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KARTA UZGODNIEN

do projektu statej organizacji ruchu dla przebudowy pasa drogowego ulicy Szkolnej - drogi
powiatowej nr 2415P obejmujacej budowe zatoki autobusowej, sygnalizacji Swietlnej z
oswietleniem na istniejagcym przejsciu dla pieszych i przebudowe chodnikéw na wysokosci

Szkoty Podstawowej w Konarzewie




OPIS TECHNICZNY

do projektu statej organizacji ruchu dla przebudowy pasa drogowego ulicy Szkolnej - drogi
powiatowej nr 2415P obejmujacej budowe zatoki autobusowej, sygnalizacji Swietlnej z
oswietleniem na istniejacym przejsciu dla pieszych i przebudowe chodnikéw na wysokosci

Szkoty Podstawowej w Konarzewie

1. Podstawa opracowania.

Opracowanie projektu nastgpito na podstawie zlecenia Inwestora - Wéjta Gminy Dopiewo.

2. Dane wyjsciowe do projektowania.

1. Mapa zasadnicza aktualizowana w skali 1:500.

2. Mapa planu orientacyjnego pozyskana z zasobow internetowych.

3. Rozporzadzenia Ministréw Infrastruktury oraz Spraw Wewnetrznych i Administracji z dnia 31 lipca
2002r. w sprawie znakow i sygnatdw drogowych (Dz.U.2019 poz. 2310)

4. Rozporzadzenie Ministra Infrastruktury z dnia 03 lipca 2003 roku w sprawie szczegoétowych
warunkow technicznych dla znakéw i sygnatéw drogowych oraz urzadzen bezpieczehstwa ruchu
drogowego i warunkéw ich umieszczania na drogach (Dz.U. 2019 poz. 2311).

5. Rozporzadzenie Ministra Infrastruktury z dnia 23 wrzesnia 2003 roku w sprawie szczegdétowych
warunkéw zarzgdzania ruchem na drogach oraz wykonywania nadzoru nad tym zarzgdzeniem
(Dz.U. 2017 poz. 784).

6. Wizja lokalna w terenie wraz z zaznaczeniem istniejagcego oznakowania.

3. Przedmiot opracowania.

Przedmiotem niniejszego projektu jest zmiana statej organizacji ruchu drogowego na fragmencie ulicy
Szkolnej stanowigcej przebieg drogi publicznej nr 2415P na wysoko$ci Szkoty Podstawowej w
Konarzewie, gmina Dopiewo.

W zakresie projektu ujeto budowe sygnalizacji swietlnej z o$wietleniem dedykowanym na istniejgcym
przejsciu dla pieszych, wykonanie zatoki postojowej z dopuszczeniem zatrzymania do 2 minut i korektg
oznakowania poziomego na odcinku dtugosci ok. 60 m.

Zakres projektu budowlanego dotyczy branzy drogowej i elektrycznej w pasie drogowym drogi

powiatowe;.

4. Charakterystyka drogi i ruchu na drodze.

Zakres projektu dotyczy fragmentu drogi powiatowej nr 2415P w miejscowosci Konarzewo na wysokosci
Szkoty Podstawowej i wyznaczonego tam przejscia dla pieszych. Jezdnia drogi powiatowej ma szerokosé
6,0 m o nawierzchni z betonu asfaltowego w przekroju ulicznym z obustronnymi chodnikami szerokosci
ok. 1,5 m. Po stronie budynku Szkoty funkcjonujg dodatkowo miejsca postojowe prostopadie do krawedzi
jezdni odsuniete od niej o ok. 2,0m na szerokosci ok. 25 m przed i za przejsciem dla pieszych.

Od strony potnocnej - przed przejsciem dla pieszych a dla kierunku przeciwnego za przejsciem dla
pieszych wyznaczone sg przystanki autobusowe.

Ruch w ulicy jest sredni - SDR wynosi ok. 2500 pojazdéw na dobe przy czym aktualnie jest on wigkszy z

uwagi na wezet komunikacyjny z drogg ekspresowg S-5.


http://isap.sejm.gov.pl/isap.nsf/DocDetails.xsp?id=WDU20190002311

Predkos¢ pojazdéw ograniczona jest obszarem zabudowanym wsi Konarzewo do 50 km/h

W pasie drogowym zlokalizowana jest petna infrastruktura techniczna - sie¢ wodociggowa, kanalizacji
sanitarnej, deszczowej, gazowa, teletechniczna i elektroenergetyczna. Pas drogowy jest o$wietlony.
Zakres niniejszego opracowania dotyczy odcinka ulicy Szkolnej na dtugosci ok. 200 m - po 100 m

wzgledem istniejgcego przejscia dla pieszych.

