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Mobilno$¢, jak dotad rozumiana do$¢ wasko, wedtug stownikowe;j
(Stownik Jezyka Polskiego) definicji stowa ,,mobilny” - taki, ktory
moze by¢ wprawiony w ruch, kojarzona byta ze sposobami
poruszania si¢ traktowanymi jako efekt pewnych uwarunkowan i
procesOw (bez mozliwosci wptywu na ich wynik w postaci
mobilnosci).

Mobilnos¢ (mobility) rozumiana szerzej jako element aktywnosci
cztowieka okreslana byta dotad w Polsce terminem

,»zachowan komunikacyjnych”.

Inzynieria ruchu, rozdziat 14




Definicja mobilnosci z podrgeznika ,, Traffic Engineering” (2004):

,Mobilno$¢ oznacza zapewnienie podroznym szerokiego wyboru,
gdzie si¢ uda¢ w celu zaspokojenia okreslonych potrzeb. Udostepnia
si¢ podroznym wiele opcji do wszelkiego rodzaju celow podrozy, z
uwzglednieniem réznych motywacji, jak: dojazdy do pracy, nauki,
w celach rekreacyjnych. Sposdéb wyboru celu i rodzaju podrozy
mozliwy jest poprzez efektywna sie¢ komunikacyjna, taczaca wiele
alternatywnych celéw podrozy z uwzglednieniem czasu, wygody i

kosztu podrozy.”

Podrézny ,,mobilny” wybiera cel, tras¢ i por¢ podrdzy stosownie do dostgpnosci
poszczegolnych elementéw systemu transportu. W konteks$cie powyzszego
ksztattowanie mobilnosci to wptyw na powyzsze wybory.

Inzynieria ruchu, rozdziat 14

Obszary i narzedzia ksztaltowania mobilnoSci:

* Planowanie 1 budowa sieci (lub szerzej systemu) transportu w
poszczeg6lnych galeziach, w tym budowa i rozbudowa drog,
uruchamianie polaczen transportu zbiorowego, nadawanie
stosownych priorytetow itd.

* Rozwiazania systemowe integrujace rézne $rodki transportu,
ksztaltowanie optat za podrdoze (w tym takze platne drogi i miejsca
postojowe).

* Planowanie przestrzenne i gospodarcze miast oraz aglomeracji, w
tym zagospodarowanie okreslonych obszarow, normatywy
parkingowe, klasy i prowadzenie drog itp.

* Informacja o systemie transportu, dostgpnos¢ tej informacji (na
przyktad systemy udostepniania rozktadéw jazdy w trybie ,,on
line”), promocja okreslonych zachowan komunikacyjnych.

Inzynieria ruchu, rozdziat 14




,Ksztattowanie mobilno$ci” jest rozszerzeniem pojgcia
,,zarzadzanie mobilnoscig”.

Ksztaltowanie ma obejmowac takze elementy edukacji
uzytkownikdéw systemu transportu, wptywanie na ich
zachowania komunikacyjne poprzez akcje ,,u§wiadamiania”,
»promocji” itp. Powyzsze wykracza pojeciowo poza zakres
stowa ,,zarzadzanie”. Stad wprowadzenie ,,ksztattowania”
wydaje si¢ by¢ uzasadnione. (Angielskim odpowiednikiem

bedzie uzycie tu stowa ,,modulation” zamiast ,,management”).

Inzynieria ruchu, rozdziat 14

Zagadnienia zwigzane z ksztaltowaniem mobilnosci:

» Powiazanie ksztattowania mobilnos$ci z dziatalnoscia legislacyjna,
ze szczegbdlnym uwzglednieniem prawa miejscowego i
dokumentami takimi jak: Studium rozwoju, MPZP, Polityka
transportowa, plany transportowe (mobilnosci).

* Cele i zadania powyzszych opracowan w $wietle ksztalttowania
mobilnosci.

