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1.0PIS TECHNICZNY

Projekt organizaciji ruchu i sterowania sygnalizacjg $wieting na skrzyzowaniu DW307 z ul.Gromadzka i Tarnowskg w Wieckowicach



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

PODSTAWA OPRACOWANIA
Podstawe opracowania stanowia:
e podktad sytuacyjny
e istniejgce oznakowanie pionowe i poziome
e Projekt Przebudowy ul. Gromadzkiej i Tarnowskiej - ZDP
¢ ROZPORZADZENIE MINISTRA INFRASTRUKTURY z dnia 3 lipca 2003r.w sprawie szczegétowych
warunkow technicznych dla znakdw i sygnatéw drogowych oraz urzadzen bezpieczenstwa ruchu
drogowego i warunkéw ich umieszczania na drogach
ZAKRES OPRACOWANIA

Opracowanie obejmuje :
e Projekt zmian w organizacji ruchu
o Projekt sterowania sygnalizacjg swieting

na skrzyzowaniu DW 307 z ul. Gromadzkg i Tarnowska w Wigckowicach.

ORGANIZACJA RUCHU
WIloty DW 307 posiadajg dwa pasy ruchu o podziale prosto-prawo , lewo Istnieje ograniczenie predkosci
do 60km/h.
WIot ul. Gromadzkiej i Tarnowskiej posiadajg po jednym pasy ruchu .Na ul. Tarnowskiej zaprojektowano
przez ZDP ograniczenie predkosci do 60km/h a na ul. Gromadzkiej do 90km/h.
Na skrzyzowaniu istniejg przejscia dla pieszych- przez wlot zachodni DW307 i ul. Gromadzka.
Na skrzyzowaniu wystepuja natezenia ruchu na poziomie 1200p.u. /h , ruch pieszy jest minimalny.
Zmiany w organizacji ruchu / zaprojektowanej przez ZDP / obejmg :
e Wyznaczenie na wlotach linii zatrzymania P-14
e Ustawienie znakéw A-29 na wlotach
e Ustawienie znakéw B-33/ 50 / na wlocie ul. Gromadzkiej i Tarnowskiej
Projektowang organizacje ruchu przedstawiono na planie sytuacyjnym nr 3.
Termin wprowadzenia 30.09.2018

PROJEKTOWANA SYGNALIZACJA SWIETLNA - STEROWANIE
LOKALIZACJA SYGNALIZATOROW

Sygnalizacja swietlna zostata zaprojektowana dla stanu projektowanego - przebudowa wlotéw
bocznych opracowana przez ZDP Poznan.

Dla wszystkich wlotéw zastosowano sygnalizatory podstawowe na masztach oraz powtarzacze na
wysiegnhikach typu S1,S2,S3. Sygnalizatory  powtarzacze na konstrukcjach wsporczych powinny
posiadac ekran kontrastowy.

Dla pieszych zastosowano sygnalizatory typu S5 , powinny by¢ wyposazone w sygnalizatory akustyczne.

Ponadto przed przejsciami P3cd,P4ab zastosowano sygnalizatory ostrzegawcze typu ,duszek”.
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ELEMENTY DETEKCJI
W celu optymalizacji sterowania sygnalizacjg swietlng, konieczne jest jej wyposazenie w system detekcji
umozliwiajgcy rejestracje wzbudzen pojazdow .
Sygnalizacja zostala wyposazona w system detekcji dla pojazdéw — ukiad petli indukcyjnych i
wirtualnych o funkcji zadania lub wydtuzenia $wiatta 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 / ukfad potréjny / umieszczone na wlotach spetniajg nastepujace funkcje:
e Petla krotka-nrl /pierwsza od linii zatrzymania indukcyjna /-zgdanie $wiatta zielonego,
e Petla dluga —nr2/ srodkowa wirtualna / -zadanie $wiatta zielonego, zadanie wydtuzenia
Swiatta zielonego w przedziale G min-max na okres potrzebny do obstugi pojazdéow
znajdujgcych sie pomiedzy linig zatrzymania a petlg nr 3
e Petla krotka —nr3/ najdalsza od linii zatrzymania wirtualna / -zgdanie wydiuzenia swiatta
zielonego w oparciu o badanie natezenia ruchu
W2zbudzenie petli nr 1 powoduje zgdanie otwarcia grupy przez sterownik. Po otwarciu grupy naczas G,
min Sterownik bada zajeto$¢ pasa ruchu poprzez petle nr 2 i 3.Wydtuzanie otwarcia grupy nastepuje
poprzez detekcje petli nr 3 do czasu G, ax. Brak wzbudzenia tej petli przez czas ustalonego opdznienia /
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 wlotu.
Petla nr 3 bedzie zlokalizowana w odlegtosci 74m od linii zatrzymania. Zastosowano dla niej
interwal 3s co oznacza ze bedzie ona oczekiwata na pojazdy nadjezdzajace ktére znajda sie w
odlegtosci 150m od linii zatrzymania.
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 krotkie/.
Przyciski dla pieszych zlokalizowane na masztach majg za zadanie przekaza¢ zgdanie $wiatta zielonego
do sterownika .Nie zastosowano przyciskéw na przejsciu przez wlot boczny ktére bedzie otwierane
réwnolegle do kierunku gtéwnego .
Przyciski dla pieszych powinny by¢ typu sensorowego z potwierdzeniem optycznym przyjecia zgtoszenia
przez sterownik. Ponadto nalezy zastosowac¢ sygnalizacje dzwiekowa dla pieszych.
CZASY MIEDZYZIELONE
W zwigzku z opracowaniem diagramu sterowania dokonano obliczen czaséw miedzyzielonych przy

