 22 22
ul. Jana Pawia Il (ZACH)  |— o o 0 o 50 0
Prosto 2 184 6 2 0 0 194 195 57,8 2
Prawo 0 113 4 1 1 1 120 123 35,8 3

Opis stanu istniejacego

Przedmiotowe skrzyzowanie zlokalizowane jest w zachodniej czesci Piaseczna w obszarze o
zabudowie jednorodzinnej i komercyjnej. Skrzyzowanie to jest czterowlotowe, kazdy wilot jest
jednojezdniowy, bez segregacji kierunkowej ruchu. Drogg gtéwng jest ulica Jana Pawta Il. Przez
wloty wschodni i potudniowy wytyczone sg przejscia dla pieszych, przez wlot potudniowy
dodatkowo wytyczony jest przejazd rowerowy. Ruch na przejsciu dla pieszych i przejezdzie

rowerowym na wlocie wschodnim sterowany jest sygnalizacjg swieting.

Opis stanu projektowanego

Przedmiotowe skrzyzowanie wyposazone zostanie w sygnalizacje swieting obejmujgca wszystkie
wloty. Bedzie ona pracowata w trybie akomodacyjnym acyklicznym z fazg gtéwnag dla ruchu

pojazdéw po ul. Jana Pawila Il. Dla zgtoszen pojazddéw zostanie zastosowana detekcja petlowa
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indukcyjna na wlotach drogi gtéwnej w uktadzie petla dluga dla badania obecnosci przed linig
zatrzymania oraz petla oddalona o 50 m dla badania luk czasowych powyzej 4 s, natomiast dla
wlotéw podporzgdkowanych zastosowana zostanie rowniez detekcje petlowa indukcyjna, z tym, ze
przed linig zatrzymania zlokalizowana bedzie petla rombowa dla wykrywania jednosladoéw, a na
czwartym metrze od linii zatrzymania zlokalizowana bedzie petla dtuga (15 m) dla badania
obecnosci. Zgtoszenia pieszych i rowerzystéw odbywac sie bedg poprzez detekcje radarowg oraz

dodatkowo przez detekcje przyciskows.

OBLICZENIA CZASOW MIEDZYZIELONYCH

Minimalne czasy miedzyzielone wyznaczono z podanych ponizej wzoréw. Wyznaczone strumienie
ruchu na przedmiotowym skrzyzowaniu przedstawione zostaty w czesci rysunkowej na rys. 3.
Przyjete predkosci ewakuacji i dojazdu przedstawione sg w tabeli 4. Obliczenia czasow
miedzyzielonych przedstawione sg w tabeli 5. Macierz czaséw minimalnych czasow

miedzyzielonych, bedgca takze macierza kolizji przedstawiona jest na rysunku 2.

min/; - _ A HEH
Minimalny czas miedzyzielony t.,: G ()=t +%0, ) -0, )

o, = lei.iy + o)
e(i,j
Czas ewakuaciji: Ve(i)
...

i) = SUTR |
Czas dojazdu: Vaci
Gdzie:
i — strumien ewakuujacy sie,
j — strumien dojezdzajacy,
tm (| i) — czas miedzyzielony dla pary strumieni (i, j) [s],
tn" (i, j) — warto$¢ minimalna czasu miedzyzielonego dla pary strumieni (i, ) [s],
t, — czas trwania sygnatu zottego [s] (3s),

te (i, j) — czas ewakuaciji strumienia i poza punkt kolizji ze strumieniem j [s],
tq(i,j) — czas dojazdu strumienia j do punktu kolizji ze strumieniem i [s],

le (i, ) — dtugosc drogi ewakuacji strumienia i od linii warunkowego zatrzymania do punktu kolizji
ze strumieniem j [m],

l4(i,J)) — dtugosc drogi dojazdu strumienia j od linii warunkowego zatrzymania do punktu kolizji ze
strumieniem i [m],

Ve (i) — predkosc¢ ewakuaciji strumienia i [m/s],

Va(j) — predkosc dojazdu strumienia j [m/s],

l, — wydluzenie drogi ewakuacji strumienia i :

piesi = 0 m; pojazdy = 10 [m], autobusy = 14 [m], tramwaje = 13,4*n [m].

Predkosci ewakuacji i dojazdu
Predkosci ewakuaciji i dojazdu przyjete zostaty zgodnie z Rozporzgdzeniem Ministra Infrastruktury
w sprawie szczegotowych warunkéw technicznych dla znakdéw i sygnatdw drogowych oraz

urzadzen bezpieczenstwa ruchu drogowego i warunkéw umieszczania ich na drogach, Dz. U. Nr
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220 z dnia 3 lipca 2003 r. poz. 2181 z pdzniejszymi zmianami. Zestawienie geometrii toréw jazdy
przedstawia tabela 3. Predkosci ewakuacji dla strumieni pojazdéw poruszajgcych sie po tukach
przyjete zostaty w zaleznosci od geometrii:
e Dla tukéw o promieniu R = 10 m lub mniej przyjeto predkosé ewakuacji réwng 6,9 m/s (25
km/h).
o Dla tukéow o promieniu wiekszym niz R = 10 m przyjeto predkos¢ ewakuacji 8,3 m/s (30
km/h).
Predkos¢ dojazdu przyjeta zostata dla wszystkich strumieni jako predkosé dopuszczalna. Z uwagi
na fakt, ze sygnalizacja bedzie pracowata w trybie tréjkolorowym w ciggu catej doby dopuszczalna

predko$¢ w godzinach 23:00 — 5:00 bedzie wynosita 60 km/h i dla takiej predkosci wykonane

zostang obliczenia czaséw miedzyzielonych.

