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1.0PIS TECHNICZNY

. PODSTAWA OPRACOWANIA

Podstawe opracowania stanowig:

podktad sytuacyjny

projekt rob6t drogowych

projektowane oznakowanie pionowe i poziome
ROZPORZADZENIE MINISTRA INFRASTRUKTURY z dnia 3 lipca 2003r.w sprawie szczegotowych

warunkow technicznych dla znakéw i sygnatéw drogowych oraz urzadzen bezpieczenstwa ruchu

drogowego i warunkéw ich umieszczania na drogach

Il ZAKRES OPRACOWANIA

Opracowanie obejmuje Projekt sterowania sygnalizacjg Swieting w zwigzku z przebudowg na

skrzyzowaniu ul. Obornicka — Mtodziezowa w Suchym Lesie.

1. ORGANIZACJA RUCHU
Skrzyzowanie zostanie przebudowane i nastgpig zmiany w organizacji ruchu:
e Wiloty ul. Obornickiej posiada¢ bedg 2 pasy ruchu o podziale prawo-prosto , lewo
e Wioty ul. Mlodziezowej posiadac bedg 2 pasy ruchu o podziale prawo-prosto ,
e Przez wszystkie wloty wyznaczono przejscia dla pieszych
e Przez wszystkie wloty oprécz od strony Poznania wyznaczono przejazdy rowerowe

Natezenia ruchu na skrzyzowaniu wynoszg do 2200p.u./h.

V. PROJEKTOWANA SYGNALIZACJA SWIETLNA - STEROWANIE

LOKALIZACJA SYGNALIZATOROW

Dla wszystkich wlotéw zastosowano sygnalizatory podstawowe na masztach oraz powtarzacze na
wysiegnikach .

Zastosowano dla pojazdéw sygnalizatory typu S1, S2, S3 . Sygnalizatory powtarzacze na konstrukcjach
wsporczych powinny posiadac¢ ekran kontrastowy.

Dla pieszych zastosowano sygnalizatory typu S5 a dla pieszych i rowerzystow S5/6.

Nalezy zastosowac¢ lampy sygnalizacyjne @300 kotowe, @ 200 dla pieszych. Wszystkie zrodta Swiatta

Z ograniczeniem mocy, sterowanym czujnikiem zmierzchowy lub zegarem sterownika.

ELEMENTY DETEKCJI
W celu optymalizacji sterowania sygnalizacjg $wietlng, konieczne jest jej wyposazenie w system detekcji
umozliwiajgcy rejestracje wzbudzen pojazdéw i pieszych .
Sygnalizacja zostata wyposazona w nastepujgce systemy detekcji:
e dla pojazdéw — uktad petli indukcyjnych i wirtualnych o funkcji zgdania lub wydiluzenia swiatta
zielonego

o dla pieszych i rowerzystéw przyciski zgtoszeniowe na przejsciu przez jezdnie ul.Obornickiej
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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 nastepujgce funkcje:
o Petla krotka-nrl /pierwsza od linii zatrzymania indukcyjna /-zadanie $wiatta zielonego,
e Petla dluga —nr2/ srodkowa wirtualna / -zadanie $wiatta zielonego, zadanie wydtuzenia
Swiatta zielonego w przedziale G min-max na okres potrzebny do obstugi pojazdow
znajdujgcych sie pomiedzy linig zatrzymania a petlg nr 3
e Petla krotka —nr3/ najdalsza od linii zatrzymania wirtualna / -zgdanie wydiuzenia swiatta
zielonego w oparciu o badanie natezenia ruchu
Wzbudzenie petli nr 1 powoduje zadanie otwarcia grupy przez sterownik. Po otwarciu grupy naczas G :
min Sterownik bada zajeto$¢ pasa ruchu poprzez petle nr 2 i 3.Wydtuzanie otwarcia grupy nastepuje
poprzez detekcje petli nr 3 do czasu G: max. 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 zamknieciu wlotu.
Przy uktadzie dwdch petli funkcje petli nr3 przejmie petla nr 2.
Przyciski dla pieszych i rowerzystéw zlokalizowane na masztach majg za zadanie przekaza¢ zgdanie
Swiatta zielonego do sterownika. Nalezy zastosowaé przyciski dla pieszych z potwierdzeniem przyjecia
zgtoszenia przez sterownik.
Zaprojektowany uktad detekcyjny umozliwia stosowanie sterowania akomodacyjnego acyklicznego oraz

prowadzenie pomiaréw ruchu /poprzez petle kroétkie/.

CZASY MIEDZYZIELONE
W zwigzku z opracowaniem diagramu sterowania dokonano obliczen czaséw miedzyzielonych przy

nastepujgcych zatozeniach:

Pojazdy Ve = 40 km/h / wszystkie wloty relacje na wprost /
Ve = 30 km/h / wszystkie wloty relacje w lewo — jazda o tuku /
vd = 60 km/h / relacje na wprost ul.Obornickiej /
Ve = 40 km/h / pozostate relacje ze wzgledu na jazde o tuku i

ograniczenie predkosci /

Vvd = 60 km/h / relacje na wprost ul.Obornickiej /
Rowerzysci Vp = 4,2]s
Piesi Vp = 1,4m/s

W obliczaniach uwzgledniono dtugosé pojazdow 1,=10,0m.
Na podstawie tych zatozeh oraz wyliczonych dtugosci drég dojazdu i ewakuacji dokonano obliczen

