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1.0PIS TECHNICZNY
. PODSTAWA OPRACOWANIA

Podstawe opracowania stanowia:
e podktad sytuacyjny
e istniejgce oznakowanie pionowe i poziome
e ROZPORZADZENIE MINISTRA INFRASTRUKTURY z dnia 3 lipca 2003r.w sprawie szczegotowych
warunkow technicznych dla znakéw i sygnatow drogowych oraz urzadzen bezpieczenstwa ruchu
drogowego i warunkdw ich umieszczania na drogach
Il ZAKRES OPRACOWANIA

Opracowanie obejmuije :
e Projekt statej organizacji ruchu i sterowanie sygnalizacjg Swietina na zmodernizowanym
skrzyzowaniu al. Jana Pawia Il / droga 3455P / —Powstancéw Wlkp — Powstania Warszawskiego
e Projekt zmian sterowania sygnalizacjg swietlng na istniejagcym skrzyzowaniu al. Jana Pawia Il /
droga 3455P / —Blizna/ droga 3446P / - Wioctawska/ droga DW 270 /
¢ Koordynacja pomiedzy projektowang a istniejgcg sygnalizacjg swieting
M. SKRZYZOWANIE AL. JANA PAWLA Il - POWSTANCOW WLKP — POWSTANIA WARSZAWSKIEGO
STAN ISTNIEJACY
Skrzyzowanie jest obiektem czterowlotowym ze skanalizowanymi wlotami bocznymi / wysepki /.
Wiloty al.JP Il posiadajg po dwa pasy ruchu o podziale prawo -prosto, lewo i szerokosci 3,50m. Za
skrzyzowaniem zlokalizowane sg nieczynne zatoki autobusowe lub asy wigczenia.
Na wlocie wschodnim istnieje ograniczenie predkosci do 50km/h a na zachodnim do 40km/h
WiIot ul. Powstancow WIkp posiada dwa pasy ruchu o podziale prawo , prosto- lewo i szerokosci
3,50m. Na wilocie istnieje ograniczenie predkosci do 50 km/h .
WiIot ul. Powstania Warszawskiego posiada dwa pasy ruchu o podziale prawo — prosto , lewo i
szerokosci 3,50m. Na wlocie istnieje ograniczenie predkosci do 50 km/h .
Na skrzyzowaniu istniejg przejscia dla pieszych przez wszystkie wioty .
Wzdiuz al. JP Il i Powstania Warszawskiego wyznaczone sg sciezki rowerowe. Nie ma wyznaczonych
przejazdéw rowerowych przez jezdnie.
Na skrzyzowaniu wystepuja natezenia ruchu na poziomie do 1300p.u. /h, ruch pieszy i rowerowy
jest maly.
PROJEKTOWANA ORGANIZACJA RUCHU
W celu poprawy bezpieczenstwa ruchu pieszych zaprojektowano wykonanie wysepek — azyli na al. Jana
Pawta Il. Ruch pojazdéw po ulicy JP Il dla relacji na wprost odbywac sie bedzie poprzez istniejgce zatoki
za skrzyzowaniem. Zaprojektowano réwniez wykonanie przejazdéw rowerowych przez wlot al.JP Il i
Powstancow WIkp.
Powyzsze rozwigzanie powoduje koniecznos¢ wykonania robot drogowych obejmujgcych :
e Wykonanie wysepek — azyli
e Przebudowe istniejgcych chodnikdw i $ciezek rowerowych
e Przebudowe wysepki na wlocie Powstancéw WIkp.

Projekt rob6t drogowych stanowi odrebne opracowanie.
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Powyzsze rozwigzanie powoduje rowniez koniecznos¢ zmian w statej organizacji ruchu obejmujgcych :

e Zmiane lokalizacji przejs¢ przez al. JP Il i Powstancéw WIkp i wprowadzenie przejazdéw
rowerowych zespolonych z przejsciami o wspdlnej szerokosci 4,30m oraz zmiane znakow typu
D-6

e Uzupetnienie oznakowania pionowego i poziomego dotyczgcego ruchu rowerowego

e Oznakowanie grubowarstwowe czerwone grub. 5mm na przejazdach rowerowych

e Wprowadzenie na wlocie wschodnim al. JP Il ograniczenia predkosci do 40km/h

e Ustawienie znaku F-10 na wlocie zachodnim ul. JPII i tabliczek przy F-6

e Ustawienie na projektowanych wysepkach znakéw C-9 i U5a a na istniejgcych C-9 i U6a

e Montaz separatorow U-25a z U-24 wzdtuz kraweznika zatok

e Zmiange oznakowania poziomego wynikajgca ze zmian geometrii skrzyzowania -
cienkowarstwowe

e Montaz lamp dedykowanych doswietlajgcych na przejsciach przez al. JP Il

e lica znakow typ sredniego (tablic) powinny by¢ wykonane z folii odblaskowej typu 2 albo folii
pryzmatyczne;.

Termin wprowadzenia zmian statej organizacji ruchu 31.12.2020

PROJEKTOWANA SYGNALIZACJA SWIETLNA - STEROWANIE

LOKALIZACJA SYGNALIZATOROW
Dla wlotéow zastosowano sygnalizatory podstawowe na masztach typu S1,S2,S3 oraz na wysiegnikach /
wloty al. JP Il /. Sygnalizatory na konstrukcjach wsporczych powinny posiadac ekran kontrastowy.
Dla pieszych i rowerzystow zastosowano sygnalizatory typu S5,S5/6 i powinny by¢ wyposazone w
sygnalizatory akustyczne oraz sygnalizatory ostrzegawcze typu ,duszek”.
ELEMENTY DETEKCJI
W celu optymalizacji sterowania sygnalizacjg swietlng, konieczne jest jej wyposazenie w system detekcji
umozliwiajgcy rejestracje wzbudzen pojazdow .
Sygnalizacja zostata wyposazona w system detekcji dla pojazdéw — uktad petli indukcyjnych i wirtualnych
/ kamery / o funkcji zgdania lub wydtuzenia swiatta zielonego .
Na planie sytuacyjnym / rys.3/ i w tabeli nr 5 przedstawiono lokalizacje w/w elementéw oraz ich
parametry i przeznaczenie.
Petle indukcyjne lub wirtualne / uktad potréjny / umieszczone na wlotach spetniajg nastepujace funkcje:
o Petla krotka-nrl /pierwsza od linii zatrzymania indukcyjna /-zgdanie swiatta zielonego,
e Petla dluga —nr2/ srodkowa wirtualna / -zgdanie $wiatta zielonego, zadanie wydtuzenia
Swiatta zielonego w przedziale G min-max na okres potrzebny do obstugi pojazdow
znajdujgcych sie pomiedzy linig zatrzymania a petlg nr 3
e Petla krotka —nr3/ najdalsza od linii zatrzymania wirtualna / -zgdanie wydiuzenia swiatta
zielonego w oparciu o badanie natezenia ruchu
Wzbudzenie petli nr 1 powoduje zgdanie otwarcia grupy przez sterownik. Po otwarciu grupy na czas G,
min Sterownik bada zajeto$¢ pasa ruchu poprzez petle nr 2 i 3.Wydtuzanie otwarcia grupy nastepuje

poprzez detekcje petli nr 3 do czasu G, .. Brak wzbudzenia tej petli przez czas ustalonego opéznienia /
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2+3s/ powoduje podjecie decyzji przez sterownik o zamknieciu grupy. Nastepnie sterownik sprawdza
zajetosc¢ petli nr 2. Dopiero brak jej wzbudzenia przez czas opdznienia / 2+3s/ powoduje podjecie decyzji
0 zamknigciu wiotu. .

Przy uktadzie dwéch petli funkcje petli nr3 przejmie petla nr 2.

Zaprojektowany uktad detekcyjny umozliwia stosowanie sterowania akomodacyjnego acyklicznego oraz
prowadzenie pomiaréw ruchu /poprzez petle krétkie/.

Detekcje dla pieszych i rowerzystow zastosowano na przejsciach przez ul. JP Il a na wlotach bocznych
jako réwnolegtych do kierunku gtéwnego nie zastosowano .

Przyciski dla pieszych i rowerzystow zlokalizowane na masztach majg za zadanie przekaza¢ zgdanie
Swiatta zielonego do sterownika .

Przyciski powinny by¢ typu sensorowego z potwierdzeniem optycznym przyjecia zgtoszenia przez
sterownik. Ponadto nalezy zastosowac sygnalizacje dzwigkowa dla pieszych.

CZASY MIEDZYZIELONE

W zwigzku z opracowaniem diagramu sterowania dokonano obliczen czasdéw miedzyzielonych przy

nastepujgcych zatozeniach:

Pojazdy Ve = 40 km/h / ulica gtdwna na wprost-prawo /
Ve = 30 km/h / ulica gtdwna w lewo i wloty boczne /
vd = 60 km/h /| ze wzgledow bezpieczenstwa i na podstawie

obserwaciji istniejgcego ruchu /

Piesi Vp = 1,4m/s

Rowerzysci Vr = 4.2m/s
W obliczaniach uwzgledniono dtugos¢ pojazdéw 1,=10,0m.
Na podstawie tych zatozeh oraz wyliczonych diugosci drég dojazdu i ewakuacji dokonano obliczenh
czasOw miedzyzielonych oraz sporzadzono tabele grup kolizyjnych i tabele czaséw miedzyzielonych / .
FAZY RUCHU - ZASADY STEROWANIA
Sterowanie acykliczne
Sygnalizacja pracowa¢ bedzie jako akomodacyjna acykliczna realizujgc diagramy sterowania
grupowego w zaleznosci od zakresu wzbudzen systeméw detekcji. Oprogramowanie bedzie umozliwiaé
generowanie programéw sygnalizacji w oparciu o zgtoszenia nadchodzgce z systemu detekgciji.
W projekcie przedstawiono przyktadowe fazy ruchu dla wlotow obrazujgce mozliwosci sterowania
grupowego .
Sterownik na podstawie zgtoszeh z systemu detekcji bedzie generowat odpowiedni ukfad grup w kazde;j
fazie. Realizowane fazy mogg byé inne niz przykladowo przedstawione. Zaleze¢ to bedzie od
rzeczywistych zgtoszen rejestrowanych przez systemy detekciji.
Programy sterujgce dla projektowanej sygnalizacji powinny realizowaé nastepujgce zasady:

e W stanie podstawowym - faza nr 1 przy braku wzbudzen bedg bez naliczania czasu Gz otwarte
grupy K2a,K4a oraz jako grupy réwnolegte przejscie Plab,P1cd,PR3ab,PR3cd
o Wzbudzenie dowolnej grupy kolizyjnej spowoduje podjecie przez sterownik naliczania czasu Gz
dla kierunku gtéwnego . Po osiggnieciu Gz max lub ustaniu wzbudzen sterownik zamknie faze nr
1 podstawowg i otworzy faze wzbudzong nr 2,3,4

e W fazie nr 2 otwarte bedg grupy K2b,K4b oraz strzatki warunkowe S1,S3
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o UWAGA — w przypadku braku wzbudzen jednej z grup lewoskretnych zostanie utrzymane
otwarcie grupy na wprost z wlotu przeciwnego / faza 1/2alub 1/2b /
o W fazie nr 3 otwarte bedg grupy K1,K3 i po wzbudzeniu przejscia P2ab,P2cd,PR4ab,PR4cd
e Fazy nie wzbudzone bedg opuszczane
e Dtugos¢ cyklu bedzie zmienna — cykl max 80s + wydtuzenia
e Przejscia bedg otwierane na okreslony czas
e Po zrealizowaniu wzbudzonych faz sygnalizacja powrdéci do stanu podstawowego
o W przypadku awarii systemu detekcji sygnalizacja realizowaé bedzie program awaryjny
o W przypadku przejscia sygnalizacji z pracy w trybie ,kolorowy’ do pracy w trybie ,z6tty pulsujgcy”
sterownik powinien po zakohczeniu realizowanego petnego cyklu  wys$wietli¢ sygnat czerwony
przez 10s i nastepnie sygnat zotty pulsujgcy
o W przypadku przejscia sygnalizacji z pracy w trybie ,zétty pulsujacy” do pracy w trybie ,kolorowy”
sterownik powinien po wyswietleniu min przez 180s sygnatu zoéttego pulsujgcego wyswietlic
przez 5s sygnat zotty , nastepnie przez 10 sygnat czerwony i rozpocza¢ program przejsciowy.
Po zakonczeniu realizacji programu nastgpi realizacja programu podstawowego acyklicznego
e Sygnalizacja powinna pracowaé¢ wg opisanych zasad w godz. 23.00 - 6.00
Sterowanie cykliczne
Sygnalizacja pracowac¢ bedzie jako akomodacyjna cykliczna realizujgc  diagramy sterowania
grupowego w zaleznosci od zakresu wzbudzen systeméw detekcji wg ustalonej kolejnosci faz .
Oprogramowanie bedzie umozliwiaC generowanie programéw sygnalizacji w oparciu o zgtoszenia
nadchodzgce z systemu detekcji.
W projekcie przedstawiono przyktadowe fazy ruchu dla wlotdw obrazujgce mozliwosci sterowania
grupowego.
Programy sterujgce dla projektowanej sygnalizacji powinny realizowaé nastepujgce zasady:
e W fazie nr 1la otwarte grupy K4a, K4b oraz jako grupy rownolegte przej$cie Plab,P1cd oraz S1
e Po zakonczeniu wzbudzen grupy K4b nastgpi jej zamkniecie i otwarcie grupy K2a,PR3ab,PR3cd
—faza 1b
e Po zakonczeniu wzbudzen grupy K4a nastgpi jej zamkniecie i otwarcie grup K2b,S3 / po
wzbudzeniu / —fazanr 1c
o W fazie nr 2 otwarte bedg grupy K1,K3 oraz po wzbudzeniu P2ab,P2cd , PR4ab,PR4cd
e Po zrealizowaniu wzbudzonych faz sygnalizacji w cyklu krétszym niz 80s sygnalizacja dokonana
wyréwnania dtugosci cyklu do 80s poprzez wydtuzenie fazy nr 1b
o W przypadku awarii systemu detekcji sygnalizacja realizowaé bedzie program awaryjny
o W przypadku przejscia sygnalizacji z pracy w trybie ,kolorowy’ do pracy w trybie ,zétty pulsujgcy”
sterownik powinien po zakonczeniu realizowanego petnego cyklu  wyswietli¢ sygnat czerwony
przez 10s i nastepnie sygnat zotty pulsujgcy
o W przypadku przejscia sygnalizacji z pracy w trybie ,z6#ty pulsujgcy” do pracy w trybie ,kolorowy”
sterownik powinien po wyswietleniu min przez 180s sygnatu Z6ttego pulsujgcego wyswietlic
przez 5s sygnat zotty , nastepnie przez 10 sygnat czerwony i rozpoczg¢ program przejsciowy.

