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1.0PIS TECHNICZNY

l. PODSTAWA OPRACOWANIA
Podstawe opracowania stanowig:
e podktad sytuacyjny
e istniejgce oznakowanie pionowe i poziome
e ROZPORZADZENIE MINISTRA INFRASTRUKTURY z dnia 3 lipca 2003r.w sprawie szczegdlowych
warunkow technicznych dla znakéw i sygnatow drogowych oraz urzgdzen bezpieczenstwa ruchu

drogowego i warunkéw ich umieszczania na drogach

Il. ZAKRES OPRACOWANIA
Opracowanie obejmuje :

e Projekt zmian w organizacji ruchu
e Projekt sterowania sygnalizacjg swieting
na skrzyzowaniu ul. Roosevelta/droga powiatowa nr 3415C / — Niepodlegtosci /droga powiatowa nr

3410C / —Swietokrzyska w Inowroctawiu.

M. ORGANIZACJA RUCHU
WiIoty ul. Roosevelta i al. Niepodlegtosci posiadajg po trzy pasy ruchu o podziale prosto —prawo ,prosto ,
lewo. Szerokos$¢ nawierzchni bitumicznej wynosi 10,00m.
Wilot ul. Swietokrzyskiej i Wierzbinskiego posiadajg po dwa pasy ruchu o podziale prosto-prawo , lewo.
Ul. Swietokrzyska posiada nawierzchnie bitumiczng o szerokosci 10,00m.
Ul. Wierzbinskiego posiada nawierzchnie bitumiczng o szerokosci 10,00m.
Na skrzyzowaniu istniejg na wszystkich wlotach  przejscie dla pieszych a przez wloty ul. Roosevelta i
Swietokrzyskiej wyznaczone sg przejazdy rowerowe.
Na skrzyzowaniu wystepuja natezenia ruchu srednio na poziomie 2100p.u. /h a w godzinie
szczytu popotudniowego 3100 p.u./h.
Zmiany w organizacji ruchu obejma :
e Wykonanie przejazdéw rowerowych przez wlot ul. Wierzbinskiego i al. Niepodlegtosci ze zmiang
lokalizacji przejs¢ dla pieszych
e Wyznaczenie fragmentow $ciezek rowerowych linig P-2a
¢ Montaz znakéw D-6b dla nowych przejazdéw rowerowych
e Demontaz znakdéw na stupkach i montaz na wspornikach przy sygnalizatorach
e |ikwidacja znakéw C-9 i montaz znakéw C-9 mini + U-5a
Projektowang organizacje ruchu przedstawiono na planie sytuacyjnym nr 3.

Termin wprowadzenia nowej organizacji ruchu 30.11.2021.
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V. PROJEKTOWANA SYGNALIZACJA SWIETLNA - STEROWANIE
LOKALIZACJA SYGNALIZATOROW

Istniejgce sygnalizatory zostang zdemontowane — razem z masztami i wysiegnikami.
Dla wlotéw ul. Roosevelta i al. Niepodlegtosci zastosowano sygnalizatory podstawowe na masztach typu
S1,S3 oraz na wysiegnikach typu S1,S3. Sygnalizatory na konstrukcjach wsporczych powinny posiadac
ekran kontrastowy.
Na wlotach bocznych zastosowano sygnalizatory typu S2 na masztach i wysiegnikach oraz
sygnalizatory pomocnicze.
Dla pieszych i rowerzystéw zastosowano sygnalizatory typu S5,56,S5/6 , powinny byé wyposazone w
sygnalizatory akustyczne.
Wyboér typoéw sygnalizatoréw wynika z analizy ruchu na skrzyzowaniu .Celem sprawnego wyjazdu
z wlotéw bocznych a zwlaszcza z ul. Wierzbinskiego konieczne jest otwieranie catego wlotu a co
za tym idzie stosowanie sygnalizatoréw typu S2.
ELEMENTY DETEKCJI
W celu optymalizacji sterowania sygnalizacjg swietlng, konieczne jest jej wyposazenie w system detekc;ji
umozliwiajgcy rejestracje wzbudzen pojazdow .
Sygnalizacja zostata wyposazona w system detekc;ji
e dla pojazdéw — ukfad petli indukcyjnych i wirtualnych o funkcji zgdania lub wydtuzenia $wiatta
zielonego
e dla pieszych przyciski zgtoszeniowe na przejsciach przez jezdnie ul.Roosevelta i al.
Niepodlegtosci po lewej stronie przejscia
o dla rowerzystow przyciski zgtoszeniowe na przejazdach przez jezdnie ul.Roosevelta i al.
Niepodlegtosci po prawej stronie przejazdu oraz petle indukcyjne prze jezdniami
e przejscia oraz przejazdy na wlotach bocznych beda otwierane automatycznie jako
réwnolegte do kierunku gtéwnego
Na planie sytuacyjnym / rys.3/ i w tabeli nr 5 przedstawiono lokalizacje w/w elementéw oraz ich
parametry i przeznaczenie.
Petle indukcyjne lub wirtualne / uktad potréjny / umieszczone na wlotach spetniajg nastepujace funkcje:
e Petla krotka-nrl /pierwsza od linii zatrzymania indukcyjna /-zgdanie Swiatta zielonego,
e Petla dluga —nr2/ srodkowa wirtualna / -zgdanie Swiatta zielonego, zgdanie wydiuzenia
Swiatta zielonego w przedziale G min-max na okres potrzebny do obstugi pojazdéw
znajdujgcych sie pomiedzy linig zatrzymania a petlg nr 3
e Petla krotka —nr3/ najdalsza od linii zatrzymania wirtualna / -zgdanie wydiuzenia swiatta
zielonego w oparciu o badanie natezenia ruchu
Wzbudzenie petli nr 1 powoduje zgdanie otwarcia grupy przez sterownik. Po otwarciu grupy na czas G,
min Sterownik bada zajetos$¢ pasa ruchu poprzez petle nr 2 i 3.Wydtuzanie otwarcia grupy nastepuje
poprzez detekcje petli nr 3 do czasu G, .. Brak wzbudzenia tej petli przez czas ustalonego opéznienia /
2+3s/ powoduje podjecie decyzji przez sterownik o zamknieciu grupy. Nastepnie sterownik sprawdza
zajetos¢ petli nr 2. Dopiero brak jej wzbudzenia przez czas opdznienia / 2+3s/ powoduje podjecie decyzji
0 zamknieciu wlotu. .