5. Plan organizacji ruchu
Na planie organizacji ruchu wskazano istniejgce oznakowanie pionowe i poziome oraz zakres
projektowanych zmian.
W ramach opracowania ujeto:
- ostrzezenie kierowcow o sygnalizacji Swietlnej znakami A-29;
- usuniecie znaku D-15 likwidujgc przystanek autobusowy w kierunku Dopiewca;
- przestawienie znakéw D-6 z T-27 na sygnalizatory;
- oznakowanie miejsca postojowego dla pojazdu osoby uprzywilejowanej znakiem D-18a z tablicg T-29;
- zatoke postojowg oznakowaé znakami B-35 z dopiskiem na tablicy ,Ponad 2 minuty” z tabliczkg tresci
,Kiss&Ride” oraz odpowiednio tabliczkami T-25a lub T-25c.
W zakresie oznakowania poziomego ujeto
- usuniecie linii osiowej P-6 na dtugosci ok. 70 m a w to miejsce wykonanie linii P-4 z uwzglednieniem na
szerokosci zjazdow linii P-1e;
- usuniecie linii P-14 i wykonanie nowej w odlegtosci 3,0 m od przejscia;
- usunigcie linii P-17 po stronie planowanej zatoki;
- odmalowanie linii P-17 po przeciwnej stronie wzgledem planowanej zatoki oraz napiséw SZKOLA,;
- wyznaczenie miejsc postojowych linig P-18 z uwzglednieniem oznakowania miejsca dla pojazdu osoby
uprzywilejowanej piktogramem P-24 oraz nawierzchnig w kolorze niebieskim;
- przejscie dla pieszych wymalowaé nowg linig P-10.
Dodatkowo w zakresie opracowania ujeto montaz punktowych elementéw odblaskowych (PEO) w
rozstawie co 1 m na dtugosci ok. 10 m przed przejsciem dla pieszych (linia P-4 i P-1e) oraz barier typu U-
12a biato-czerwonych.
Przy wprowadzaniu organizacji ruchu nalezy uwzgledni¢ zachowanie skrajni jezdni oraz witasciwg
widocznos$¢ projektowanych i istniejgcych znakdw.

Przewidywany termin wprowadzenia organizacji ruchu: 31 grudnia 2024 r. - waznos$¢ projektu

6. Program sygnalizacji Swietlnej
Natezenia ruchu
Na potrzeby projektu sygnalizacji, w dniu 17.03.2022 roku wykonano pomiary natezenia ruchu w
przekroju ul. Szkolnej, na wysokosci Szkoty Podstawowej. Badaniem objeto szczyt poranny (godz. 06:30-
08:30) oraz popotudniowy (godz. 15:30-17:30). Godzinowe wartosci natezen ruchu pozwolity
przygotowac optymalny program dla sygnalizacji Swietlne;j.
Wyniki pomiaréw przedstawiono ponizej. Godzina szczytu porannego wypadta pomiedzy 7:00 i 8:00, a
popotudniowa pomiedzy 15:00 i 16:00.
Rano zauwazy¢ mozna zwigekszony ruch pojazdéw w kierunku centrum i wezta ,Konarzewo” na S5. Jest

on generowany przez ludzi jadgcych do pracy.



Po potudniu mozna zauwazy¢ sytuacje odwrotng tzn. wieksze natezenie odnotowano na relacji w

kierunku Dopiewa.
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Elementy i urzadzenia sygnalizacyjne

Proponowany sposéb sterowania ruchem przewiduje budowe nowej sygnalizacji Swietinej, zgodnie z
planem organizacji ruchu przedstawionym na rysunku. W ramach budowy nalezy wykonac:

1) Posadowienie stupéw, wysiegnikéw i sygnalizatoréw,

2) Montaz petli indukcyjnych, przyciskéw dla pieszych i radaréw do pomiaru predkosci,

3) Montaz i zaprogramowanie nowego sterownika, zgodnie z niniejszym projektem.

Podstawowe dane o sygnalizatorach, grupach sygnalizacyjnych i urzgdzeniach detekcyjnych sg zawarte
na planie sytuacyjnym oraz w ponizszych tabelach.