* Narzedzia ksztattowania mobilnos$ci z uwzglednieniem planowania
przestrzennego 1 rozwiazan telematycznych,

» Znaczenie poszczegdlnych srodkow transportu oraz grup
uzytkownikéw systemu transportu wobec ksztattowania mobilnosci,
* Rola zarzadzajacych miastem (aglomeracja, regionem) w
ksztattowaniu mobilnosci,

» Wielko$ci oceny mobilno$ci oraz jakosci ksztattowania mobilnosci,
narzgdzia ewaluacji wdrazanych rozwiazan.

Inzynieria ruchu, rozdziat 14




Sposrod wyzej wymienionych wskaza¢ mozna na narz¢dzia
stosowane w inzynierii ruchu (na przyktad wydzielanie paséw dla
pojazdéw komunikacji zbiorowej, sterowanie sygnalizacja z
preferencjami dla wybranych uzytkownikow). Stad inzynieria ruchu
moze by¢ rozumiana jako dyscyplina zajmujaca si¢ takze

ksztaltowaniem mobilnosci.

Inzynieria ruchu, rozdziat 14

Pojecia ,,inzynieria ruchu” 1 ,,mobilno$¢” sa odmiennej natury.
Pierwsze okresla dziedzing inzynierii, ktora poprzez specyficzny
zestaw metod 1 narzedzi pozwala zarzadzaé, organizowac, czy
sterowa¢ ruchem w sieciach transportowych. Mobilno$¢ zas, w
»SZerszym’” rozumieniu, to cecha aktywnos$ci cztowieka mogaca by¢
utozsamiana z zachowaniami komunikacyjnymi. Istnieja jednak
powiazania pomigdzy tymi terminami, mimo odmiennej natury
pojeciowej. Metody inzynierii ruchu moga stuzy¢ do ksztattowania
mobilnosci. Pozadana mobilno$¢ (zachowania komunikacyjne) w
sensie sprawnos$ci systemu transportu moze by¢ uzyskana dzigki

narzgdziom inzynierii ruchu.

Inzynieria ruchu, rozdziat 14
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Polityka transportowa

WERSJA 2013

Miasto i region
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Plan ze Studium 2010
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MPZP we Wroclawiu
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MODEL STREF POLITYKI TRANSPORTOWEJ

P TN

.

Uchwata Rady Miejskiej Wroctawia
w sprawie polityki transportowej z dnia 23. wrzesnia 1999
Terminologia dostosowana do wyktadu IR

Inzynieria ruchu, rozdziat 14 21

Generalnym celem polityki transportowej Wroctawia jest:
stworzenie warunkow zapewniajacych sprawne, bezpieczne i
efektywne ekonomicznie
przemieszczanie si¢ 0s6b oraz towarow, przy spelnieniu

wymogu ograniczenia ucigzliwosci transportu dla Srodowiska.

Inzynieria ruchu, rozdziat 14 22

11



Realizacji ogdlnego celu polityki transportowej Wroclawia stuzy¢
ma rownoczesne wdrazanie dziatan podporzadkowanych
nast¢pujacym celom podstawowym:

a) zapewnienie sprawnos$ci funkcjonowania transportu osobowego i
towarowego,

b) zapewnienie oczekiwanych i1 uzasadnionych standardéw podrozy,
¢) stymulowanie rozwoju gospodarczego 1 przestrzennego miasta
poprzez zapewnienie dostepnosci celéw podrozy umozliwiajacej
mieszkancom realizacj¢ wszelkich form aktywnosci, oraz poprzez
rozwijanie nowych elementéw systemu transportowego dla
udostgpnienia pod przyszte inwestycje nowych terenow w miescie,
d) ograniczenie uciazliwosci transportu dla srodowiska i
mieszkancow, w tym zapewnienie bezpieczenstwa ruchu,

e) obnizenie ekonomicznych i spotecznych kosztow transportu.