czasOw miedzyzielonych oraz sporzadzono tabele grup kolizyjnych i tabele czaséw miedzyzielonych / .
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FAZY RUCHU - ZASADY STEROWANIA
Sygnalizacja pracowa¢ bedzie jako akomodacyjna acykliczna realizujgc diagramy sterowania
grupowego w zaleznosci od zakresu wzbudzen systeméw detekcji. Oprogramowanie bedzie umozliwiaé
generowanie programow sygnalizacji w oparciu o zgtoszenia nadchodzgce z systemu detekg;ji.
W projekcie przedstawiono przyktadowe fazy ruchu dla wlotéw obrazujgce mozliwosci sterowania
grupowego /nr 9/ .
Sterownik na podstawie zgtoszen z systemu detekcji bedzie generowat odpowiedni uktad grup w kazdej
fazie. Realizowane fazy mogg by¢ inne niz przyktadowo przedstawione. Zaleze¢ to bedzie od
rzeczywistych zgtoszen rejestrowanych przez systemy detekgc;ji.
Programy sterujgce dla projektowanej sygnalizacji powinny realizowaé¢ nastepujgce zasady:
e W stanie podstawowym przy braku wzbudzen beda — bez naliczania czasu Gz — otwarte grupy
K2a,K4a
e Jako grupy réwnolegte otwarte bedg przejscia PR1ab,PR3ab bez wzbudzen
o Wzbudzenie dowolnej grupy kolizyjnej spowoduje podjecie przez sterownik naliczania czasu Gz
dla kierunku K2a,K4a . Po osiggnieciu Gz max lub ustaniu wzbudzen sterownik zamknie faze
podstawowg i otworzy faze wywotang jako pierwsza
o Mozliwe jest zamkniecie tylko jednej z grup fazy podstawowej i realizacji faz nrl/ 2 / otwarcie K2a
i K2b lub K4aiK4b ./
o Kolejne grupy beda obstugiwane wg kolejki zgtoszenh
e Przy braku wzbudzen sygnalizacja powrdci do stanu podstawowego
e przejscia P2ab,PR4ab beda otwierane po wzbudzeniu na czas staty 11s
e przejScia PR1lab,PR3ab bedg otwierane jako réwnolegte na czas min 11s , max 45s
e grupy S1, S2,S3,S4 bedg otwierane réwnolegle do grup lewoskretnych
o W przypadku awarii systemu detekcji sygnalizacja realizowa¢ bedzie program awaryjny nr 4a w
g0dz.20.00-13.00 lub 4b w godz.13.00-20.00
o W przypadku przejscia sygnalizacji z pracy w trybie ,kolorowy’ do pracy w trybie ,z6tty pulsujgcy”
sterownik powinien po zakonczeniu realizowanego petnego cyklu  wyswietli¢ sygnat czerwony
przez 9s i nastepnie sygnat zétty pulsujacy
o W przypadku przejscia sygnalizacji z pracy w trybie ,zétty pulsujacy” do pracy w trybie ,kolorowy”
sterownik powinien po wys$wietleniu min przez 180s sygnatu zéttego pulsujgcego wyswietli¢
przez 5s sygnat zotty , nastepnie przez 9 sygnat czerwony i rozpocza¢ program przejéciowy. Po
zakonczeniu realizacji programu nastgpi realizacja programu podstawowego acyklicznego

e Sygnalizacja powinna pracowaé¢ wg opisanych zasad catg dobe

PARAMETRY STEROWANIA
Dla kazdej z grup w kazdym diagramie okre$lono czasy $wiatta zielonego G, okre$lajgc wartos¢ min i
max /tab.10/:

e Min — pojedyncze wzbudzenia

e Max - petny zakres wzbudzen detektoréw
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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 zaleznosci o sytuacji ruchowej na
skrzyzowaniu / pkt.12/:

Nr 0 -brak wzbudzen — otwarcie kierunku gtéwnego

Nr 1 T=55s -wzbudzenia wszystkich detektoréw kotowych - otwarcie

wszystkich grup kotowych w obszarze czasu do Gz min
brak wzbudzenia pieszych

Nr 2 T=66s -wzbudzenia wszystkich detektoréw - otwarcie
wszystkich grup kotowych w obszarze czasu do Gz min

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

Nr 4a T=116s -program awaryjny
Nr 4b T=133s -program awaryjny
Nr 5 -program startowy z przejsciowym
Nr 6 -program kohcowy

POMIARY RUCHU | PRZEPUSTOWOSC

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

Wyniki obliczen przepustowosci przedstawiono w tab.16. Majg one charakter przyblizony i przedstawiajg
mozliwa do osiggniecia przepustowos¢ skrzyzowania przy petnym zakresie wzbudzen. Stopien
obcigzenia skrzyzowania przekroczy poziomu 0,85 co swiadczy o mozliwych chwilowych zattoczeniach .
W rzeczywistosci przepustowosé bedzie wieksza poprzez niewykorzystywanie czaséw Gz max przez

rézne grupy a zwtaszcza K1a,K3a przy braku wzbudzen P2ab,PR4ab.
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V. KOORDYNACJA
Koordynowane bedg sygnalizacje na skrzyzowaniach z ul. Sucholewskg , Mtodziezowg , Boréwkowa.
Programy sterujgce na skrzyzowaniach z ul. Sucholewska , Borowkowg pozostang bez zmian.
Dobdr parametrow wigzki koordynacyjnej bedzie zalezat do aktualnej predkosci oraz
ilosci pojazdow w wigzce koordynowanej. Wzdtuz koordynowanego ciggu znajduja sie 3
skrzyzowania.
Najbardziej newralgicznym punktem w ciggu ulicy Obornickiej jest skrzyzowanie przy ulicy Sucholewskiej
Ze wzgledu na duze obcigzenie wlotow poprzecznych skutecznos¢ catej koordynacji w ciggu bedzie
zalezna od tego skrzyzowania.
Zastosowany zostanie obecnie istniejacy system koordynacji dynamicznej Marathon. Pozwala on na
optymalizacje sterowania ruchem w przedmiotowym ciggu komunikacyjnym. Lokalne
sterowniki pracujgce na skrzyzowaniach zostajg ze sobg potgczone w celu wymiany danych.
Dzieki umiejetnosci wykorzystywania danych z sgsiednich sterownikéw istnieje mozliwosc
optymalizowania programéw sterowania i tworzenia ,dynamicznych zielonych fal”.
Synchronizacja pracy sterownikéw bazuje na komunikacji miedzy nimi. Poprawna praca
sterownikéw w ciggu skrzyzowan wymaga zdefiniowania parametréw niezbednych do
prawidiowego sterowania.
Definicja parametrow dla funkcji ,Marathon” sktada sie zasadniczo z dwoch czeéci:
a) pierwsza zawiera definicje parametrow otrzymywanych od poprzedniego sterownika,
b) druga zawiera definicje parametrow, jakie muszg by¢ przestane do nastepnego
Realizacja zgdania funkcji ,Marathon” bedzie wykonywana na dwéch poziomach
priorytetu.
- poziom niski (free coupling) jest zgdaniem realizacji koordynacji w aktualnym
skrzyzowaniu przy wykorzystaniu tylko informacji ze skrzyzowania poprzedniego tzn. nie
ma mozliwosci wptywania na wystgpienie sygnatu zielonego na poprzednim
skrzyzowaniu. Koordynacja na tym poziomie nie zawsze jest gwarantowana. Wynika to z
mozliwosci dopasowania sygnatu koordynowanego do aktualnej sytuacji ruchowe;j.
- poziom wysoki (hard coupling) jest realizacja wyzszego poziomu, umozliwia koordynacje
wptywajgc réwniez na skrzyzowanie zrodiowe.
Warunkiem zatgczenia koordynacji bedzie przejazd minimalnej liczby pojazdow przez
detektory pomiarowe przy linii zatrzymania .Jesli liczba pojazdow jest
wieksza niz zdefiniowana w parametrach to nastepuje wystanie zgdania realizacji
koordynacji ,Marathon” do nastepnego sterownika. Zadaniem programu sterujgcego jest
dazenie do zapewnienia tych zgdan poprzez: wczesniejszg obstuge kierunkow kolizyjnych,
blokowanie kierunkéw kolizyjnych po czasie minimalnym, utrzymywanie - wydtuzanie
sygnatu zielonego dla kierunku koordynowanego.
Kazda koordynowana grupa sygnatowa posiada zdefiniowany tzw. czas przedstartu.
Zaletg tego rozwigzania jest zezwolenie na wczesniejsze zapalenie sygnatu zielonego dla
grupy. Zapewnia to wyeliminowanie kolejki oczekujgcych na zjazd ze skrzyzowania
pojazdow, a ktére nie przejechaty na poprzednim sygnale zielonym.