Lista grup sygnalizacyjnych:

Strumienie z T ziel | T czerw
Nr | Nazwa | Typ L . .
sygnalizacja min [s] | min [s]
1 K1 |Kotowa Wilot1 -> 2 5 2
2 K2 | Kotowa Wilot2 -> 1 5 2
3 P3 Piesza | WIotl(poprzecznie): P3 6 2
Lista sygnalizatorow:
_ Grupa Komora Sred- Przystona
Nr | Sygnalizator ) ) Nazwa )
sygnalizacyjna Nr nica kontrastowa
1 K1 K1 1 Czerwone 300
2 Zobtte 300
3 Zielone 300
2 Klp K1 1 Czerwone 300 X
2 Zotte 300




3 Zielone 300
3 K2 K2 1 Czerwone 300
2 Zote 300
3 Zielone 300
4 K2p K2 1 Czerwone 300 X
2 Zote 300
3 Zielone 300
5 P3a P3 1 Czerwone 200
2 Zielone 200
6 P3b P3 1 Czerwone 200
2 Zielone 200

Czasy miedzyzielone

Podczas wykonywania pomiaréw ruchu stwierdzono wiele przypadkéw przekraczania dopuszczonej
predkosci przez kierowcow. Zauwazono tez obecnos$¢ pojazdéw poruszajgcych sie wolniej. Dlatego do
obliczen przyjeto nastepujace wartosci predkosci:

—  predkosc¢ dojazdu strumienia pojazdéw na wlotach:

1) kierunek na wprost: 60 km/h

—  predkos¢ ewakuacji strumienia pojazdéw na wlotach DW:

1) kierunek na wprost: 40 km/h

—  predkos¢ strumieni pieszych: 1,0 m/s

Z uwagi na obecnos¢ szkoty, do ktérej chodzg mate dzieci, predko$¢ ewakuacji pieszych przyjeto na
poziomie 1m/s.

Wydtuzono tez droge ewakuacji pieszych z 6m (szer. jezdni) do 7m z uwagi na fakt, ze czes$¢ dzieci
przechodzi przez przejscie z rowerem. Zauwazono tez kilka przypadkéw odprowadzania dzieci przez
rodzicow z woézkami. Pieszy, zwtaszcza z wozkiem lub z rowerem, posiada juz znaczacy ,dtugos¢”, kidra
moze mie¢ znaczenie przy obliczaniu czaséw miedzyzielonych. Dlatego ze wzgledéw bezpieczenstwa
uwzgledniono ten parametr, wydiuzajgc o 1m droge ewakuacji strumienia pieszych.

Wyniki obliczeh rzeczywistych czaséw miedzyzielonych umieszczono w tabeli czaséw miedzyzielonych.

Tabela czaséw miedzyzielonych
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Fazy ruchu

Na potrzeby programu sygnalizacji zaprojektowano 3 fazy ruchu.

Faza 1 jest fazg podstawowg, utrzymujgca stan ,0gélnoczerwone”. Jest ona zatgczana w przypadku gdy
sterownik wykryje brak zgtoszen na wszystkich detektorach.

Faza 2 odpowiada za ruch pojazdéw wzdtuz ul. Szkolnej.

Faza 3 zatgczana jest w przypadku pojawienia sie zgtoszenia od pieszych i umozliwia im przejscie na
druga strone jezdni.

Idee sterowania, porzgdek faz oraz przejscia miedzyfazowe przedstawiono na ponizszych rysunkach.

Ogélnoczerwone

Uktad faz
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Przejscia miedzyfazowe



Programy staloczasowe
W przypadku awarii detektoréw sygnalizacja zostaje przetgczona na tryb statoczasowy. Dla
projektowanej sygnalizacji przewidziano program awaryjny o dtugosci cyklu 60s.

Program awaryjny przedstawiono na ponizszym diagramie.

T=60
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Zatozenia sterowania akomodacyjnego

Na podstawie obowigzujgcych przepisbw oraz wymagah i warunkow stawianych przez instytucje
opiniujgce i zatwierdzajgce projekt, przyjeto nastepujace zatozenia projektowe:

— Rodzaj sterowania na skrzyzowaniu w ciggu dnia: akomodacyjne, izolowane, z fazg podstawowg
,0g0lnoczerwone”,

— Rodzaj sterowania w nocy: ,z6tte-migajgce”,

— Minimalny czas sygnatu zielonego: grupy kotowe 5s, grupy piesze w zaleznosci od dtugosci przejscia
(6m / 1m/s = 6s).