Inzynieria ruchu, rozdziat 14

23

Kreowanie organizacji transportu przy poszanowaniu wymagan
srodowiska naturalnego musi skutecznie pogodzi¢ sprzecznos$ci
pomigdzy wymaganiami transportu i ochrony §rodowiska oraz
ograniczonymi mozliwo$ciami rozwoju infrastruktury miasta.
Realizacja powyzszej strategii zwanej “strategia zrdwnowazonego
rozwoju” bedzie opierac si¢ na czterech fundamentalnych zasadach

Inzynieria ruchu, rozdziat 14
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1. Wptywania na rosnacy popyt na przejazdy w transporcie indywidualnym w taki
sposob, by dostosowac go do rozmiaréw mozliwych do zaspokojenia przez uktad
transportowy.

2. Dostosowywania wielkosci oferty ustug przewozowych w transporcie zbiorowym
(podazy) do wielkosci faktycznego popytu, z uwzglgdnieniem poziomu ustug
zachgcajacego do korzystania z transportu zbiorowego.

3. Swiadczenia ushug przewozowych w najbardziej przydatnej oraz spotecznie
akceptowanej postaci.

4. Zachowania rownowagi ekologicznej w catym obszarze miasta poprzez
zapewnienie takiego podzialu zadan przewozowych pomigdzy transportem
zbiorowym i indywidualnym, aby poziom ruchu samochodowego nie przekroczyt

wyznaczane]j okresowo granicy ekologicznej pojemnosci systemu.

Inzynieria ruchu, rozdziat 14 25

Dla realizacji celow polityki transportowej, przy uwzglednieniu
strategii zrOwnowazonego rozwoju, przyjmuje si¢ nastepujace
zadania priorytetowe:

1/ Zmniejszenie zapotrzebowania na przejazdy wewnatrz miasta w
ramach koordynacji polityki transportowej z polityka przestrzenna

2/ Zapewnienie utrzymania przejezdnosci podstawowego uktadu
drogowego miasta

3/ Zwigkszenie atrakcyjnosci transportu zbiorowego

4/ Zapewnienie dynamicznego rozwoju miasta

Inzynieria ruchu, rozdziat 14 26
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Polityka transportowa Wroctawia realizowana bedzie w sposob
zréznicowany w poszczegdlnych obszarach miasta. W tym celu
wyroznia si¢ 4 obszary podlegajace odmiennym priorytetom w zakresie
organizacji transportu:

STREFA 1 - Sciste centrum miasta
STREFA II - Obszary centrum miasta
STREFA III - Obszary o intensywnej zabudowie
STREFA 1V- Pozostate obszary miasta

Inzynieria ruchu, rozdziat 14 27

PRZYKLAD STREF POLITYKI TRANSPORTOWEJ

Inzynieria ruchu, rozdziat 14 28
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w STREFIE I nalezy:
- wprowadzi¢ priorytet dla ruchu pieszego z dopuszczeniem ruchu rowerowego,
- zapewni¢ bardzo dobry transport zbiorowy,
- ograniczy¢ do niezbgdnego minimum ruch samochodowy, a w szczego6lnosci
ruch ciezki,
- przywroci¢ ulicom tradycyjne funkcje poprzez uspokojenie ruchu i tworzenie w
najatrakcyjniejszych miejscach pasazy wytacznie dla ruchu pieszego,

- szczegolnie chroni¢ wystgpujace w obszarze wartosci historyczne i kulturowe,

- polityke parkingowa prowadzi¢ zgodnie ze specjalnymi zasadami

Inzynieria ruchu, rozdziat 14

29

Zasady polityki parkingowej (dla strefy I):
1). ograniczenie parkowania wylacznie do miejsc wyznaczonych (z preferencjami
cenowymi dla stalych mieszkancow strefy),
2). liczba miejsc postojowych limitowana wymogami ochrony zabytkowego
obszaru,
3). kontrola liczby miejsc parkingowych tworzonych przez inwestorow,
4). odptatnos¢ wszystkich ogdlnodostgpnych miejsc postojowych,
5). eliminowanie mozliwosci parkowania dtugotrwatego na drogach publicznych
i miejscach ogdlnodostepnych,