nastepujgcych zatozeniach:

Pojazdy Ve = 40 km/h / DW 307 na wprost /
Ve = 30 km/h / pozostate relacje/
vd = 60 km/hn/ DW 307 /
vd = 50 km/h / wloty boczne /
Vp = 1,2m/s

W obliczaniach uwzgledniono dtugos¢ pojazdéw 1,=10,0m.
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Na podstawie tych zatozeh oraz wyliczonych dlugosci drég dojazdu i ewakuacji dokonano obliczen
czasOw miedzyzielonych oraz sporzadzono tabele grup kolizyjnych i tabele czaséw miedzyzielonych /
patrz tab.7 i 8 /.
FAZY RUCHU - ZASADY STEROWANIA
Sygnalizacja pracowaé¢ 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 nadchodzace z systemu detekgiji.
W projekcie przedstawiono przyktadowe fazy ruchu dla wlotéw obrazujgce mozliwosci sterowania
grupowego /nr 9/ .
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 detekc;ji.
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 rownolegta grupa P3ab,P3cd
o Wzbudzenie dowolnej grupy kolizyjnej spowoduje podjecie przez sterownik naliczania czasu Gz
dla kierunku K2a,K4a . Po osiggnieciu Gz max lub ustaniu wzbudzeh sterownik zamknie faze nr 1
podstawowsg i otworzy faze wzbudzong nr 2,3,4
o W fazie nr 2 otwarte bedg grupy K2b,K4b oraz strzatki warunkowe S1,S3
o UWAGA — w przypadku braku wzbudzen jednej z grup lewoskretnych zostanie utrzymane
otwarcie grupy nawprost z wlotu przeciwnego
o W fazie nr 3 otwarte bedg grupy K3 oraz przejscie P4ab po wzbudzeniu
o W fazie nr 4 otwarta bedzie grupa K1 oraz moze by¢ otwarte przejscie P4ab po wzbudzeniu
e Fazy nie wzbudzone bedg opuszczane
e Po zrealizowaniu wzbudzonych faz 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 11si nastepnie sygnat zotty pulsujgcy
o W przypadku przejscia sygnalizacji z pracy w trybie ,zoity pulsujacy” do pracy w trybie ,kolorowy”
sterownik powinien po wyswietleniu min przez 180s sygnatu Z6ttego pulsujgcego wyswietlic
przez 5s sygnat 26ty , nastepnie przez 11 sygnat czerwony i rozpoczg¢ program przejsciowy.
Po zakonczeniu realizacji programu nastgpi realizacja programu podstawowego acyklicznego
e Sygnalizacja powinna pracowa¢ wg opisanych zasad w godz. 5.30 - 23.00 a w pozostatych
godzinach wyswietla¢ sygnat ,, zotty pulsujgcy”
PARAMETRY STEROWANIA
Dla kazdej z grup w kazdym diagramie okreslono czasy Swiatta zielonego G,, okreslajgc warto$¢ min i
max /tab.10/:
e Min — pojedyncze wzbudzenia

¢ Max - peiny zakres wzbudzen detektorow
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Wzbudzenia detektoréw bedg kasowane po uptywie 5s od zakonczenia sygnatu zielonego dla petli
krotkiej pierwszej oraz w momencie zakonhczenia sygnatu zielonego dla petli pozostatych. Wzbudzenia
przyciskéw dla pieszych kasowane bedg po zakonczeniu sygnatu zielonego.
DIAGRAMY STEROWANIA
W projekcie przedstawiono przyktadowe diagramy sterowania w zaleznosci o sytuacji ruchowej na
skrzyzowaniu / pkt.12/:

Nr 0 -brak wzbudzen — otwarcie kierunku gtéwnego

Nr 1 T= 59s -wzbudzenia wszystkich detektorow kotowych - otwarcie

wszystkich grup kotowych w obszarze czasu do G, i,
brak wzbudzenia P4ab

Nr 2 T= 59s -wzbudzenia wszystkich detektorow kotowych - otwarcie
wszystkich grup kotowych w obszarze czasu do G, pin
brak wzbudzenia P4ab

Nr 3 T=120s -wzbudzenia wszystkich detektoréw - otwarcie
wszystkich grup kotowych w obszarze czasu do G, max

Nr 4 T=120s -program awaryjny
Nr 5 -program startowy z przejsciowym
Nr 6 -program koncowy

POMIARY RUCHU | PRZEPUSTOWOSC

Dokonano pomiaréw ruchu .Maksymalne obcigzenia stwierdzono w szczycie popotudniowym. Uzyskane
wyniki przeliczono na pojazdy umowne.

Wyniki obliczen przepustowosci przedstawiono w tab.13. Majg one charakter przyblizony i przedstawiajg
mozliwa do osiggniecia przepustowos¢ skrzyzowania przy petnym zakresie wzbudzeh. Stopien
obcigzenia skrzyzowania nie przekroczy poziomu 0,70 co zapewnia przepustowos¢ / zwtaszcza przy
sterowaniu acyklicznym / . W rzeczywistosci przepustowos¢ bedzie wieksza poprzez

niewykorzystywanie czasow Gz max przez rézne grupy.

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

zawartym w Dokumentacji Projektowej .
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2. PLAN ORIENTACYJNY

307

Skala 1:20000
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3. PLAN SYTUACYJNY
ORGANIZACJI RUCHU
skala 1:500
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4.ZESTAWIENIE SYGNALIZATOROW

Nr Rodzaj llos¢
sygnalizatora sygnalizatora sztuk
Klp sygnalizatory typu S1
K2a,K2ap 3 x 0300 mm
K3p soczewki ogolne 6
K4a.K4ap
sygnalizatory typu S2
K1+S1 3 x 0300 mm 2
K3+S3 soczewki ogdlne + s.j.w. w prawo
sygnalizatory typu S3
K2h,K2bp 3 x 0300 mm 4
K4b,K4bp soczewki kierunkowe w lewo
P3ab,P3cd sygnalizatory typu S5
P4ab 2x 0200 mm 6
soczewki dla pieszych
D3 sygnalizatory typu ,duszek”
D4 1x 0200 mm 2
soczewki z sylwetkg pieszego
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5.ZESTAWIENIE DETEKTOROW
Nr Nr Nr detektora Odlegtosc¢ od Wymiary
grupy | sygnalizatora linii zatrzymania szer. x dtug Rodzaj petli
(m) (m)

1 K1 D-0111 2 2 x 1 ukosna indukcyjna
DP-0112 8 1,25 x 20 wirtualna

2 K2a D-0211 2 2 x 1 ukosna indukcyjna
DP-0212 20 1,25 x 26 wirtualna
DP-0213 74 2x1 wirtualna

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

4 K3 D-0311 2 2 x 1 ukosna indukcyjna
DP-0312 8 1,25 x 20 wirtualna

5 K4da D-0411 2 2 x 1 ukosna indukcyjna
DP-0412 20 1,25 x 26 wirtualna
DP-0413 74 2x1 wirtualna

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

7 P3ab

8 P3cd

9 P4ab PB-0411,0412 maszt przycisk

10 D3

11 D4

12 S1

13 S3
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6. PLAN KOLIZJI

7 R T pa

LEGENDA
tor ruchu 7

“* e pkt kolizji*’
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7. OBLICZENIE CZASOW MIEDZYZIELONYCH
te =(le+10)/ Ve
td =I1d/Vd+ 1s