Czas trwania sygnatu zielonego jest uzalezniony od warto$ci nastepujgcych parametréw:

Projekt organizaciji ruchu i sterowania sygnalizacja swietlng na skrzyzowaniu ul.Obornicka -Miodziezowa w Suchym Lesie 17



- minimalna dfugos$c¢ sygnatu zielonego dla grupy - sygnat zielony zostaje zapalony
zawsze minimalnie na czas okreslony w parametrach grupy (dlugosci tych czaséw
zostaty podane w indywidualnych projektach dla kazdego skrzyzowania);

- diugo$¢ sygnatu zielonego oczekujgcego — stan oczekiwania w sygnale zielonym w
przypadku braku pojazdéw na detektorach

- wydftuzanie dfugosci sygnatu zielonego — czas maksymalnego wydtuzenia sygnatu

zielonego na podstawie zajetosci detektorow.

VL. SPRZET STERUJACY
Sterownik powinien zapewniaé petng realizacje zadan przewidywanych w programie sygnalizacji
zawartym w Dokumentacji Projektowej oraz spetnia¢ wymogi zawarte w Rozporzadzeniu.
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. Kla | Klap

2 K1lbiK1lb

3 K2ai K2ap

4 K2b i K2bp

5 K3ai K3ap

6 K3b i K3bp

7 K4a i K4ap

8 K4b i K4bp

9 Pla lub Rlalub PR1b

10 P2a lub P2b

11 P3a lub R3a lub PR3b

12 P4a lub R4a lub PR4b

13 S1
14 S2
15 S3
16 S4
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2. PLAN ORIENTACYJNY
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3. PLAN SYTUACYJNY
ORGANIZACJI RUCHU
skala 1:500
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4.ZESTAWIENIE SYGNALIZATOROW

Nr Rodzaj llos¢ stan
sygnalizatora sygnalizatora sztuk
Klap sygnalizatory typu S1 proj.
K2ap 3x 0300 mm 4 istn.
K3ap soczewki ogolne proj.
K4ap istn.
Kla+S1 sygnalizatory typu S2 proj.
K2a+S2 3x 0300 mm + 1 x0200mm 4 istn.
K3a+S3 soczewki ogolne + strzalka j.w.w.wp. proj.
K4a+S4 proj.
K1b,K1bp sygnalizatory typu S3 proj.
K2b,K2bp 3x 0300 mm 8 proj.
K3b,K3bp soczewki kierunkowe w lewo proj.
K4b,K4bp proj./istn.
Pla sygnalizatory typu S5 proj.
P2a,P2b 2x 0200 mm 5 istn.
P3a soczewki dla pieszych proj.
P4a proj.
Rla sygnalizatory typu S6 proj.
R3a 2 x 0200 mm 3 proj.
R4a soczewki dla rowerzystow proj.
PR1la sygnalizatory typu S5/6 proj.
PR3a 2 x 0200 mm 3 proj.
PR4a soczewki dla pieszych/rowerzystow proj.

Projekt organizaciji ruchu i sterowania sygnalizacjg swietlng na skrzyzowaniu ul.Obornicka -Mtodziezowa

w Suchym Lesie

21



5.ZESTAWIENIE DETEKTOROW

Nr Nr Nr detektora Odlegtosc¢ od Wymiary
grupy | sygnalizatora linii zatrzymania szer. x dtug Rodzaj petli
(m) (m)

