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|. CZESC PROGRAMOWA

1. DANE OGOLNE

1.1 Cel opracowania

- dostosowanie sygnalizacjéwietlnej do wprowadzonych zmian zwanych z
wyznaczeniem przejazdu rowerowego oraz aktualnptbkdw ruchu

1.2. Materiaty wyjsciowe i pomocnicze

- projekt — czs¢ drogowa

- wyniki pomiaréw ruchu

- Szczegdtowe warunki techniczne dla znakéw i sygnatéw drogowych oraz
urzadzen bezpieczenstwa ruchu drogowego i warunki ich umieszczania na drogach. Zatgcznik
nr 1-4 do rozporzadzenia z dnia 3 lipca 2003 r. w sprawie szczegdétowych warunkéw
technicznych dla znakéw i sygnatéw drogowych oraz urzadzen bezpieczenstwa ruchu
drogowego i warunkdéw ich umieszczania na drogach z pézniejszymi zmianami.

1.3. Zakres opracowania

- rozmieszczenie elementow sygnalizacji
— program sygnalizacji

2. DANE RUCHOWE .

Na przedmiotowym skrzpwaniu przeprowadzono pomiary ruchu kotowego. Royni
przeprowadzono w typowym dniu tygodnia w okregiezgtu porannego i popotudniowego.
Mierzono ruch kotowy z uwzgtinieniem struktury kierunkowej i rodzajowej. Do
przeliczenia pojazddw rzeczywistych na umowne gtaypas¢pujace wspotczynniki:

- samochody osobowe i dostawcze -1.00
- samochody ezarowe - 1.60

- samochody erzarowe z przyczep -2.25

- autobusy -1.80

- motocykle, rowery -0.30

Wyniki przedstawiono w postaci:

— wykresu potokow ruchu dla wcagej obliczonej godziny szczytu (ranny i popotudmyd

— tabulogramu potokow ruchu w godzinie szczytu z Ugdhgeniem struktury rodzajowe;j i
kierunkowej (ranny i popotudniowy)



WYKRES POTOKOW NA SKRZY.OWANIU

(w pojazdach umownych)

SKRZYZOWANIE : Ul. Ligocka (N) -
ul. Dziewigciu z Wujka (W) - ul. Ligocka (S)
POMIAR Z DNIA : 2016.03.08 / Wtorek
GODZINA : 7:00 - 8:00
NATEZENIE SUMARYCZNE : 1642

Ul. Ligocka (N)
743 838
89 654 0 98 741 0
12% | 88% 0% 12% | 88% 0%

/\

89
75%

119
0
0%

30
25%

ul. Dziewkciu z Wujka (W)

98
7%

128
0
0%

30
23%

4% 96% 0% 4% 96% 0%
30 654 0 30 741 0
684 771
ul. Ligocka (S)