nr sygnal. le - Id tz + te - td = tm tm przyj
K1 - K2a 16 - 34 3+ 31 - 30 = 31 4
- K2b 29 - 25 3+ 47 - 25 = 5.2 6
- K3 32 - 20 3+ 51 - 24 = 57 6
- Kda 25 - 25 3+ 42 - 25 = 4,7 5
- Kdb 18 - 22 3+ 34 - 23 = 4,4 5
- P3cd 47 - 0 3+ 69 - 00 = 9,9 10
- S3 50 - 25 3+ 72 - 28 = 7.4 8
K2a - Kl 34 - 16 3+ 40 - 22 = 4,8 5
- K3 22 - 28 3+ 29 - 30 = 2,9 3
- Kiab 30 - 27 3+ 36 - 26 = 4,0 4
- P4ab 5 - 0 3+ 59 - 00 = 8,9 9
- S1 51 - 20 3+ 55 - 24 = 6,1 7
K2b - K1 26 - 28 3+ 43 - 30 = 4,3 5
- K3 21 - 23 3+ 37 - 27 = 4,0 4
- Kda 25 - 32 3+ 42 - 29 = 4,3 5
- P3cd 49 - 0 3+ 71 - 00 =| 101 11
K3 - K1 37 - 16 3+ 57 - 22 = 6,5 7
- K2a 28 - 22 3+ 46 - 23 = 5,3 6
- K2b 23 - 21 3+ 40 - 23 = 4,7 5
- Kda 20 - 36 3+ 36 - 32 = 34 4
- Kdb 33 - 27 3+ 52 - 26 = 5,6 6
- P3ab 6 - 0 3+ 19 - 00 = 4,9 5
- S1 39 - 30 3+ 59 - 32 = 5,7 6
K4a - K1 25 - 25 3+ 32 - 28 = 34 4
- K3 26 - 20 3+ 32 - 24 = 3,8 4
- K2b 32 - 25 3+ 38 - 25 = 4,3 5
- P4ab 6 - 0 3+ 14 - 00 = 4,4 5
- S3 54 - 25 3+ 58 - 28 = 6,0 6
Kdb - K1 22 - 18 3+ 39 - 23 = 4,6 5
- K3 27 - 33 3+ 45 - 34 = 4,1 5
- K2a 27 - 30 3+ 45 - 28 = 4,7 5
- P4ab 6 - 0 3+ 19 - 00 = 4,9 5
P3ab - K3 5 - 2 0o+ 42 - 11 = 31 4
- S3 5 - 2 0o+ 42 - 11 = 31 4
P3cd - K2b 35 - 45 0o+ 29 - 27 = 0,2 1
- K1 35 - 43 0o+ 29 - 41 = -1,2 0
P4ab - K2a 115 - 51 0+ 96 - 41 = 5,5 6
- Kda 115 - 2 0o+ 96 - 11 = 8,5 9
- Kdb 115 - 2 0o+ 96 - 11 = 8,5 9
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- S1 115 - 20 9,6 24 = 7,2 8
S1 - K2a 20 - 51 3,6 41 = -0,5 0
- K3 30 - 39 4,8 38 = 1,0 1
- P4ab 24 - 0 4,1 0,0 = 4,1 5
S3 - K1 25 - 50 4,2 46 = -0,4 0
- Kda 25 - 54 4,2 42 = 0,0 0
- P3ab 6 - O 1,9 0,0 = 19 2
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8.TABELA GRUP KOLIZYJNYCH | CZASOW MIEDZYZIELONYCH

1 2 3 4 L b 7 a 9 10 11 12
K K K kK K ko P P P MP MP 5
KA K2a K2b K3 K4a Kb P3ab P3cd P4ab o3 O 51
1 K K1 » 4 = & 5 5 10 3
2 K K2a 5 X 3 4 g 7
3 K K2b 5 X 4 5 11
4 K K2 7 & 5 X 4 = 5 &
L K K4a 4 4 5 b 5
b K K4k 5 5 5 » 5
i F F2ab 4 W
g P P3cd 0 i W
9 F P4ab & 9 9 » a8
10 wmpP 03 W
11 wmpP 04 W
12 = 51 1 0 5 X
13 = 53 0 1 0 2

13

53
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9. FAZY RUCHU

STAN PODSTAWOWY-nr 1

Nr2

Nr3

Nr4
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10. PARAMETRY DETEKTOROW

Opdzn. | Interwatl | Interwat2 Dodat.
nr grupy | nr sygnal detektory zgtosz. zielone
[s] [s] [s] [s]
1 K1 D-0111 25 0,5
DP-0112 1,0 0,5
2 K2a D-0211 25 0,5
DP-0212 1,0 0,5
DP-0213 3,0 25
3 K2b D-0221 2,5 0,5
DP-0222 1,0 0,5
4 K3 D-0311 2,5 0,5
DP-0312 1,0 0,5
5 K4a D-0411 2,5 0,5
DP-0412 1,0 0,5
DP-0413 3,0 2,5
6 K4b D-0421 2,5 0,5
DP-0422 1,0 0,5
7 P3ab
8 P3cd
9 P4ab PB-0411,0412
10 D3
11 D4
12 S1
13 S3
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11. ALGORYTM STEROWANIA