1 Kla 0111 2 2 x 1 /ukosna/ indukcyjna
0112 14 1,25x 18 wirtualna

2 K1lb 0121 2 2 x 1 /ukosna/ indukcyjna
0122 14 1,25x 12 wirtualna

3 K2a 0211 1 2 x 1 /ukosna/ indukcyjna
0212 20 1,25x 20 wirtualna
0213 60 2x1 wirtualna

4 K2b 0221 1 2 x 1 /ukosna/ indukcyjna
0222 12 1,25x 20 wirtualna

5 K3a 0311 2 2 x 1 /ukosna/ indukcyjna
0312 14 1,25x 20 wirtualna

6 K3b 0321 2 2 x 1 /ukosna/ indukcyjna
0322 14 1,25x 20 wirtualna

7 K4a 0411 1 2 x 1 /ukosna/ indukcyjna
0412 20 1,25x 20 wirtualna
0413 60 2x1 wirtualna

8 K4b 0421 1 2 x 1 /ukosna/ indukcyjna
0422 12 1,25x 20 wirtualna

9 PR1

10 P2 PB-21,22 maszt przycisk

11 PR3

12 PR4 PB-41,42,43 maszt przycisk

13 S1

14 S2

15 S3

16 S4
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6.PLAN PUNKTOW KOLIZJI

LEGENDA

Tory ruchu
O Pkt kolizji

AN KO W
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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
Kla - K2a 16 25 3+ 23 - 25 = 2,8 3
- K2b 18 28 3+ 25 - 35 = 2,0 2
- K3b 19 21 3+ 26 - 29 = 2,7 3
- Kdaw 23 21 3+ 30 - 23 = 3,7 4
- Kdap 30 24 3+ 36 - 32 = 34 4
- Kdb 19 20 3+ 26 - 28 = 2,8 3
- P1 6 0 3+ 14 - 00 = 4.4 5
- R1 9 0 3+ 1,7 - 00 = 4,7 5
- P3 38 0 3+ 43 - 00 = 7,3 8
- R3 34 0 3+ 40 - 00 = 7,0 7
- S4 30 24 3+ 36 - 32 = 34 4
Kib - K2a 16 22 3+ 31 - 23 = 3,8 4
- K2b 21 18 3+ 37 - 26 = 4,1 5
- K3aw 21 19 3+ 37 - 27 = 4,0 4
- K3ap 32 22 3+ 51 - 30 = 51 6
- Kda 27 31 3+ 45 - 29 = 4,6 5
- Kdb 16 24 3+ 31 - 32 = 2,9 3
- P1 6 0 3+ 19 - 00 = 4,9 5
- R1 9 0 3+ 23 - 00 = 53 6
- P2 38 0 3+ 58 - 00 = 8,8 9
- S3 32 22 3+ 51 - 30 = 51 6
K2a - Klaw 25 16 3+ 32 - 24 = 3,8 4
- Klap 34 19 3+ 40 - 27 = 4,3 5
- Kilb 22 16 3+ 29 - 24 = 3,5 4
- K3a 19 24 3+ 26 - 32 = 2,4 3
- K3b 32 29 3+ 38 - 36 = 3,2 4
- Kdb 22 24 3+ 29 - 32 = 2,7 3
- P2 6 0 3+ 14 - 00 = 4.4 5
- P4 43 0 3+ 48 - 00 = 7,8 8
- R4 39 0 3+ 44 - 00 = 7,4 8
- S1 34 19 3+ 40 - 27 = 4,3 5
K2b - Kla 28 18 3+ 46 - 26 = 5,0 5
- Kilb 18 21 3+ 34 - 29 = 3,5 4
- K3a 19 20 3+ 35 - 22 = 4,3 5
- K3b 23 17 3+ 40 - 25 = 4,5 5
- Kdaw 23 23 3+ 40 - 24 = 4,6 5
- Kdap 31 24 3+ 37 - 32 = 3,5 4
- P2 6 0 3+ 19 - 00 = 4,9 5
- P3 38 0 3+ 58 - 00 = 8,8 9
- R3 34 0 3+ 53 - 00 = 8,3 9
-S4 31 24 3+ 49 - 32 = 4,7 5
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K3a - K2aw 24 19 3+ 31 - 21 = 4,0 4
- K2ap 30 21 3+ 36 - 29 = 3,7 4
- K2b 20 19 3+ 27 - 27 = 3,0 3
- Kilb 22 32 3+ 29 - 39 = 2,0 2
- Kda 17 27 3+ 24 - 26 = 2,8 3
- Kdb 28 30 3+ 34 - 37 = 2,7 3
- P1 38 0 3+ 43 - 00 = 7,3 8
- R1 34 0 3+ 40 - 00 = 7,0 7
- P3 6 0 3+ 14 - 00 = 4.4 5
- R3 9 0 3+ 1,7 - 00 = 4,7 5
- S2 30 21 3+ 36 - 29 = 3,7 4
K3b - KZ2a 29 32 3+ 47 - 29 = 4.8 5
- K2b 17 23 3+ 33 - 31 = 3,2 4
- Klaw 21 19 3+ 37 - 27 = 4,0 4
- Klap 31 19 3+ 49 - 27 = 5,2 6
- Kda 17 23 3+ 33 - 24 = 3.9 4
- Kdb 21 20 3+ 37 - 28 = 3,9 4
- P4 40 0 3+ 60 - 00 = 9,0 9
- R4 36 0 3+ 55 - 00 = 8,5 9
- P3 6 0 3+ 19 - 00 = 49 5
- R3 9 0 3+ 22 - 00 = 5,2 6
- S1 31 19 3+ 49 - 27 = 5,2 6
Kd4a - Kla 21 23 3+ 28 - 31 = 2,7 3
- Kib 31 27 3+ 37 - 34 = 3,3 4
- K3aw 27 17 3+ 33 - 25 = 3.8 4
- K3ap 36 22 3+ 41 - 29 = 4,2 5
- K3b 23 17 3+ 30 - 25 = 3,5 4
- K2b 23 23 3+ 30 - 31 = 2,9 3
- P2 43 0 3+ 48 - 00 = 7,8 8
- P4 6 0 3+ 14 - 00 = 4.4 5
- R4 9 0 3+ 1,7 - 00 = 4,7 5
- S3 36 22 3+ 41 - 29 = 4,2 5
Kdb - Kla 20 19 3+ 36 - 27 = 3,9 4
- Kilb 24 16 3+ 41 - 24 = 4,7 5
- K3a 30 28 3+ 48 - 35 = 4,3 5
- K3b 20 21 3+ 36 - 29 = 3,7 4
- K2aw 24 22 3+ 41 - 23 = 4,8 5
- K2ap 32 21 3+ 51 - 29 = 5,2 6
- P1 39 0 3+ 59 - 00 = 8,9 9
- R1 35 0 3+ 54 - 00 = 8,4 9
- P4 6 0 3+ 19 - 00 = 4,9 5
- R4 9 0 3+ 22 - 00 = 5,2 6
- S2 32 21 3+ 51 - 29 = 5,2 6
P1 - Kla 9 2 O+ 64 - 12 = 5,2 6
- Kib 9 2 O+ 64 - 12 = 5,2 6
- K3a 9 34 0O+ 64 - 41 = 4,3 5
- Kdb 9 35 0O+ 64 - 42 = 4,2 5
R1 - Kla 9 6 O+ 21 - 15 = 0,6 1
- Kilb 9 6 O+ 21 - 15 = 0,6 1
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K3a 9 33 0+ 21 40 = -1,9 0
Kab 9 32 0+ 21 39 = -1,8 0
S1 9 6 0+ 21 15 = 0,6 1
S2 9 21 0+ 21 29 = -0,8 0
P2 K2a 10,5 2 0O+ 75 11 = 6,4 7
K2b 10,5 2 0O+ 75 12 = 6,3 7
K1lb 10,5 34 0O+ 75 41 = 3,4 4
K4da 10,5 39 0O+ 75 33 = 4,2 5
P3 K3a 9 2 0O+ 64 12 = 5,2 6
K3b 9 2 0O + 64 12 = 5,2 6
Kla 9 34 0O+ 64 41 = 2,3 3
K2b 9 34 0O+ 64 41 = 2,3 3
R3 K3a 9 6 0+ 21 15 = 0,6 1
K3b 9 6 0+ 21 15 = 0,6 1
Kla 9 31 0+ 21 38 = -1,7 0
K2b 9 35 0+ 21 42 = -2,1 0
S3 9 6 0+ 21 15 = 0,6 1
S4 9 24 0+ 21 32 = -1,1 0
P4 K4a 10,5 2 0O+ 75 11 = 6,4 7
Kab 10,5 2 0O+ 75 12 = 6,3 7
K2a 10,5 39 0O+ 75 33 = 4,2 5
K3b 10,5 36 o+ 7,5 42 = 3,3 4
R4 K4da 10,5 6 0+ 25 14 = 11 2
Kab 10,5 6 0+ 25 12 = 1,3 2
K2a 10,5 36 0+ 25 32 = -0,7 0
K3b 10,5 33 0+ 25 40 = -1,5 0
S4 10,5 6 0+ 25 12 = 1,3 2
S1 10,5 21 0+ 25 29 = -0,4 0
S1 K2a 19 34 0 + 35 30 = 0,5 1
K3b 19 31 0 + 35 38 = -0,3 0
R1 9 0 0o+ 23 00 = 2,3 3
R4 24 0 0+ 41 00 = 4,1 5
S2 K3a 21 30 0+ 37 3,7 = 0,0 0
K4b 21 32 0+ 37 39 = -0,2 0
R1 30 0 0 + 48 00 = 4.8 5
S3 K1lb 22 32 0+ 39 39 = 0,0 0
K4da 22 36 0+ 39 32 = 0,7 1
R3 9 0 0o+ 23 00 = 2,3 3
S4 Kla 24 30 0+ 41 3,7 = 0,4 1
K2b 24 31 0+ 41 38 = 0,3 1
R4 9 0 0o+ 23 00 = 2,3 3
R3 24 0 0+ 41 00 = 4,1 5
Projekt organizaciji ruchu i sterowania sygnalizacja swietlng na skrzyzowaniu ul.Obornicka -Miodziezowa w Suchym Lesie