Przy uktadzie dwéch petli funkcje petli nr3 przejmie petla nr 2.
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Zaprojektowany uktad detekcyjny umozliwia stosowanie sterowania akomodacyjnego acyklicznego oraz
prowadzenie pomiaréw ruchu /poprzez petle kroétkie/.

Przyciski dla pieszych i rowerzystéw zlokalizowane na masztach majg za zadanie przekaza¢ zgdanie
Swiatta zielonego do sterownika .

Przyciski dla pieszych i rowerzystéw powinny by¢ typu sensorowego z potwierdzeniem optycznym
przyjecia zgtoszenia przez sterownik. Ponadto nalezy zastosowa¢ sygnalizacje dzwiekowa dla pieszych.
Petle indukcyjne dla rowerzystéw majg za zadanie przekazaé do sterownika informacje o obecnosci
rowerzysty przed przejazdem.

CZASY MIEDZYZIELONE

W zwigzku z opracowaniem diagramu sterowania dokonano obliczen czaséw miedzyzielonych przy

nastepujacych zatozeniach:

Pojazdy Ve = 30 km/h / relacje skretne w lewo i wloty boczne /
Ve = 40 km/h /| wloty gtdwne na wprost /
vd = 60 km/h h
Vp = 1,4m/s
Vr = 4,2m/s

W obliczaniach uwzglgdniono dtugos¢ pojazdow 1,=10,0m.
Na podstawie tych zatozeh oraz wyliczonych dtugosci dréog dojazdu i ewakuacji dokonano obliczeh
czas6w miedzyzielonych oraz sporzadzono tabele grup kolizyjnych i tabele czaséw miedzyzielonych /
patrz tab.7 i 8 /.
FAZY RUCHU - ZASADY STEROWANIA
Sygnalizacja pracowal¢ bedzie jako akomodacyjna cykliczna realizujgc  diagramy sterowania
grupowego w zaleznosci od zakresu wzbudzen systeméw detekcji. Oprogramowanie bedzie umozliwiaé
generowanie programéw sygnalizacji w oparciu o zgtoszenia nadchodzgce z systemu detekciji.
W projekcie przedstawiono przyktadowe fazy ruchu dla wlotéw obrazujgce mozliwosci sterowania
grupowego /nr 9/ .
Programy sterujgce dla projektowanej sygnalizacji powinny realizowaé nastepujgce zasady:
e W stanie podstawowym - faza nr 1 przy braku wzbudzen bedg bez naliczania czasu Gz otwarte
grupy Kla,K3a oraz jako grupa rownolegta przejscie-przejazdy PR2,PR4
o Wzbudzenie dowolnej grupy kolizyjnej spowoduje podjecie przez sterownik naliczania czasu Gz
dla kierunku K1a,K3a . Po osiggnieciu Gz max lub ustaniu wzbudzeh sterownik zamknie faze nr 1
podstawowg i otworzy faze wzbudzong nr 2,3, 4 wg ustalonej kolejnosci
o W fazie nr 2 otwarte beda grupy K1b,K3b oraz strzatki warunkowe S2,S4. Po osiggnieciu Gz max
lub ustaniu wzbudzen sterownik zamknie faze nr 2 i otworzy faze wzbudzong nr 3, 4 wg ustalonej
kolejnosci
o UWAGA — w przypadku braku wzbudzen jednej z grup lewoskretnych zostanie utrzymane
otwarcie grupy na wprost z wlotu przeciwnego / faza 1/2a lub 1/2b /
o W fazie nr 3 otwarte bedg grupy K2 oraz przejscie-przejazd PR1a,PR1b po wzbudzeniu. Po
osiggnieciu Gz max lub ustaniu wzbudzen sterownik zamknie faze nr 3 i otworzy faze wzbudzong