RyS. 2.1 Wykres potok6w ruchu - szczyt poranny




Auuelod 14z0zs - nyoni Ainpjnas welbojngel YAYA 'S/(H

NAT EZENIE RUCHU KOLOWEGO NA SKRZYOWANIU

SKRZYZOWANIE : UL. Ligocka (N) - Ap A so s¢ scp MR suma
L . ) prz. 17 2 1502 24 9 2 1575
ul. Dziewieciu z Wujka (W) - ul. Ligocka (S) % 11 13 %4 15 06 01 100.0
POMIARZ DNIA: 2016.03.08 / Wtorek p.um. 43 3 1502 38 2 1 1642
% 26 23 915 23 12 0.0 100.0
GODZINA : 7:00 - 8:00
NATEZENIE SUMARYCZNE :
- 1642 (poj. umowne) Ul. Ligocka (N)
- 1575 (poj. rzeczywiste) WLOT
Legenda : ;" Ap A so sc scp MR f;”“a % z:;fv %
LWP ~ -Lewo, Wprost, Prano L 0 0 0 0 [ [ 0 00 0 0.0
poj. um. -go;azgyy umowne ) % 0.0 0.0 00 00 00 00 0.0
poj.rz. - Pojazdy rzeczywiste w 1 3 632 6 2 1 615 90.3 654 88.1
ﬁp - QLU'IOEUS EI.rZSe(%Ubwvy (250) % 02 05 %80 09 03 02 1000
- futobus (1, P 6 8 51 1 3 [ 69 97 89 119
SO - Samochod osobowy (1.00) % 87 1.6 739 14 43 00 1000
sc - Samochod #a"OWY (1.60) suma 7 i 683 7 5 1 714 1000 743 100.0
SCP - Samochodgiarowy z przyczep(2.25) % 10 15 %7 10 07 0.1 1000
MR - Motocykl/Rower (0.30)
WYLOT
poj suma | suma
z rz umow.
10 9 763 17 3 1 803 838
% 12 11 %0 21 04 01 100.0
ul. Dziewigciu z Wujka (W)
WLOT
POl Ap A so sc scp MR suma % suma %
rz z. umow.
L 9 5 58 1 3 0 76 72.4 % 7.7
% 18 66 763 13 39 0.0 1000
w 0 0 0 0 0 0 0 0.0 0 00
% 0.0 00 0.0 0.0 0.0 0.0 00
P 0 1 28 0 0 0 29 276 0 33
% 0.0 34 966 00 0.0 0.0 1000
suma 9 6 86 1 3 0 106 1000 | 128 1000
% 8.6 5.7 819 1.0 29 0.0 1000
WYLOT
poj suma |suma
1z z umow
B 8 79 1 2 0 98 19
% 6.1 82 806 10 41 0.0 1000
ul. Ligocka (S)
WLOT
ol Ap A so sc scp MR suma % suma %
iz rz umow
L 0 0 28 0 1 0 29 38 30 3.9
% 00 0.0 %6 00 34 0.0 1000
w 1 4 706 16 0 1 27 96.2 741 96.1
% 01 06 970 22 00 01 1000
3 0 [ 0 0 [ [ 0 00 0 0.0
% 00 0.0 00 00 00 00 00
suma 1 2 73 16 1 1 756 1000 | 771 100.0
% 01 05 970 21 0.1 0.1 100.0
WYLOT
poj suma | suma
z rz umow.
1 4 660 6 2 1 674 684
% 01 0.6 979 09 03 01 1000




WYKRES POTOKOW NA SKRZY.OWANIU

(w pojazdach umownych)

SKRZYZOWANIE : Ul. Ligocka (N) -
ul. Dziewigciu z Wujka (W) - ul. Ligocka (S)
POMIAR Z DNIA : 2016.03.08 / Wtorek
GODZINA : 15:30 - 16:30
NATEZENIE SUMARYCZNE : 1630

Ul. Ligocka (N)
791 732
131 660 0 81 650 0
17% | 83% 0% 11% | 89% 0%

/\

131
69%

190
0
0%

60
31%

ul. Dziewkciu z Wujka (W)

81
63%

130
0
0%

48
37%

7% 93% 0% 8% 92% 0%
48 660 0 60 650 0
708 710
ul. Ligocka (S)

RyS. 2.3 Wykres potokéw ruchu - szczyt popotudniowy




Amorupnjodod 14zozs - nyons Ainpyjnis weiboinge] vz 'S/(H

NAT EZENIE RUCHU KOLOWEGO NA SKRZYOWANIU

SKRZYZOWANIE : UL. Ligocka (N) - Ap A so s¢ scp MR suma
SR : : prz. 18 18 1509 16 8 1 1570
ul. Dziewieciu z Wujka (W) - ul. Ligocka (S) % 11 11 %.1 10 05 01 100.0
POMIAR Z DNIA: 2016.03.08 / Wtorek p.um. 45 2 1509 26 8 0 1630
% 28 20 26 16 11 0.0 100.0
GODZINA :15:30 -16:30
NATEZENIE SUMARYCZNE :
- 1630 (poj. umowne) Ul. Ligocka (N)
- 1570 (poj. rzeczywiste) WLOT
Legenda : g Ap A so sc scp MR Sama % it %
LWpP - Lewo, Wprost, Prawo L 0 0 0 0 [ [ 0 00 0 0.0
poj. um. -go;azgyy umowne ) % 0.0 0.0 00 00 00 00 0.0
poj.rz. - Pojazdy rzeczywiste w 1 3 64 4 2 1 652 85.6 660 835
ﬁp - ﬁtuizogus arzge(%ubowy (250 % 02 05 B3 06 03 02 100.0
- futobus (1, P 8 7 92 1 2 0 110 144 131 165
SO - Samochod osobowy (1.00) % 7.3 6.4 86 09 18 00 1000
sc - Samochod #a"OWY (1.60) suma 9 10 73 5 4 1 762 1000 791 100.0
SCP - Samochodgiarowy z przyczep(2.25) % 12 13 %2 07 05 0.1 1000
MR - Motocykl/Rower (0.30)
WYLOT
poj suma | suma
z rz umow.
9 8 673 8 4 [ 02 732
% 13 11 %9 11 06 00 100.0
ul. Dziewigciu z Wujka (W)
WLOT
POl Ap A so sc scp MR suma % suma %
rz z. umow.
L 8 5 44 1 3 0 61 565 8 28
% 131 82 721 16 4.9 0.0 1000
w 0 0 0 0 0 0 0 00 0 00
% 0.0 00 0.0 00 0.0 0.0 00
P 0 0 45 2 0 0 47 435 8 72
% 0.0 00 957 43 0.0 0.0 100.0
suma 8 5 89 3 3 [ 108 1000 [ 130 1000
% 74 46 824 28 28 0.0 1000
WYLOT
poj suma |suma
1z z umow
8 7 150 2 2 0 169 190
% 47 41 888 12 12 0.0 1000
ul. Ligocka (S)
WLOT
ol Ap A so sc scp MR suma % suma %
z iz umow
L 0 0 58 1 0 0 59 84 60 8.4
% 00 0.0 ®3 17 00 00 100.0
w 1 3 629 7 1 [ &1 916 650 916
% 02 05 %81 11 02 00 100.0
3 0 [ 0 0 [ [ 0 00 0 0.0
% 00 0.0 00 00 00 00 00
suma 1 3 687 8 1 0 700 100 | 710 1000
% 01 0.4 ®81 11 01 00 100.0
WYLOT
poj suma | suma
z rz umow.
1 3 686 6 2 1 699 708
% 01 04 ®81 09 03 01 100.0