8. TABELA GRUP KOLIZYJNYCH | CZASOW MIEDZYZIELONYCH

T2 3 4 5 &6 7 8 % 101 12 13 14 15 1b

Kla Kb Ka K2 Kz Kb Kda K& PR P2 PRI PR4 51 52 51 H

] K Ka ¥ 12 304 | 45 § 3

2 K Kb ¥ 45 |6 503 6 |8 5
JKKa 5 4 X 74 3 5 § 05 3

{ K Kb 4 X |5 5 54 5
h K K 204 |3 X 1038 5 43
b K Kb 54 O I B

] KKal 3 | 4 35 bt 8 5 5 3
§ KK 4 5 | 6 5 g § §

g PRI 5|8 5 50X 1|0

10F R 47 |7 5 X

11 P PR3 3 306 |6 ¥ 10
12 P PR 5 47 |7 o0 2
138 80 1 0 ] 50X

145 2 1 0 05 X

158 8 0 1 0 3 bt
16§ 8 1 1 53 X
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10. FAZY RUCHU

STAN PODSTAWOWY -fazanr 1

Nrl/2a

Nr1/2b

Nr2

Nr3
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Nr4
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11. PARAMETRY DETEKTOROW

Opoézn. | Interwat1 Interwat2
nr grupy | nr sygnal detektory zgtosz.
[s] [s] [s]
1 Kla 0111 2,5 0,5
0112 1,0 0,5
2 Kib 0121 25 0,5
0122 1,0 0,5
3 K2a 0211 25 0,5
0212 1,0 0,5
0213 3,0 25
4 K2b 0221 2,5 0,5
0222 1,0 0,5
5 K3a 0311 25 0,5
0312 1,0 0,5
6 K3b 0321 25 0,5
0322 1,0 0,5
7 Kda 0411 2,5 0,5
0412 1,0 0,5
0413 3,0 2,5
8 Kb 0421 2,5 0,5
0422 1,0 0,5
9 PR1
10 P2 PB-21,22
11 PR3
12 PR4 PB-41,42,43
13 S1
14 S2
15 S3
16 S4
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12. PARAMETRY STEROWANIA

Gz/s/
brak wzb.
pieszych wzb. pieszych
nr

nr grupy | sygnal min max min max
1 Kla 5 16 16 16
2 K1b 5 7 5 7
3 K2a 17 66/~ 17 66/«
4 K2b 5 11 5 11
5 K3a 5 16 16 16
6 K3b 5 7 5 7
7 K4a 17 66/~ 17 66/«
8 K4b 5 11 5 11
9 PR1ab 11 45 11 45
10 P2ab 0 0 11 11
11 PR3ab 11 45 11 45
12 PR4ab 0 0 11 11
13 S1 5 11 5 11
14 S2 5 7 5 7
15 S3 10 11 10 11
16 S4 5 7 5 7

Uwaga :

W przypadku otwarcia dowolnego wlotu oprécz gtdéwnego kierunku K2a,K4a na czas Gz max

kolejno trzy razy nastgpi zmiana Gz max poprzez wydtuzenie o 6s / Gz max+6 /

e W przypadku otwarcia dowolnego wlotu opr6cz gtéwnego kierunku K2a,K4a na czas krotszy od
Gz max-wydtuzonego kolejno trzy razy nastgpi zmiana Gz max+6 poprzez skrocenie o 6s do
czasu Gz max .

o Powyzsze ma zwiekszaé okresowo przepustowos¢ wlotow bocznych i skretu w lewo z ul.
Obornickiej /

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

e kierunek gtéwny bedzie korzystat z koordynacji dynamicznej

Projekt organizaciji ruchu i sterowania sygnalizacja swietlng na skrzyzowaniu ul.Obornicka -Miodziezowa w Suchym Lesie 31



13. SCHEMAT BLOKOWY STEROWANIA

stan
podsﬂiawowy faza nr 1

A

A

klerunku geiownym"

wzbudzenie grup
kolizyjnych

faza podstawnwa nr1

gru&/a olowe

i PR1 ab PR3ab
otwarcle na czas
Gz min-max

wzbudzenie fazy nr 2
K2b,K4b

-

otwarcie fa

nr2

K2b, K4b

i 81,83

(o]

arcie na czas

Z min-max

wzbudzenie fazy nr
K1a,K3a
i PP2ab,PPR4ab

otwarcle fag p{r 3

i P2ab, PR4ab po wzbudzeniu
otwarcie na czas Gz min-max

wzbudzenie fazy nr 4
b,K3b

T

otwarcie nr2
K1b, K3b 82,54
otwarcie na czas
Z min-max

A 4
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14. DIAGRAMY STEROWANIA

Program nr 0 — min — stan podstawowy
Suchy Las - Skrzyzowanie ul,0bomicka - Miodziezowa

Gr

Typ

Nazwa

000 005 010 015 020 025 030 033 040

0

0

03

04

03

06

07

08

03

Program nr 1 — min — brak wzbudzen pieszych

Kla

Kib

K2a

Kb

Kia

K3b

Kda

Kdb

FR1

F2

PR3

FR4

31

52

33

4

§

1
ANNNERNERNNRNERNERNERNERNNRNNENNRNERNERE

INRNERNERNERNERNNRNERNNRNNNNNRNRRNERNE
INRNERNERNERNERNNRNERNNRNNNNNRNRRNERNE
INRNERNERNERNERNNRNERNNRNNNNNRNRRNERNE
JhIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIII
INRNERNERNERNERNNRNERNNRNNNNNRNRRNERNE
%ﬁlIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIII
INRNERNERNERNERNNRNERNNRNNNNNRNRRNERNE
%ﬁlIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIII

000 005 010 015 020 025 030 033 04

Suchy Las - Skrzyzowanie ul.Obarmicka - Miodziezowa

Gl Typ Nazwa 000 005 010 015 Q20 025 030 035 040 045 030 05
b
| (36 |41 44
0 K [Kla NRNNNNNNNENNENENNENNNRNNRNNRNNRNENATANES  ENNEEEEENER
45 50 53
02) K [Kib NRNEENENNENNENEENERNERNNRNERNNRNNRNNRERRNRRATAARE W
1 1821
03| K [Ka ANRNERNRENERAEESEE  ENNENNERNEENEENEREERENNENNNENNENNR
1 6 9
04 K |K2b AURERS  NENNENEENENNERENENERNNENEENEREERENNENNNRNNENNR
36 4] 44
05| K [K3a NRNNNNNNNENNENNENENNNRNNRNNRNNRNENTANES  ENNEEEEENER
45 50 52
06 K |K3b NRNEENENNENNENEENENNERNNRNNRNNRNERNNREERNRNATAARS W
i1 26 29
07 K |Kda ANRNNNNRNNJANRRNRRNNNNNNLS  NNNNEENENEERENNENNNENNENNR
21 |26 29
08 K [K4b ANNNNNNNNNNNNENNNNENTNESS  NNNNEENENEERENNENNNENNENNR
1 12 | 16
09 P PRI NEERERRRILFFFF AN NNNNNEREN
10 P R
i P |PR3
12) P |PR4
23 28
13§ f51 [L1]E]
4 5 |82
1 i1
15 § 53 NNNNENNRER
1) 5 |4

000 005 010 015 020 025 030 035 040

43 50
(LG
043

030

035
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Program nr 2 — min-

Suchy Las - Skrzyzowanie ul.Obomicka - Miodziezowa

Grl Tip Nazwz 000 005 010 D015 020 025 030 (035 (040 045 030 035 060 063
' |
36T | | 5T} Ba
0| K [ia LU LT ORI 1 [ []]
56 |6l B4
12 K [Kb LU LT LT PR |
1 182
03 K |k ARDERRNNARRRRRENAY  NNNENEEENNEENERNENENENNNARRNRRNENNNNNANRREE
1 ]
M K |k ARNERS  NNNENENENENNERNERERNNNNRNRRNERENNNNNARRNRRNENNANNARRN
36 52| 53
05| K |G LU LT L] PR ][] ]
56 |6l B4
06 K [K3b LU DL DT PR ||
i1 26 29
0 K |k ANNRNNUNNNCRRRNENAAAAARES  NNNNNRRNENENENNNARRNRRNENNNNNRNRREEEE
A 261
08 K |kdb ANNNNNNNNNANNNNNNNENO00ES  ENNNNRRNENENNNNNARRNRRNENNNNNANRREEE
1 12 16
03 P [RL L RN AL LU
a7 48 52
w e o|p LU LT LT R I LT
15 26 30
1) P |PR3 (LU BRI AL LT DL
37 48| 52
12 P R4 LU L] DR A LT
3 m
13§ 3 L]
56 | 6L
4 5 |8 (1] 1]
1 i1
13 § |5 ANNNNENNE
56 | 6L
o 5 |# {1111
000 003 D10 013 020 05 030 035 040 (45 00 053 0RO 063

Program nr 3 — max
Suchy Las - Skrzyzowzniz ul.0barmicka - Modziezowa

Gr| Typ Nazwa 000 005 010 015 020 025 030 035 040 o045 QS0 055 Q60 085 070 075 080 085 (90 095 i00 105 110 115 120
i 8 RRESNRRES IS
01| K [Kla NENRNNRNENENNENENNEENE NN NN NN ENANENNEENEEENEENEENEEENENEENEAT NN NENNNSENN2s  NANENNEEEEEER
0815 i
02| K Kb | FEEEEELTA | |
03| K [K2a
M4 K Kb
05 K [K3a
0815 1
06 K [K3b | FEEEEELTA | |
i 508
07| K |Kda HERRRRRRENRERRRR O RN e e SN ENENNENFENFEECENNEEEEFGY ENNEEEEEEEEENNNENNNNNNNNNNNNNEEEEEER
7 508
08 K |Kdb NENRNNERENEENENENNEEN NN NN ENENENNNNNRNENNNNANNNNNNNERCENNEEEENIY  ENNEEEEEEENEN
g P PRI | (SRS SRS AL DL DL DL LD LD DL L LT
i 000
10 P P2 NENRNNRRENRENENENNERNEE NN NN NN NENENAENENENEEEEEEENEENEEEEEEEEN RSN RN yFFFFANNNANENRNNNNEEN
31 & 10
i P PR3 AR REE R R N S e N e EpESFFFF AN EN NN NN ENNNEEENNNNENENEEREENN
8 00
12/ P |PR4 AENENRRREENEEE NN NN ENEEE NN EENNEEENENENENNEENER RN EENESLLFFFFENNNRNNENNNRNENN
i 3
13} § |58 ANENNRNENER
0
14| § 82 ([ 11[]]]
i i1
15| § |53 ARNNRRNNEEN
0
16 5 |54 (111 11]]

000 005 (010 015 020 025 030 035 Q040 045 Q30 055 060 065 070 075 080 085 Q90 085 100 105 10 15 120
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Program nr 4a —awaryjny 116s
Suchy Les - Skrzyzowanie ul,Obomicka - Miodziezowa

Gr| Typ Nazwa 000 005 010 015 020 025 030 035 040 045 050 055 OG0 OGS 070 075 080 085 090 095 100 105 110 115
' N RS ER B
i K [Kia LD DL LD DD LD DD LT PSRRIl - [ [ [ [ []]]]
I ANRRRTINIE
02| K Kib ANEREENEENEEN RN NN ENEEENENERENNEENEEEEENNNENNEEEENENNERENNEENENERNNDENREEEROOEEEEE
{
03 K |Ka ANRNRNNRNREE NN RN EENEERENNRNENENEEEREENN
{ 73
4| K Kb ADRREREEEEIY  NNNEENEENEENEEEENEENEENERENEEENEEEEENERENREENEEEEENERENEEEEEEERNERENREENEENERNNNENNEEEENNRNNREERENE
a 100 103
05 K [Ki LD LD LD DD LD DD LT PSISISSIINNIN - [ [ [ [ [[[[[]]]
I ANRRRTIRIE
06l K |K3b LD T L L LT LD LT LD LT LD L] PSS . | ]
i 778
07 K [Kda AR N e R NN EESENNENNYEENEENNG0  NEENNEENEENERNNNEENEENENNENNNNEEEEER
3 bEAR:)
08| K |Kdb ANEREENRENEEN RN NN ENNENNNENNENNEEEERACERNEEESIY  NNENNEENEENERNNNEENEEEENNENNNDEEEEEN
{ A
09 P PRI | (RSSO L L L]
8 5100
i P R ANEREENRENEEN RN NN NN EEEERNEREERC N EEEESNiYFFFFENENNNNNNNEERENN
21 7776
i1 P |PR3 AN e e e E e E NN p S Y FFFF NN RN ENEENERNNNENNEEEENNERNNREERENN
[ 5% 100
12/ P |PR4 LD L L L DL LD LD DL LD LE LT L ] NN W [ L]
2] 7
13 § 8 NENENNERNER
eI
1 § |82 L[]
| i
15 § |83 NERNENNRNENRENRG
AR
16 5 |54 L[]