Tab. 4. Przyjete predkosci ewakuaciji i dojazdu

Wiot Wiot / Relacja Przyjeta Przyjeta Uwagi
grupa predko$é predkosé
ewakuacji [m/s] | dojazdu [m/s]
Poétnocny 1K W lewo 8,3 8,3 Promien fuku R =11m
1K Na wprost 13,9 16,7
1K W prawo 8,3 8,3 Promientuku R=11m
2S W prawo 8,3 8,3 Promientuku R=11m
Wschodni 3K W lewo 8,3 8,3 Promien fuku R=11m
3K Na wprost 13,9 16,7
3K W prawo 8,3 8,3 Promientuku R=11m
4S
Potudniowy 5K W lewo 8,3 8,3 Promien fuku R =11m
ograniczenie do 30
km/h
5K Na wprost 8,3 8,3 ograniczenie do 30
km/h
5K W prawo 8,3 8,3 Promientuku R=11m
ograniczenie do 30
km/h
6S W prawo 8,3 8,3 Promientuku R=11m
Zachodni 7K W lewo 8,3 8,3 Promien fuku R=11m
7K Na wprost 13,9 16,7
7K W prawo 8,3 8,3 Promientuku R=11m
8S W prawo 8,3 8,3 Promien fuku R =11m
Poétnocny 9P Przejscie 1,4 0
Wschodni 10P Przejscie 1,4 0
12R Przejazd 42 0
Potudniowy | 11P Przejscie 1,4 0
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Objasnienia tabeli obliczen czaséw miedzyzielonych:

Ew — potok ewakuujgcy sie
ID — identyfikator pasa — L — w lewo, G — na wprost, R — w prawo. Numer oznhacza kolejny numer

pasa od prawej strony do lewej

Grupa Grupa gtéwna ID Ew / Doj
2S 1K R1
4S 3K R1
6S 5K R1
8S 7K R1

Doj — potok dojezdzajacy

Dew — droga ewakuacji

Ddoj — droga dojazdu

Vew — predkos¢ ewakuacii

Vdoj — predkos¢ dojazdu

LP — wydtuzenie drogi ewakuacji w zaleznosci od sredniej dtugosci pojazdu
CZ — czas sygnatu zéttego

OCMZ - obliczony czas miedzyzielony

CMZ — przyjety czas miedzyzielony

Tab. 5. Obliczenia czaséw miedzyzielonych

Ew ID Ew Doj ID Doj | Dew Ddoj LP [m] | Vew Vdoj CZ[s] OCMZ | CMZ
[m] [m] [m/s] [m/s] [s] [s]
R1 o1 23,2 35,6 10 8,3 16,7 3 3,87
17,9 25,6 10 13,9 16,7 3 2,47
¢l 3K L1 27,9 31,1 10 13,9 8,3 3 0,98 5
G1 18,7 22,6 10 8,3 16,7 3 4,1
o L1 21,2 20,9 10 8,3 8,3 3 3,24
R1 31,5 21,6 10 13,9 8,3 3 2,38
Gl G1 21,4 16,2 10 13,9 16,7 3 3,29
1K 7K L1 17,7 17,3 10 13,9 8,3 3 191 5
G1 26,9 26,5 10 8,3 16,7 3 4,86
o L1 16 19,6 10 8,3 8,3 3 2,77
R1 6,4 10 8,3 3 4,98
Gl 9P 6,4 10 13,9 3 4,18 5
L1 6,3 10 8,3 3 4,96
G1 11P 33,9 10 13,9 3 6,16 7
R1 35,6 23,2 10 13,9 8,3 3 2,49
3K Gl 1K G1 25,6 17,9 10 13,9 16,7 3 3,49 6
L1 22,6 18,7 10 13,9 8,3 3 2,09
L1 G1 31,1 27,9 10 8,3 16,7 3 5,28