nr 4 wg ustalonej kolejnosci
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o W fazie nr 4 otwarte bedg grupy K4 oraz przejscie-przejazd PR3a,PR3b po wzbudzeniu. Po
osiggnieciu Gz max lub ustaniu wzbudzen sterownik zamknie faze nr 4 i otworzy faze
podstawowa nr 1

e Czas otwarcia grup pieszo-rowerowych bedzie zmienny , wydtuzany wg detekcji grup kotowych
réwnolegle otwartych

e Fazy nie wzbudzone bedg opuszczane

o W przypadku awarii systemu detekcji sygnalizacja realizowaé bedzie program awaryjny

o W przypadku przejscia sygnalizacji z pracy w trybie ,kolorowy’ do pracy w trybie ,z6tty pulsujgcy”
sterownik powinien po zakonczeniu realizowanego petnego cyklu wyswietlic sygnat czerwony
przez 11si nastepnie sygnat zétty pulsujacy

o W przypadku przejscia sygnalizacji z pracy w trybie ,zo#ty pulsujacy” do pracy w trybie ,kolorowy”
sterownik powinien po wyswietleniu min przez 180s sygnatu zéttego pulsujgcego wyswietli¢
przez 5s sygnat zotty , nastepnie przez 11 sygnat czerwony i rozpocza¢ program przejsciowy.
Po zakonczeniu realizacji programu nastgpi realizacja programu podstawowego acyklicznego

e Sygnalizacja powinna pracowaé¢ wg opisanych zasad w godz. 5.30 - 23.00 a w pozostatych
godzinach wyswietla¢ sygnat ,, zotty pulsujgcy”

PARAMETRY STEROWANIA
Dla kazdej z grup w kazdym diagramie okreslono czasy swiatta zielonego G,, okreslajgc wartos¢ min i
max /tab.10/:

¢ Min — pojedyncze wzbudzenia

e Max - petny zakres wzbudzen detektoréw

Wzbudzenia detektorow bedg kasowane po uptywie 2s od zakohczenia sygnatu zielonego dla petli
krotkiej pierwszej oraz w momencie zakonczenia sygnatu zielonego dla petli pozostatych. Wzbudzenia
przyciskéw dla pieszych i rowerzystow kasowane bedg po zakonczeniu sygnatu zielonego.
DIAGRAMY STEROWANIA
W projekcie przedstawiono przyktadowe diagramy sterowania w zaleznodci o sytuacji ruchowej na
skrzyzowaniu / pkt.12/:

Nr 0 -brak wzbudzen — otwarcie kierunku gtéwnego

Nr 1 T= 56s -wzbudzenia wszystkich detektorow kotowych - otwarcie

wszystkich grup kotowych w obszarze czasu do G, s
brak wzbudzenia PR1,PR3

Nr1/2a T= 72s -wzbudzenia wszystkich detektorow kotowych oprécz K1b - otwarcie
wszystkich grup kotowych w obszarze czasu do G, yin

Nr 1/2b T= 75s -wzbudzenia wszystkich detektoréow kotowych oprécz K3b - otwarcie
wszystkich grup kotowych w obszarze czasu do G, mi,

Nr 2 T= 72s -wzbudzenia wszystkich detektoréow kotowych - otwarcie
wszystkich grup kotowych w obszarze czasu do G, i,
wzbudzenia grup pieszych

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

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

POMIARY RUCHU | PRZEPUSTOWOSC

Dokonano pomiaréw ruchu . Srednio natezenia ruchu na skrzyzowaniu wynoszg do 2100p.u./h.
Maksymalne obcigzenia stwierdzono w szczycie popotudniowym w godz. 15-16 wynoszace 3100 p.u./h.
Wyniki obliczen przepustowosci przedstawiono w tab.13. Majg one charakter przyblizony i przedstawiajg
mozliwa do osiggniecia przepustowos¢ skrzyzowania przy petnym zakresie wzbudzen.

Sredni stopien obcigzenia skrzyzowania nie przekroczy poziomu 0,60 co zapewnia wysokg
przepustowosé / zwlaszcza przy sterowaniu akomodacyjnym / .