6). wyznaczenie miejsc postojowych dla autokarow turystycznych,

Inzynieria ruchu, rozdziat 14

30
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w STREFIE II nalezy:
- wprowadzi¢ priorytet dla transportu zbiorowego, ruchu pieszego i
TOWerowego,

- dazy¢ do sprawnego przeptywu ruchu migdzydzielnicowego przechodzacego
przez obszar strefy na wybranych ciggach o podwyzszonych parametrach
ruchowych, a jednoczes$nie przez odpowiednia organizacj¢ ruchu zniechgcaé
kierowcow samochodow do wykorzystywania w celach tranzytowych
pozostatych ulic obszaru,

- polityke parkingowa prowadzi¢ zgodnie z opisanymi nizej zasadami:

1). racjonalizacja wykorzystania miejsc parkingowych poprzez
progresywna w czasie wysoko$¢ optat,
2). ograniczona rozbudowa parkingéw (gléwnie wielopoziomowych) dla
skompensowania zmniejszenia liczby miejsc postojowych na ulicach i
chodnikach.

Inzynieria ruchu, rozdziat 14 31

Wskazowki

1. Rewizji wymagaja granice stref o okreslonych zasadach dziatania oraz
formutowane dla poszczeg6lnych stref zalecenia szczegdtowe

2. Nalezy w aktualizowanym dokumencie wyspecyfikowa¢ opracowania
,»szczegdlowe” dotyczace strategii realizacji poszczeg6lnych rozwiazan

3. W celu stworzenia opracowan szczegdtowych, a takze oceny réznorodnych
dziatan pod katem zgodnosci z P.T. konieczne jest stworzenie metodologii
oceny

4. Istotna jest wspotpraca z gminami sasiadujacymi z Wroctawiem z PKP i innymi
przewoznikami

5. W narzedziach P.T. nalezy takze zwroci¢ uwage na przesunigcie punktu
cigzkosci od dziatan inwestycyjnych (,,twardych”, budowlanych) w kierunku
dziatan ,,miekkich”

6. Istotne jest takze Scislejsze 1 efektywniejsze powiazanie P.T. z planowaniem
przestrzennym

Inzynieria ruchu, rozdziat 14 32
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W narzedziach P.T. nalezy takze zwrdci¢ uwage na przesunigeie punktu cigzkosci
od dziatan inwestycyjnych (,,twardych”, budowlanych) w kierunku dziatan
,;migkkich”. Wiaze si¢ to z rozszerzeniem instrumentarium zarzadzania od
,,zarzadzania transportem”, do ,,zarzadzania mobilnoscia”. P.T. powinna
koncentrowac si¢ na stronie popytowej transportu (ksztalttowanie zachowan
komunikacyjnych, wzorcow podrozy), a nie na podazowej (budowa infrastruktury,
planowanie przewozow).

gy

S carshare) -~ regionaine preewotnicy
prywatni ransportowe prywan
Rzad R IPAACE oz
turystycznej operaloazy | i
] ™ | Zarzadzanie mobilnoscia |
| ity |7 mesziainichesm | igkalnn i a o . i
i sadmucze | , | ireglonaine | Poziom miasta / regionu
 deleany | Potencjalni partnerzy
% burapodrdty b, preedsigbiorstea)
przsimysl przodsigbiorstwa ", el |
, kurierskie S
. wypatyczalnie (.,
"o, punkly sprzndaty - CRYANZACis TWATAND
L rowere 2 ochrona prayrody
wypatyczalnie e
., lotriska izby i
handiows  Biura
e, i
Inzynieria ruchu, rozdziat 14 33

INZYNIERIA RUCHU

Iy ] ri» rozdzial 16
ﬁ/’; Transport zbiorowy (publiczny)

WERSJA 2013

17



RODZAJE SRODKOW TRANSPORTU ZBIOROWEGO

Podstawowe:

AUTOBUS

TRAMWAJ

TROLEJBUS

METRO (KOLEJ PODZIEMNA)