Po zakonczeniu realizacji programu nastgpi realizacja programu podstawowego acyklicznego
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e Sygnalizacja powinna pracowaé¢ wg opisanych zasad w godz. 6.00 - 23.00
PARAMETRY STEROWANIA
Dla kazdej z grup okreslono czasy Swiatta zielonego G,, okreslajgc warto$¢ mini max :

¢ Min — pojedyncze wzbudzenia

e Max - petny zakres wzbudzen detektoréw
Wzbudzenia detektoréw bedg kasowane po uptywie 5s od zakonczenia sygnatu zielonego dla petli
krotkiej pierwszej oraz w momencie zakonczenia sygnatu zielonego dla petli pozostatych. Wzbudzenia
przyciskéw dla pieszych kasowane bedg po zakonczeniu sygnatu zielonego.
DIAGRAMY STEROWANIA
W projekcie przedstawiono przyktadowe diagramy sterowania w zaleznoéci o sytuacji ruchowej na
skrzyzowaniu/:

e Sterowanie acykliczne

e Sterowanie koordynowane

e Programy dodatkowe
POMIARY RUCHU | PRZEPUSTOWOSC
Dokonano pomiardéw ruchu . Uzyskane wyniki przeliczono na pojazdy umowne. Do obliczen przyjeto max
natezenia wlotéw.
Wyniki obliczen przepustowosci przedstawiono w tabeli. Majg one charakter przyblizony i przedstawiajg
mozliwa do osiggniecia przepustowosS¢ skrzyzowania przy petnym zakresie wzbudzen. Stopien
obcigzenia skrzyzowania nie przekroczy poziomu 0,87 co zapewnia przepustowos$é . W rzeczywistosci
przepustowosé bedzie wieksza poprzez niewykorzystywanie czaséw Gz max przez rézne grupy .
NADZOR SYGNALOW
Sterownik musi zapewni¢ nadzér nad wszystkimi sygnatami w tym sygnaty czerwone i zielone nadzorem

petnym /t.j. nadmiarowym i braku /.

Lp. Nr sygnalizatora
1. K1iKlp

2 K2ai K2ap

3 K2b

4 K3i K3p

5 Kda i Kdap

6 K4b

7 Plalub P1b

8 Plc lub Plcd
9 P2alub P2b
10 P2c lub P2d
11 PR3a lub PR3b
12 PR3c lub PR3d
13 PR4a lub PR4b
14 PR4c lub PR4d
15 D1

16 D2

17 D3

18 D4

19 Sl

20 S2
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V. SKRZYZOWANIE AL. JANA PAWLA Il — BLIZNA - WLOCLAWSKA
STAN ISTNIEJACY
Skrzyzowanie jest obiektem czterowlotowym .
WiIot al.JP Il posiada dwa pasy ruchu o podziale prawo ,prosto-lewo i szerokosci 3,50m. Wilot ul.
Blizna posiada dwa pasy ruchu o podziale prawo-prosto, lewo i szerokosci 3,50m.
Na obu wlotach istnieje ograniczenie predkosci do 40 km/h .
Wiloty ul. Wtoctawskiej posiadajg jednym pasie ruchu i szerokosci 3,50m. Na wlotach istnieje
ograniczenie predkosci do 50 km/h .
Przez wszystkie wloty wyznaczone sg przejscia dla pieszych a przez ptn wilot ul. Wioctawskiej i ul. JP 1
przejazdy rowerowe.
Na skrzyzowaniu wystepuja natezenia ruchu na poziomie do 1500p.u. /h , ruch pieszy i rowerowy
jest maty.

Istniejgca organizacja ruchu pozostanie bez zmian.

ISTNIEJACA SYGNALIZACJA SWIETLNA - STEROWANIE

LOKALIZACJA SYGNALIZATOROW
Dla wlotow istniejg sygnalizatory podstawowe na masztach typu S1 oraz na wysiegnikach / bez wlotu
potudniowego / .
Dla pieszych i rowerzystéw istniejg sygnalizatory typu S5,S6
ELEMENTY DETEKCJI
Sygnalizacja swietlng jest wyposazona w system detekcji umozliwiajgcy rejestracje wzbudzeh pojazdow
- ukfad petli indukcyjnych o funkcji zgdania lub wydtuzenia $wiatta zielonego .
Na planie sytuacyjnym / rys.3/ i w tabeli nr 5 przedstawiono lokalizacje w/w elementéw oraz ich
parametry i przeznaczenie.
Istnieje detekcja dla pieszych i rowerzystow na wszystkich przejsciach i przejazdach
Przyciski dla pieszych i rowerzystow zlokalizowane na masztach majg za zadanie przekazaé Zzgdanie
Swiatta zielonego do sterownika .
CZASY MIEDZYZIELONE
W zwigzku z opracowaniem diagramu sterowania dokonano obliczen czasdéw miedzyzielonych przy
nastepujgcych zatozeniach:

Pojazdy Ve = 30 km/h / ul. Wioctawska ze wzgledu na jeden pas ruchu i

blokowanie sie pojazdow //
Ve = 40 km/h / al. JP Il'i Blizna /
vd = 60 km/h / ze wzgledow bezpieczenstwa i na podstawie
obserwaciji istniejgcego ruchu /
Piesi Vp = 1,4m/s
Rowerzysci Vr = 4,2m/s

W obliczaniach uwzgledniono dtugos¢ pojazdow 1,=10,0m.
Na podstawie tych zatozeh oraz wyliczonych diugosci drog dojazdu i ewakuacji dokonano obliczen

czasow miedzyzielonych oraz sporzgdzono tabele grup kolizyjnych i tabele czaséw miedzyzielonych /.
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FAZY RUCHU - ZASADY STEROWANIA PROJEKTOWANE
Sterowanie acykliczne
Sygnalizacja pracowa¢ bedzie jako akomodacyjna acykliczna realizujgc diagramy sterowania
grupowego w zaleznosci od zakresu wzbudzen systeméw detekcji. Oprogramowanie bedzie umozliwiaé
generowanie programéw sygnalizacji w oparciu o zgtoszenia nadchodzgce z systemu detekgciji.
W projekcie przedstawiono przyktadowe fazy ruchu dla wlotéw obrazujgce mozliwosci sterowania
grupowego .
Sterownik na podstawie zgtoszen z systemu detekcji bedzie generowat odpowiedni ukfad grup w kazdej
fazie. Realizowane fazy mogg by¢ inne niz przykladowo przedstawione. Zaleze¢ to bedzie od
rzeczywistych zgtoszen rejestrowanych przez systemy detekgciji.
Programy sterujgce dla projektowanej sygnalizacji powinny realizowaé nastepujgce zasady:
e W stanie podstawowym - faza nr 1 przy braku wzbudzen bedg bez naliczania czasu Gz otwarte
grupy K1,K3 oraz po wzbudzeniu przejscia PR2ab,P4ab
¢ Wzbudzenie dowolnej grupy kolizyjnej spowoduje podjecie przez sterownik naliczania czasu Gz
dla kierunku gtéwnego . Po osiggnieciu Gz max lub ustaniu wzbudzen sterownik zamknie faze nr
1 podstawowg i otworzy faze wzbudzong nr 2
o W fazie nr 2 otwarte bedg grupy K2,K4 oraz po wzbudzeniu przejscia PR1ab,P3ab
o Otwarcie grupy K4 bedzie dtuzsze niz K2
e Dlugosc¢ cyklu bedzie zmienna — cykl max 80s + wydtuzenia
e Przejscia bedg otwierane po wzbudzeniu na okreslony czas
e Po zrealizowaniu wzbudzonej fazy nr 2 sygnalizacja powrdci do stanu podstawowego
o W przypadku awarii systemu detekcji sygnalizacja realizowa¢ bedzie program awaryjny
o W przypadku przejscia sygnalizacji z pracy w trybie ,kolorowy’ do pracy w trybie ,zétty pulsujgcy”
sterownik powinien po zakonczeniu realizowanego petnego cyklu  wyswietli¢ sygnat czerwony
przez 10s i nastepnie sygnat zotty pulsujgcy
o W przypadku przejscia sygnalizacji z pracy w trybie ,z6#ty pulsujacy” do pracy w trybie ,kolorowy”
sterownik powinien po wyswietleniu min przez 180s sygnatu z6ttego pulsujgcego wyswietlic
przez 5s sygnat zotty , nastepnie przez 10 sygnat czerwony i rozpoczg¢ program przejsciowy.
Po zakonczeniu realizacji programu nastgpi realizacja programu podstawowego acyklicznego
e Sygnalizacja powinna pracowaé¢ wg opisanych zasad w godz. 23.00 - 6.00
Sterowanie cykliczne
Sygnalizacja pracowac¢ bedzie jako akomodacyjna cykliczna realizujgc diagramy sterowania
grupowego w zaleznosci od zakresu wzbudzen systeméw detekcji wg ustalonej kolejnosci faz .
Oprogramowanie bedzie umozliwiaC generowanie programéw sygnalizacji w oparciu o zgtoszenia
nadchodzgce z systemu detekcji.
W projekcie przedstawiono przyktadowe fazy ruchu dla wlotow obrazujgce mozliwosci sterowania
grupowego.
Programy sterujgce dla projektowanej sygnalizacji powinny realizowaé¢ nastepujgce zasady:
e W fazie nr 1 otwarte grupy K2, K4 oraz o wzbudzeniu przejscie PR1ab i P3ab

e Po zakonczeniu wzbudzen grupy K2 nastgpi jej zamkniecie i utrzymanie otwarcia K4 — faza la
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e Po zakonczeniu wzbudzen grupy K4 nastgpi jej zamkniecie i przejscie do fazy nr 2
o W fazie nr 2 otwarte bedg grupy K1,K3 oraz po wzbudzeniu PR2ab, P4ab
e Po zrealizowaniu wzbudzonych faz sygnalizacji w cyklu krétszym niz 80s sygnalizacja dokonana
wyroéwnania dtugosci cyklu do 80s poprzez wydtuzenie fazy nr 1
o W przypadku awarii systemu detekcji sygnalizacja realizowaé bedzie program awaryjny
o W przypadku przejscia sygnalizacji z pracy w trybie ,kolorowy’ do pracy w trybie ,z6tty pulsujgcy”
sterownik powinien po zakohczeniu realizowanego petnego cyklu  wys$wietli¢ sygnat czerwony
przez 10s i nastepnie sygnat zotty pulsujgcy
o W przypadku przejscia sygnalizacji z pracy w trybie ,zotty pulsujacy” do pracy w trybie ,kolorowy”
sterownik powinien po wyswietleniu min przez 180s sygnatu zottego pulsujgcego wyswietlic
przez 5s sygnat zotty , nastepnie przez 10 sygnat czerwony i rozpocza¢ program przejsciowy.
Po zakonczeniu realizacji programu nastgpi realizacja programu podstawowego acyklicznego
e Sygnalizacja powinna pracowa¢ wg opisanych zasad w godz. 6.00 - 23.00
DIAGRAMY STEROWANIA
W projekcie przedstawiono przyktadowe diagramy sterowania w zaleznosci o sytuacji ruchowej na
skrzyzowaniu/:
e Sterowanie acykliczne
e Sterowanie koordynowane
e Programy dodatkowe
POMIARY RUCHU | PRZEPUSTOWOSC
Dokonano pomiaréw ruchu . Uzyskane wyniki przeliczono na pojazdy umowne. Do obliczen przyjeto max
natezenia wlotow.
Wyniki obliczen przepustowosci przedstawiono w tabeli. Majg one charakter przyblizony i przedstawiaja
mozliwa do osiggniecia przepustowos¢ skrzyzowania przy petnym zakresie wzbudzeh. Stopien
obcigzenia skrzyzowania nie przekroczy poziomu 0,68 co zapewnia przepustowosé . W rzeczywistosci
przepustowos¢ bedzie wigksza poprzez niewykorzystywanie czasow Gz max przez rézne grupy .
NADZOR SYGNALOW
Sterownik musi zapewni¢ nadzér nad wszystkimi sygnatami w tym sygnaty czerwone i zielone nadzorem

petnym /t.j. nadmiarowym i braku /.