W godz. 15-16 stopien obciazenia skrzyzowania nie przekroczy poziomu 0,80 natomiast dla wilot
nr2 wyniesie 1,14 co $wiadczy o powstawaniu zatoru na wlocie. Sterownik uruchomi wéwczas
procedure wydtuzenie dla tego wlotu sygnatu zielonego o 10s. Poprawi to warunki ruchu na tym
wlocie ale w stopniu nie zapewniajagcym braku kolejki na wlocie.

Nalezy zauwazy¢ przepustowos¢ rzeczywista bedzie wieksza poprzez niewykorzystywanie czasow
Gz max przez rézne grupy .

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. KlaiKlap

2. K1bi Klbp

3. K2 i K2p

4, K3a i K3ap

K3b i K3bp

6. K4 iK4p

7 Pla lub Rlalub
PRla

8 P1b lub R1b lub
PR1b

9 P2 lub R2 lub PR2

P3a lub R3a lub
PR3a

P3b lub R3b lub
PR3b

12 P4 lub R4 PR4

10

11

13 S2

14 S4

V. WYMOGI SPRZETOWE
Sterownik powinien zapewnia¢ peing realizacje zadahn przewidywanych w programie sygnalizacji

zawartym w Dokumentacji Projektowej .
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VI. WYMAGANE WARUNKI

1.

finansowanie i realizacje przedmiotowego projektu, w zakresie oznakowania znakami
pionowymi wprowadzi inwestor lub wykonawca prac.

sposdb umieszczania, kolorystyka i wzory znakdéw drogowych powinny odpowiadaé przepisom
rozporzadzenia Ministra Infrastruktury z dnia 3 lipca 2003 r. w sprawie szczegdtowych
warunkow technicznych dla znakéw i sygnatdéw drogowych oraz urzadzen bezpieczenstwa
ruchu drogowego i warunkow ich umieszczania na drogach (Dz. U. Nr 220, poz. 2181 z dnia 23
grudnia 2003r. z pdzn. zm.),

w przypadku wczeséniejszego ustawienia znakow do chwili wejécia organizacji ruchu w zycie,
znaki winny byc zastoniete,

w oparciu o § 12 ust. 1 rozporzadzenia w sprawie szczegétowych warunkéw zarzadzania
ruchem na drogach oraz wykonywania nadzoru nad tym zarzgdzeniem (Dz. U. z 2017 r. poz.
784) wykonawca zobowigzany jest zglosi¢ pisemnie zmiane statej organizacji ruchu
co najmniej 7 dni przed dniem wprowadzenia nowej organizacji - do Starosty
Inowroctawskiego, Zarzgdu Drég Powiatowych w Inowroctawiu, Prezydenta Miasta
Inowroctawia oraz Komendanta Komendy Powiatowej Policji w Inowroctawiu, powotujac sie na
numer zatwierdzonego projektu,

oznakowanie state w zakresie drogi powiatowej podlega odbiorowi przez Zarzadce lub
przedstawiciela Zarzadcy drogi,

przedmiotowy projekt winien zosta¢ zatwierdzony przez organ zarzadzajacy ruchem,
tj. Staroste Inowroctawskiego, ul. Prezydenta Franklina Roosevelta 36-38, 88-100 Inowroctaw.
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3. PLAN SYTUACYJNY
ORGANIZACJI RUCHU
skala 1:500
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4.ZESTAWIENIE SYGNALIZATOROW

Nr Rodzaj llos¢
sygnalizatora sygnalizatora sztuk
Kla,Klap sygnalizatory typu S1
K3a,K3ap 3 x 0300 mm 4

soczewki ogolne

sygnalizatory typu S1

K2 pom. 3 x 0100 mm 2

K4 pom. soczewki ogélne
K2+S2 sygnalizatory typu S2

K2p+S2p 3x0300mm +1xo0200mm 4
K4+S4 soczewki ogoélne+s.j.w.w prawo

K4p+S4p

K1b,K1b sygnalizatory typu S3

K3b,K3bp 3 x 0300 mm 4

soczewki kierunkowe w lewo

Pla,P1b sygnalizatory typu S5
p2 2 x 0200 mm 6
P3a,P3b soczewki z sylwetkg pieszego
P4
Rl1la,R1b sygnalizatory typu S6
R2
R3a,R3b 2x 0200 mm 6
R4 soczewki z sylwetkg rowerzysty
PR1a,PR1b sygnalizatory typu S5/6
PR2
PR3a,PR3b 2 x 0200 mm 6
PR4 soczewki z sylwetkg pieszego/rowerzysta
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5.ZESTAWIENIE DETEKTOROW
Nr Nr Nr detektora Odlegtosc¢ od Wymiary
grupy | sygnalizatora linii zatrzymania szer. x dtug Rodzaj petli
(m) (m)