3. PROJEKTOWANE ROZWIAZANIE .

3.1. Oznakowanie

Oznakowanie zawarto w agimej cz:sci.

3.2. Program sygnalizacji - zaknia ogolne .

Program opracowano jako acykliczny z akomoglgajip kotowych pracudga w trybie
,Wszystko czerwone”

3.3. Uktad faz.

Program sygnalizacji wraz z uktadem faz przedstawioa rys3.3.

Przy braku zgtoszezaréwno dla pieszych (rowerzystow) jak i dla &igcow wyswietlany
jest sygnat czerwony.

Dla relacji z kierunku Ligoty do centrum wprowadpamazliwos$¢ wydtuzenia otwarcia
wlotu w stosunku do wlotu przeciwlegtego z uwagwystepowanie blokowania miiwosci
jazdy na wprost przez pojazdy skagce w lewo.

3.4. Czasy mydzyzielone - obliczenia.

Czasy mgdzyzielone zostaty dostosowane do zmian wyiiajh z wprowadzenia przejazdu
rowerowego.

Wyniki obliczea dla skrzgowania zamieszczono w tabeli na rysunku wraz zraragm
sygnalizacji.

3.5. Elementy detekcji .

Na skrzyowaniu zachowano istnigjy system detekgciji tj.:
— dla grup kotowych - ¢le indukcyjne i wirtualne

— dla grup pieszych - przyciski zgtoszeniowe

oraz rozbudowano o detektory radarowe dla rowednyst

Parametry funkcjonowania detektoréw zamieszczomabeli 1



Tab.1. Parametry detektoréw

DANE GEOWNE ZGtOSZENIE PRZEDLUZENIE INNE FUNKCJE
Nr Nalezy | Zgtasza x | Opdznio- | Czas interwatu w sekundach dla Przedtu- Czuty Funkcja Uwagi
detektora do grupy | sek. po ne poszczegdlnych okresow zenie na liczenia
zgaszeniu | zgtosze- Swiatta zielonego *) czasu rowery
zielonego nie miedzyziel.
lokres 2 okres 3 okres
D1/80 K1 0 3.1 3.1
D2/45 K1 0 2.1 2.1 +
D3/2-22 |K1 4 0.5 0.5 +
D4/75 K2 0 2.7 2.7
D5/45 K2 0 2.1 2.1 +
D6/2-22 | K2 4 0.5 0.5 +
D7/45 K3 0 2.3 +
D8/2-22 |K3 4 0.5 +
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3.6. Dobowy plan pracy

— catodobowo - praca w trybie kolorowym

3.7. Poziom Swobody Ruchu

Obliczenia przepustowoi dla okresu maksymalnych zmierzonych potokéw anh
szczytach komunikacyjnych przedstawiono w tab. 2.

Wilot nr 1 — ul.Ligocka (od Ligoty)
Wilot nr 2 — ul.9 z Wujka
WiIot nr 3 — ul.Ligocka (od centrum)

=VW/NI KI DLA=
T= 75 s
g 1l]= 40 s
WL OT=PAS=0RGANI ZACJA=NATEZENI E=STRATY=NAT- NAS=——=X=PRZEPUSTOWOSC
[P/ h] [s/P] [P/hz] [-] [P/ h] d2]= 10 s
1 1 WP 791 17.2 1802 0. 766 1033
2 1 LP 129 28.1 1442  0.516 250 d3]= 12 s
3 1 LW 770 6.1 1510 0.708 1087
d obal ne straty czasu = 6.09 h*P/h

Tab.2. Obliczenia przepustowm

3.8. Program awaryjny .

W sytuacji awarii systemu detekcji sterownik wingutomatycznie przg¢zyc prag
sygnalizacji na program awaryjny statoczasowy (prognr 2).