-
©

Nr sygnalizatora
K1iKlp
K2 i K22
K3
K4 i K4p
Plalub P1b lub Rla lub R1b
P2a lub P2b lub R2a lub R2b

P3a lub P3b
P4a lub P4b

o|l~v]o|la|lr]lw]v]-

WYMOGI SPRZETOWE
Sterownik powinien zapewnia¢ peing realizacje zadan przewidywanych w programie sygnalizacji

zawartym w Dokumentacji Projektowe;j
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V. KOORDYNACJA SYGNALIZACJI
Projektowana sygnalizacja oraz istniejgca na skrzyzowaniu ual. JP Il — Blizna — Wioctawska zostang
skoordynowane .
Ze wzgledu na zasady koordynowania w istniejacym programie na skrzyzowaniu al. JP Il — Blizna —

Wioctawska dokonano korekt parametréw sterowania. Ponadto wprowadzono statg dtugosé cyklu 80s.
Koordynacja zostata opracowana dla predkosci 40km/h / - wg istniejgcego oznakowania.

Oba sterowniki bedg realizowa¢ réwnoczesnie  cykle o diugosci 80s stosujgc pomiar czasu
astronomiczny.

Programy stosowane na skrzyzowaniu al. JP Il — Powstancéw WIkp — beda osiadaé offset
koordynacyjny 59s.
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3. SKRZYZOWANIE AL. JANA PAWLA Il - POWSTANCOW WLKP -
POWSTANIA WARSZAWSKIEGO
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3.1. PLAN SYTUACYJNY
ORGANIZACJI RUCHU
skala 1:500
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3.2.ZESTAWIENIE SYGNALIZATOROW
Nr Rodzaj llos¢
sygnalizatora sygnalizatora sztuk
Klap sygnalizatory typu S1
K2a,K2ap 3 x 0300 mm 4
K3a soczewki ogoélne
K4a,K4ap
Kla+S1 sygnalizatory typu S2
K3a+S3 3x 0300 mm + 1 x0200mm 2
soczewki ogoélne+s.j.w.w prawo
sygnalizatory typu S3
K2b 3 x 0300 mm 2
K4b soczewki kierunkowe w lewo
Plab,Picd sygnalizatory typu S5
P2ab,P2cd 2 x 0200 mm 8
soczewki z sylwetkg pieszego
PR3ab,PR3cd sygnalizatory typu S5/6
RR4ab,PR$cd 2x 0200 mm 8
soczewki z sylwetkg pieszego/rowerzysta
D1
D2 sygnalizatory typu ostrzegawcze typu "duszek"
D3 1x 0200 mm 4
D4 soczewki z sylwetkg pieszego
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3.3.ZESTAWIENIE DETEKTOROW
Nr Nr Nr detektora Odlegtosc¢ od Wymiary
grupy | sygnalizatora linii zatrzymania szer. x diug Rodzaj petli
(m) (m)

1 K1 D-0111 2 2 x 1 ukosna indukcyjna
D-0112 12 1,25 x 20 wirtualna
D-0121 2 2 x 1 ukosna indukcyjna
D-0122 12 1,25x 10 wirtualna

2 K2a D-0211 2 2 x 1 ukosna indukcyjna
D-0212 20 1,25x 20 wirtualna
D-0213 60 2x1 wirtualna

3 K2b D-0221 2 2 x 1 ukosna indukcyjna
D-0222 12 1,25 x 20 wirtualna
D-0233 40 2x1 wirtualna

4 K3 D-0311 2 2 x 1 ukosna indukcyjna
D-0312 12 1,25x 10 wirtualna
D-0321 2 2 x 1 ukosna indukcyjna
D-0322 12 1,25x 20 wirtualna

5 K4da D-0411 2 2 x 1 ukosna indukcyjna
D-0412 20 1,25 x 20 wirtualna
D-0413 60 2x1 wirtualna

6 K4b D-0421 2 2 x 1 ukosna indukcyjna
D-0422 12 1,25 x 20 wirtualna
D-0433 40 2x1 wirtualna

7 Plab

8 Plcd

9 P2ab PB-21,22 maszt przycisk

10 P2cd PB-23,24 maszt przycisk

11 PR3ab

12 PR3cd

13 PR4ab PB-41,42,43 maszt przycisk

14 PR4cd PB-44,45 maszt przycisk

15 D1

16 D2

17 D3

18 D4

19 S1

20 S3
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3.4. PLAN KOLIZJI - skala 1:500
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3.5. OBLICZENIE CZASOW MIEDZYZIELONYCH
te =(le+10)/ Ve
td =I1d/Vd+ 1s

nr sygnal. le - Id tz + te - td = tm tm przyj
Kipw - K2a 14 - 33 3+ 29 - 30 = 2,9 3
- K2b 34 - 37 3+ 53 - 32 = 51 6
- Kda 25 - 20 3+ 42 - 22 = 50 5
- K4b 20 - 20 3+ 36 - 22 = 4,4 5
- Plab 6 - 0 3+ 19 - 00 = 4,9 5
- P3cd 38 -0 3+ 58 - 00 = 8,8 9
- R3cd 36 - 0 3+ 55 - 00 = 8,5 9
K1l - K2a 16 - 26 3+ 31 - 26 = 3,5 4
- K2b 22 - 21 3+ 39 - 23 = 4,6 5
- Kda 39 - 45 3+ 59 - 37 = 5,2 6
- Kd4b 17 - 27 3+ 33 - 26 = 3,7 4
- Plab 6 - 0 3+ 19 - 00 = 4,9 5
K2a - K1 32 - 14 3+ 38 - 18 = 5,0 5
- K3 45 - 42 3+ 50 - 35 = 4,5 5
- Kd4b 24 - 29 3+ 31 - 27 = 34 4
- P2ab 6 - 0 3+ 14 - 00 = 4,4 5
- P4cd 49 - 0 3+ 53 - 00 = 8,3 9
- R4cd 47 - 0 3+ 51 - 00 = 8,1 9
- s1 45 - 21 3+ 50 - 23 = 57 6
K2b - K1l 37 - 34 3+ 57 - 30 = 57 6
- K3 26 - 17 3+ 43 - 20 = 53 6
- Kda 27 - 24 3+ 45 - 24 = 51 6
- P2ab 6 - 0 3+ 19 - 00 = 4,9 5
- P3cd 42 - 0 3+ 63 - 00 = 9,3 10
- R3cd 40 - O 3+ 60 - 00 = 9,0 9
K3wl - Kda 20 - 45 3+ 36 - 37 = 2,6 3
- P3ab 5 -0 3+ 18 - 00 = 4,8 5
- R3ab 7 -0 3+ 20 - 00 = 5,0 5
K3wl - K2a 25 - 21 3+ 42 - 23 = 4,9 5
- K2b 20 - 21 3+ 36 - 23 = 4,3 5
- Kda 15 - 27 3+ 30 - 26 = 34 4
- Kd4b 22 - 22 3+ 39 - 23 = 4,6 5
- Plcd 38 -0 3+ 58 - 00 = 8,8 9
- P3ab 5 -0 3+ 18 - 00 = 4,8 5
- R3ab 7 -0 3+ 20 - 00 = 5,0 5
Kda - K1 20 - 25 3+ 27 - 25 = 3,2 4
- K3 45 - 20 3+ 50 - 22 = 5,8 6
- K2b 25 - 28 3+ 32 - 27 = 3,5 4
- P2cd 45 - 0 3+ 50 - 00 = 8,0 8
- Pdab 5 -0 3+ 14 - 00 = 4.4 5
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- R4ab 7 - 0 3+ 15 - 00 = 4,5 5

- S8 45 - 20 3+ 50 - 22 = 5,8 6

Kab - K1 27 - 17 3+ 45 - 20 = 5,5 6
- K83 38 - 34 3+ 58 - 30 = 5,8 6

- K2a 28 - 24 3+ 46 - 24 = 5,2 6

- Plcd 42 - 0 3+ 63 - 00 = 9,3 10

- P4ab 5 -0 3+ 18 - 00 = 4.8 5

- R4ab 7 - 0 3+ 20 - 00 = 5,0 5

Plab - K1 7 - 2 0o+ 50 - 11 = 3,9 4
- S1 7 - 2 0+ 50 - 11 = 3,9 4

Pled - K83 5 - 36 0+ 36 - 32 = 0,4 1
- Kiab 5 - 40 0+ 36 - 34 = 0,2 1

P2ab - K2a 75 - 2 0+ 54 - 11 = 4,3 5
- K2b 75 - 2 0+ 54 - 11 = 4,3 5

P2cd - Kd4a 4 - 41 o+ 29 - 35 = -0,6 0
P3ab - K3 7 - 2 0+ 50 - 11 = 3,9 4
- S3 7 - 2 0+ 50 - 11 = 3,9 4

P3cd - K1 5 - 36 0+ 36 - 32 = 0,4 1
- K2b 5 - 40 0+ 36 - 34 = 0,2 1

P4ab - K4a 75 - 2 0+ 54 - 11 = 4,3 5
- Kdb 75 - 2 0+ 54 - 11 = 4,3 5

P4cd - K2a 4 - 47 o+ 29 - 38 = -0,9 0
R3ab - K3 7 - 5 o+ 17 - 13 = 0,4 1
- S8 7 - 5 o+ 17 - 13 = 0,4 1

R3cd - K1 5 - 34 o+ 12 - 30 = -1,8 0
- K2b 5 - 38 o+ 12 - 33 = -1,9 0

R4ab - Kd4a 75 - 4 0o+ 18 - 12 = 0,6 1
- Kdb 75 - 4 o+ 18 - 12 = 0,6 1

R4cd - K2a 4 - 45 o+ 10 - 3,7 = -2,7 0
- S1 3 - 21 o+ 07 - 23 = -1,6 0

S1 - K2a 21 - 45 0o+ 37 - 3,7 = 0,0 0
- R4cd 23 - 0 0+ 40 - 00 = 4,0 4

- Plab 6 - 0 o+ 19 - 00 = 4,9 2

S3 - K4a 20 - 45 0+ 36 - 37 = -0,1 0
- P3ab 5 -0 o+ 18 - 00 = 4.8 2

- R3ab 7 - 0 o+ 20 - 00 = 2,0 2
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3.6.TABELA GRUP KOLIZYJNYCH | CZASOW MIEDZYZIELONYCH

T 2 3 4 5 & 7 8 8§ 10 n 12 13 14 1 1% 17 1% 1
K K K K K K P P P P P P p P MP MP WP MP 5
K1 K2a  K2b K3 Kda K4 Pfab  Pled P2ab  P2ed PR3t PR3cd PRt PR4d D1 02 03 D4 51

1 K K X 4 b 6 5 5 g 3

2 K Kam | 3 X 3 4 3 9 b

J K okw g X 6 5 10

4§ K K 3 3 X 3 ) 3

h K K| 4 4 6 X 8 5

b K Kb g ] ] X 10 3

1 F Plab 4 ¥ 4

g P Pld 1 1 ¥

g P F2ab g 5 ¥

10 F P 0 ¥

11 P PRI 4 ¥

12 P FR3A 1 1 ¥

13 P FRéab g g ¥

14 P FPRéd 0 ¥ 0

15 MF D ¥

16 MF D2 ¥

17 MF D2 b

18 MF D4 ¥

19 ¢ s 1 0 2 4 X

s = 1 0 2
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3.7.a. FAZY RUCHU- sterowanie acykliczne

Stan podstawowy —nr 1

PR3cd P!