1 Kla D-0111 2 2 x 1 ukosna indukcyjna
D-0112 20 1,25 x 20 wirtualna
D-0113 50 2x1 wirtualna
D-0121 2 2 x 1 ukosna indukcyjna
D-0122 20 1,25 x 20 wirtualna
D-0123 50 2x1 wirtualna

2 Klb D-0131 2 2 x 1 ukosna indukcyjna
D-0132 12 1,25x 20 wirtualna

3 K2 D-0211 2 2x1 indukcyjna
D-0212 12 1,25 x 20 wirtualna
D-0221 2 2x1 indukcyjna
D-0222 12 1,25x 20 wirtualna

4 K3a D-0311 2 2x1 indukcyjna
D-0312 20 1,25x 20 wirtualna
D-0313 50 2x1 wirtualna
D-0321 2 2x1 indukcyjna
D-0322 20 1,25 x 20 wirtualna
D-0323 50 2x1 wirtualna

5 K3b D-0331 2 2 x 1 ukosna indukcyjna
D-0332 12 1,25x 20 wirtualna

6 K4 D-0411 2 2x1 indukcyjna
D-0412 12 1,25 x 20 wirtualna
D-0421 2 2x1 indukcyjna
D-0422 12 1,25 x 20 wirtualna

7 PR1la PB-11,12,13 maszt przycisk
DR-112 1 2x1 indukcyjna

8 PR1b PB-21,22,23 maszt przycisk
DR-123 1 2x1 indukcyjna

9 PR2

10 PR3a PB-31,32 maszt przycisk
DR-312 1 2x1 indukcyjna

11 PR3b PB-33,34 maszt przycisk
DR-323 1 2x1 indukcyjna

12 PR4

13 S2

14 S4
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12



MSR TRAFFIC Spotka z o.0. 62-081 Przezmierowo, ul.Kamienna 7

Zaktad Systeméw Sterowania Ruchem Drogowym Wysogotowo

6. TABELA GRUP KOLIZYJNYCH

2 3 4 ) b 7 8 9 1m 1 12 13 14
K K K K K K P P F P P P 5 5
K1s Kb K2 K3s Kab K4 PR1a PR1b PRZ PR3a PR3k FR4 52 54
1 K kis | x | Il . | |
2 K Kib v | R I H N B
ON-AN N I i | |
4 K K Il [ I [ ] i
b Kk ke | * i Il |
b« x HH HH H B I I
7] F FRis - - )
8 F FRi: - W -
§ P FRZ I I X
10 P PR2a I N X
11 F FRI: - W -
12 P PR4 - Il N X
13 5 sz [ I X
1413 = IR [ ] X
7. PLAN KOLIZJI - skala 1:500
_gz',g] ‘uN&— ‘% ; “\ I - Il
4.
LEGEN[-JU
Tory ruchu
Pkt kolizji
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MSR TRAFFIC Spotka z o.0. 62-081 Przezmierowo, ul.Kamienna 7
Zaktad Systeméw Sterowania Ruchem Drogowym Wysogotowo