000 005 010 015 020 025 030 035 040 045 050 055 06D Q65 070 075 0BD 085S 00 085 100 105 110 115

Program nr 4b — awaryjny 133s
Suchy Las - Skrzyzowanie ul.0bomicka - Miodziezowa

Gr| Typ Nazwa 000 005 010 (15 020 025 Q30 035 040 (45 050 035 06O 065 (70 075 0BD Q85 090 095 100 105 110 15 120 125 130
; 101 i
0 K |Kla NN RNNEN N RRR NN RN NN RN NN RN RN NN RN RN RN RN NN RN RN RR NN AN NN ANNNNEER A OACEERAAAECELs  NENNENEENEEER
121 128 131
02| K [Kib LLLLLLLLELL LT LD TP PRI i | |
1 80 &
03 K |Ka AN R R R R R SRR E AR R R ERER R A EESERENAESEREANEOERSENNNEECEETS ANNENEEERRNNNNEEEENENNEEERNNNEEERNNNENEERENNNNEEER
1 12/ 15
04| K [Kzb ANNEEREREEIE  NNNEEEERENEEEENNNEEEERENNNNEEENNNEEEERNNN RN NN RN RN RN NN RN ERNAN R ERA NN EER NN
101 117 120
05 K |K3a NN ERRNNEN R RN NN R RN RN NN RN RN RN ER RN RN NN NN RN RN RN NN RN NN NNNNEER A OACEERAAAECELS  NENNENENNEEER
21 128 131
06| K [Kib LLLLLLLLELL LTI PR | |
17 54 97
07 K |Kda IR RN R R E R R E R R A SRR A ER EEEOERR RN AN EENERAANECEEAANEEEEFH . NENENENEEEENNENEEERNNNENEENENEENEEER
83 34 97
1B K [kéb NN RNNEN NN RA NN RN NN RN NN NN RN AN RRR AR RN NN NN ENNNNANRRERNNNNACEAAAEEEELY  NNNNNENEEEERNNNEEERNNNENEERENNNNERER
1 46 50
03 P |1 I R R R R R R E AR R R E g FF AR RN RN RN RN N RN NN NN NN RN NN EER RN NN RN AN EEERR NN ERRENNNNEEER
102 113 117
0 p 2 LLLLLLLLLE L DL LT LT LD LD LT RN A4 T[]
21 66 70
i) P PR3 1 A B R e B R R R E A4S F NN RN N RN NN NN RN NN RN RN NN ERNNNENERR NN NN ENNNNEEER
2] P |PR4 LLLLLLLLLLLL UL LD LTI LD R A T L]
8 96
13 5§ L]
121 128
14§ 32 L]
1 17
15 5 33 [LLLLLLTTL ]
21 128
16 5 o4 [
000 005 Q0 D015 Q20 (025 030 035 040 045 030 055 080 065 070 075 Q80 083 090 Q95 100 105 10 115 120 125 130
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Program nr 5 — startowy z przejsciowym

Suchy Las - Skrzyzowanie ul.Obarnicka - Miodziezowa

Gr

Typ

Nazwa

000 Q05 010 05 020 025 030 035 (40

0

02

03

04

05

06

07

08

09

N

Kib
K2a
K2b
Kia
K3b
Kda
Kdb
PRI
P2

PR3
R4
51

52

53

54

M.ﬂlJ.U111111111111111111111130
OM.ﬂlJ.U111111111111111111111130
OM.ﬂlJ.U111111111111111111111130
UM.ﬂlJ.U11111111111111111111113U
UMJﬂJ.U11111111111111111111113U
UMJﬂJ.U11111111111111111111113U
UMJﬂJ.UHMMMMMMHMHMGU

0 30
Addddddddddddddddddiddiddidddd
0

0

0

000 Q05 010 015 020 025 030 033 (40

Program nr 6- koncowy
Suchy Las - Skrzyzowanie ul.0bomicks - Miodziezows

Gr| Typ Newa 000 005 010 015 020 025 030 035
0 N [Kia 0IIIIIIIIIJMlMJMMJMJMH‘I.IMMMMM
02 N [k OIIIIIIIII9‘“AMMMMMMMMMMMMM
03 N [K2a DIIIIIIIII?M‘lAM1A‘MAMM‘lJM.hM‘hM‘hMM
B4 N[k 0IIIIIIIIIBJMlMlMJJMJJ;IMI.IMMMMM
05 N |K3a 0IIIIIIIII9‘“AMMMMMMMMMMMMM
06| N [K3b DIIIIIIIII?ﬂl1MMMMMMMMMMMMM
07 N |kda GIIIIIIIII?HJ1JJHJHJHJJMMHMHMM
0B N [Kdb 0|||||||||gummmuuummuum
03 N |PR DIIIIIIIIIQ

0 N |2 DIIIIIIIII9

1) N |R3 UIIIIIIIII9
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15. POMIARY RUCHU

POMIAR RUCHU KOLOWEGO
NA SKRZYZOWANIU UL. OBORNICKA - MLODZIEZOWA
Pojazdy rzeczywiste

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

POMIAR RUCHU KOLOWEGO

NA SKRZYZOWANIU UL. OBORNICKA - MEODZIEZOWA

Pojazdy umowne

slonecznie | GODZ. 08.00 - 09.00 28.08.2018
Suma 1
MR| 0 | D |AC | cp | prazm = MR| O | D | AC | CP
- skrzyzowanin
Skrgea w lewo Skreea w prawo
QL 0o 9 | 12/0 |0 553 TR ' o (1|2 [0]o0
"’]'f“' 0 273 o0 |0 P |588 2 0 [491] 47 |29 | 21
Skrgea w prawo SUMA | SP P SL Skreea w lewo
SP 0 |42 | 6 0 0 s 3 1 N sLv | O SL 000 |0 |0
Sumangwiock | o 160 | 20 | 0 | o || 181 | 48 | 30 | 103 SUMA | Gog | | Sumanawlocie | g | 509 | 59 | 29 | 21
Obornicka / od Obornik / Obornicka /od Poznania/ i=
SL1 85 SL P SP | SUMA
— T - E
MR| O | D | AC | cCP P— {930 57 | 25 | 45 | 127
Skreca w lewo SP @
SL 0 |54 31|00 21 E MR] O | D | AC | CP
Prosto SUMA 3 Skrgea w lewo
P 0 802 | 53 a8 37 5 1036 _g SL 0 41 16 1] 0
Skmls‘; prawo | g 19 2 0 0 E P“;sm 0 22 3 0 1]
Suma na wlocie 0 875 86 a8 37 = Skrl,‘casml; prawo 0 30 6 0 0
1 Suma nza wlocie 0 102 | 25 0 0
b.