16




L1 20,9 21,2 10 8,3 8,3 3 3,17
R1 27,7 28,4 10 8,3 8,3 3 3,12
¢l 22,6 18,5 10 13,9 8,3 3 2,12
¢l 5K L1 32,4 23,8 10 13,9 8,3 3 2,18
Gl 23,4 15,4 10 8,3 8,3 3 4,17
- L1 26 13,6 10 8,3 8,3 3 4,7
R1 6,4 10 8,3 3 4,98
G1 10P 6,4 10 13,9 3 4,18
L1 6,4 10 8,3 3 4,98
R1 10,1 10 8,3 3 5,42
G1 12R 10,1 10 13,9 3 4,45
L1 10,1 10 8,3 3 5,42
4S R1 12R 10,1 10 8,3 3 5,42
R1 28,4 27,7 10 8,3 8,3 3 3,29
G1 Gl 18,5 22,6 10 8,3 16,7 3 4,08
3K L1 15,4 23,4 10 8,3 8,3 3 2,24
Gl 23,8 32,4 10 8,3 16,7 3 4,13
o L1 13,6 26 10 8,3 8,3 3 1,71
i R1 61 20,8 30 10 8,3 16,7 3 3,91
15 19,3 10 8,3 16,7 3 3,86
¢l 7K L1 25,7 25 10 8,3 8,3 3 3,29
Gl 15,8 16,5 10 8,3 16,7 3 4,12
o L1 18,7 14,5 10 8,3 8,3 3 3,71
G1 9P 34,2 10 8,3 3 8,33
R1 11P 6,3 10 8,3 3 4,96
G1 6,3 10 8,3 3 4,96
5K 11P
L1 6,3 10 8,3 3 4,96
R1 21,6 315 10 8,3 16,7 3 3,92
et 16,2 21,4 10 13,9 16,7 3 2,6
et 1K L1 26,5 26,9 10 13,9 8,3 3 1,38
G1 17,3 17,7 10 8,3 16,7 3 4,23
- L1 19,6 16 10 8,3 8,3 3 3,64
R1 30 20,8 10 13,9 8,3 3 2,37
“ G1 Gl 19,3 15 10 13,9 8,3 3 2,3
5K L1 16,5 15,8 10 13,9 8,3 3 2
G1 25 25,7 10 8,3 8,3 3 3,12
o L1 14,5 18,7 10 8,3 8,3 3 2,7
10P 39,5 10 13,9 3 6,56
¢l 12R 34,9 10 13,9 3 6,23
R1 6 2,3 14 8,3 0 3,01
1K Gl 6 2,3 14 16,7 0 3,15
® L1 6 2,3 14 8,3 0 3,01
5K G1 6 30,2 14 8,3 0 -0,35
R1 7,5 2,4 14 8,3 0 4,07
10P 3K Gl 7,5 2,4 14 16,7 0 4,21
L1 7,5 2,4 14 8,3 0 4,07
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7K G1 75 35,5 14 16,7 0 2,23
1K G1 9 30,1 1,4 16,7 0 3,63
R1 9 2,4 1.4 83 0 5,14
11P
5K G1 9 2,4 1.4 83 0 5,14
L1 9 2,4 14 8,3 0 5,14
R1 75 7 4,2 8,3 0 -0,06
3K G1 75 7 4,2 16,7 0 0,37
12P L1 75 7 4,2 83 0 -0,06
S4 R1 75 7 4,2 83 0 -0,06
7K G1 75 31,8 4,2 16,7 0 -1,12
GRUPY DOJEZDZAJACE

GRUPY EWAKUUJACE SIE

18

5K

6S

7K

85

Rys. 2. Macierz czaséw miedzyzielonych grup sygnatowych (bedgca réwniez macierzg kolizji)




Obliczenia offsetow:

Offset o wartosci dodatniej — start po danej grupie

Offset o wartosci ujemnej — start przed dang grupag

Obliczenia offsetow:

Offset o wartosci dodatniej — start po danej grupie

Offset o wartosci ujemnej — start przed dang grupa

1. Dla sygnatoéw S-1 w stosunku do rownolegtych przejs¢ dla pieszych

Grupa Grupa Dlugosé¢ Predkos¢ Czas Czas dojazdu Offset (+1 s
dojezdzajaca piesza dojazdu dojazdu dojazdu | (zaokraglony) [s] | bezpieczenstwa) [s]
[m] [m/s] [s]
3K 9P 29,6 13,9 2,13 2 -1
5K 10P 26,4 8,3 3,19 3 -2
5K 12R 22,7 8,3 2,74 2 -1
7K 11pP 20,1 13,9 1,45 1 0

2. Dla sygnatow S-2 kolizyjnych z poprzecznymi grupami sterowanymi sygnatami S-1

S-1 S-2
Dtugosé Predkosé Czas Dilugosé . . Czas
Grupa dojazdu dojazdu dojazdu Grupa dojazdu Przy?rpr)]l;esszlzeme dojazdu Qi
[m] [m/s] [s] [m] [s]
1K 31,5 13,9 2,27 8S 21,6 3,5 3,64 -1
3K 35,6 13,9 2,57 2S 23,2 3,5 3,76 -1
5K 28,4 13,9 2,05 S4 27,7 3,5 4,09 -2
7K 30 13,9 2,16 6S 20,8 3,5 3,57 -1

Dla sygnatow S-2 w stosunku do przejs¢ dla pieszych na tym samym wlocie sygnat zielony
nadawany przez sygnalizator S-2 nalezy op6zni¢ wzgledem przejscia dla pieszych na tym samym

wlocie 0 2 s.

PROGRAM SYGNALIZACJI SWIETLNEJ

Rozmieszczenie i oznakowanie sygnalizatorow i detektoréw

Rozmieszczenie i oznaczenie sygnalizatoréw i detektorow przedstawiono w czesci rysunkowej na
rys. 2.

Tabela przedstawiajgca zestawienie detektorow dla wszystkich grup akomodowanych
przedstawiona jest w zatgczniku 1. Zestawienie projektowanych typow sygnalizatorow

przedstawione zostato w tabeli 6.

19



Tab. 6. Wykaz zaprojektowanych sygnalizatorow

el Grupa Grupa Typ Srednica_ Zrc?d’ro
sygnalizacyjna | nadzorowana latarni soczewki Swiatta
1 1K TAK S-2 300 LED
2 1K TAK S-1 300 LED
1 2S NIE S-2 200 LED
3 3K TAK S-2 300 LED
4 3K TAK S-1 300 LED
3 4S NIE S-2 200 LED
5 5K TAK S-2 300 LED
6 5K TAK S-1 300 LED
5 6S NIE S-2 200 LED
7 7K TAK S-2 300 LED
8 7K TAK S-1 100 LED
9 7K TAK S-1 300 LED
7 8S NIE S-2 200 LED
10 9P TAK S-5 200 LED
11 oP TAK S-5 200 LED
12 10P TAK S-5 200 LED
13 10P TAK S-5 200 LED
14 11P TAK S-5 200 LED
15 11P TAK S-5 200 LED
16 12R TAK S-6 200 LED
17 12R TAK S-6 200 LED

Nadzorowanie sygnatéw czerwonych:

Grupa 1K — sygnalizatornr 1i 2,
Grupa 3K — sygnalizator nr 3i 4,
Grupa 5K — sygnalizator nr 5i 6,
Grupa 7K — sygnalizator nr 7.1 9,
Grupa 9P — sygnalizator 10 lub 11,
Grupa 10P — sygnalizator 12 lub 13,
Grupa 11P — sygnalizator 14 lub 15,
Grupa 12R - sygnalizator 16 lub 17.