8. OBLICZENIE CZASOW MIEDZYZIELONYCH

nr sygnal. le - Id tz + te - td = tm tm przyj
Kla - K2w 22 - 33 3+ 29 - 30 = 29 3
- K2l 42 - 45 3+ 47 - 37 = 4,0 4
- Ka4w 32 - 19 3+ 38 - 21 = 4,7 5
- Pla 7 -0 3+ 15 - 00 = 4,5 5
- Rla 9 - 0 3+ 17 - 00 = 4,7 5
- P3b 49 - 0 3+ 53 - 00 = 8,3 9
- R3b 45 - 0 3+ 50 - 00 = 8,0 8
- K3b 26 - 27 3+ 32 - 26 = 3,6 4
-S4 43 - 24 3+ 48 - 24 = 54 6
Kib - K2w 40 - 48 3+ 6,0 - 39 = 51 6
- K2l 21 - 32 3+ 37 - 29 = 3,8 4
- K3a 28 - 26 3+ 34 - 26 = 3,8 4
- Kaw 26 - 22 3+ 43 - 23 = 5,0 5
- Pla 7 -0 3+ 20 - 00 = 5,0 5
- Rla 9 - 0 3+ 23 - 00 = 53 6
- P2 47 - 0 3+ 69 - 00 = 9,9 10
- R2 43 - 0 3+ 64 - 00 = 9,4 10
K2 - Kla 36 - 24 3+ 55 - 24 = 51 6
- Kib 26 - 21 3+ 43 - 23 = 50 5
- K3a 23 - 27 3+ 40 - 26 = 4,4 5
- K3b 29 - 22 3+ 47 - 23 = 54 6
- K4 33 - 24 3+ 52 - 24 = 5,8 6
- P2 65 - 0 3+ 20 - 00 = 50 5
- R2 85 - 0 3+ 22 - 00 = 5.2 6
- P4 56 - 0 3+ 80 - 00 = 11,0 11
- R4 52 - 0 3+ 75 - 0,0 = 10,5 11
K3a - K2w 32 - 21 3+ 38 - 23 = 4,5 5
- Ka4w 22 - 33 3+ 29 - 30 = 2,9 3
- K4l 41 - 43 3+ 46 - 36 = 4,0 4
- Pilb 49 - 0 3+ 53 - 00 = 8,3 9
- Rib 45 - 0 3+ 50 - 00 = 8,0 8
- P3a 6 - 0 3+ 14 - 00 = 4,4 5
- R3a 9 -0 3+ 18 - 00 = 4,8 5
- Kib 28 - 25 3+ 34 - 25 = 3,9 5
- 82 43 - 26 3+ 48 - 26 = 4,0 6
K3b - K2 36 - 41 3+ 55 - 35 = 50 5
- Kla 31 - 25 3+ 49 - 25 = 54 6
- K4l 26 - 24 3+ 43 - 24 = 4,9 5
- P3a 6 - 0 3+ 19 - 00 = 4,9 5
- R3a 9 - 0 3+ 23 - 00 = 53 6
- P4 50 - 0 3+ 72 - 00 = 10,2 11
- R4 46 - 0 3+ 67 - 00 = 9,7 10
K4 - Kla 36 - 22 3+ 55 - 23 = 6,2 7
- Kib 27 - 21 3+ 45 - 2,3 = 5,2 6
- K3a 24 - 26 3+ 41 - 26 = 1,5 2
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- K3b 33 - 20 3+ 52 - 22 = 6,0 6
- K4 31 - 28 3+ 49 - 27 = 52 6
- P2 53 - O 3+ 76 - 00 = 10,6 11
- R2 49 - 0 3+ 71 - 00 = 10,1 11
- P4 6 - 0 3+ 19 - 00 = 4,9 )
- R4 9 - 0 3+ 23 - 00 = 53 6
Pla - Kla 10 - 3 o+ 71 - 12 = 59 6
- Kib 10 - 3 o+ 71 - 12 = 59 6
Plb - K3a 7 - 45 0o+ 50 - 37 = 13 2
- S2 7 - 32 0o+ 50 - 29 = 21 3
P2 - Kilb 10 - 43 o+ 71 - 36 = 3,5 4
- K2 10 - 2 o+ 71 - 1,2 = 59 6
- K4 10 - 49 o+ 71 - 39 = 3,5 4
P3a - KS3a 10 - 2 o+ 71 - 1,1 = 6,0 6
- K3b 10 - 2 o+ 71 - 1,1 = 6,0 6
R3a - K3a 10 - 6 0+ 24 - 14 = 1,0 1
- KB3b 10 - 6 0O+ 24 - 14 = 1,0 1
P3b - Kla 7 - 46 0+ 50 - 38 = 1,2 2
-S4 7 - 26 0+ 50 - 26 = 2,4 3
R3b - Kla 7 - 43 o+ 17 - 36 = -0,9 0
-S4 7 - 24 o+ 17 - 27 = -1,0 0
P4 - KB3b 10,5 - 46 o+ 75 - 38 = 3,7 4
- K2 10,5 - 52 o+ 75 - 41 = 3,4 4
- K4 105 - 2 o+ 75 - 11 = 6,4 7
R4 - K3b 10,5 - 44 0+ 25 - 36 = -11 0
- K2 10,5 - 50 0+ 25 - 40 = -15 0
- K4 105 - 6 0+ 25 - 14 = 11 2
Rla - Kla 10 - 7 0+ 24 - 14 = 1,0 1
- Kilb 10 - 7 0+ 24 - 14 = 1,0 1
Rib - KB3a 7 - 43 o+ 17 - 36 = -1,9 0
- S2 7 - 30 o+ 17 - 28 = -0,9 0
R2 - Kilb 11 - 41 0+ 26 - 35 = -0,9 0
- K2 11 - 6,5 0+ 26 - 14 = 1,2 2
- K4 11 - 45 0+ 26 - 37 = -1,1 0
S2 - K3a 26 - 43 0+ 43 - 36 = 0,7 1
- Pl1b 36 - 0 0+ 55 - 00 = 5,5 6
- Rilb 32 - 0 0+ 51 - 00 = 51 6
S4 - Kla 24 - 43 0+ 41 - 36 = 0,5 1
- P3b 30 - O 0+ 48 - 00 = 4,8 5
- R3b 28 - 0 0+ 46 - 00 = 4,6 5
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Zaktad Systemoéw Sterowania Ruchem Drogowym Wysogotowo
9.TABELA CZASOW MIEDZYZIELONYCH