Nr1/2a

Nr1/2b

Nr2

Nr3
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3.7.b. FAZY RUCHU- sterowanie skoordynowane

Nrla

Nrlb

Nrilc

Nr2
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MSR TRAFFIC

Spoétka z o.0.
Zaktad Systeméw Sterowania Ruchem Drogowym

62-081 Przezmierowo, ul.Kamienna 7

Wysogotowo

3.8. PARAMETRY DETEKTOROW

Opoézn. | Interwat1 | Interwat2 Dodat.
nr grupy | nr sygnal detektory zgtosz. zielone
[s] [s] [s] [s]
1 K1 D-0111 25 0,5
D-0112 1,0 0,5
D-0121 2,5 0,5
D-0122 1,0 0,5
2 K2a D-0211 2,5 0,5
D-0212 1,0 0,5
D-0213 3,0 25
3 K2b D-0221 25 0,5
D-0222 1,0 0,5
D-0233 3,0 25
4 K3 D-0311 2,5 0,5
D-0312 1,0 0,5
D-0321 2,5 0,5
D-0322 1,0 0,5
5 K4a D-0411 2,5 0,5
D-0412 1,0 0,5
D-0413 3,0 25
6 K4b D-0421 2,5 0,5
D-0422 1,0 0,5
D-0433 3,0 25
7 Plab
8 Plcd
9 P2ab PB-21,22
10 P2cd PB-23,24
11 PR3ab
12 PR3cd
13 PR4ab PB-41,42,43
14 PR4cd PB-44,45
15 D!
16 D2
17 D3
18 D4
19 S1
20 S3
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Zaktad Systeméw Sterowania Ruchem Drogowym

62-081 Przezmierowo, ul.Kamienna 7
Wysogotowo

3.9.a. ALGORYTM STEROWANIA acyklicznego

TAR

stan
podstawowy faza nr 1 |

. "zieloné na
kierunku gtownym"

wzbudzenie grup
kolizyjnych

faza podstawowa nr 1
grupy kotowe K2a,K4a
i P1ab,P1cd,PR3ab,PR3cd
po wzbudzeni
otwarcie na czas
Gz min-max

otwarcie fazy nr 1/2a
K2a,K2b iP1ab,P1cd,S3/po wzb./

otwarcie na czas
Gz min-max

zbudzenie fazy nr 1/2b
K4b

otwarcie fazy nr 1/2b
K4a,K4b i PR3ab,PR3cd / po wzb./

otwarcie na czas
Gz min-max

wzbudzenie fazy nr 2
K2b,K4b

otwarcie fazy nr 2
K2b, K4b i S1,S3 / po wzb. /
otwarcie na czas
Z min-max

P2ab,P2cd

otwarcie [azyégr 3

: gfu% ; .
i P2ab,P2cd,PR4ab,PR4cd po wzbudzeniu

otwarcie na czas Gz min-max

¥
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MSR TRAFFIC Spotka z o.0. 62-081 Przezmierowo, ul.Kamienna 7
Zaktad Systemow Sterowania Ruchem Drogowym Wysogotowo

3.9.b. ALGORYTM STEROWANIA skoordynowane

otwarcie fazy nr 1a
grupy kotowe

. a,,K4b

i PR3ab,PR3cd oraz S1
\ otwarcie na czas
4 Gz min-max

 J

zbudzenie fazy nr 1b
K2a

otwarcie fazy nr 1b

K2a,K4a iP1ab,P1cd
otwarcie na czas
Gz min-max

v

wyréwnanie dtugosci cyklu do 80s
wczesniejsze otwarcie fazy nr 1b

otwarcte fazy nr 1c
K2a,K2b i S3/po wzb./

otwarcie na czas
Gz min-max

K

zbudzenie fazy nr
R

otwarcie Ezyknr Z
] grugay 1K3
i PR4ab,PR4cd ,P2ab,2cd po wzbudzeniu
otwarcie na czas Gz min-max

. i
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MSR TRAFFIC Spotka z o.0.
Zaktad Systeméw Sterowania Ruchem Drogowym

62-081 Przezmierowo, ul.Kamienna 7
Wysogotowo

3.10.a. PARAMETRY STEROWANIA acykliczne

Gzl/s/
nr
nr grupy | sygnal min max
1 K1 0/5 12
2 K2a 11 29/00
3 K2b 0/5 15
4 K3 0/5 16
5 K4a 11 29/
6 K4b 0/5 15
7 Plab 11 29/«
8 Plcd 11 29/
9 P2ab 0 11
10 P2cd 0 11
11 PR3ab 11 29/«
12 PR3cd 11 29/
13 PR4ab 0 11
14 PR4cd 0 11
15 D1 20 38/
16 D2 0 19
17 D3 20 38/
18 D4 0 19
19 S1 0/5 14
20 S3 0/5 15

Uwaga :

trzy razy nastgpi zmiana Gz max poprzez wydtuzenie o 10s / Gz max+10 /

W przypadku otwarcia dowolnego wlotu gtéwnego kierunku K2a,K4a na czas Gz max kolejno

e W przypadku otwarcia dowolnego wlotu gtéwnego kierunku K2a,K4a na czas krotszy od Gz

max-wydtuzonego kolejno trzy razy nastgpi zmiana Gz max+10 poprzez skrécenie o 10s do

czasu Gz max .

e w/w zasada dotyczg réwniez relacji w lewo K2b,K4b i wlotéw bocznych K1,K3 ale z parametrem

8s

¢ w danym momencie moze by¢ stosowany priorytet tylko dla jednej grupy-fazy
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MSR TRAFFIC Spotka z o.0.

Zaktad Systeméw Sterowania Ruchem Drogowym

62-081 Przezmierowo, ul.Kamienna 7
Wysogotowo

3.10.b. PARAMETRY STEROWANIA skoordynowane

Gz/s/
nr

nr grupy | sygnal min max
1 K1 5 12
2 K2a 33 43
3 K2b 5 17
4 K3 5 16
5 Kda 32 51
6 K4b 5 8
7 Plab 11 11
8 Plcd 11 11
9 P2ab 0 11
10 P2cd 0 11
11 PR3ab 11 11
12 PR3cd 11 11
13 PR4ab 0 11
14 PR4cd 0 11
15 D1 20 20
16 D2 0 19
17 D3 20 20
18 D4 0 19
19 S1 13 15
20 S3 8 20
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MSR TRAFFIC Spotka z o.0. 62-081 Przezmierowo, ul.Kamienna 7
Zaktad Systemow Sterowania Ruchem Drogowym Wysogotowo

3.11a. DIAGRAMY STEROWANIA acykliczne

Program nr 0 — min — stan podstawowy

Koto - Skrzyzowanie ul.J II - Powstania Warszawskiego-Powstancow Wlkp

Sr Tve Mazwa ooo 00s 010 015 0zo 025 030 035 Dao 045 oso 055 os0 065 oFa
13
o1 3 K1
1
oz ™ K2a
03 24 KZ2Zb
oa 24 K3
i
o0s N Kada
06 4 Kb
o1
o7 ™ Plab
o1
o8 ™ Plcd
o2 P PZab
10 ] Pzcd
o
11 ™ PR3ab
o1
1z ™ PR3cd
13 P FPR4ab
14 P PR4cd
15 MP D1 ittt ol il tl ol itk ol itk kot il dld kot kol dd otttk d kool d kA
16 MP Dz
17 MP D3 P P |
18 MP Da
19 s s1
20 s s3

000 oos 010 o01s 0zo oz2s 030 035 040 0as oso 0ss os0 065 oFa

Program nr 1a — min — brak wzbudzen P2,PR4

Koto - Skrzyzowanie ul.JP II - Powstania Warszawskiego-Powstancow Wlkp

Gr| Tvp Mazwa 00 005 o010 015 0z0 025 REL) 035 040
t ]
o1 K (k1 = C
L 1z
oz K |k2a
03 K K2b
04 K |k3
L 1z
o0s K |ka4a
o2 25
(13 K K4b s ]
L iz
07 P |Piab Fr
L 1z | 1e
os e |Picd L
og P |P2ab
10 P P2cd
L iz | ie
11 e |PR3ab Fr
1 12 16
12 P |PR3cd rr
13 P FR4dab
14 P |PRacd
o J=1.]
15| MP |D1 FEPPPPPPPPPPPPERPPPP
15 MP D2
o zo
17| mMp  |D3 FPPPPPPPPPPPPPPPPPPP
18| MP |D4
19 s s51
20 s |s3
ooo oos o1o 01s 030 035 oao

Program nr 1b — min

Koto - Skrzyzowanie ul.JP II - Powstania Warszawskiego-Powstancow Wlkp

Gr Tvp Nazwa 000 o0s 010 o1s5 0z0 025 030 035 o040 045
i3
o1 K K1
1 1z
oz K K2a
=s
03 K K2b e
i) =4 =7
D04 K K3 Ammmms N
1 1z 15
os K K4a L
17 =2z =5
os K Kab FEL e
1 1z ig
o7 P Plab
1 1z i6
os P Plcd e
=1 =0 aa
[s3=] P P2ab [
=1 =0 aa
10 P P2cd [
1 1z i6
11 P FPR3ab e
1 iz
1z P PR3cd
=1 =0 aa
13 P PR4ab [
i) j=1s] aa
14 P PR4cd [ .
o j=1s]
15 MP D1 il ol ol ool koA
o z8
1s MP Dz FEFFFEFFPFFPFEEFErErE
o =i
17 MP D3 ] ] ]l ]l ]l ]l ol A
o z8
1is MP D4 FEFFFEFFPFFPFEEFErErE
19 s S51
20 s 53
ooo0 o00s 010 015 020 025 030 035 o040 045
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MSR TRAFFIC

Spoétka z o.0.

62-081 Przezmierowo, ul.Kamienna 7

Zaktad Systemow Sterowania Ruchem Drogowym Wysogotowo
Program nr 1/2a — min- brak wzbudzen K2b
Koto - Skrzyzowanie ul.JP II - Powstania Warszawskiego-Powstancow Wlkp
Gr| Typ Nazwa 000 005 010 015 0z0 025 030 035 o040 045
t
4
o1 4 K1 L]
1 12 15
02 K KZa LT
03 K K2b
04 K K3
1 21 24
05 4 Kda
i7 22 | P25
05 K Kdb P T
1 12 16
o7 e Plab i
1 12 16
o8 P Picd i
09 P P2ab
10 P P2cd
1 16
11 P PR3ab
1 16
iz P PR3cd
13 P PR4ab
14 e PRacd
o 20
15| ™mMP (D1 FVF VPP PPEEEEEEPP
o 28
15| ™MP |D2 il il ol ol otk
o 20
17| mMp |D3 ddddddddddddd ddddddd
o z8
18] ™MP |Da Ml dd
20
13 s S1 |
20 s s3
000 005 010 015 020 025 030 035 040 045
Program nr 1/2b — min- brak wzbudzen K4b
Koto - Skrzyzowanie ul.JP II - Powstania Warszawskiego-Powstancow Wlkp
=13 Tvp Nazwa oo oos 010 01s ozo 0z2s 030 035 o040 oas
i3 Za
o1 K K1 =0
1 20 23
oz K K2a C T
ir 22 25
o3 K Kzb i T
29 34 37
04 K K3 Ammmm= LD
1 12 15
0s K K4a T
05 K Kab
1 12 16
o7 e Piab i
1 12 16
o8 e Picd
29 =0 44
o9 P P2ab L[
29 =0 44
10 P P2cd T
1 12 16
11 P PR3ab v
1 1 16
12 P PR3cd
29 =0 a4
13 e PRa4ab Cr L
29 =0 a4
14 e PRacd Cr L
o 20
15 MP D1 FEFEFFFEFFEFEFEPFPFFEFEFEFEFP
o 28
15| mMp |D2 ddddddddddddddddddad
o 20
17| mMp |D3 ddddddddddddd ddddddd
o 28
18| ™mMp |Da il ol ot ol ok d
19 s s1
20 s 53
000 005 010 015 030 035 040 045
Koto - Skrzyzowanie ul.JP II - Powstania Warszawskiego-Powstancow Wlkp
Gr| Typ Nazwa 000 o0s 010 015 0zo 025 030 035 040 045 050 055 060 065 o070 o075 080
E =13 f=2=3 F1 b
o1 K K1
1 =0 22
02 K Kza
=25 50 =3:]
o3 K Kzb P e
72 jri=]
04 '3 K3
1 =0 232
o5 '3 Kaa
=25 50 =3:]
06 '3 Kab P B
1 =0 S
o7 [ Plab rr
i j<is] =4
o8 [ Plcd rr
56 57 71
(el=] P P2ab L
56 57 71
10 P P2ed 4
i j<is] =4
11 P PR3ab
i j<is] =4
12 P PR3cd
56 57 F1
13 P PRaab 4
56 57 71
14 P PRacd =T "
o =8
15| MP (D1 ]l ol ]l il il ol ol ol ol okl
55 Fa
16| MP (D2 F VPP PFPPPPPPPrPrrP
17| ™MP (D3 PP rPPPPFrPrP PPV PPPFP Py
55 Fa
18| MP (Da F VPP PFPPPPPPPrPrrP
19 s s1
20 =3 S3
000 005 010 015 0z0 025 030 035 060 065 o070 o7s 080
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MSR TRAFFIC

Zaktad Systeméw Sterowania Ruchem Drogowym

Spoétka z o.0.