KOLEJ MIEJSKA / PODMIEJSKA (NAZIEMNA)
SZYBKI TRAMWAIJ (LEKKA KOLEJ MIEJSKA — LRT)

Dodatkowe (niekonwencjonalne):

Inzynieria ruchu, rozdziat 14

AUTOBUS HYBRYDOWY (NP. Z NAPEDEM ELEKTRYCZNYM)
TRAMWAJ NIEKONWENCJONALNY (NP. NA GUMOWYCH KOLACH)
TRAMWAJ DWUSYSTEMOWY

AUTOBUS ,NA ZYCZENIE” (PARA — TAXI)

KOLEJ NADZIEMNA

INNE (NP. SYSTEM ,,RUF”)

35

Inzynieria rucnu, rozaziat 14
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Tramwaje w Polsce
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Ocena stopnia priorytetu
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MIARY JAKOSCI W TRANSPORCIE ZBIOROWYM

Najczesciej stosowane Kryteria pasazerow:

BEZPOSREDNIOSC (BEZPRZESIADKOWOSC)

PUNKTUALNOSC

CZESTOTLIWOSC (LICZBA KURSOW)

PREDKOSC PODROZY (HANDLOWA, KOMUNIKACYJNA / EKSPLOATACYJNA)
DOJSCIE DO 1 OD PRZYSTANKU

INFORMACJA O SYSTEMIE KZ

SPRZEDAZ BILETOW (W TYM: CENY)

WYGODA PODROZY (MIEJSCA SIEDZACE)

WYGODA OCZEKIWANIA NA PRZYSTANKU

Inne kryteria (przewoznika, organizatora, ogélne):

Inzynieria ruchu, rozdziat 14

ZAPEWNIENIE DOSTEPNOSCI KOMUNIKACYJNEJ

ULATWIENIA DLA OSOB NIEPELNOSPRAWNYCH I NIE W PELNI SPRAWNYCH
ODDZIALYWANIE NA SRODOWISKO

KOSZTY

46
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»geste” prowadzenie
linii po trasach

Inzynieria ruchu, rozdziat 14 47
b
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»rzadkie” prowadzenie
linii po trasach
Inzynieria ruchu, rozdziat 14 48
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KRYTERIA FUNKCJONALNOSCI:

sZwartos¢
*Bezpieczenstwo
*Dostepnos¢
*Niezawodnos¢
*Przejrzystose
*Informacja
*Wygoda
Inzynieria ruchu, rozdziat 14 49
Klasyfikacja priorytetéw:
Idealny
Pelny
Wysoki
CzeSciowy
Brak
Inzynieria ruchu, rozdziat 14 50

25



PRIORYTETY OGOLNIE

Separacja (oddzielenie) tras transportu zbiorowego od jezdni (ulic) dla ruchu ogdlnego:

Idealna (prowadzenie tras TZ niezaleznie od przebiegu ulic)
Wyrazna (wydzielenie ,,fizyczne” torowiska lub paséw autobusowo — tramwajowych,
takze pasy autobusowe ,,pod prad”)
CzeSciowa (wydzielenie tras za pomoca organizacji ruchu — pasy dla autobusow,
torowiska tramwajowe wbudowane w jezdnie)

Niska (wydzielenie ,,punktowe”, na wlotach skrzyzowan, w sasiedztwie przystankow)

Mozliwe stopnie i miary priorytetu dla transportu zbiorowego:

Idealny (brak strat czasu, bardzo wysoka predkos¢ eksploatacyjna)
Wysoki (niewielkie straty czasu, znaczna predkos$¢ eksploatacyjna)
Czeg$ciowy (Srednie straty czasu, podwyzszona predko$é eksploatacyjna)

Brak (znaczne straty czasu, przecigtna lub niska predko$¢ eksploatacyjna)

Inzynieria ruchu, rozdziat 14 51

PAT we Wroclawiu:
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Przyklad 1

: Wroclaw, skrzyzowanie Kochanowskiego i Sniadeckich

Moniuszki

petia idukcyina 12 1

patia idukicyjna 12 x 1

Sniadeckich

Inzynieria ruchu, rozdziat 14 53
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i P1
wersja 14

Realizacia czgéci P2

Coie B3 Cait P3 Cagét P3
wersja 34 wersja 31 wersja 32

Awatia
deteltoréw?