Poszczegdblne projektowane sygnalizatory przyporzgdkowano do odpowiednich grup. Lista tych
grup przedstawiona jest w tabeli 7. Minimalne i maksymalne dtugosci sygnatéw zielonych dla

pieszych podane sg bez sygnatu zielonego migajgcego (4 s).
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Tab. 7. Zestawienie projektowanych grup sygnalizacyjnych

Numer | Nazwa Sygnalizatory | Minimalny zielony Maksymalny zielony [s]

grupy grupy [s] P1 P2 P3 P4
1 K 1,2 5 18 14 12 23
2 S 1 5 25 19 15 40
3 K 3,4 5 27 21 17 42
4 S 3 5 22 18 16 27
5 K 5,6 5 18 14 12 23
6 S 6 5 25 19 15 40
7 K 7,8,9 5 26 20 16 41
8 S 7 5 22 18 16 27
9 P 10, 11 5 23 17 13 23
10 P 12,13 6 18 14 12 38
11 P 14, 15 7 23 17 13 23
12 R 16, 17 4 18 14 12 38

Na skrzyzowaniu projektowane sg dwa przejscia dla pieszych. Zestawienie obliczen minimalnych

dtugosci sygnatéw zielonych dla grup pieszych przedstawione jest w tabeli 8.

Tab. 8. Zestawienie obliczenh minimalnych sygnatdw zielonych dla grup pieszych i rowerowych

Grupa Dtugos¢ przejscia | Predkosc¢ pieszego Zielone Minimalne zielone +
[m] [m/s] [s] migajace [s]
9p 6 1,4 4,29 5+4
10P 7,5 1,4 5,36 6+4
11P 9 1,4 6,43 7+4
12R 7,5 4,2 1,79 4+4
Uktad faz

Dla rozpatrywanego skrzyzowania zaprojektowano akomodacyjng (acykliczng)

sygnalizacje

swietlng. Sktad poszczegdlnych faz pracy sygnalizacji przedstawiony jest w tabeli 9. Schemat faz

przedstawiony jest w czesci rysunkowej na rysunku 4.

Tab. 9. Skiad poszczeg_;élnych faz pracy syg_;nalizacji

FAZA Rodzaj Uruchamiane grupy sygnalizacyjne
A Podstawowa | 2S, 3K, 6S, 9P, 11P
(preference)
B Podstawowa | 1K, 5K, 8S,10P, 12R
Dodatkowa 1K, 4S, 5K, 8S
D Dodatkowa | 1K, 5K
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Programy pracy sygnalizacji

Zaprojektowane programy pracy sygnalizacji wraz z harmonogramem pracy
przedstawione sg w czesci rysunkowej na rysunkach 5 - 8. Zestaw przejsc

miedzyfazowych przedstawiony jest w czesci rysunkowej na rysunku 9.

Koordynacja

Zaprojektowana zostanie koordynacja pracy sygnalizacji na skrzyzowaniu ulic Jana Pawia
Il i Zytniej z sygnalizacjg na skrzyzowaniu ulic Jana Pawta Il i Dworcowej, ktére bedzie

skrzyzowaniem nadrzednym.

Odlegtosci pomiedzy liniami zatrzyman grup koordynowanych przedstawiajg tabela 10.
Poszczegolne odlegtosci mierzone sg od punktu O m, ktérym jest linia zatrzyman na

wschodnim wlocie ul Jana Pawia Il na skrzyzowaniu z ul. Dworcows.

Tab. 10. Odlegtosci pomiedzy liniami zatrzyman grup koordynowanych dla ciggu nr 1

Kierunek > skrzyzowanie ul. Jana Pawfa Il - Kierunek - skrzyzowanie ul. Jana Pawia Il -
Zytnia Dworcowa Predkos¢
Skrzyzowanie ulic | Grupa Po%ozenlg linil Skrzyzowanie Grupa Po+ozen|e_ linii [m/s]
zatrzymania [m] zatrzymania [m]
Jana Pawia Il - oK 0 Jana_Pa\{via - 7K 209 13,9
Dworcowa Zytnia
Jana. Pawla - 3K 167 Jana Pawia Il - 1K 39 13,9
Zytnia Dworcowa

Dla przedmiotowego ciggu wykonane zostaty wykresy koordynacji. Sg one przedstawione
w czesci rysunkowej na rysunkach:
e Rys. 14 — wykres koordynacyjny W1 dla szczytu komunikacyjnego porannego i
popotudniowego,
¢ Rys. 15 — wykres koordynacyjny W2 dla miedzyszczytu komunikacyjnego,
e Rys 16 — wykres koordynacyjny W3 dla pory nocnej.

Analizy natezen ruchu wykazaty, ze w ciggu catej doby najwiecej pojazdow przemieszcza

sie z kierunku wschodniego na zachdéd. W tym kierunku stworzona zostanie koordynacja
pracy sygnalizaciji.
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LOGIKA STEROWANIA AKOMODACYJNEGO

Sygnalizacja swietlna pracujgc w trybie zmiennoczasowym pracowa¢ bedzie w trybie fazy

preferowanej (,preference”), ktorg jest FAZA A uktadu podstawowego. Faza ta realizowana bedzie

w przypadku braku wzbudzeh na skrzyzowaniu. W przypadku wzbudzen we wszystkich grupach

realizowany bedzie program maksymalny, przyporzgdkowany do danego okresu czasowego.