TAR

> podstawowy faza nr 1
"zielone pa
kierunku gtownym"

wzbudzenie grup
kolizyjnych

faza podstawowa nr1
ru olowe
8 P‘aa K4a
i P3ab,3cd
otwarcie na czas
Gz min-max

wzbudzenie fazy nr 2

T

otwarcie fazy nr 2
K2b, K4b iS1,S3
otwarcie na czas
(Gz min-max

wzbudzenie fazy nr
K3 i P4ab

otwarC|e fa%y nr3

i P4ab po wzbudzemu
otwarcie na czas Gz min-max

Wzbudzenie fazy nr 2
K1 i P4ab

ofwarcie T nr4
fupy K

i P4ab po wzbudzeniu
otwarcie na czas Gz min-max

v
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MSR TRAFFIC

Spoétka z o.0.

62-081 Przezmierowo, ul.Kamienna 7

Zaktad Systeméw Sterowania Ruchem Drogowym Wysogotowo
11. PARAMETRY STEROWANIA
Gz/s/
brak wzb.
pieszych wzb. pieszych
nr

nr grupy | sygnal min max min max
1 K1 6 15 6 15
2 K2a 13 50/ 13 50/
3 K2b 6 11 6 11
4 K3 6 16 10 16
5 K4da 13 50/ 13 50/
6 Kab 6 11 6 11
7 P3ab 13 50 13 50
8 P3cd 13 50 13 50
9 P4ab 0 0 12 12
10 D3 21 56 21 56
11 D4 0 0 27 27
12 S1 5 10 5 10
13 S3 8 13 8 13

Uwaga :

W przypadku otwarcia dowolnego wlotu gtéwnego kierunku K2a,K4a

na czas Gz max kolejno

trzy razy nastgpi zmiana Gz max poprzez wydtuzenie o 20s / Gz max+20 /

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

max-wydtuzonego kolejno trzy razy nastgpi zmiana Gz max+20 poprzez skrocenie o 20s do

czasu Gz max .

¢ w/w zasada dotyczg rowniez 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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12. DIAGRAMY STEROWANIA
Program nr 0 — min — stan podstawowy
Wieckowice - Skrzyzowanie DW307-ul.Gromadzka

Gr| Typ Nazwa 000 005 010 015 020 025 030 035 040 045 0s0 055
01 K K1 IIIIIIIlIIIIIIlIIIIIIIIlIIIIIIlIlIIIIIII‘IIIIIIIIIIIIIII
0z N |K2a A1IIIIIIlIIIIIIlIIIIIIIIlIIIIIIlIlllllllllllllllllllllll
03 K |K2b

04 K K3

05 N |Kda

06 K |Kab

o7 N |P3ab

03 N |P3cd gllIlIlIIIIIIlIIIIIIIIlIIIIIIlIIIIIIllllllllllllllllllll
0s P |P4ab EIEEEEENEEENEENENENEEEEEENEEEENENEEEEEEENNENEEEENENEEEE
0| MP D3 ddddddddddddddddddddddddddddddddddddddddidddddddddddddd
i1 MP |D4

12 s |51

i3 S |53

ooa 005 010 015 020 025 030 035 040 045 050 055
Program nr 1 — min — brak wzbudzen pieszych
Wieckowice - Skrzyzowanie DW307-ul.Gromadzka

Gr| Typ Nazwa 000 005 010 015 020 025 030 035 040 045 050 055
52

01 K K1 HEEEER
02| K |K2a

2 26 | O
03| K |[K2b ENNENEEEENEENENEEER NN EEEE EEEENEENENEEEENENEENENEEEENEEE

31 37 40
04 K |K3 ENNEENENENEEEEEEENENENEEEEEEEN N NEENE HENENEENENNENENEEEEN
i 1417

05| K |Kda JENEEEENEEEERS ENSEEEEEEEEEEENEEEENENENEEEEENENENEEENEEEN

20 26| 29
06) K |Kdb ANENENENENENE NN Eee HENENEEEENEEEENNENENENEEEEEEEN
o7 P |P3ab
0g P |P3cd
0s P |Pdab ENEEEEEEENEEEEEEEEEEEEEEEEE NN ENEEEEEEEEENNENENENEENENEEN