3.9. Grupy kolizyjne i nadzorowane.

Jako grupy kolizyjne naky przyja¢ grupy zgodnie z tabgkzasoéw midzyzielonych.

Nadzorowaniem sygnalow (zielony oraz czerwony) hatibjgé wszystkie grupy kotowe i piesze
(kontrola pgdowa i napiciowa).

4. TERMIN WPROWADZENIA .

Przewidywany termin wprowadzenia projektowanej argacji ruchu — drugie potrocze
2016.
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Il. CZESC ELEKTRYCZNO KONSTRUKCYJNA

1. DANE OGOLNE

1.1. Podstawa opracowania

- plan sytuacyjno-geodezyjny w skali 1:500
- obowazujace normy, przepisy, oraz aktualne katalogi.

1.2. Zakres opracowania:

- rozbudowa kanalizacji kablowej

— przebudowa konstrukcji wsporczych

— uzupetnienie sieci kablowej sterowniczej
— mont& detektoréw ruchu rowerowego

2. OPIS TECHNICZNY

2.1. Zasilanie.

Zasilanie sygnalizacji nie ulega zmianie

2.2. Okablowanie.

W zwigzku z przebudowkonstrukcji wsporczych i rozbudaveystemu detekcji o detekcj
rowerzystoéw konieczne jest:
— doprowadzenie kabli sterowniczych do projektowankohstrukcji wsporczych.
Jezeli istniegce zapasy kabli nie pozwadaja ich przepicie do
nowoprojektowanych konstrukcji wsporczych rigige wymient na catej dtugéci
od najblizszego punktu rozszycia
— poprowadzenie nowych kabli zasgep sterowniczych do projektowanych
czajnikéw radarowych wykonanych kablem LiYCY 7x0,5

2.3. Kanalizacja kablowa .

Istniejgca kanalizacje kabloywnalezry rozbudowd. Szczegoty pokazano wezi graficzne).
Prace ziemne wykonywaecznie pod nadzorem wieicieli urzadzen podziemnych zgodnie z
zalgczonymi uzgodnieniami braowymi.
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2.4. Ochrona przed korozja.

Wszystkie konstrukcje pod sygnalizatory tj. masatysiegniki, bramy winny by
ocynkowane ogniowo.

2.5. Fundamenty

Fundament pod maszt MS ( wolnogtyj ) naley wykona& metoda na mokro na placu
budowy.
Fundament pod MSW - wysginiki wykona zgodnie z zaleceniem wytwaércy wyghikow

2.6. Maszt MSW - wysiegnik .

Dla zamontowania latarsygnalizacyjnych nad jezdniwinno s¢ zastosowa konstrukcje
wysiegnikowe o0 odpowiedniej rozgios¢é poprzeczki, przy jednoczesnym zapewnieniu
wiasciwe] wytrzymaitdci i stabilngci po zamocowaniu latarsygnalizacyjnych, ekranow
kontrastowych oraz ewentualnie znakéw pionowychst@sowane konstrukcje wyginikowe
winny by¢ dwuczsciowe, skladajce s¢ z kolumny i poprzeczki bez odgdéw. Konstrukcja
wysiegnika winna by wykonana z rur stalowych.

Wysiegnik winien posiada wneke przystosowa#n do montau listwy zaciskowej dla kabli
sygnatowych.

Producent konstrukcji winien przedstéwiproba¢ techniczg IBDM lub wystawt
deklarac¢ zgodndci w sytuacji wykonywania konstrukcji wg wiasnegwojektu
konstrukcyjnego.

2.7. Osprzet sygnalizacyjny

Istniejgce elementy (sygnalizatory, przyciski, ekrany) przielje st do ponownego monia
w nowej lokalizaciji.
Nowe sygnalizatory (pieszo rowerowe) - 2x200 LED

2.8. Detekcja ruchu

Istniejgcy system detekcji nie ulega zmianie
System detekcji nalezy rozbudowac o czujniki radarowe do detekcji rowerzystow.
Sygnat sterowniczy czujnikdw nalezy podpigé rownolegle do odpowiedniej grupy piesze;j.