Przejscia miedzyfazowe przedstawione sg na rysunku 9 w czesci rysunkowej. Schematy blokowe

algorytmu sterowania przedstawione zostaty na rysunkach 10 - 13 w czesci rysunkowej. Warunki

logiczne, w oparciu o jakie bedzie pracowat program przedstawione sg w tabeli 11. Czasy

minimalne i maksymalne trwania poszczegolnych faz przedstawione sg w tabeli 12.

Tab. 11. Warunki logiczne

Warunek | Detektory Onpis

logiczny Wzbudzenie Luka czasowa = 3" P

L1 D3.11 wydtuzenie zielonego o 1” (grupa 3K) - Faza A

L2 D3.12 brak zapotrzebowania dla grupy 3K (luka
czasowa) - Faza A

L3 D5.11 v D5.12 zadanie realizacji grupy 5K - Faza B lub C

L4 D5.11 v D5.12 wydtuzenie zielonego o 1” (grupa 5K) - Faza B lub
C

L5 D7.11 wydiuzenie zielonego o 1” (grupa 7K) - Faza A

L6 D7.12 brak zapotrzebowania dla grupy 7K (luka
czasowa) - Faza A

L7 D1.11vD1.12 zadanie realizacji grupy 1K - Faza B lub C

L8 D1.11vD1.12 wydtuzenie zielonego o 1” (grupa 1K) - Faza B lub
C

L9 18;:\{ 104 v 10IR v zgdanie realizacji grupy 10P (Faza B)

L10 18‘1“%/ 103 v 103R v zgdanie realizacji grupy 12R (Faza B)

Tab. 12. Czasy minimalne i maksymalne trwania poszczegdélnych faz [s]

Czas Opis Program P1 Program P2 Program P3 Program P4
Tamin | Minimalny czas fazy A 5 5 5 5
Tamax | Maksymalny czas fazy A 21 15 11 36
Tgmin | Minimalny czas fazy B 10 10 10 10
Tgmax | Maksymalny czas fazy B 18 14 12 23
Tcmin | Minimalny czas fazy C 5 5 5 5
Tcmax | Maksymalny czas fazy C 18 14 12 23
To Czas trwania fazy D 1 1 1 1
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STEROWNIK SYGNALIZACJI SWIETLNEJ

NORMY | ROZPORZADZENIA

Zastosowany sterownik powinien spetnia¢ ponizsze normy potwierdzone certyfikatem
wystawionym przez akredytowang jednostke badawczg :

e PN-EN 50556

e PN-EN 12675

e PN-EN 50293

e 2006/95/EC LVD,

e 2004/108/EC EMC,
oraz spetnia¢ warunki opisane w Zatgczniku 3 do rozporzadzenia Ministra Infrastruktury z dnia 3
lipca 2003r. w sprawie szczegdtowych warunkow technicznych dla znakéw i sygnatéw drogowych

oraz urzgdzeh bezpieczenstwa ruchu drogowego i warunkéw ich umieszczania na drogach.

KONSTRUKCJA STEROWNIKA

Sterownik powinien mie¢ konstrukcje modutowg zapewniajgcg petng i swobodng mozliwosé
wymiany modutdéw oraz umozliwia¢ jego rozbudowy o dodatkowe elementy.

Sterownik musi mie¢ architekture 2 procesorowg opartg na procesorach 32 bitowych, posiadac
niezaleznie funkcjonujgce od siebie mikrokomputery sterowania i nadzoru.

Podigczenie sygnalizatorow do sterownika powinno byé za pomocg wielotorowych zaciskéw
nozowych.

Obudowa sterownika powinna by¢ aluminiowa, malowana proszkowo dostarczana wraz z
fundamentem prefabrykowanym.

Sterownik powinien obstugiwaé dowolne typy sygnalizatoréw : Zzaréwkowe, kryptonowe,
halogenowe oraz LED w tym standardy OCIT, ASTRIN Class II.

Sterownik musi posiada¢ mozliwos¢ komunikacji z urzgdzeniami transportu publicznego za
pomocg radia krétkiego zasiegu.

Sterownik musi posiada¢ wbudowany zasilacz awaryjny do pracy ciagtej UPS, nie tylko do
podtrzymania zasilania logiki sterownika, ale catego skrzyzowania na okres 1 godziny z
mozliwoscig wydtuzenia czasu pracy poprzez podpiecia dodatkowych modutéw bateryjnych, oraz
urzgdzenie do monitorowania stanu natadowania akumulatoréw na podstawie wartosci takich jak:
ilos¢ pobranych amperogodzin, prgd roztadowywania, temperatura i wiek akumulatorow.

Sterownik powinien posiada¢ wbudowany GPS oraz powinien by¢ wyposazony w modem GSM dla
potrzeb przesytania i odbierania danych.

Sterownik musi zapewni¢ funkcji Sciemniania bez przetgczania sterownika sygnalizacji lub

przechodzenia przez tryb allred — dziatanie tej funkcji nie moze zakitécaé pracy sygnalizacji (w
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szczegolnosci uktadu nadzorujgcego). W celu zapewnienia braku zaktécen nie mozna stosowac
zadnych zewnetrznych uktadéw ,znieczulajgcych” uktad nadzorujacy.

Sterownik powinien posiada¢ co najmniej 5 calowy wbudowany ekran dotykowy umozliwiajgcy
podglad i zmiane parametréw pracy sterownika oraz graficzng wizualizacje pracy sterownika bez
podtagczania urzadzen zewnetrznych.