1 i 3 h b { 8 9 10 1 12 13 14
K K K K K P F P P P P 5 5
Kia K1b K2 K3a Kb K4 PR1a PR1b PRZ FR3a PR3b FR4 52 54

1 K Ka| x 4 4 5 5 g 6

2 K Kib X 6 4 5 5 10

J K K| 6 X 5 6 6 6 11

4 K Kis 5 X 4 g 5 6

h K Kb | 6 5 X 5 6 11

B K K& | 7 6 6 2 6 ¥ 11 6

] F PFRia| g B ¥

8 F FRib 7 ¥ 3

9 P PRZ 4 6 4 X

10 F FR3a 6 6 X

11 P PR3L| 2 ¥ 3

12 F FR4 4 4 7 X

13 5 352 1 6 X

14 5 3¢ 1 5 ¥
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Zaktad Systeméw Sterowania Ruchem Drogowym Wysogotowo

10. FAZY RUCHU

STAN PODSTAWOWY-nr 1

Nr1/2a

Nr1/2b

Nr2
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Nr3

Nr4
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MSR TRAFFIC Spotka z o.0.

Zaktad Systeméw Sterowania Ruchem Drogowym

62-081 Przezmierowo, ul.Kamienna 7
Wysogotowo

11. PARAMETRY DETEKTOROW

Opdzn. | Interwat1 | Interwat2 Dodat.
nr grupy | nr sygnal detektory zgtosz. zielone
[s] [s] [s] [s]
1 Kla D-0111 25 0,5
D-0112 1,0 0,5
D-0113 3,0 25
D-0121 2,5 0,5
D-0122 1,0 0,5
D-0123 3,0 25
2 K1b D-0131 2,5 0,5
D-0132 1,0 0,5
3 K2 D-0211 25 0,5
D-0212 1,0 0,5
D-0221 25 0,5
D-0222 1,0 0,5
4 K3a D-0311 2,5 0,5
D-0312 1,0 0,5
D-0313 3,0 25
D-0321 2,5 0,5
D-0322 1,0 0,5
D-0323 3,0 25
5 K3b D-0331 2,5 0,5
D-0332 1,0 0,5
6 K4 D-0411 2,5 0,5
D-0412 1,0 0,5
D-0421 2,5 0,5
D-0422 1,0 0,5
7 PR1a PB-11,12,13
DR-112 1,0 0,5
8 PR1b PB-21,22,23
DR-123 1,0 0,5
8 PR2
9 PR3a PB-31,32
DR-312 1,0 0,5
10 PR3b PB-33,34
DR-323 1,0 0,5
12 PR4
13 S2
14 S4
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Zaktad Systeméw Sterowania Ruchem Drogowym Wysogotowo

12. ALGORYTM STEROWANIA

ISTAR ll

stan
podstawowy faza nr 1
. "zielone pa
kierunku gtownym"

\

wzbudzenie grup
kolizyjnych

faza podstawowa nr 1
grupy kotowe

i a,K3a

i P2ab,P4ab,52,54

A otwarcie na czas
Gz min-max

v T
ofwarcie Tazy nr 1/2a

Kia, Kib iS2,54
otwarcie na czas
(Gz min-max

otwarcie Tazy nr 1/2b

K3a, K3b iS2,54
otwarcie na czas
Z Min-max

wzbudzenie fazy nr 2
K1b,K3b

otwarcie fazy nr 2
K1b, K3b iS52,54
otwarcie na czas
Gz min-max

Wwzbudzenie fazy nr
K2,K4 i P1ab,P3ab

4 otwarci fﬁﬁy nra

iy K2, .
i P1ab,P3ab po wzbudzeniu
otwarcie na czas Gz min-max

v

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

13. PARAMETRY STEROWANIA

Gz/s/
brak wzb.
pieszych wzb. pieszych
nr
nr grupy | sygnal min max min max

1 Kla 12 40/ 12 32/
2 Klb 5 9 5 8
3 K2 5 45 14 36
4 K3a 12 40/ 12 32/
5 K3b 5 9 5 8
6 K4 5 20 12 15
7 PR1la 0 0 14 36
8 PR1b 0 0 14 36
9 PR2 11 40/ 11 31/
10 PR3a 0 0 14 17
11 PR3b 0 0 14 17
12 PR4 11 40/» 11 31/
13 S2 6 9 6 9
14 S4 6 9 6 9

Uwaga :

W przypadku otwarcia dowolnego wlotu gtdwnego kierunku Kla,K3a na czas Gz max kolejno

trzy razy nastgpi zmiana Gz max poprzez wydtuzenie o 10s / Gz max+10/

e W przypadku otwarcia dowolnego wlotu gtéwnego kierunku Kla,K3a na czas krotszy od Gz
max-wydtuzonego kolejno trzy razy nastgpi zmiana Gz max+10 poprzez skrécenie o 10s do
czasu Gz max .