Urzadzenia detekcyjne

W celu zapewnienia prawidiowego funkcjonowania sterowania akomodacyjnego, opracowano system
detekcji dla wszystkich rodzajéw strumieni ruchu. Do wykrywania pojazdéw na wlotach skrzyzowania
wykorzystano petle indukcyjne, a do wykrywania pieszych zastosowano przyciski sensorowe,
umieszczone na masztach z sygnalizatorami.

Petle indukcyjne umieszczone przed linig zatrzymania majg ksztatt rombu co zwieksza ich czutosé
w zakresie wykrywania mniejszych pojazdéw np. motocykli. Szczegdtowe zestawienie detektorow
zawarto w ponizszej tabeli, natomiast ich potozenie i geometria przedstawiona jest na planie organizacji
ruchu.

System detekcji pojazdéw wyposazono rowniez w czujniki radarowe wykrywajgce pojazdy przekraczajgce

predkos¢. Predkos¢ graniczng wykrywania pojazdéw ustalono na 55km/h.

Funkcje detektoréw:

Wymiary Zgtoszenie/ Wydtuzanie/
Odlegtosé
Szer X o czas czas
Nr Nazwa Typ od linii Faza
Dt [m] opOdznienia jednostkowy
m
[m] zgtoszenia [s] [s]
2x1
1 0111 Petla 2 2 tak/0 3*
(skosna)
2 0112 Petla 1x15 15 2 tak/0 2




3 0113 Petla 2x1 50 2 tak/1 3
4 0211 Petla Xt 2 2 tak/0 3*
(skosna)
5 0212 Petla 1x15 15 2 tak/0 2
6 0213 Petla 2x1 50 2 tak/1 3
7 PP3a Przycisk 3 tak/0 -
8 PP3b Przycisk 3 tak/0 -
9 R-01 Radar 2x50 51 2 nie/0 -
10 R-02 Radar 2x50 51 2 nie/0 -

*) Petle przy linii zatrzymania wydiuzajg faze tylko przez pierwsze 10s od momentu zatgczenia sygnatu
zielonego w przypisanej do niej grupy sygnalizacyjnej, aby zapobiec przerwaniu wydtuzania przez duze

odstepy pomiedzy wolno jadgcymi pojazdami, ktére sie rozpedzajg

Do zgloszenia zapotrzebowania na dang faze nalezy wykorzysta¢ detektory przypisane do grup
sygnalizacyjnych zatgczanych w ramach tej fazy.
Wydtuzenie zielonego sSwiatta dla samochodéw realizowane sg przez wydluzenia jednostkowe od

detektorow przypisanych do poszczegolnych grup sygnalizacyjnych (faz).

Opis sterowania

Dtugosci trwania faz

Wszystkie P1 max-61s
Tmin:L Tmax
Faza
[s] [s]
Faza 1 0 5/e0?
Faza 2 10 39
Faza 3 6 6

1) Podczas realizacji czasu minimalnego fazy nalezy réwniez kontrolowac i uwzgledni¢ czasy
minimalne dla poszczegdlnych grup sygnalizacyjnych.
2) Faza podstawowa typu ,ogdlnoczerwone” pozostaje zalgczona do momentu pojawienia sie

zgtoszenia od pojazddéw lub od pieszych.

Dlugosci trwania sygnatéw zielonych w poszczegélnych grupach

P1 max-61s

Program-> Tmin Thes
Grupa [s] [s]
K1 10 39
K2 10 39
P3 6 6




Algorytm dziatania sygnalizacji

Z uwagi na mate natezenia ruchu na przejSciu przyjeto jeden program sygnalizacji o maksymalnej
dtugosci cyklu 60s.

Sygnalizacja powinna pracowaé¢ w trybie acyklicznym, ze stanem ustalonym ,ogélnoczerwone” oraz
powinna dostosowywa¢ dtugos¢ sygnatéw zielonych do aktualnej sytuacji na drodze (program
akomodacyjny).

Pojazdy poruszajgce sie w kolumnie poruszajg sie z mniejszg predkoscig niz pojedyncze pojazdy. Majgc
to na uwadze przygotowano algorytm sterowania, ktoéry realizuje zatozenia sterowania typu
,0golnoczerwone”, a jednoczesnie ogranicza niekorzystne, niebezpieczne i krétkotrwate (2s) zatgczeniom
sygnatu czerwonego dla pojazdéw gdy nie jest to wskazane (kolumna pojazdéw przed sygnalizacjg i brak

pieszych).