Sterownik musi posiada¢ mozliwos¢ pomiaru wartosci pragdu obcigzenia dla wszystkich toréw grup
sygnalizacyjnych (czerwonych, zoltych oraz zielonych).

Sterownik powinien umozliwi¢ obstuge zaprojektowanej liczby grup oraz dodatkowo posiadaé
zapas 3 wolnych grup, zapewni¢ obstuge detekcji, zaréwno wideo (wirtualnej), jak i petli
indukcyjnych, oraz obstugiwaé¢ odpowiednig ilos¢ wejs¢é dwustanowych.

Sterownik powinien posiada¢ wbudowane 2 porty Ethernet’owe 10/100 Mb/s,

Sterownik powinien posiada¢ wbudowane conajmniej 2 porty RS-232, 2 porty USB, 3 porty
RS422/RS-485, mozliwos¢é zgrania przez port USB pomiaréw natezenia ruchu, stanu grup,

detektorow oraz aktualnie realizowanego program,

FUNKCJONALNOSC STEROWNIKA

Wraz ze sterownikiem powinno by¢ dostarczone oprogramowanie niezbedne do obstugi
sterownika, wprowadzania zmian programowych, odczytu, konfigurowania, tworzenia tabel danych
0 natezeniu ruchu mierzonych za pomocg detektoréw i wejs¢ sterownika, oprogramowania
niezbednego dla symulacji pracy sterownika, oprogramowanie, dokumentacje techniczne,
techniczno-ruchowe, rysunki i inne niezbedne do poprawnej obstugi sterownika oraz systemu
monitorowania, umozliwiajgce takze w petni wprowadzanie zmian w pracy sterownika.

Nalezy réwniez umozliwi¢ wspotprace sterownika z istniejgcymi urzadzeniami (sterownikami) w
miescie w zakresie wymiany danych oraz koordynacji pracy sygnalizacji.

Sterownik powinien zapewnia¢ tworzenie, wgrywanie oraz testowanie oprogramowania przy
pomocy jednego srodowiska narzedziowego, mozliwos¢ wyswietlania na jednym ekranie
sterownika stanu wszystkich detektoréw i wejs¢, mozliwos¢ potgczenia sie (wraz z konfiguracjg) za

pomocg sterownika z innymi urzadzeniami bedgcymi w tej same;j sieci.

Sterownik powinien zapewnia¢ mozliwos¢ realizacji dowolnego sterowania: akomodacyjnego,
acyklicznego, grupowego, fazowego oraz grupowo-fazowego itp.

Sterownik musi posiada¢ menu pozwalajgce na zmiane parametrow pracy sterownika. Ich
modyfikacja mozliwa jest za pomocg dotykowego wyswietlacza sterownika.

Sterownik musi prowadzi¢ pomiar i nadzér obcigzenia wszystkich sygnatdw w grupach
wykonawczych (zielonych, zottych i czerwonych) i w przypadku stwierdzenia wystgpienia zmian o
okreslong warto$¢ od wstepnie zmierzonych parametréw podejmuje dziatania zgodnie z okreslong

przez uzytkownika procedurg (tj. przechodzi w stan zo6itego migajgcego, wyswietla komunikat na
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pulpicie sterownika, wysyta wiadomo$¢ poprzez system nadzoru, wysyta wiadomos¢ tekstowg na
zadeklarowany numer telefony itp.).

Uktad detekcji powinien posiada¢ mozliwos¢ pomiaru predkosci i dtugosci przejezdzajacych
pojazdéw, pomiaru natezenia ruchu na poszczegdlnych polach detekcji przy jednoczesnej ich
transmisji do serwera.

Sterownik musi umozliwiaé przypisanie (zmiane przypisania) dowolnego detektora ruchu lub
wejscia do grupy sygnatowej lub fikcyjnej (lub Innego detektora, wejscia, innych grup sygnatowych
lub fikcyjnych) oraz zmiane ich wszystkich parametréw (w tym jego zataczenie lub wytgczenie) za
pomocg klawiatury, systemu nadzoru, komputera PC.

Sterownik powinien mie¢ mozliwos¢ zmiany parametrow programu sygnalizacyjnego na podstawie
analizy danych otrzymanych z pomiarow wartosci natezenia ruchu wykonanych na detektorach
obstugiwanych przez sterownik.

Sterownik powinien mie¢ mozliwo$¢ realizacji planu narzuconego zdalnie przez sterownik
nadrzedny oraz system nadzoru i lokalnie z klawiatury sterownika.

Sterownik powinien posiada¢ mozliwo$¢ zatrzymania programu sygnalizacji w zgdanej fazie.
Sterownik musi mie¢ mozliwos¢ petnego przetestowania opracowanych struktur programu pracy
sygnalizacji przy pomocy komputera PC - w oderwaniu od sterownika na skrzyzowaniu, z
symulacjg systemu detekcji dla dowolnego detektora ruchu lub sygnatu wejsciowego, mozliwos¢
tworzenia wraz z opcjg testowania oprogramowania przy pomocy m.in. pakietéw projektowych jak
CROSSIG, VISSIM.

Sterownik musi mie¢ mozliwos¢ okreslenia aktualnego stanu sterownika, stanu grup
sygnalizacyjnych i okreslenia czasu, jaki mingt od poczatku stanu, w jakim sie znalazty, oraz
okreslenia stanu detektorow i wejs¢ za pomocg standardowego wyposazenia sterownika.
Sterownik musi posiada¢ mozliwo$¢ szczegdtowej rejestraciji zdarzen w dzienniku (minimum 1500

wpiséw).