‘ slonecznie GODZ. 08.00 - 09.00 28.08.2018
Suma +
MR| 0 | D [ac]|cp puajmaiir Y= MR| O | D | AC] CP
Skrecs wlewo | sazyzowahl Skrgea w prawo
akreca w A W praw
iy 09120 o o =T T30 o o 18200
i 0o 27 3|0 o Pe |640 Taale 0 |491| 47 | 49 | 53
Skregea w prawo SUMA. | SP P SL , Skrgea w lewo
i 0|42 |6 0o col el IR M std | 0 = ojofofolfo
Sumavawlocle | o | 160 | 21 | o | o [[ 181 | 48 | 30 | 103 S 660  [Sumanaviocie] o | 509 | 59 | 49 | 53
Obornicka / od Obornik / Obornicka /od Poznania/
SLT 85 SL P sP SUMA
= + = Z
MR| O | D | AC | CP P= 11013 57 | 25 | 45 | 127
Skrgea w lewo SP | "
SI. 0 [ 54|31 00 21 E MR] O | D | AC| CP
S ] ;
Pr;sto o |82l szl 65| 03 bl.gh\ 1119 -8 Skrn;cglu lewo 0 41 16 0 0
3 ;
Skreawprawo | o | 49 | 2 [ 0 | o g K 0o |23 0o |0
Suma nxa wlocie 0 875 86 65 93 = Skrgcasvl\; prawo | 39 6 0 0
3 Suma nza whoele |0 | qo9 | 25 0 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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POMIAR RUCHU KOLOWEGO
NA SKRZYZOWANIU UL. OBORNICKA - MLODZIEZOWA
Pojazdy rzeczywiste

I

| slonecznie GODZ.15.00-16.00 | 28.08.2018
Suma T
~ Imr| o[ p|ac]cr pojazdbw na %= MR| O | D | AC| CP
: skreyrowaniu
Skrgea w lewo | | Skreca w prawo
oL 0 9 110 0 e ST 118 b o |14 | 4]0 fo0
i 0 (31 2|0 o0 pe [874|] P | 0 |736| 51|34 |8
Skrecawprawo | g | 34 | 4 |0 | o [[S% 5:5 1 St stb | 0 [[Skseamleve f g | g fo |0 |0
Sumanawlocle | o | y35 | 17 | 0 | o || 152 | 18 | 33 | 101 SUMA lgoa | [Stmenaviecie| o [ 750 | 55 | 34 | 83
Obornicka / od Obornik / Obornicka fod Poznania/
SL 1 SL | P | SP | SUMA
61 « T - P
MR | O D | AC | CP P—= | 621 102 18 | 16 136
Skreea w lewo SP | ®
SL 0 |36 | 25| 0 [0 28 % MR] O | D | AC | CP
Prasto 0 488 |40 | 43 | @ SUMA| 710 £ Skreeawlews | o | g6 | 26 | o | 0
P p 2 -E SL
Skreeawprawo | g | 25 | 3 | 0 | 0 - Eroats o 16| 2|00
Sumanawlocie | g | 549 [ 77 | 43 | a1 I= Skegeawprawe | g | g3 | 3 | 0 | 0
Suma na wlocie
+ a 0 [105| 31| 0 | 0

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

POMIAR RUCHU KOLOWEGO
NA SKRZYZOWANIU UL. OBORNICKA - MLODZIEZOWA
Pojazdy umowne

28.08.2018

slonecznie GODZ. 15.00 - 16.00
Suma 0
MrR[ 0o [ b [ac|cp pojazdéw na T = MR| O | D |AC]| CP
T skrzy
Skreea w lewo | Skrgea w prawo
SL 0 |9 |11 o0 0 2114 1 |18 sP 0|14 400
FsHa o |32 00 Pe [978 Frosn 0 |736| 51 | 58 | 133
Skreea w prawo SUMA | SP P SL Skrgea w lewo
kL LR N N | i il A e stb |0 p olo|o|o]|o
Sumamwiocie | o 336 | 17 [ o | o || 152 | 18 | 33 | 101 SUYA Togg | [Smmanawlocie] g | 750 | 55 | 58 | 133
Obornicka / od Obornik / Obornicka fod Poznania/
SLT | 6 SL | P SP | SUMA
% “— —» z
MR| O | D |AC | cCP P | 741 5 102 | 18 | 16 | 136
Skm;: lewn 0 16 25 0 0 SP 28 =
MR | O D AC | CP
Frsaia 0 [ass | a0 | 73 | 103 SUMA| 830 Skrecawlewo | g | 96 | 26 [ o | 0
Sm“snr"pmwo 0 25 3 0 0 Pr;awo 0 16 2 [] 0
Sumanawlocie | o | 49 | 37 | 73 | 103 I= i S BN R E N U
T i
i Sumu na wlocie 0 105 31 0 0
MR- motocykle, rowery ; O -sam. osob. ; D-sam. dostaw. ; AC -sam, cigZ., bus.; CP -sam. cig z preyczepami ( naczepami), autobus przegub.
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16. OBLICZENIA PRZEPUSTOWOSCI

nr grupy|podz. Natezenie nasycenia Cykl maksymalny
sygnat. [paséw [So Fw |Fc Fs Fmp |Fa Fo |Fp |FI Zf |Si T Ge Ge/T |Qmax|Ci Xi Uwagi

Kla wp | 1900 1,00| 1,00 | 1,00| 1,00 1,00 | 1,00( 0,95 0,95| 1805 16 0,13 235 51 0,22

K1b | 1900 1,00| 1,00 | 1,00 1,00| 1,00 | 1,00 0,95]0,95| 1805 7 0,06 110 | 101 0,92

K2a wp | 1900 1,00/ 1,00 | 1,00 1,00 1,00 | 1,00( 0,99 0,99 1881 66 0,5511035| 996 0,96

K2b | 1900 1,00| 1,00 | 1,00 1,00 | 1,00 | 1,00 0,95]0,95| 1805 11 0,09 165 | 100 0,61

120

K3a p 1900 1,00/ 1,00 | 1,00| 1,00 1,00 | 1,00| 0,95 0,95| 1805 16 0,13 235 34 0,14

K3b wi 1900 1,00] 1,00 | 1,00 1,00 | 1,00 | 1,00 0,90]0,95| 1805 7 0,06 110 | 102 0,93

K4a wp | 1900 1,00| 1,00 | 1,00 1,00 1,00 | 1,00| 0,90 0,95| 1805 64 | 0,53]1004| 769 0,77

Kb | 1900 1,00] 1,00 | 1,00 1,00 | 1,00 | 1,00 0,95]0,95| 1805 11 0,09 | 165 61 0,34
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17.KOORDYNACJA PROJEKTOWANA
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17.KOORDYNACJA ISTNIEJACA
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