Program P1 powinien dziata¢ wg nastepujgcych zasad:

o Faza 1 jest fazg podstawowg, ktéra pozostaje zatgczona w przypadku braku zgtoszen od innych faz.
W fazie tej wszystkie sygnalizatory wyswietlajg sygnat czerwony.
W przypadku wykrycia pojazdu przekraczajgcego predko$¢ 55km/h w fazie 1, faza ta pozostaje
zatgczona do momentu zaniku informacji o obecnosci takiego pojazdu w strefie pomiarowej, lecz nie

dtuzej niz do T ax.

o Faza 2 zostaje zatgczona po wykryciu pojazdéw na drodze powiatowej. Zatgczenie fazy 2 podzieli¢
mozna na 3 okresy czasowe:
1) Os-Ti, — realizacja minimalnego czasu zatgczenia,
2) Tmin-Tmax — W tym przedziale faza moze zosta¢ wydtuzona do czasu T, W przypadku gdy
sterownik wykryje pojazdy na ul. Szkolnej. W przypadku braku pojazdéw sterownik analizuje
zgtoszenie od pieszych. Jezeli jest obecne zgtoszenie od pieszych to zatgczona zostaje faza 3.
W przypadku braku zgtoszenia zatgczona zostaje faza 1.
3) Ponad Ty — W przypadku, gdy po ul. Szkolnej porusza sie zwarta kolumna pojazdéw (ciggte
zgtoszenia z systemu detekcji), a faza 2 przekroczyta juz swdj maksymalny czas zatagczenia,
sterownik analizuje zgtoszenie od pieszych. W przypadku pojawienia sie takiego zgtoszenia
faza 2 zostaje natychmiast zakonczona i zatgczona zostaje faza 3.
W przypadku braku zgtoszenia od pieszych, sterownik utrzymuje zatgczenie fazy 2 do momentu
zaniku ciggtego sygnatu zgtoszenia od pojazdéw (przejazd wszystkich pojazdéw w kolumnie)
i zatgcza faze nr 1.
W przypadku wykrycia pojazdu przekraczajagcego predkos¢ 55km/h faza 2 zostaje natychmiast
wytgczona, nastepnie jezeli jest obecne zgtoszenie od pieszych to zatgczona zostaje faza 3.
W przypadku braku zgtoszenia zatgczona zostaje faza 1.
Faza 3 zostaje zatgczona tylko w przypadku pojawienia sie zgtoszenia od pieszych. Po zatgczeniu faza
realizuje swoj czas minimainy.
Po zakonczeniu fazy sterownik sprawdza zgtoszenia od pojazdéw. Jezeli sg obecne to zatgcza faze 2, a
w przypadku ich braku — faze 1.

Graficzng reprezentacje algorytmoéw przedstawiono na ponizszych diagramach.

Oznaczenia wykorzystane w algorytmach:



Oznaczenia tekstowe
LFx Licznik aktualnego czasu trwania fazy x.
TFxmin Czas minimalny fazy x.
Tfxmax Czas maksymalny fazy x.
zgl[x] Sygnat logiczny zgtoszenia zapotrzebowania na faze x np.: suma logiczna sygnatéw
z detektoréw przypisanych do fazy.
akom|[x] Sygnat logiczny zapotrzebowania na wydtuzenie fazy x, np.: suma logiczna sygnatéw
z detektoréw przypisanych do fazy.
RAD Sygnat logiczny reprezentujgcy wykrycie przekroczenia predkosci z radaréw.
PMF[x->y] | Procedura zatgczenia przej$cia miedzyfazowego od fazy x do y.
Po jej rozpoczeciu procedura obstugi aktualnie zatgczonej fazy x zostaje zakonczona i
sterownik realizuje odpowiednie przejscie miedzyfazowe.
Po zakonczenia przejscia miedzyfazowego sterownik przechodzi do obstugi fazy y.
and, or, not | Funkcje logiczne, przetwarzajgce proste sygnaty logiczne np. z detektoréw.
Odpowiednio: iloczyn logiczny (and), suma logiczna (or), negacja warunku (not).

Oznaczenia graficzne:

Wykonaj

Bloczek wykonawczy realizujacy dang funkcje

nie

Bloczek decyzyiny.