DIAGNOSTYKA

Sterownik powinien umozliwia¢ potgczenie z systemem za pomocg modemu poprzez sie¢ telefonii
komoérkowej GSM w systemie pakietowej transmisji danych GPRS, EDGE, UMTS, 3G, LTE lub za
pomocg protokotu sieciowego TCP/IP lub zwykiej sieci telefonicznej z wykorzystaniem modemu
analogowego

Powinien réwniez posiada¢ wbudowany serwer WWW umozliwiajgcy podglad oraz zmiane
parametrow pracy urzgdzenia:

o Obserwacje na graficznej mapie skrzyzowania biezgcego stanu grup sygnatowych oraz
detektorow. Na mapie nalezy w odpowiednich miejscach umiesci¢ ikony sygnalizatorow
sygnalizacji Swietlnej wyswietlajgce przy pomocy koloréw odpowiedni jego stan oraz
detektoréw zmieniajgcych kolor wypetnienia podczas zmiany ich stanu.

e Podglad w postaci tabelarycznej biezgcego stanu grup sygnatowych i zmiane ich

podstawowych parametréw
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e Podglad w postaci tabelarycznej biezgcego stanu detektorow i zmiane podstawowych.

e Podglad w postaci tabelarycznej czasow miedzyzielonych matrycy kolizji i ich zmiane z
zachowaniem bezpieczenstwa minimalnych czaséw miedzyzielonych

e Podglad w postaci tabelarycznej biezacego natezenia prgdu oraz progéw pradowych
wszystkich kanatéw przypisanych poszczegdélnym grupom sygnatowym i zmiane ich
wartosci.

e Odczytanie w oknie przegladarki dziennika logow i ich zapis do pliku w formacie csv

o Odczytanie w oknie przeglgdarki aktualnych wartosci btedéw sterownika (wewnetrzych i
zewnetrznych) i ich zapis do pliku w formacie csv

e Odczytanie statystyk natezenia ruchu na konkretny dzieh w okresie co najmniej miesigca,
podglad w postaci graficznej i zapis do pliku w formacie csv

e Zmiane wartosci zegara czasu rzeczywistego, w tym automatycznie dokonywa¢ zmian z
czasu letniego na zimowy i odwrotnie.

o tadowanie i podmiane programdéw sygnalizacji swietinej w czasie rzeczywistym (bez
koniecznosci przetgczania sygnalizaciji Swietlnej w tryb pracy ,zéttego migajgcego”).

e Podglad stanu modutéw detekcji indukcyjnej i zmiane parametréw,

e Podglad stanu modutéw detekcji binarnej i zmiane parametrow

¢ Podglad stanu modutéw wyjsé binarnych i zmiane parametrow

o Wszystkie okna ze zmiang parametrow muszg posiada¢ mozliwo$¢ powrotu do wartos$ci

domysinych (default)

Sterownik powinien zdalne przekazywac informacjie o aktualnym stanie sygnatow grup
wykonawczych, detektoréw ruchu, wejs¢ i wyjs¢ sygnatowych, danych o parametrach sterowania
oraz umozliwia¢ wprowadzanie zmian tych parametrow,

wigczanie/wytgczanie trybu pracy ostrzegawczej,

wymuszanie realizacji okreslonego programu pracy,

wywotanie realizacji programu statoczasowego,

zatadowanie nowego programu pracy sterownika,

odczytanie informacji o pomiarach natezenia ruchu oraz wizualng analize danych w postaci tabel i
wykresow.

graficzng wizualizacje pracy skrzyzowania w trybach 2D,

widok pomiaréw natezen pradow dla kazdego koloru sygnalizatora dla poszczegdinych grup

sygnatowych.

OBLICZENIA PRZEPUSTOWOSCI | MIAR WARUNKOW RUCHU

Obliczenia przeprowadzono dla natezen ruchu w godzinach szczytu porannego i szczytu

popotudniowego oraz okresu miedzyszczytu. Obliczenia miar ruchu przedstawione sg odpowiednio
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dla szczytu porannego w tabeli 13, dla miedzyszczytu w tabeli 14, dla szczytu popotudniowego w
tabeli 15.

Wyznaczenie poziomu swobody ruchu przedstawione zostato w tabeli 16.

Legenda

Nazwa

q [poj/h] | Natetenie (q [pojm])

Bs [poj/h] | Natetenie nasycenia (Bs [poj/h])
5 [poj/h] MNasycenie (s [poj/h])

cp [%] Przepustowos¢ w procentach (cp [%])
c [pojm] | Przepustowosé (c [poj/h])
% [%6] Stopieii nasycenia (x [%])

Tezek [s] | Sredni czas oczekiwania pojazdu (Tczek [s])
zatrz [] Srednia liczba zatrzymafi pojazdu (zatrz [-])

Nziel [poj] | Srednia dlugosé kolejki na koficu Zielonego (Nziel [poj])

Tab. 13. Obliczenia miar ruchu dla szczytu porannego

g s X Tczek | zatrz | Nziel | Ncz99 | Bs © cp

[Poj/h] | [poj/h] | [%] | [s] [] [pojl | [poil | [poj/h] | [poj/h] | [%]
1K - Pas 1 RGL 133 1519 | 29 16 0.8 0 4 1519 455 | 343
3K - Pas 1 RGL 484 1322 | 81 25 0.9 1 13 1322 594 | 123
5K - Pas 1 RGL 288 1544 | 62 22 0.9 1 7 1544 463 | 161
7K - Pas 1 RGL 415 1306 | 73 21 0.8 1 10 1306 565 | 136