Program
staloczasowy

Czedé P1 Crgét P1 Crgée P1
wersja 14 wersja 11 wersja 12

Awatia
detektoréw?

Program
staloczasowy

wersia 13

Inzynieria ruchu, rozdziat 14 55
Przyklad 2: Wroclaw, skrzyzowanie Legnickiej i Wejcherowskiej
Lokalny pas
autobusowo - tramwajowy A
> Tramwaj
do centrum
£
"
H
H Przystanek
E przesiadkowy
Autobus
z osiedla
Inzynieria ruchu, rozdziat 14 56
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Inzynieria ruchu, rozdziat 14
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Zalecenia dla zasad sterowania ruchem w strefie wewnetrznej miasta
majace na celu realizacj¢ zadan Polityki Transportowej:

Dla pojazdow transportu zbiorowego, pieszych i rowerzystow zdecydowanie bardziej korzystne s krotsze
cykle sygnalizacji $wietlnej.

Lokalizacja przystankow transportu zbiorowego powinna by¢ starannie przemyslana z uwzglgdnieniem
zalozen i mozliwosci sterowania ruchem.

Dobre efekty daje prowadzenie tras dla transportu zbiorowego niezaleznie od ulic dla ruchu ogélnego.
Sterowania ruchem upraszcza si¢ wtedy do wlasciwego nadzoru nad kolizyjnymi relacjami pojazdéw
transportu zbiorowego i ewentualnie nad ruchem pieszych (rowerzystow) kolizyjnym wobec tras transportu
zbiorowego.

W s$rédmiesciach o specyfice ruchu decyduja: krotkie fazy sygnalizacji, niewielkie odlegto$ci migdzy
skrzyzowaniami pomigdzy ktérymi ruch powinien by¢ skoordynowany, wystgpowanie duzej liczby,

nawzajem sprzecznych, relacji z priorytetami.

Nieefektywne (czy wrgez niemozliwe) staje sig sterowanie adaptacyjne (akomodowane, acykliczne); lepsze
efekty uzyskuje sig dzigki koordynacji sygnalizacji statocyklicznych.

Mozliwa (a nawet celowa) jest detekcja ruchu oraz lokalne wptywanie na zmiany programow sygnalizacji.

Inzynieria ruchu, rozdziat 14
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Akomodacja

WERSJA 2013

Definicje:

Akomodacja: ,,przywolanie” — reakcja sygnalizacji na zgloszenia
pojazdow lub innych uzytkownikow systemu transportu

Detektor — urzadzenie przekazujace do sterownika sygnalizacji
informacjg o zapotrzebowaniu na zmiang programu sygnalizacji

Algorytm akomodacji — ,,przepis” dla urzadzenia sterujacego jak

reagowac na zglaszane zapotrzebowanie

Inzynieria ruchu, rozdziat 14
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SYGNALIZACJE ZALEZNE OD RUCHU:

/DOSTOSOWUJACE SIE DO ZMIAN STRUKTURY KIERUNKOWEJ RUCHU/

wzbudzane (np. przywotywanie sygnalu zielonego dla pieszych
na przejsciu przez jezdnig lub generowanie dodatkowej fazy dla
sporadycznie pojawiajacych si¢ pojazdow);

akomodacyjne (wydtuzanie lub skracanie poszczego6lnych faz
przy statej ich kolejnosci, dlugos$¢ cyklu moze by¢ stata lub
zmienna);

acykliczne (sygnaty zielone przydzielane sa stosownie do
zapotrzebowania przy zachowaniu narzuconych ograniczen np.
odnos$nie minimalnych i maksymalnych dlugosci sygnatow, nie

ma faz ruchu 1 ustalonej ich sekwencji, czyli nie ma cyklu).