o 21

0 MP D3 ddddddddddddddddddddd
11| MP |D4

21 26
i2) 5 |51 HEEES

27 20

13) 5 |53 NNEEENER

000 005 010 015 020 025 030 035 040 045 0s0 055

Program nr 2 — min-
Wieckowice - Skrzyzowanie DW307-ul.Gromadzka

Gr| Typ Nazwa 000 005 010 015 020 025 030 035 040 045 050 055
4 [ 44 50 52
01 K K1 ENNENEEEENEENENEENEEENENEENEENENENEEEEEEENE TN EEE ENEEEE
L 1417
02 K K2a I [ LL] EENENEEEEEEEEENESEEEEEENEEEENEENENEENEEEEN
Z| 26 2
03 K K2b ENNENEENEENENENEEEN NN Ees ENEENEEEENEENENEENENENEENEEEEE
31 37 40
04 K K3 HNNENEENEEEEEEEEENEEENENEENEEE 0NN EeE ENEEEENEEEEENEENEEE
05 K Kda
06 K |Kdb
07 P |P3ab
03 P P3cd
31 43| 47
09 P P4ab LD L Dbl dddd L[ L[] ]]
o z1
i0| MP |D3 ddddddddddddddddddddd
20 57
11| MP |D4 ddddddddddddddddddddddddddd
21 26
12 5] 51 HEEES
22 30
13 5 |53 HINEENEES

000 005 010 015 020 025 030 035 040 045 0s0 055
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Zaktad Systeméw Sterowania Ruchem Drogowym Wysogotowo
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Program nr 3 — max
Wieckowice - Skrzyzowanie DW307-ul.Gromadzka

Gr| Typ Nazwa 0po QoS 010 015 020 025 030 035 (040 045 0S50 055 060 065 070 0V5S 08O 085 090 085 100 105 110 115 120
111 114
01 K |KI HNEEER
02| K |K2a
03] K |K2b EEENENEEENENENEEEEEEN
73 89 92
04 K |K3 ENEEEEEEEEENEEEEEE NN NN NN NN NN NN NN NN R NN RN e s ENEEEEEEENEEENEEEEEENEENEEEE
51 54
05| K |Kd4a Ir EEEEEEENEEEEEEEEEENEENNENENNEEEEEEEEN NEmEm ENEEENEEEEEEENEEEEEEEENEEEEEEEEEEEEEENENEEEEEENEEEEEEENENENEEEEEEEN
57 68 71
06 K |K4b HNEEENEEEEENEEEEEEEEEENEEEEENEEEEEEEEEEEEENEENNENEEEEEEE NN ENEEENEEEEEEEEEEEEEENENEEENENEEEEEEEENENENEEEEEEN
07| P |P3ab LD
08| P |P3cd
03| P |Pdab
o 58
0| Mp |D3 ddddddidddddddddidddddddidddddddddiddiddddddddddddddddddddddd
72 99
11| MP |D4 ddddddddddddddddddddddddddd
58 68
12 5§ |51 HANNEENEEED
59 72
13) 5 |53 HNNNNENEEEERE

0oo 0as 010 015 020 025 030 035 040 045 050 055 060 065 070 075 080 085 0s0 095 100
Program nr 4 — awaryjny
Wieckowice - Skrzyzowanie DW307-ul.Gromadzka

105

105

110

110

115

115

120

120

Gr| Typ Nazwa 0po 005 010 015 020 025 030 035 (040 045 030 055 060 065 070 0V5S 08O 035 090 095 100
111 114

01| K |Ki EEENEEE RN RS ENEEEN
02| K |K2a
03] K |K2b
04 K |K3
05| K |Kd4a
06 K |Kd4b
07| P |P3ab
08| P |P3cd
03| P |Pdab
0| Mp |D3 DAAAAAAJAAAAAAJAAJJAAAAAJAAAAAAAAAAAAAJAAAAAAJAAJJAAAAAAAAASS
11| MP |D4 TAZAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAB9

58 68
12 5§ |51 HANNEENEEED
13) 5 |53

000 005 010 015 020 025 030 035 040 045 050 055 080 065 070 (075 030 085 090 095 100
Program nr 5 - startowy z przejsciowym
Wieckowice - Skrzyzowanie DW307-ul.Gromadzka

Gr| Typ Nazwa o0po 005 010 015 020 025 030
o 20
01 N K1 dddddddddddddddddddddddddddddd
0z N |K2a OAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAB0
03 N |K2b OAAAJAAAAAAAJAAAAAAJJ‘A‘AAAAJJ‘B0
04 N K3 OAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAS0
05 N |Kda OAAAAAAAAJJJJAAAJAAJA‘A‘AJJJJA‘B0
06 N |Kab OAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAB0

1]

o7 N |P3ab
o
03 N |P3cd
o 29
0s N |P4ab EEEEEEENEEN
10 N D3
11 N D4
12 N |51
i3 N |53

ooo 005 010 015 020 025 030 035 040 045 050 055 080 065 070 075 080 085 050 085

105

110

115
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MSR TRAFFIC Spotka z o.0. 62-081 Przezmierowo, ul.Kamienna 7
Zaktad Systeméw Sterowania Ruchem Drogowym Wysogotowo

Program nr 6- koncowy
Wieckowice - Skrzyzowanie DW307-ul.Gromadzka

Gr| Typ Nazwa 000 005 010 015 020 025 030 035 040
o q:.l.