Tab. 14. Obliczenia miar ruchu dla miedzyszczytu

o} s X Tczek | zatrz | Nziel | Ncz99 | Bs @ cp

lpoj/h] | [pojh] | [%] | [s] |1 | [poil | [poil | [poi/h] | [poj/h] | [%]
1K - Pas 1 RGL 83 1567 | 19 13 0.8 0 3 1567 438 | 529
3K - Pas 1 RGL 283 1446 | 47 12 0.7 0 5 1446 607 | 215
5K - Pas 1 RGL 248 1583 | 56 18 0.9 0 6 1583 443 | 179
7K - Pas 1 RGL 275 1462 | 47 12 0.7 0 5 1462 584 | 213

Tab. 15. Obliczenia miar ruchu dla szczytu popotudniowego

q S X Tczek | zatrz | Nziel | Ncz99 | Bs © cp

[Poj/h] | [poj/h] | [%] | [s] [] [Pojl | [poil | [Poj/h] | [poj/h] | [%]
1K - Pas 1 RGL 138 1578 | 29 16 0.8 0 4 1578 473 | 343
3K - Pas 1 RGL 541 1396 | 86 29 1.2 2 18 1396 628 | 116
5K - Pas 1 RGL 304 1566 | 65 23 0.9 1 8 1566 469 | 155
7K - Pas 1 RGL 336 1355 | 57 15 0.8 0 7 1355 587 | 175
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Tab. 16. Wyznaczenie poziomu swobody ruchu

Szczyt poranny

Miedzyszczyt

Szczyt popotudniowy

Grupa (program P1) (program P2) (program P1)
Tczek [s] PSR Tczek [s] | Tczek [s]

1K 16 I 13 I 16 I

3K 25 Il 12 I 29 Il

5K 22 Il 18 I 23 Il

7K 21 Il 12 I 15 I
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ZALACZNIK 1

Zestawienie detektorow

Lp | Nazwa | Nazwa | Odleglos¢ od Wymiary (m) | Zglasza x sek. po | Pamigtanie Badanie luk Czuly na | Funkcja
detektora | grupy linii zakoniczeniu meldowania czasowych rowery, | liczenia
zatrzymania (m) sygn. zielonego powyzej s motocykle
1 D1.11 1K 1 2,8x0,5(45st.) 5 X 1 X X
2 D1.12 1K 4 2x15 5 X 1 X
3 D3.11 3K 1,5 2x15 1 X 1 X
4 D3.12 3K 50 2x2 1 X 4 X X
5 D5.11 5K 2,8x0,5(45st.) 5 X 1 X X
6 D5.12 5K 4 2x15 5 X 1 X
7 D7.11 7K 1,5 2x15 1 X 1 X
8 D7.12 7K 50 2x2 1 X 4 X X

Zestawienie detektorow pieszych i rowerzystow

Lp Nazwa detektora | Nazwa grupy | Typ detektora
1 101 12R Przycisk

2 102 10P Przycisk

3 103 12R Przycisk

4 104 10P Przycisk

5 101R 10P Radar

6 102R 10P Radar

7 103R 12R Radar

8 104R 12R Radar
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PROJEKT STALEJ ORGANIZACJI RUCHU

8. Uwagi koncowe

Sposdéb oznakowania poziomego oraz pionowego przedstawiono na planie sytuacyjnym.
Oznakowanie winno by¢ wykonane zgodnie z niniejszym projektem.

Sposob wykonania i montazu znakdéw, wymiary, kolorystyka i ustawienie w terenie winny
by¢ zgodne z instrukcjami wymienionymi w pkt. 3.

e Niniejszy projekt podlega zatwierdzeniu zgodnie z Rozporzgdzeniem Ministra
Infrastruktury z dnia 23 wrzesnia 2003r. w sprawie szczegdétowych warunkow
zarzadzania ruchem na drogach oraz wykonywania nadzoru nad tym zarzadzeniem
(Dz. U.Nr 177 z 2003 r., poz. 1729).

9. Termin wdrozenia

Planowana data wprowadzenia statej organizacji ruchu: 1V kwartat 2020 r.
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B.CZESC RYSUNKOWA
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Legenda:

Projektowane elementy organizacji ruchu

I I I I I I oznakowanie poziome - projektowane

I I | I | I oznakowanie poziome - istniejgce

& e proj. znaki P-23 i P-26

oznakowanie pionowe - projektowane

WI oznakowanie pionowe - istniejace

/ \

X

oznakowanie pionowe - istn. do demontazu

,4 proj. stupek prosty do znakéw drogowych
yA proj. stupek giety do znakéw drogowych
Y3

istn. stupek do znakéw drogowych

Projektowane elementy sygnalizacji $wietinej

Detektory indukcyjne petlowe

o []

Detektory przyciskowe

Detektory radarowe

Pole dziatania detektora radarowego
Sygnalizator o $rednicy 100 mm

Sygnalizatory o $rednicy 300 mm

Sygnalizatory grup pieszych

Sygnalizatory grup rowerowych

|l aandBDNA

Konstrukcje wsporcze i stupki

Projektowane elementy branzy drogowej

betonowy kraweznik wystajacy

= = = = betonowy kraweznik wtopiony

betonowe obrzeze chodnika

— ———  obramowanie zjazdu - opornik
jezdnia - bitumiczna

zjazd publiczny/droga manewrowa
zatoka autobusowa - kostka betonowa

zjazd indywidualny - kostka betonowa
cigg pieszo-rowerowy - kostka betonowa bezfazowa
chodnik - kostka betonowa

jezdnia - kostka kamienna

JOUonat

zielen - trawnik

Sygnalizatory o $rednicy 300 mm z ekranem kontrastowym
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