Inzynieria ruchu, rozdziat 14 61

Proste przypadki akomodacji

1) ,,zamowienie” sygnatu zielonego przez pieszych poprzez wcisnigcie
przycisku
2) zmiana dtugosci sygnatu zielonego dla wybranej grupy pojazdoéw

stosownie do zgloszen na detektorach
3) generowanie specjalnych faz ruchu dla pojazdéw transportu

zbiorowego stosownie do zgtaszanego zapotrzebowania

Inzynieria ruchu, rozdziat 14 62
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Przyktad prostej sygnalizacji acyklicznej (All Red):

Inzynieria ruchu, rozdziat 14 63

Przyktad ztozonej sygnalizacji acyklicznej (sterowanie grupami):
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MALLERA

Wspomaganie transportu zbiorowego z
wykorzystaniem sygnalizacji akomodacyjne;j:
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prevstanck

SYTUACIAZ 1

tylko tramway tylko tramwaj

pas autobusowo ramwajowy (PAT) pas autobusowo tramwajowy (PAT)

SYTUACIAZ 3 SYTUACIAZ 4

o = — <7

SYTUACIAZ S SYTUACIA 2 6
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v
SYTUACAL® L
]
SYTUACIAZ T
ulice jednokierunkowe fragment ubicy wybycamie dia sutobuséw SYTUACIA 2 §
—_—
selaban otwierany l “ilepa ulicaka”
adalme preez
kierupeego autobusem
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KIERUNEK A

KIERUNEK D - KIERUNEK B

autobusy na wprost
2 pasa dla praweekretow

STANOWISKA
NAKIERUNEK A

STANCWISKA
A KIERUNER D

wyjand 2 dworca w kierusku D

pasy i jeadnse
tylko dla autcbusiw

KIERUNEK C

Inzynieria ruchu, rozdziat 14
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Urzadzenia detekcji

WERSJA 2013
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RODZAJE DETEKTOROW:

A. Podziat ze wzgledu na typ urzadzenia:

- obecnie nie stosowane (pneumatyczne, linkowe),
- indukcyjne (najbardziej popularne w Polsce),

- radarowe (Dopplerowskie),

- na podczerwien,

- video,

- dotykowe (na przycisk, ,,sanki”).

B. Podzial ze wzgledu na rodzaj uzytkownika:

- dla pojazdéw w ruchu ogo6lnym,

- dla pojazdow specjalnych (w tym TZ) / na wydzielonych pasach,
- dla pieszych / rowerzystow.

C. Podzial ze wzgledu na cel zastosowania:
- detekcja przejazdu,
- detekcja obecnosci.

Inzynieria ruchu, rozdziat 14 71

URZADZENIA STEROWANIA I DETEKCJI:

Inzynieria ruchu, rozdziat 14 72
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przycisk
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swprowadzenie” detektorow
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— jezdni

Tasma kiejacal mocujaca
patla do powierzehni

Taéma zabezp
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DETEKCJA TRAMWAJOW Z ZASTOSOWANIEM PODCZERWIENTI:

Inzynieria ruchu, rozdziat 14
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Rys. 9 Ornacrnic pocratiu strefy

Rys. 7 Odblomik OP-3 (mocowanie)

Inzynieria ruchu, rozdziat 14

Rys. 10 Oznacznik kofca strefy

Rys. & Nadajnik neo

Inzynieria ruchu, rozdziat 14
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Wideodetekcja

Inzynieria ruchu, rozdziat 14
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INZYNIERIA RUCHU

rozdzial 20

Algorytmy detekcji

WERSJA 2013

Symbolika algorytmu

pole decyzji (np. zalaczenie programu P... | zmiana wartosei czasu
biezacego t...);

P
— pole wyboru (tekst umieszezony w $rodku nalezy poprzedzi¢ stowem:

czy..., np. czy jest zgloszenie na detektorze D, czy czas biezacy osiagnal
juz okreslona wartosé?):

T — tak;

N —nie;

U — lub;