W przypadku speinienia warunku postawionego w bloczku
nastepuje realizacja algorytmu po prawe] stronie.

W przypadku braku spetnienia warunku postawionego w bloczku
nastepuje realizacja algorytmu pod bloczkiem.

tak
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Diagramy programéw
Ponizej przedstawiono diagramy programu awaryjnego, startowego, koncowego oraz kilka mozliwych

uktadoéw programu akomodacyjnego.

Program startowy

Grupa n 10 20 e
sygnalizacyjna CzZ Ty
} rall
K1 -— ] 0 z 2%%
K2 0 0 g 2627
f—l__-
P3 f 10 0 11 17 21

L R R B | T

—— Ciemno = Czerw./zolte == CZerwone

I Zielone I Zielone-mig =] Ziite
Przed zalaczeniem sterownik zatacza progam Z-M na 180s



Program koncowy

Grupa 0 1TD:13
sygnalizacyjna czZ T
— e i
K1 0 T 3 5
\ ey i
K2 0 03 g
| —
P3 J 0 0 5
Tl
—— Ciemno e CZETWONE
— Zotte 274 Zotte-mig
Program akomodacyjny — brak wzbudzen
Grupa 0 T=10
sygnalizacyjnag CzZ | ., . .,
K1 -+ 0
K2 — 0
T T T T | T T 11
e CZerwone
Program akomodacyjny — czasy minimalne
Grupa . 0 10 - 20 i
sygnalizacyjna Czz N T R R W |
— M
« 0 i 0|
— [ et I
P3 1 10 | 1B |25
| TT T 7T | T T 17T I__I_I__I_I__I T T 17T | I_l_l_l_l__l_l__l_l__l_
PmF 2.3 PmF 3.2
== Czerw /z0{te === Czerwone [ Zielone
(1010 Zielone-mig = Zdlte
Program akomodacyjny — czasy maksymalne / program awaryjny
- i i T=60
Grupa
- : 0 10 20 30 40 50
Sygnallzacyjna CZZ IIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIII|IIII|IIIIIIIIIIIIII!IIII'IIII
[/"'M
K = 39 i ® |
— [ l
K2 39 0 359 . .
ﬂl:_
P3 ! 10 4 | 54
IIIII|IIII|IIII|IIIIIIIIIIIIIIlIIIIIIII _I_I__I_I__}IIIIII__I_I__I_I__'_I__I_I_I_
PmF 2.3 PmF 3.2
== Czerw /Z0fe  wm== Czerwone ] Zielone [I111 Zielone-mig

=1 Zdke



Ocena przepustowosci

Str. 1/ 1 Program do obliczania przepustowosci skizyzowan z sygnalizacja Swisting 23.03.2022

OBLICZANIE PRZEPUSTOWOSCI | OCENA WARUNKOW RUCHU NA SKRZYZOWANIU Z SYGNALIZACIA SWIETLN A
ZESTAWIENIE ZBIORCZE PARAMETROW | FORMULARZ | 7

Zamaw iajacy: Migjscownse: Konarzewo

Wiykonawea: Skrzyzowanie: Przejécie przez ul. Szkolng przy szkole

Projekt nadrzedny: Nr pracy 1 Data 23032022 |Godzina szezyl poranny

=
=
-

W st D
Obliczeniowa grupa pasiw Al A2 A3 Bl B2 13 Cl 2 3 1 i 3
Relagja LW - - LP . . WP - . LWP - .

Natgdenie nichu w grupie pasdw
|Cer [P]

Natgienic uchu na wlock 188 2 123
|

M atg denic ruchu na skreydowaniu

3
s [PN)

N alg #enic nasycenia w grupic pasow

1746 1438 1745
5 [Pihz] !

Stopich nasycenia gy pasiw
Ve [-]

Przepustowosé grupy pasiw
1164 959 1163
C o [P/H]

0,108 0001 0,071

Frzepustowosd wlotu

Cw [Pfh]

Przcpustowosd skrzyzowania
(4 [Prh]

1164 959 1163

1938

Stopief obeigenia grupy pasiw
Yo [
Stopieh obeigsenia wiotu
w [-]
Stopien obeigienia skeykowania
a [-]
Preepustowodd prakiyczna skrzybowan i
C st [Ph]

0,162 0002 0,106

0,162 0,002 0,106

0,162

1647

Rezerwa preepustowosel skreykowania

1334
|4 €t [Ph]