62-081 Przezmierowo, ul.Kamienna 7

Wysogotowo

3.11.b. DIAGRAMY STEROWANIA skoordynowane

Program nr 1 — max offset 59s

Koto - Skrzyzowanie ul.JP II - Powstania Warszawskiego-Powstaricow Wikp

Gr Twvp MNazwa 000 00s 010 015 020 025 o030 035 oao 0as 050 055 o060 065 o7o o7s oso
=0 42 “5 it
o1 K K1 A
21 24
0z '3 Kza
7 24 27
o3 K K2b [
a6 49
04 K K3
= (=3 S1
os K Kaa =
51 59 52
os K Kab -
(%]
o7 [ Plab LT
59
os P Plcd -
z9 “ 0 a4
09 P P2ab LT
29 =0 il
10 P P2cd [T
51 56
11 P PR3ab
S1 (=13
12 [ PR3cd
=0 =5 as
13 P PR4ab L
=0 a1 “5
14 P PRacd “T
=2 (%=1
15 MP D1 ol FFEFEFFFPFPFFPFEPF P
z8 a7
16 MP D2 FREEFFEFFFFEEEEEEE e
S1 7O
17| MP (D3 il otk lok ok
29 <8
18 MP D FEFEFEFFEFERFEEPEr
19 s s1
k=] 29
20 =3 S3
000 005 o010 01s 020 0z2s 030 03s 040 045 050 055 060 065 o070 ovs osa
Program nr 2 — min K2a,K4a offset 59s
Koto - Skrzyzowanie ul.JP II - Powstania Warszawskiego-Powstancow Wikp
Gr|  Typ Nazwa o0o 005 o010 015 0z0 025 030 035 040 045 050 055 060 065 070 075 080
o
z2a S6 39
o1 K K1
15 18
02 K K2a
1 18 21
o3 3 K2b
a a0 az
04 K K3
o 5 77
o5 K Kaa
5 532 56
06 K Kab
53 74 78
o7 [ Plab
53 74 7a
os P Plcd
23 =4 =8
o9 P P2ab -
2 =4 =8
10 P P2cd o
=5 56 =0
11 P PR3ab
fat=3 =1 =0
12 P PRIcd
Za 35 29
13 P PR4ab
Za j<i=} =29
14 P PRacd
62
15| MP D1 FrV PPV FEPPEEEPPrY
=22z a1
16| MP (D2 PP PP PPV PPPPPPPPPPP
s 54
17| mMp D3 "l ol kol d ok
=23 a2
18| MP  |Da FY VPP PPPPPErrPEPPP
19 s s1
= 23
20 s 53
000 005 010 015 020 025 030 035 040 045 050 055 060 065 o070 07s 080
Koto - Skrzyzowanie ul.JP II - Powstania Warszawskiego-Powstancow Wlikp
Gr|  Tvp Mazwa 000 00s 010 01s 020 o02s 030 035 040 04s 0s0 0ss 050 065 o070 07s os0
23 26
o1 '3 K1
k=] 12 53
oz '3 K2a T
7 iz 15
03 K K2b
i8 23 26
oa K K3
= (=3 j<i:)
os K Kd4a EEEY
j<i:) < a7
o5 K Kab
Sa 55 59
o7 P Plab
54 65 (3]
o8 P Plcd
1
09 P P2ab m
17 28 32
10 [ P2cd = C T
=9 50 sS4
11 [ PR3ab
=9 50 sS4
12 [ PR3cd
i8 28 fcic)
13 [ PR4ab mE Ld T
29 33
14 [ PRacd v
53 73
15| MP  |D1 FY VPP PPV PPPPFPFPPP
15 =5
15| MP (D2 Al ddddd il dddddd
f<}-] =2:]
17| mMP  |D3 Al ddddddddddddddddd
i7 =6
18| MP |Da ddddddddddddddddddd
19 s s1
S 17
20 s s3 A
o000 00s 010 01s 0zo 02s 030 035 040 04s 050 0ss 050 065 070 07s 080
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MSR TRAFFIC

Spoétka z o.0.

62-081 Przezmierowo, ul.Kamienna 7

Zaktad Systeméw Sterowania Ruchem Drogowym Wysogotowo
Program nr 4 — min bez P2,P4 offset 59s
Koto - Skrzyzowanie ul.JP II - Powstania Warszawskiego-Powstancow Wikp
Gr Tvp MNazwa 000 o0s o010 015 020 025 030 035 040 045 050 055 050 065 070 075 o080
n
is =3 | 26 * |
o1 K K1 L[
k=] 12 46
o2 K K2a
7 1z 15
03 K KZ2b e
is 23 26
04 K K3 L[
= (=3 32
o5 K Kda msw A
j<i-3 27 =0
(a]) K K4b FET
<47 58 62
o7 P Plab ldadd T
<47 58 52
o8 P Plcd T
o9 P PZab
10 P P2cd
=2 a4z a7
11 P PR3ab
22 43 A7
12 P PR3cd L[
13 P FR4ab
14 P PR4cd
a5 56
15 MP D1 PP
16 MP D2
=1 S51
17 MP D3 FEFFFFFPPFFFEFErErEErEErrrr
-3 MP [=
22 a5
19 s S1 N O
k=] 17
20 =3 S3 L
ooo 005 o010 015 0zo 025 030 035 o040 045 050 055 o060 065 o7o 075 osa
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MSR TRAFFIC Spotka z o.0.

Zaktad Systeméw Sterowania Ruchem Drogowym

62-081 Przezmierowo, ul.Kamienna 7
Wysogotowo

3.11.c. DIAGRAMY STEROWANIA dodatkowe

Program nr la — awaryjny acykliczny

Koto - Skrzyzowanie ul.JP II - Powstania Warszawskiego-Powstancow Wlkp

Gr Tvp MNazwa [a]s]u] 00s 010 o015 020 025 o030 035 o040 045 050 055 o060 0565 o770 o07s o030
56 &8 71 b
o1 K K1 r b
1 =0 =3
oz K K2a
=5 S50 S53
o3 K K2b < L L
7z oS
0= K K3
1 =0 ==
os K Kaa
55 so s3
os K Kab L e
1 =20 =4
o7 P Plab
1 s0 =a
os P Plcd Ll
=1 57 71
o9 P P2ab
56 57 71
10 P P2cd L[ Ld
1 =20 =4
11 P PR3ab r
1 =0 =4
12 P PR3cd Ll
=13 57 71
13 P PR4ab L[ Ld
56 57 71
1a P PRacd L[ Ld
o j<i-3
15 MP D1 ]l ol ]l ]l ] ]l ] ]l ol ol ]l ol ol ol ot ol
55 Fa
16 MP Dz FEFFEFEFPFFPFFFEPFPFEFEPFFEPFF P
o j<i-3
17 MP D3 FEEFEFFFFFEFEEFRFREREEEEEE R
18 MP D
19 s s1
=8 53
20 =3 S3 I Y B
ooo oos 010 015 ozo0 oz2s5 o030 035 oao oas 050 055 o050 o565 ovyo o7s oso
Koto - Skrzyzowanie ul.JP II - Powstania Warszawskiego-Powstancow Wlkp
=13 Tvp MNazwa ooo 00s 010 015 020 025 030 035 oao oas 050 055 o050 065 o7o o7s os0
=0 42 [ =3 ot
o1 K K1
j~3 1§ 24 58
o2 K K2a F
4 za =7
o3 K K2b m
=0 a6 49
0a K K3
= (=3 51
os K K4a mE=
S1 59 a2
os K Kab
o =3 55
o7 P Plab -
o = =
os P Plcd [
p=i] @0 aa
os P P2ab [T
=3-] 4o aa
10 P P2cd L
S1 a2 (=123
11 P PR3ab
S51 52 56
12 P PR3cd Ll
=0 a1 “5
13 P PR4ab L
=0 a1 a5
1a P PRacd
= (=3=]
15 MP =58 il ol e otttk
=g “
15 MP Dz ]l ol ol ol ol ol A
S1 7o
17 MP D3 FEFFFEFFEFRPPFPRERP e
=29
is8 MP D4 ]l ]l ol ol ol ol
S1 56
19 =1 S1 I N Y AN
S 29
20 =3 s3
ooo oos 010 015 o020 025 030 035 o040 04as 0s0 055 o050 065 ovo ovs oso
Program nr 2 — startowy z przejsciowym
Koto - Skrzyzowanie ul.JP II - Powstania Warszawskiego-Powstancow Wlkp
Gr Tvp Nazwa o000 00s 010 015 020 025 030 035 040 045 050 055 050 0685
o
o =0 j<i-] 45 @
o1 M K1 ]l ]l il il ol ol ol ol
o =0 25
oz M KZ2a FP PP P rrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrr]
o - =0 j<i-]
03 N K2b <4 Min 180s Mttt otk
o =0 25 46 50 53
04 N K3 Ll il ol ol ol il ol ol A
o =0 35
05 M Kda ol ol il il h ol d ok HE
o =0 25
(0] N Kab FEFFFEFFEFFErFFErEFEFEFFEFErEyEFErEFEyFrEFEyyry|
o =0
07 M Plab B
o j<is]
os N Plcd
o =0
09 M P2ab HE
o j<is]
10 N P2cd
o 20
11 M PR3ab HE
o j<is]
12 N PR3cd
o 20
13 M PR4ab HE
o j<is]
14 M PR4cd
is| MP |D1
is| MP |Dz
17 MP D3
i8| MP (D4
19 s 51
z0 s s3
000 005 010 015 020 025 020 035 040 045 050 055 060 085
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MSR TRAFFIC Spotka z o.0. 62-081 Przezmierowo, ul.Kamienna 7
Zaktad Systeméw Sterowania Ruchem Drogowym Wysogotowo

Program nr 3- koncowy

Koto - Skrzyzowanie ul.JP I - Powstania Warszawskiego-Powstancow Wik

Gr Typ Nazwa 000 005 010 015 ozo0 025 030 035 040
o 10

o1 M K1 i il il ool i il il i i dddd d
o 10

o0z N K2a FEFFPrrrrrrrFrrrrrrrrrFrrrrErrrrr
a 10

03 M K2b O o |l ]l ol ]l ]l ]l il il ol il ol il il ol
o 10

04 M K3 il il ol sl i ool il i il ddd o d
o 10

05 N Kaa FEFFFrrErrrrFrrrrrrrrErFrrrrrry Py
o 10

06 N Kab PP PP PP PPrrrrPFrrrPrrrrrrrPy
4] 10

o7 M Plab EEEEEEEEEE
o 10

08 M Plcd EEEEEEEEEN
o 10

0% N P2ab EEEEEEEEEE
4] 10

10 M P2cd EEEEEEEEEE
o 10

11 M PR3ab EEEEEEEEEN
o 10

12 N PR3cd EEEEEEEEEE
o 10

13 M PR4ab EEEEEEEEEE
4] 10

14 M PR4cd EEEEEEEEEE

15 MP D1

16 MP D2

17 MP D3

18 MP D4

19 s 51

20 =] S3
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MSR TRAFFIC Spotka z o.0. 62-081 Przezmierowo, ul.Kamienna 7
Zaktad Systemoéw Sterowania Ruchem Drogowym Wysogotowo
POMIAR RUCHU KOLOWEGO
Skrzyzowanie ul. JP II — Powstancéw Wikp
Pojazdy rzeczywiste
GODZ. 08.00 - 09.00 07.01.2020
Suma 1t
MR| O | D | AC | CP polsadow 8 T= MR| O | D |AC | CP
skrzyzowaniu =2
Skreea w lewo 2 Skreca w prawo
0 14 0 0 1074 g SPT | 21 SP 0 21 0 0 0
el
P’;’,““ 0 [225 |0 |0 2 | pe [326 Fi 0 |287| 11| 7 |21
Skrgca w prawo SUMA | SP P SL g Skreca w lewo
SP 0 15 0 0 0 5 ‘J ! . g sLdy |71 SL 0 67 4 0 0
N - "
e LB EE RR W RN 56 | 15|27 | 14 WA lig] |memuntal g las|as | 7 @
JPII od Blizny JPII
SLT [ 15 SL | P | SP | SUMA
« i - z
MR| O | D | AC | CP P> | 425 N 13 | 10 | 112| 135
Skreca w lewo SP | &
SL 0 1150 0|0 25 3; MR]| O | D | AC | CP
Prosto SUMA 8 Skreca w lewo
P 0 365 | 26 9 25 5 465 .§ SL 0 13 0 0 0
Skrgea w prawo z Prosto
hul 0 [25| 0|0 |0 E = 0 |10 |0 |00
Suma n{ wlocie 0 405 26 9 25 = Skrecasv;; prawo 0 112 0 0 0
,L Suma n;:a wlocie 0 135 0 0 0

MR- motocykle, rowery ; O -sam. osob. ; D-sam. dostaw. ; AC -sam. ci¢z., autobus.; CP -sam. cigzarowe z przyczepami ( naczepami), autobus przegub.