M |

Inzynieria ruchu, rozdziat 14 82
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PRZYKLAD 1 AKOMODACIJI:
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PRZYKLAD 2 AKOMODACJI (1)
Warynskiego
'5: | | |
K3a |~ K3b
"D‘d&&v
P3a
Stowackiego P3b
P1b
=
Tttt _ '41
==
K1 P1a
Limanowskiego
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PRZYKLAD 2 AKOMODACIJI (2)

grupy sygnalowe

sygnalizatory 4g 52

5 40 45 50 (g
K1
K2
K3a

K3b
B ARR AR R NRR Y R AR NRD AR RN AR

P2 NN RN NN NRRR RN N NN OO B
py| LT
P4 NN RNRE RN AR RN N R N R RO

punkt decyzji numer 1 punkt decyzji numer 2
. czarwone 1 czerwone + 2éite (1 sekunda)

26He . zielone migajace (4 sekundy)

. zielone

Inzynieria ruchu, rozdziat 14 85
PRZYKYLAD 2 AKOMODACIJI (3)
Tab.: Dhugosci poszczegodlnych sygnatow w programie akomodowanym PA [s]
Sygnat minimum | Sygnal maksimum
Grupa:
K1 12 22
K2 11 21
K3a 14 24
K3b 6 6
P1
P2 22 32
P3 20 30
P4 6 6
Inzynieria ruchu, rozdziat 14 86
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PRZYKLAD 3 AKOMODACJI (1)

petle indukcyjne
sygnalizatory dla pojazdow
sygnalizatory dla pieszych
przyciski dla pieszych

Inzynieria ruchu, rozdziat 14
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Stan "K1min" Stan "K2min"
grupy sygnalowe grupy sygnalowe
—— svgnalizatory sygnalizatory
S 1013 [s] H 013 [s]
PRZYKLAD 3 xl | al
K1 K1
AKOMODACJI (1) K2 K2
KX KX
P P
e, Pd
moment moment
decyzn decyaji
Stan "P" Stan "AR"
grupy svgnalowe
sy gnali
5
K2
KX
& @) e
Pe. Pl
. CEETWORG / obe . ziglone
i crerwone + olte (1 sekunda) . ziclone migaggee (4 sckundy)
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BARDZIEJ
ZE.0OZONY
ALGORYTM
AKOMODACJI

Crest P3

Czeit 3 Caéé P3
wersia 34

wersia 31 wersja 32

deteltorow?

Program
staloczasowy

Creéé P1 Crgét P1 Czgéc P1
wersja 14 wersja 11 wersja 12

¥ i

Awaria
detektordw?

Program
staloczasowy

Czgi¢ P1
wersja 13
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“ 1 JESZCZE
BARDZIEJ
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Metoda wydluzania sygnaléw

WERSJA 2013

Inzynieria ruchu, rozdziat 14

Wydluzanie i skracanie faz
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ESD = Blok Sygnabis Detekin
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czgs¢ | faza detektor | dtugos¢ uwagi

cyklu y

ay |1 n T,- A

{2} 1 a t zgloszenie w tej czedci wydtuza 1 o t;
i generuje {3}

{3} 1 n A wystapi  tylko gdy w trakcie {2}
zgloszenie

{4} 11 n T, min -

AI

{5} 11 a ty zgloszenie w tej czedei skraca Il o Aj —t,,
i generuje {7}

{6} 1 a ty -4y zgloszenie w tej czeSci wydhuza Il o t; —
A, i generuje {7}

{7} I n A wystapi tylko gdy w trakcie {5} lub {6}
zgloszenie oraz generuje {11}

{8} Jits n T, min - | wystapi tylko gdy w trakcie {5} lub {6}

. nie ma zgloszen

{9} 11 a iy zgloszenie w tej czedci skraca Il o A, —~
Gy

(0t | n A

{11} r n T, min tylko po {7} i generuje {12}

{12} ur n T, min tylko po {11} i generuje {1}

detektory: a — aktywne, n — nieaktywne
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Zamiana KkolejnoSci faz
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