Srednic straty czasu w upie pasiw
I [5P]

Srednie straty czasu na wlocie
fu [4P]

Srednic straty czasu na skrzyowaniu
bt [sP]

PSR w grupie pasiw [ l I ' ‘ | ' | l l |

PSR na wlocie I I I

PSR e skrayrowaniu I

Ekw iwalenine lycene siraly czasu w grupie
[pasdw D% [Wh]

Ekw iwakentne lycene straty czasu na wlocic 0,19

00 0,12
0% e (] o

Ekw iwalenine lacene straty czasu na
krayho waniuw 0% [Wh]

Srednia kolejka pozostajgca
Ko [P]

K olcjka maksymalna

Ik ws [P]

[Zasign kolejki maksymalne]
|t & [m]

0.0 0,0 L]

e (R 19,0

Srednia liczba zatrzyman w grupie pasiw
I [2P]

Srednia liczba zatrzyman na wlocie

i [27P]

0,336 0,300 0,323

0335 0,500 0,325

Srednia liczba zatrzymai na skrzykowaniu 0.332
o [2/F] Kk
U dzial pojazdén zatrzymanych w grupic pasiw
ez [-]

L dzial povjazddw zatrzymanyeh na wlocie

I 2 O

0335 0,500 0,325

izt [-]
U dzial pojazddw zatreymanych na 0332
o waniu 1wza [-] T
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Str.1/1 Program do obliczania przepustowosci skizyzowan z sygnalizacia §wieting 23.03.2022

OBLICZANIE PRZEPUSTOWOSCI | OCENA WARUNKOW RUCHU NA SKRZYZOWANIU 7 SYGNALIZACIA SWIETLNA,
ZESTAWIENIE ZBIORCZE PARAMETROW | FORMULARZ 7

Zamaw iajacy: Miejscownsé: Konarzewo

Wykonawea: Skrzyzowanie: Przejécie przez ul. Szkolng przy szkole

Projekt nadrzedny: Nr pracy 1 Data 23032022 |Godzing szezyl popotud.

=
-]
-

W ot D

Obliczenowa frupa pasin Al Al A3 Bl B2 B3 Cl 2 3 Dl o2 D3
Relagja LW - - LP - - WP - - LWP - -

Natgdenie nuchu w grupie pasdw

04 [P7] 135 2 163

N atg zenie ruchu na wlosie 135 2

163
0w [Prh]

M atgdenic ruchu na skreydowaniu
ot [FYH]

MNatgienic nasywenia w gmup ke pasow

1745 1438 1746
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Stopich nasycenia grupy pasow
Vol

Preepustowose grupy pasin
o [P/h]

00TT 0001 0,003

1163 959 1164

Przepustowoss wlotu

1163 959 1164
' [Pfh]

Przcpustowosd skrzybow mia

2142
C 4+ [P/h]

Stopied obelgdenis grupy pastw 0116 0002 0,140
Vo [
Stopieh obcighenia wlotu

w -]
Stopien obeigienia skzyiowania

ak [-]
Preepustowost prakiyezna skreyhowania
C st [P]

0ll6 0,002 0,140

0,140

1821

Rezerwa preepustowo sei shreytowania

1521
|4 C ot [P

Srednie sty czasu w gupie pasow
Ter [5P]

Srednic straty ceasu na wlocie

3 35 37
fut [54P] o

Srednic straty czasu na skrzydowaniu
ke [sP]

S I I I O I R ||

PSR nea wlocie I I I

PSR e skrzyiowaniu I

Ekw iwalentne lgczne siraly czasu w gnip ie

Lasiow D [Wh] 0,14 0,00 0,17

Ekwiwakenine lgczne straty czasu na wlocie 0,14 0,00 07
0% w ]

Ekw iwalenine lacenc straty czasu na
krayho wanin % [hh]

Srednia kolejka pozostajgea
Ko [P]

K olejka maksymalna

i s [P]

0,0 0,0 00

[Zaziqp kolejki maksymalng)

1490 190 14,0
L. x [m]

Srednia liczba zatreymai w grupie pasiw

0325 0300 0,331
ko [2P]

Srednia liczba zatreyman na wlock

326 500 331
ke [27P] 0326 o o

Srednia liczba zatrzyman na skreytowaniu

= [2/F]

L dzial pojazdow zatrzymanych w grupie pasing
i2 o [-]

L dzial pojazddw zatreymanych na wlocie

0,330

] | o] | o] | ]