POMIAR RUCHU KOLOWEGO
Skrzyzowanie ul. JP IT — Powstaficow Wikp
Pojazdy umowne

MR- motocykle, rowery ; O -sam. osob. ; D-sam. dostaw. ; AC -sam. ci¢z., autobus.; CP -sam. cigzarowe z przyczepami ( naczepami), autobus przegub.

GODZ. 08.00 - 09.00 07.01.2020
Suma T
MR| O | D [ac]cp pajazdu I H = MR| O | D | AC | CP
Skreca w lewo S é Sk
reca w prawo
SL. 0 | 14 0] 0 1155 : [ (2 od 0|21/ 0 ] 0] o
Prost s
£ 0|25 |00 2 | pe |363 Prsto 1o |287| 11|12 | 83
Skreca w prawo SUMA | SP P SL E Skreca w lewo
el 0 |15/ 0| 0 |0 % Dl . s V|7 y 0674|000
. - N
Bemapawhcle | o | 4f |8 [ a0 | @ 56 | 15 | 27 | 14 SUMA |45 | [Sumanawiocie | o {375 | 15 | 12 | 83
«| = JPII od Blizny JPII = |-
SLT T 15 SL | P | SP | SUMA
<« 1 — z
MR| O | D | AC | CcP P= 1 469 & 13 | 10 | 112:] 135
Skre¢ea w lewo SP | =
SL 01510100 25 E MR| O | D | AC | CP
Prosto SUMA 2 Skreca w lewo
= 0 |365| 26 | 15 | 63 s | 509 2 o 0o |13 o 0| o
Skri k]
it EEE IR BERE £ S 0o |10] 0| 0| o
= = -9
Suma na wlocie 0 405 | 26 15 63 = Squcasw; prawo | 112 0 0 0
J, Suma n;; wlocie 0 135 0 0 0
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MSR TRAFFIC Spotka z o.0. 62-081 Przezmierowo, ul.Kamienna 7

Zaktad Systeméw Sterowania Ruchem Drogowym

Wysogotowo

Kartogram Godz.8-9 p.u./h 07.01.2020
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MSR TRAFFIC Spotka z o.0. 62-081 Przezmierowo, ul.Kamienna 7
Zaktad Systemoéw Sterowania Ruchem Drogowym Wysogotowo

POMIAR RUCHU KOLOWEGO
Skrzyzowanie ul. JP II — Powstancéw Wikp
Pojazdy rzeczywiste

GODZ. 15.00 - 16.00 07.01.2020
Suma i
MR| O | D | AC | cP pojrasic na g P MR[ O [ D [AC | cP
skrzyzowaniu 2
Skrgca w lewo £ Skreca w prawo
SL 0 21 0 0 0 1287 g SPT | 24 SP 0 24 0 0 0
=
il 021|700 2 | pe (423 ot 0 (36420 | 9 | 30
Skreca w prawo SUMA | SP P SL E Skreca w lewo
SP 0 12 0 0 0 b .J m g § sLy |128 SL 0 |123] 5§ 0 0
- [
Suma n; wlocie 0 54 7 0 0 61 12 28 21 SU;AA 575 Suma n; wlocie 0 |391] 32 9 30
=) T JPII od Blizny JP I = |-
SLT T 5 SL | P | SP | SUMA
« 1 - z
MR| O | D | AC | cP P~ | 504 N 6 | 12 | 96 | 114
Skreca w lewo SP | =
SL ojajofofo 12 z MR]| O | D | AC | CP
Prosto SUMA ] Skreea w lewo
P 0 430 | 25 12 37 5 537 ‘E SL 0 6 0 0 0
Skreca w prawo @ Prosto
SP 0 12 0 0 0 E P 0 12 0 0 0
Suma n; wlocie 0 463 25 12 37 3= Skrgcas\lv) prawo 0 9% 0 0 0
i, Suma nzx:a wlocie 0 114 0 0 0

MR- motocykle, rowery ; O -sam. osob. ; D-sam. dostaw. ; AC -sam. ciez., autobus.; CP -sam. ciezarowe z przyczepami ( naczepami), autobus przegub.

POMIAR RUCHU KOLOWEGO
Skrzyzowanie ul. JP II — Powstaficow Wlkp
Pojazdy umowne

GODZ. 15.00 - 16.00 07.01.2020
Suma +
MR| 0 [ D [ac]cp pjadow v g T = MR| O | D | AC]| CP
skrzyzowaniu ]
Skrgca w lewo £ Skrgea w prawo
0 21 0 0 0 1402 E SP1 | 24 piud 0 |24 | 0 0 0
«
e lo a7 |0 o0 5 | pe [474[[ Po | 0 |364]| 20 | 15 | 75
Skreca w prawo SUMA | SP P SL ,5.!: Skreca w lewo
SP 0 12 0 0 0 s o i o H sLYy 128 SL 0 |123| 5 0 0
fomnmaviok| g sl 7 w0 [] 61 |12 28] 2 [|7 [P0 gg] PeevanneR] o [a0r ] wy |28 | 7
z % z
«| Z= JPII od Blizny JPII = |-
SLTT 5 SL | P | SP | SUMA
« 1 = z
MR| O | D | AC | CP P> | 568 = 6 | 12 |96 | 114
Skrgea w lewo SP | =
SL 0j2aj0 (00 12 z MR] O | D | AC | CP
Prosto SUMA B Skreca w lewo
P 0 (430 | 25 | 20 | 93 s 601 \E SL 0 6 0 0 0
Skreea w prawo @ Prosto
SP 0 12 0 0 0 E P 0 12 0 0 0
Suma na wloci = Skre¢ea w prawo
TV 0 [ 463 | 25 | 20 | 93 = i 0 [ 9% | 0| 0|0
,L Suma nza wlocie 0 114 0 0 0

MR- motocykle, rowery ; O -sam. osob. ; D-sam. dostaw. ; AC -sam. ci¢z., autobus.; CP -sam. ciezarowe z przyczepami ( naczepami), autobus przegub.

Projekt organizaciji ruchu i sterowania sygnalizacjg $wieting w ciggu al . Jana Pawia Il — Blizna w Kole



62-081 Przezmierowo, ul.Kamienna 7

MSR TRAFFIC Spotka z o.0.
Zaktad Systeméw Sterowania Ruchem Drogowym Wysogotowo
Kartogram Godz.15-16 p.u./h 07.01.2020
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MSR TRAFFIC

Spoétka z o.0.
Zaktad Systeméw Sterowania Ruchem Drogowym

62-081 Przezmierowo, ul.Kamienna 7

Wysogotowo

3.13. OBLICZENIA PRZEPUSTOWOSCI

Godz.8-9
nr grupy|podz. Natezenie nasycenia Cykl maksymalny
sygnat. |paséw |So Fw |Fc Fs Fmp |Fa Fo |Fp |FI Zf |Si Ge Ge/T |Ci Qimax |Xi Uwagi
K1 wp | 1900 1,00| 0,98 | 1,00 1,00 1,00 1,00] 0,85 0,83] 1583 12 | 0,15| 237 42 10,18
| 1900 1,00 0,98 | 1,00 1,00] 1,00 | 1,00 0,90]0,88] 1676 12 [ 0,15] 251 14 | 0,06
K2a wp | 1900 1,00| 0,98 | 1,00 1,00 1,00 | 1,00] 0,90 0,88] 1676 33 |041] 691 | 384 | 0,56
K2b | 1900 1,00 0,98 | 1,00 1,00] 1,00 | 1,00 0,95]10,93] 1769 | 80 17 10,21 | 376 71 0,19
K3 p 1900 1,00| 0,98 | 1,00 1,00 1,00 1,00] 0,85 0,83] 1583 16 [020| 317 | 112 | 0,35
wi 1900 1,00 0,98 | 1,00 1,00] 1,00 | 1,00 0,90]0,88] 1676 16 |0,20| 335 23 | 0,07
K4a wp | 1900 1,00| 0,98 | 1,00 1,00 1,00 1,00] 0,90 0,88] 1676 32 |040] 670 | 494 |0,74
K4b 1900 1,00| 0,98 | 1,00 1,00] 1,00 | 1,00 0,95]0,93] 1769 8 0,10 | 177 15 | 0,09
Godz.15-16
nr grupy|podz. Natezenie nasycenia Cykl maksymalny
sygnat. |paséw |So Fw |Fc Fs Fmp |Fa Fo |Fp |FI Zf |Si Ge Ge/T |Ci Qimax |Xi Uwagi
K1 wp | 1900 1,00| 0,98 | 1,00 1,00 1,00 1,00] 0,85 0,83] 1583 12 | 0,15| 237 40 | 0,17
| 1900 1,00 0,98 | 1,00 1,00| 1,00 | 1,00 0,90]0,88] 1676 12 | 0,15] 251 21 0,08
K2a wp | 1900 1,00| 0,98 | 1,00 1,00 1,00 | 1,00] 0,90 0,88] 1676 33 |041] 691 | 498 |0,72
K2b | 1900 1,00 0,98 | 1,00 1,00] 1,00 | 1,00 0,95]10,93] 1769 | 80 17 (021|376 | 128 | 0,34
K3 p 1900 1,00| 0,98 | 1,00 1,00 1,00 | 1,00] 0,85 0,83] 1583 16 |0,20| 317 96 | 0,30
wi 1900 1,00 0,98 | 1,00 1,00] 1,00 | 1,00 0,90]0,88] 1676 16 |0,20| 335 18 | 0,05
K4a wp | 1900 1,00| 0,98 | 1,00 1,00 1,00 | 1,00] 0,90 0,88] 1676 32 |040] 670 | 580 | 0,87
K4b 1900 1,00 0,98 | 1,00 1,00] 1,00 | 1,00 0,95]0,93] 1769 8 0,10 | 177 21 0,12
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MSR TRAFFIC Spotka z o.0. 62-081 Przezmierowo, ul.Kamienna 7
Zaktad Systeméw Sterowania Ruchem Drogowym Wysogotowo

4. SKRZYZOWANIE AL. JANA PAWLA Il - BLIZNA -WLOCLAWSKA
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MSR TRAFFIC Spotka z o.0.

Zaktad Systeméw Sterowania Ruchem Drogowym

62-081 Przezmierowo, ul.Kamienna 7
Wysogotowo

4.1. PLAN SYTUACYJNY
ORGANIZACJI RUCHU
skala 1:500
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MSR TRAFFIC Spotka z o.0. 62-081 Przezmierowo, ul.Kamienna 7
Zaktad Systeméw Sterowania Ruchem Drogowym Wysogotowo

4.2 ZESTAWIENIE SYGNALIZATOROW

Nr Rodzaj llos¢
sygnalizatora sygnalizatora sztuk
K1,Klp sygnalizatory typu S1
K2,K2p 3 x 0300 mm 7
K3 soczewki ogoélne
K4,K4p
Plab sygnalizatory typu S5
P2ab 2 x 0200 mm 8
P3ab soczewki z sylwetkg pieszego
P4ab
Rlab sygnalizatory typu S6
R2ab 2 x 0200 mm 4
soczewki z sylwetkg rowerzysty
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MSR TRAFFIC

Spoétka z o.0.