01 N (K1 EEEEEEENENN A ddddddddddddddddddddddddddd
o 11

0z N |K2a AN dddddddddddddddddddddddddddddd
o 11

03 N |K2b AN dddddddddddddddddddddddddddddd
o 11

04 N K3 AN dddddddddddddddddddddddddddddd

o 11
05 N |Kda AN dddddddddddddddddddddddddddddd

11
NN ddddddddddddddddddddddddddddd

06 N |K4b HEEEEEN

o7 N |P3ab UIIIIIIIIIIIL )
03 N |P3cd DIIIIIIIIIIIL )
0s N |P4ab DIIIIIIIIIIIL )
10 N D3

11 N D4

12 N |51

13 N |53

0oo 005 010 015 020 025 030 035 040
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MSR TRAFFIC Spotka z o.0. 62-081 Przezmierowo, ul.Kamienna 7
Zaktad Systemow Sterowania Ruchem Drogowym Wysogotowo

13. POMIARY RUCHU

POMIAR RUCHU KOLOWEGO
NA SKRZYZOWANIU
Pojazdy rzeczywiste

slonecznie GODZ. 8.00 - 9.00 13.06.2017
Suma e
MR| O | D | AC | cP pojezdow 04 T= MR| O | D | AC | CP
skrzyzowaniu
Skreca w lewo 34 2 2 0 o % =T 5 Skrgcasv; prawo 17 4 0 0
2
P
- 65|40 E | pe [300|| Prae 243 | 21| 11 | 34
Skrgca w prawo SUMA | SP P SL = Skreca w lewo
ud 188 |2 0 s 1 alel sty |53 oF 331056
SNEAE wigels 68 | 15| 8 | o [| 91 |28 | 25| 38 S ans | [ eamawn 293 | 35 | 16 | 40
«| Z= DW 307 DW 307 od Poznania i= |-
SL 1 29 SL E SP SUMA
« | - D)
MR| O | D | AC | CP P— 1 393 33 | 32| 75 | 140
Skreca w lewo SP |
2y 22 | 3| 3|0 59 § MR|] O [ D [ACT] P
e 1| 1115 | 16 SUMAL 481 H SR 3| 3|5 |2
£
Skreca w prawo C Prosto
pid 2 |1 | 3|3 = 24 28 4 | 0|0
Suma n; wlocie 416 25 21 19 SV Skrecasw; prawo 65 3 5 2
\L Suma nza wlocie 116 10 10 4

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

POMIAR RUCHU KOLOWEGO
NA SKRZYZOWANIU
Pojazdy rzeczywiste

slonecznie GODZ. 15.00 - 16.00 | 13.06.2017
Suma ik
Bojazda i = MR| O | D |AC| CP
MR| O D |AC | CF skrzyzowaniu z
Skreca w lewo Skreca w prawo
SL 24 |3 (1|0 1172 2;2 T ] 26 il 2400
Prosto o P R g | pe |404 Frosto 42| 18] 13| 31
]
b= ;
Skreca w prawo SUMA | SP P SL Skreca w lewo
Sp 32 4 4 0 s 1 ! 5 sLi | 62 SL 46 9 5 2
SmaReplos 77 10| 7|0 94 | 40 | 26 | 28 SUMA 1492 | | Suma na wiosie 293 | 35 | 16 | 40
<~ L= DW 307 DW 307 od Poznania L= i
SL1 SL P SP SUMA
26 - N = z
MR| O | D | AC | CP P— 1 405 26 | 35 | 57 | 118
Sk ! SP |
e D413 H 3 MR]| O | D | AC | CP
= v
Pk 359 | 16 | 18 | 12 SU;“A 468 g Sk o 6|5 | 4|1
L
Skreea w prawo €] Prosto
SP 25 8 2 2 P 31 4 0 0
Suma n; wlocie 403 38 23 14 3= Skrgcasvl\; prawo 2 6 6 3
J, Suma n; wlocie 89 15 10 4

MR- motocykle, rowery ; O -sam. osob. ; D-sam. dostaw. ; AC -sam. ci¢Z., autobus.; CP -sam. cigzarowe z przyczepami ( naczepami), autobus przegub.
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Zaktad Systemow Sterowania Ruchem Drogowym Wysogotowo