0326 0,500 0,331

izt [-]
L dziad pojazdéw zatreymanych na 0.330
Ty Waniu 1z -] —_
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Harmonogram pracy sterownika

Dzien roboczy

Czas Program Program awaryjny
przelaczenia akomodacyjny

00:00 P1 Al

07:00 P1 Al

18:00 P1 Al

23:00 P1 Al

Sobota

Czas Program Program awaryjny
przetaczenia akomodacyjny

00:00 P1 Al

07:00 P1 Al

18:00 P1 Al

23:00 P1 Al

Niedziela

Czas Program Program awaryjny
przetaczenia akomodacyjny

00:00 P1 Al

07:00 P1 Al

18:00 P1 Al

23:00 P1 Al

Modyfikacja parametréw sterowania przez odpowiednie stuzby drogowe

Pracownik stuzby drogowej uprawniony jest do modyfikacji wszystkich parametréw czasowych opisanych

w algorytmie.

Wyjatek stanowi brak mozliwosci skracania czaséw miedzyzielonych i minimalnych czaséw zielonych w
grupach. W przypadku koniecznosci zmiany ktérejs z tych wartosci, nalezy — ze wzgledow
bezpieczenstwa — najpierw opracowa¢ nowy projekt inzynierii ruchu, na podstawie ktérego zostang
zaprogramowane nowe wartosci w sterowniku.

Pracownik moze rowniez wybraé jeden z programdw sterowania:

1) program akomodacyjny P1,

2) program awaryjny Al,

3) program typu ,migajgce zétte ostrzegawcze”

4) program sygnalizacja wylgczona (,sygnalizacja ciemna”).

7. Uwagi kohcowe
Pokazane na planie organizacji ruchu znaki nalezy ustawi¢ w miejscach, gdzie bedg dobrze widoczne i

same nie beda ograniczaty widocznoéci. Oznakowanie pionowe przewidziano z grupy wielkosci $rednie



(droga powiatowa) z zaleceniem wykorzystania folii typu 2. Oznakowanie poziome ujeto w technice
cienkowarstwowej, chlorokauczukowe;j.

Znaki winny by¢ ustawione zgodnie z przepisami podanymi w podstawie opracowania.

Sporzadzit

mgr inz. Wojciech Andrzejak

Dopiewo, lipiec 2022 r.



ZESTAWIENIE PROJEKTOWANYCH ZNAKOW PIONOWYCH |
POZIOMYCH

Do projektu statej organizacji ruchu dla przebudowy pasa drogowego ulicy Szkolnej - drogi

powiatowej nr 2415P obejmujacej budowe zatoki autobusowej, sygnalizacji Swietlnej z

oswietleniem na istniejagcym przejsciu dla pieszych i przebudowe chodnikéw na wysokosci

Szkoly Podstawowej w Konarzewie

Symbol Opis [Irlnobs']é [[;Zt:l’] Uwagi
A-29 sygnalizacja swietlna 2 projektowane
B-35 zakaz postoju (Ponad 2 min) 2 projektowane
D-6+T-27 przejscie dla pieszych + ,Agatka” 2 do przestawienia | po’fa_czema
z sygnalizatorami
D-15 przystanek autobusowy 1 do usuniecia
D-18a parking 1 projektowane
T-25a poczatek obowigzywania zakazu 1 projektowane
T-25¢ koniec obowigzywania zakazu 1 projektowane
T-29 miejsce dla osoby uprzywilejowanej 1 projektowane
T ,Kiss & Ride” 2 projektowane
P.1e linia pojedyncza przerywana - 33 projektowane
prowadzgca szeroka
P-4 linia podwajna ciggta 37 projektowane
P-7c linia krawedziowa przerywana waska 22 projektowane
P-10 przejscie dla pieszych 24 do odmalowania
P-14 linia Warunkowego zatrzymanla 6 do odmalowania
ztozona z prostokgtéw
P-17 linia przystanku autobusowego 30 do odmalowania
P-17 linia przystanku autobusowego 30 do usunigcia
P-18 parking 32 projektowane
P-24 miejsce dla pojazdu osoby 1 projektowane

niepetnosprawnej




~SZKOLA” 2 do odmalowania
linia ostrzegawcza P-6 60 do usuniecia
PEO punktowe elementy odblaskowe 21 projektowane
U-12a bariera segmentowa biato-czerwona 6 projektowane