62-081 Przezmierowo, ul.Kamienna 7

Zaktad Systeméw Sterowania Ruchem Drogowym Wysogotowo
4.3.ZESTAWIENIE DETEKTOROW
Nr Nr Nr detektora Odlegtosc¢ od Wymiary
grupy | sygnalizatora linii zatrzymania szer. x diug Rodzaj petli
(m) (m)
1 K1 D-11 1 2 x 1 ukosna indukcyjna
D-12 20 1,25x 20 indukcyjna
D-13 50 2x1 indukcyjna
2 K2 D-21 2 2 x 1 ukosna indukcyjna
D-22 16 1,25x 15 indukcyjna
D-23 2 2 x 1 ukosna indukcyjna
D-24 20 1,25x 20 indukcyjna
D-25 55 2x1 indukcyjna
3 K3 D-31 2 2 x 1 ukosna indukcyjna
D-32 20 1,25 x 20 indukcyjna
D-33 56 2x1 indukcyjna
4 K4 D-41 2 2 x 1 ukosna indukcyjna
D-42 22 1,25x 18 indukcyjna
D-43 60 2x1 indukcyjna
D-44 1 1,25x 12 indukcyjna
5 Plab PB-1a,1b,1c maszt przycisk
6 PR2ab PB-2a,2b,2c maszt przycisk
7 PR3ab PB-31,32 maszt przycisk
8 P4ab PB-41,42 maszt przycisk
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MSR TRAFFIC Spotka z o.0. 62-081 Przezmierowo, ul.Kamienna 7
Zaktad Systemoéw Sterowania Ruchem Drogowym Wysogotowo

4.4. PLAN KOLIZJI - skala 1:500

LEGENDA
Tory ruchu

® Pkt kolizii
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MSR TRAFFIC Spotka z o.0. 62-081 Przezmierowo, ul.Kamienna 7
Zaktad Systeméw Sterowania Ruchem Drogowym Wysogotowo

4.5. OBLICZENIE CZASOW MIEDZYZIELONYCH
te =(le+10)/ Ve
td =I1d/Vd+ 1s

nr sygnal. le - Id tz + te - td = tm tm przyj
K1 - K2 21 - 21 3+ 37 - 23 = 4,4 5
- K4 27 - 17 3+ 45 - 20 = 55 6
- Plab 6 - 0 3+ 19 - 00 = 4,9 5
- P3ab 41 - 0 3+ 61 - 00 = 9,1 10
- Rlab 9 - 0 3+ 23 - 00 = 53 6
K2 - K1 23 - 21 3+ 30 - 23 = 3,7 4
- K3 26 - 15 3+ 32 - 19 = 4.3 5
- P2ab 6 - 0 3+ 14 - 00 = 4,4 5
- P4ab 41 - 0 3+ 46 - 00 = 7,6 8
- R2ab 9 -0 3+ 17 - 00 = 47 5
K3 - K2 23 - 21 3+ 40 - 23 = 4,7 5
- K4 21 - 14 3+ 37 - 18 = 4,9 5
- Pilab 41 - 0 3+ 61 - 00 = 9,1 10
- P3ab 6 - 0 3+ 19 - 00 = 4,9 4
- Rlab 36 - 0 3+ 55 - 00 = 8,5 9
K4 - K1 22 - 18 3+ 29 - 21 = 3,8 4
- K3 21 - 17 3+ 28 - 20 = 3,8 4
- P2ab 40 - O 3+ 45 - 00 = 7,5 8
- P4ab 6 - 0 3+ 14 - 00 = 4.4 5
- R2ab 35 - 0 3+ 41 - 00 = 7,1 8
Plab - Kl 10 - 2 o+ 71 - 11 = 6,0 6
- K3 10 - 37 o+ 71 - 32 = 3,9 4
P2ab - K2 12 - 2 0o+ 86 - 11 = 7,5 8
- K4 12 - 36 0o+ 86 - 32 = 54 6
P3ab - K1 75 - 37 0+ 54 - 32 = 2,2 3
- K3 75 - 2 0+ 54 - 11 = 4,3 5
P4ab - K2 0 - 2 o+ 71 - 11 = 6,0 6
- K4 10 - 36 o+ 71 - 32 = 3,9 4
Rlab - K1 13 - 2 o+ 31 - 11 = 2,0 2
- K3 13 - 34 0o+ 31 - 30 = 0,1 1
R2ab - K2 5 - 2 0o+ 36 - 11 = 2,5 3
- K4 15 - 33 0+ 36 - 30 = 0,6 1
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MSR TRAFFIC Spotka z o.0. 62-081 Przezmierowo, ul.Kamienna 7
Zaktad Systeméw Sterowania Ruchem Drogowym Wysogotowo

4.6. TABELA GRUP KOLIZYIJNYCH | CZASOW MIEDZYZIELONYCH

1 2 3 4 5 b ? a
kK K ko K P P P P
KA K2 K3 K4 PR1ab PRZab P3ab P4ab
1 K K1 X 5 & 6 10
2 K K2 4 b 5 5 a8
3 K K2 5 » 5 10 4
4 K K4 4 4 X a8 5
K P PRisb & 4 W
b P PRZab g & W
7 P P2ab k] 5 W
8 P Paab & 4 W
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MSR TRAFFIC Spotka z o.0. 62-081 Przezmierowo, ul.Kamienna 7
Zaktad Systeméw Sterowania Ruchem Drogowym Wysogotowo

4.7.a. FAZY RUCHU- sterowanie acykliczne

Stan podstawowy nr 1

Nrla

Nr2

Nr2a
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MSR TRAFFIC Spotka z o.0. 62-081 Przezmierowo, ul.Kamienna 7
Zaktad Systeméw Sterowania Ruchem Drogowym Wysogotowo

4.7.b. FAZY RUCHU- sterowanie skoordynowane

Nrl

Nrla

Nr2
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MSR TRAFFIC Spotka z o.0.

Zaktad Systeméw Sterowania Ruchem Drogowym

62-081 Przezmierowo, ul.Kamienna 7

Wysogotowo

4.8. PARAMETRY DETEKTOROW

Opdzn. | Interwat1 | Interwat2 Dodat.
nr grupy | nr sygnal detektory zgtosz. zielone
[s] [s] [s] [s]
1 K1 D-11 25 0,5
D-12 1,0 0,5
D-13 3,0 25
2 K2 D-21 25 0,5
D-22 1,0 0,5
D-23 2,5 0,5
D-24 1,0 0,5
D-25 3,0 25
3 K3 D-31 2,5 0,5
D-32 1,0 0,5
D-33 3,0 25
4 K4 D-41 2,5 0,5
D-42 1,0 0,5
D-43 3,0 25
D-44 2,5 0,5
5 PR1ab PB-1a,1b,1c
6 PR2ab PB-2a,2b,2c
7 P3ab PB-3a,3b
8 P4ab PB-4a,4b
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MSR TRAFFIC Spotka z o.0. 62-081 Przezmierowo, ul.Kamienna 7
Zaktad Systeméw Sterowania Ruchem Drogowym Wysogotowo

4.9.a. ALGORYTM STEROWANIA acyklicznego

stan
>— podstawowy faza nr 1 |
. "zielone na
kierunku gtownym"

wzbudzenie grup
kolizyjnych

*T

otwarcie fazy podstawowej nr 1a
grupy kotowe K1,K3
i PR2ab,P4ab
po wzbudzeniu otwarcie na czas
% Gz min-max

zbudzenie fazy nr

otwarcie fazy nr 2

K2,K4 i PR1ab,P3ab / po wzb./

otwarcie na czas
Gz min-max

v
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MSR TRAFFIC Spotka z o.0. 62-081 Przezmierowo, ul.Kamienna 7
Zaktad Systeméw Sterowania Ruchem Drogowym Wysogotowo

4.9.b. ALGORYTM STEROWANIA skoordynowane

START]

otwarcie fazy nr 1

grupy kotowe
> l&y K4

i PR1ab,P3ab
otwarcie na czas
Gz min-max

Wzbudzenie fazy nr
K1,K3 i PR2ab,P4ab

A otwarcie fazy nr 2

K1,K3 i PR2ab,P4ab

otwarcie na czas
Z min-max

v

wyréwnanie dtugosci cyklu do 80s
wczesniejsze otwarcie fazy nr 1

- v
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MSR TRAFFIC Spotka z o.0.
Zaktad Systeméw Sterowania Ruchem Drogowym

62-081 Przezmierowo, ul.Kamienna 7
Wysogotowo

4.10.a. PARAMETRY STEROWANIA acykliczne

Gzl/s/
nr

nr grupy | sygnal min max
1 K1 5 20
2 K2 0/5 34/«
3 K3 5 20
4 K4 0/5 42/
5 PR1lab 0 10
6 PR2ab 0 12
7 P3ab 0 10
8 P4ab 0 12

Uwaga :

o W przypadku otwarcia dowolnego wlotu gtéwnego kierunku K1,K3 na czas Gz max kolejno trzy

razy nastgpi zmiana Gz max poprzez wydtuzenie o 10s / Gz max+10 /

e W przypadku otwarcia dowolnego wlotu gtéwnego kierunku K3,K3 na czas krétszy od Gz max-

wydtuzonego kolejno trzy razy nastgpi zmiana Gz max+10 poprzez skrécenie o 10s do czasu

Gz max .

¢ w/w zasada dotycza rowniez wlotow bocznych K2,K4 ale z parametrem 8s

e w danym momencie moze by¢ stosowany priorytet tylko dla jednej grupy-fazy

4.10b. PARAMETRY STEROWANIA skoordynowane

Gz/s/
nr
nr grupy | sygnal min max
1 K1 10 20
2 K2 34 44
3 K3 10 20
4 K4 34 52
5 PR1lab 0 10
6 PR2ab 0 12
7 P3ab 0 10
8 P4ab 0 12
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MSR TRAFFIC Spotka z o.0. 62-081 Przezmierowo, ul.Kamienna 7
Zaktad Systemow Sterowania Ruchem Drogowym Wysogotowo

4.11.a. DIAGRAMY STEROWANIA acykliczne
Program nr 0 — min — stan podstawowy
Koto - Skrzyzowanie ul. Wioctawska - JPII - Blizna

Gr| Typ Nazwa 0oo 005 Uﬁﬂ 015 020 025 030 035 040
01 N K1,1p AhlllllllIIIlllllllll:lllll.llllllIIIIIIIII
02 N K2,2p ENEEEEEEEEEEEEENEEEEEEEEENENEEENEEEEEEEE
03 N K3 AhlllllllIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIII
04 N K4, 4p ENEEEEEEEEEEEEENEEEEEEEEENENEEENEEEEEEEE
05 N PR1ab ENEEEEEEEEEEEEENEEEEEEEEENENEEENEEEEEEEE
06 N PR2ab ENEEEEEEEEEEEEENEEEEEEEEENENEEENEEEEEEEE
a7 N P3ab ENEEEEEEEEEEEEENEEEEEEEEENENEEENEEEEEEEE
08 N P4ab ENEEEEEEEEEEEEENEEEEEEEEENENEENEEEEEEEEE

000 005 010 015 020 025 030 035 040
Program nr 1a — min — brak wzbudzen pieszych
Koto - Skrzyzowanie ul. Wlodawska - JPII - Blizna

Gr| Typ Nazwa 0oo 005 010 015 020
il & 3 ﬂ |
o1 K |Kiip Filll ] ENEEEEEENEEEEEE
iz 17 20
02 K |K2,2p LU FEEEEE] EEEN
i & 3
03 K K3 Filll ] ENEEEEEENEEEEEE
iz 17 20
04| K |[Kddp LU FEEEEE] EEEN
0s P |PR1ab ENEEENEEEEEENEEEENEEEEEE
06 P |PR2ab ENEEENEEEEEENEEEENEEEEEE
a7 P |P3ab ENEEENEEEEEENEEEENEEEEEE
08 P |P4ab ENEEENEEEEEENEEEEEEEEEEE

000 005 0i0 015 020
Program nr 1b — min
Koto - Skrzyzowanie ul. Whoctawska - JPII - Blizna

Gr| Typ Nazwa aao 003 010 013 020 025 030 035 040
1 1518 20 |

01| K |Ki,1p AN EIEEEENEEEEENEEEEENEEEEEEE
02| K |k2,2p lllllIIIIIIIIIIIIIIIIIIIA%SIIlllllllllz? =lll
03| K |3 Ahlllllllllllllls hslllllllllllllllllllllllll
04| K |k44p lllllIIIIIIIIIIIIIIIIIIIA%SIIlllllllllz? =lll
05 P |PR1ab lllllllllllllllllllllllll%slllllllll‘?islll‘?igllll
06 P |PR2ab lhlllllllllllhglllh?llllllllllllllllllllllllll
o7 P |P3ab lllllllllllllllllllllllll%slllllllll‘?islll‘?igllll
08 P |Pdab lhlllllllllllhglllh?llllllllllllllllllllllllll

000 005 010 015 020 025 030 035 040
Program nr 2 — max
Koto - Skrzyzowanie ul. Wioclawska - JPII - Blizna

Gr| Typ Nazwa Q0o 005 010 01is 020 025 530 035 040 043 050 055 080 065 070 Q75 080
01 K [Kiip ALIIIIIIIIIIIIIIIIIIII?_L ?iqlllllllIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIII.IIIII:IIIII.IIIIIIIIIIIIIII
02 K |KZ,2p IIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIAL;]-IIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIII65 ialllllllllll
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4.11.b. DIAGRAMY STEROWANIA skoordynowane
Program nr 1 — max
Koto - Skrzyzowanie ul. Wioctawska - JPII - Blizna

Gr| Typ Nazwa oo 005 010 015 020 025 030 035 040 045 050 055 060 065 070 075 030
i =3 | [ | o ER
01| K |k1,1p T e PR EET R 11 |
o2 K K2,2p Al..................................35 ‘?is.........................................
03 K K3 ..................................................‘5.1...................? L ?.4.....
04| K |ka,4p N NN MUumSEREESaSE—————————
05 P PR1ab ll.ll.l.l.nh]i.ll.sll..............................................................
06| P |PRZab N N = S S et s ——
o7 P P3ab ll.ll.l.l.nill.ll.sll.l.ll.........................................................
08 P Pdab ...................................................5.1...........%3...%?............