POMIAR RUCHU KOLOWEGO
NA SKRZYZOWANIU
Pojazdy umowne

slonecznie ! GODZ. 8.00 - 9.00 13.06.2017
Suma 1
MR| O | D | AC | cP pojazdéw na Y- MR| O | D | AC| CP
skrzyzowaniu
Skreca w lewo ] Skreca w prawo
SL d 230 1231 E 1 121 P 17400
Proso | | % | @ g Pe |368 e 243 | 21| 19 | 85
Skreca w prawo SUMA | SP P SL = Skreca w lewo
il 18| 8 | 3 0 5 y 1 o SLY | 67 s 33|10 9 |15
Sum xa wiaele 68 |15 | 13| 0 || 9 |29 | 28| 39 SUMA | 456 | Sumarawlocle| 1293 | 35 | 28 | 100
«| k= DW 307 DW 307 od Poznania = |-
SLT | 3; SL | P SP | SUMA
<« T - z
MR| O | D | AC | CP P— | 428 40 | 32 | 82 | 154
Skreca w lewo SP | 4
SL 2813150 66 2 MR] O [ D [ AC [ CP
= -]
Testho 31| 11| 26 | 40 SUMAL 525 = Sojcawlims B3| 3|9 ]|s
e
Skrgca w prawo 2 1 5 8 G Prosto 28 4 0 0
SP P
g e 416 | 25 | 36 | 48 I= S all
‘L Suma nza wlocie 116 10 18 10

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

POMIAR RUCHU KOLOWEGO
NA SKRZYZOWANIU
Pojazdy umowne

slonecznie GODZ. 15.00 - 16.00 13.06.2017
Suma i
pojazd6w na = MR| O | D | AC | CP
MR| O D' | AC 1 EF skrzyzowaniu z
Skreca w lewo Skrgea w prawo
ey 43|20 T -é‘ ST 12 sp Bi*|0} 0
Prt}:)sto 2 3 3 0 E P |460 Pr;sto 342 18| 22 | 78
«
-
Skrccasv; prawo 32 4 " 0 SUQAA Sll’ 3 S_I; st | 69 Skrgcg Lv lewo 46 9 9 5
- 7710|120 || 99 |43]27] 29 SR ssg| |Pemmmente] Mgy | 8 | BL | B
L= DW 307 DW 307 od Poznania
SL 1 SL P SP SUMA
28 <~ % > z
MR| O | D | AC | CP P | 436 31 | 35| 66 | 132
Skreca w lewo SP |
s 9|4 ]5]°0 41 2 MR]| O | D [ AC | CP
-]
Pn;sto 359 16 31 30 SUQ/IA 507 g Skrgcasiv lewo 16 5 7 3
£
Skrgcasv;; prawo 25 38 3 5 ] Prtl))sto 31 4 0 0
Suma g ok 403 | 8 | 39|35 z= S ol L L
J, Suma n; wlocie 89 15 17 11

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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MSR TRAFFIC

Zaktad Systeméw Sterowania Ruchem Drogowym

Spoétka z o.0.

62-081 Przezmierowo, ul.Kamienna 7
Wysogotowo

14. OBLICZENIA PRZEPUSTOWOSCI

nr grupy |podz. Natezenie nasycenia Cykl maksymalny
sygnat. |pasow |[So Fw |Fc Fs Fmp |Fa Fo |Fp |[FI Zf |Si T Ge Ge/T |Ci Qimax |Xi Uwagi
K1 wi 1900 1,00| 0,98 | 1,00 1,00] 1,00 ] 1,00] 0,85] 0,95(0,79| 1503 15 10,13 ] 188 99 10,53
K2a wp 1900 1,00| 0,98 | 1,00 1,00 1,00 | 1,00] 0,90 0,88] 1676 50 | 042|698 | 486 | 0,7
120
K2b 1900 1,00| 0,98 | 1,00 1,00] 1,00 | 1,00 0,95]0,93] 1767 11 10,09] 162 69 |0,43
K3 1900 1,00| 0,98 | 1,00 1,00 1,00 1,00] 0,85 0,85(0,79( 1503 16 |0,13] 200 | 132 | 0,66
K4a wp 1900 1,00| 0,98 | 1,00 1,00 1,00 | 1,00] 0,90 0,88] 1676 50 |032| 698 | 464 | 0,66
K4b | 1900 1,00{ 0,98 | 1,00 1,00 | 1,00 | 1,00 0,9510,93( 1767 11 10,09| 162 28 0,17
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