000 005 010 015 020 025 030 035 040 045 050 055 080 085 070 075 080
Program nr 2 — min K2,K4
Koto - Skrzyzowanie ul. Wioclawska - JPII - Blizna

Gr| Typ Nazwa 000 005 010 015 020 025 030 035 040 045 050 055 060 065 070 075 080
s i | 65 68 il

01 K Kiip HEIEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEER A NNEEEEENEE 2o, (]
02| K |K22p e e ——— - —

03| K |K3 T ——— A S S - v sem——
04| K |Ka4p L ——h A ——
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06| P |PR2ab e S - e e ——
07| P |P3ab Bt S ———————
08| P |Pdab T ——————HSIS - gt e ———

000 005 010 015 020 025 030 035 040 045 050 055 060 065 070 075 080
Program nr 3 —=min K1,K3
Kofo - Skrzyzowanie ul. Wioclawska - JPII - Blizna

Gr| Typ Nazwa 000 005 010 015 020 025 030 035 040 045 050 055 060 065 070 075 080
= | 65 eo B0
o1l Kk |Ki1p EEENEEEEE NN NN AN NN AR AN AR
02| K |k2,2p T T L
03| Kk |k3 ey S SRS P -
04| K |K44p SRR R NN A EEEEE4S AENEENEENEEEENEEEEEEREREREER L SR
0s| P |PR1ab B —————————
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08| P |pdab EEEEEEEEEEEEENEENENEENENNENNENENNNNENNENRNNRRNRRRRE RS 2P PP SR

000 005 010 015 020 025 030 035 040 045 050 0S5 080 065 070 075 080
Program nr 4 — min K1,K3 bez pieszych
Kofo - Skrzyzowanie ul. Wioclawska - JPII - Blizna

Gr| Tvp Nazwa 000 005 010 015 020 025 030 035 040 045 050 0S5 060 065 070 075 030
5L o1 gy 1
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02| K |K2,2p L —— S —
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06| P |PR2ab EEEEEEEEEE NN NN NN NN NN NN N NN NN NN NN NN
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08| P |Pdab EEEEEEEEEEEEEEEEEN NN NN NN NN NN NN NN NN NN NN NN RN
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Koto - Skrzyzowanie ul. Wioctawska - JPII - Blizna

4.11.c. DIAGRAMY STEROWANIA dodatkowe

Program nr 1 — awaryjny acykliczny i skoordynowany
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Program nr 2 — startowy z przejSciowym
Koto - Skrzyzowanie ul. Wioctawska - JPII - Blizna
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Program nr 3- koncowy

Kofo - Skrzyzowanie ul. Wioclawska - JPII - Blizna
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4.12. POMIARY RUCHU

POMIAR RUCHU KOLOWEGO
Skrzyzowanie ul. JP II — Wloclawska
Pojazdy rzeczywiste

GODZ. 08.00 - 09.00 07.01.2020
Suma 45
pojazdéw na = =
MR| 0 [ D [AC | cP s ol 5 3 MR[ O [ D [AC ] CP
Skreca w lewo g Skreca w prawo
by 0 (290 |3 |2 510 g ST a3 4 051|525
=]
- 0o [9t |0 oo 5 | pe 305 Frose 0 (260 11| 8 | 26
H
Skreca w prawo SUMA | SP P SL = Skreca w lewo
SP 0 30 3 0 0 s, J i 5 §° sLY |21 SL 0 21 0 0 0
Sumavawlocie | o 1150 | 3 | 3 | 2 || 158 [ 33 | 91 | 34 SUMA |3gg [ | Sumanawlosie| g | 333 | 16 | 10 | 31
«| = Blizna JP I 2= |-
SL 1 70 SL P SP | SUMA
« il - z
MR| O | D | AC | CP P— | 345 5 11 | 98 | 64 | 173
Skreca w lewo SP | ]
SL 0 165|410 |1 73 3 MR]| O | D | AC | CP
Prosto SUMA o Skreca w lewo
P 0 292 | 15 6 32 s 490 % SL 0 11 0 0 0
Skreca w prawo 0 7 3 0 0 5 Prosto 0 88 4 6 0
SP = P
Suma na wlocie = 2 Skreca w prawo
= 0 [ 42922 | 6 | 33 Z= 3 P 0 |64 | 0 | 0 | 0
J, Suma nza wlocie 0 163 4 6 0

MR- motocykle, rowery ; O -sam. osob. ; D-sam. dostaw. ; AC -sam. cigz., autobus.; CP -sam. cigzarowe z przyczepami ( naczepami), autobus przegub.

POMIAR RUCHU KOLOWEGO
Skrzyzowanie ul. JP II — Wioclawska
Pojazdy umowne

GODZ. 8.00 - 9.00 07.01.2020
Suma 1
MR[ 0 [ D [ac]cp polecding 1o & T MR| O | D | AC | CP
skrzyzowaniu 2
Skreea w lewo g Skreca w prawo
0 |29 3|5 1320 5 ST 167 il 051|538
e Jofot|ofo]o 3 | pe 350 Prosto | 0 |260| 11 | 14 | 65
Skreca w prawo SUMA | SP P SL 2 Skreca w lewo
SP 0 | 30 3 0 0 5 3 ! e § st |21 SL 0 | 21 0 0 0
Suma n; wlocie 0 150 3 5 5 161 33 91 37 SUQ/[A 438 Suma ng wlocie 0 13216 17| m
<] E= Blizna JPII Z=
SL T 72 SL P SP SUMA
= i - z
MR| O | D | AC | CP P> 1 397 g 11 [ 102 | 64 | 177
Skreca w lewo SP | -
SL 0|65 ] 4103 75 2 MR] O [ D | AC [ CP
Prosto SUMA (4 Skregca w lewo
P 0 292 | 15 10 80 b 544 % SL 0 11 0 0 0
Skreca w prawo | o 7 3 0 0 3 Prosto 0 88 & 10 0
SP ‘g P
Suma na wlocie - = Skreca w prawo
b 0 429 | 22 10 83 = = SP 0 64 0 0 0
J Suma n)g wlocie | o | qe3 | 4 10 0

MR- motocykle, rowery ; O -sam. osob. ; D-sam. dostaw. ; AC -sam. cigz., autobus.; CP -sam. cigzarowe z przyczepami ( naczepami), autobus przegub.
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Zaktad Systemow Sterowania Ruchem Drogowym Wysogotowo
Kartogram Godz.8-9 p.u./h 07.01.2020
O <
— %J«\h o™
3Sss| gg*i:g
U Uy g
SRSl | B SN
L) ;
ekl | S |REB
3
R
-
4
i : 5 %
B88% 350 ) fi 3 % 4
3§4 ; 2B N é 21 48R 38
Rizno % a Pl
N :
¢ : : ‘ J
133} 72 il S 37 74%
544 TR 397 [ 397 197% 408
1388 75 O B4 129%
3
g o)
ess| |2 | |TE3
2
SR PR R SRR
SEH| |2 | |5EB
Pay T M~
al ™~

Projekt organizaciji ruchu i sterowania sygnalizacjg $wieting w ciggu al . Jana Pawia Il — Blizna w Kole



MSR TRAFFIC Spotka z o.0. 62-081 Przezmierowo, ul.Kamienna 7
Zaktad Systemoéw Sterowania Ruchem Drogowym Wysogotowo

POMIAR RUCHU KOLOWEGO
Skrzyzowanie ul. JP II — Wloclawska
Pojazdy rzeczywiste

GODZ. 15.00 - 16.00 07.01.2020
Suma +
MR| 0 | D | AC | cp pojazdéw na - = MR]| O | D | AC | CP
- . skrzyzowaniu E
reca w lewo ) Skreca w prawo
0 | 36 3|3 T4 5 ST 6o Al 0 (546|009
P
T 0|9 0|00 g [ re 362 Presto 1 0 |306]| 18 | 8 | 30
ki
S rgcusv'v) prawo | 41 4 0 0 SU;{A Sj i S_E .§ std |21 Skrgc; : lewo 0 21 0 0 0
Sumanawlocie | o | y76 | 4 | 3 | 3 || 186 | 45 | 99 | 42 SOMA g | [Smmvaviode| o 1gii (12 | 8 [
Blizna JPII
SL:T 79 SL P SP SUMA
« T = x
MR| O | D | AC | CP P | 430 g 9 | 112 77 | 198
Skreea w lewo SP | =
by 0|7 | 3|0 0 82 g MR| O [ D [AC | cp
Prosto SUMA Skreea w lewo
. 0 | 360 | 24 | 10 | 36 s | 591 3 b 0 9 0 0 0
Mgt o [ [« [0 ] 0 _§ - 0o {1025 |5 | o
Suma na wlocie o = Sk
= 0 | 514|310 |10 36 I= = s S N A U
J, Suma nzn wlocie 0 188 5 5 0

MR- motocykle, rowery ; O -sam. osob. ; D-sam. dostaw. ; AC -sam. ciez., autobus.; CP -sam. ciezarowe z przyczepami ( naczepami), autobus przegub.

POMIAR RUCHU KOLOWEGO
Skrzyzowanie ul. JP II — Wloclawska
Pojazdy umowne

GODZ. 15.00 - 16.00 07.01.2020
Suma 1
pojazdéw na s =
MR | O D | AC | CP skizgowiii 'E b3 MR| O | D [ AC| CP
Skreea w lewo g Skreca w prawo
) 0 |36 |0 |58 561 g T T8 Lt 0 |54 |6 |0 |23
=]
now 0|9 | 0|00 3 | pe |413[] P | o |306| 18 | 14| 75
z
Skreca w prawo SUMA | SP P SL 8 Skreca w lewo
SP 0 41 4 0 0 s J i 5 g sLd | 21 SL 0 | 21 0 0 0
Suma n; wlocie 0 176 4 5 8 193 45 99 49 SU}I:VIA 517 Suma n; wlocie 0 |411]| 12| 14 | 98

Blizna JpPu = |- I

SL 1t SL P SP SUMA
7 « 1 - z
MR| O | D | AC | CP P | 491 E 9 (116 | 77 | 202
Skreca w lewo SP | =
1) 0|7 |3 |00 82 s MR] O [ D [AC [ CP
- 0 360 | 24 | 17| % e B 3 Skrecawlewo | o | 9 | 9 [0 | 0
Skreca w prawo 0 78 4 0 0 E Prosto 0 102 5 9 0
SP S P
Suma na wlocie - = Skreea w prawo
¥ 0 514 | 31 17 90 = 23 SP 0 77 0 0 0
) ,L Suma nza wlocie 0 188 5 9 0

MR- motocykle, rowery ; O -sam. osob. ; D-sam. dostaw. ; AC -sam. cigz., autobus.; CP -sam. ci¢zarowe z przyczepami ( naczepami), autobus przegub.
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Kartogram Godz.15-16 p.u./h 07.01.2020
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4.13. OBLICZENIA PRZEPUSTOWOSCI

Godz.8-9
nr grupy| podz. Natezenie nasycenia Cykl maksymalny
sygnat. |paséw |So Fw |Fc Fs Fmp |Fa Fo |Fp |FI Zf |Si T Ge Ge/T |Ci Qimax [|Xi Uwagi
K1 1900 1,00/ 0,98 | 1,00 1,00 1,00 1,00| 0,85| 0,75]0,62| 1187 20 |[0,25| 297 | 161 | 0,54
K2 p 1900 1,00| 0,98 | 1,00 1,00 1,00 | 1,00] 0,85 0,83] 1583 34 1043 673 67 | 0,10
wl 1900 1,00/ 0,98 | 1,00 1,00| 1,00 | 1,00 0,9510,93| 1769 80 34 043|752 | 371 | 049
K3 1900 1,00| 0,98 [ 1,00 1,00] 1,00 | 1,00f 0,85 0,75]0,62| 1187 20 |0,25] 297 | 177 ]0,59
K4 wp | 1900 1,00/ 0,98 | 1,00 1,00 | 1,00 | 1,00 0,85 0,83| 1583 42 1053|831 | 472 | 0,57
1900 1,00/ 0,98 | 1,00 1,00| 1,00 | 1,00 0,30 0,29| 559 42 10,53] 293 72 |0,25
Godz.15-16
nr grupy|podz. Natezenie nasycenia Cykl maksymalny
sygnat. |paséw |So Fw |Fc Fs Fmp |Fa Fo |Fp |[FI Zf |Si Ge Ge/T |Ci Qimax |Xi Uwagi
K1 1900 1,00| 0,98 | 1,00 1,00] 1,00 | 1,00| 0,85 0,75]0,62| 1187 20 |0,25] 297 | 193 | 0,65
K2 p 1900 1,001 0,98 | 1,00 1,00 | 1,00 | 1,00 0,85 0,83| 1583 34 [043]| 673 83 |0,12
wl 1900 1,00 0,98 | 1,00 1,00] 1,00 | 1,00 0,95]10,93] 1769 | 80 34 |1043) 752 | 434 |0,58
K3 1900 1,00/ 0,98 | 1,00 1,00 1,00 1,00| 0,85| 0,75]0,62| 1187 20 [0,25| 297 | 202 | 0,68
K4 wp | 1900 1,00| 0,98 | 1,00 1,00 1,00 | 1,00] 0,85 0,83] 1583 42 053] 831 | 546 | 0,66
1900 1,00 0,98 | 1,00 1,00] 1,00 | 1,00 0,30]0,29| 559 42 | 0,53 293 79 10,27
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