¢ w/w zasada dotycza rowniez :

o relacji w lewo K1b,K3b i wlotéw bocznych K2,K4 ale z parametrem 6s

¢ relacji wlotu bocznego K2 ale z parametrem 10s

¢ relacji wlotu bocznego K4 ale z parametrem 15s / ze wzgledu na wyjazd z centrum
Handlowego /

¢ w danym momencie moze by¢ stosowany priorytet tylko dla jednej grupy-fazy
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14. DIAGRAMY STEROWANIA
Program nr 0 — min — stan podstawowy
Inowrockaw - Skrzyzowanie ul.Roosevelta-Swietokrzyska -Niepodlegtosci

Gr| Typ Nazwa 00 005 010 015 020 025 030 035 040 045 050 055 060
|4 |

01f N [Kia Al ||

02| N |Kib ENEEEENEEEEEEEENEEENENEEEENEEEEEEEENNEEEENNNENENNENENNNNNEEN

03[ N [K2 ENEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEE NN NN NN NN NN R NN

04| N |K3a

05| N |K3b

06 N [K4

07( N |PRia

08| N |PR1D

0% N [PRZ

10 N |PR3a

11 N |PR3b
12 N |PR4
13 N |52
4 N |54

000 005 010 015 020 025 030 035 040 045 050 055 060

Program nr 1 — min — brak wzbudzen pieszych P1,P3
Inowrodaw - Skrzyzowanie ul.Roosevelta-Swietokrzyska -Niepodleglosci

Gr| Typ MNazwa 000 005 010 015 020 025 030 035 040 045 050 055
T 13 16 | g
i |
01 K Kla Pl L] ENEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEENEEEEENENENEEEEN
31| 26 28
02 K K1ib ENEEEEEEEEEEEEEEEEEN 4N NEES ENEEENEEEEEENENEENEEEEEEEEE
03 K K2
04 K K3a
05 K K3b
06 K K4
o7 P PR1a ENEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEENEEEEEEEEEEEEEENENEENEEEEEEEEEEE
08 P FR1b ENEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEENEEEEEEEEEEEEEENENEENEEEEEEEEEEE
) 1317
09 P PR2 BEREEEE RS dd [ [ [ ]]]
10 P PR3a
11 P PR3b ENEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEENEEEEEEEEEEEEEENENEENEEEEEEEEEEE
) 1317
12 P PR4 EREEEEE NIy EEEENENEENEEEEEEEEEEE
20 26
13 S| 52 HNEEES
20 26
14 S| S4 ENEEES

000 005 010 015 020 025 030 035 040 045 050 055

Program nr 1/2a — min-brak wzbudzenia K1b
Inowrodaw - Skrzyzowanie ul.Roosevelta-Swietokrzyska -Niepodleglosci

Gr| Typ Nazwa 0ol 005 010 015 020 025 030 035 040 045 050 055 060 085S Q70
u1 13| 16 { i
01| K [Kla JENNENENEEREE ENEEEEEEENEEEEEEEENNEENEEEEEEEEEENEENEEENEEEEEENENNEEEEE
02| K [Kib HNEEEENEEEEEEENNEENEEEEEEEEE NN EEEEEEEEE NN EENEEEEEEEEEN NN ENENEEEN
49 63| 66
03| K [K2 HNEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEENEEEEEEENNEEENEEEEEEEEN NN NN ENEEER
04 K [K3a
05| K [K3b
31 43| 46
06| K |K4 HNENEEEEEENEEEENEEENENENEENEEEA R ENEEENNEEENENENEENEENEEEEN
49 63 67
o7 P [PRia HNENEEEEEENEEEEEEEENEEEEEEEE NN NN EENEEEECNEE NN
49 63 67
03 P |PR1b HNSEEEENEEEEEEENEEENEEEEEEEEE NS EEEENEEEEEEEEEEEN NN e A
2 13| 17
as P |PRZ HEENEEEEEE RN NN SN EEEEEEEEEEEEEEENENEEEEEE
32 46 50
10 P |PR3a HNEEEEEEEEEEEENNEEEEEEEEEEEEEEE NN AN EEEEE
32 46 50
11 P |PR3b HNEEEEEEEEEEEENNEEEEEEEEEEEEEEE NN AN EEEEE
2 13 17
12 P |PR4 HEENEEEEEE RN NN SN EEEEEEEEEEEEEEENENEEEEEE
13) 5 |82
20 26
4] 5 (54 HEEEEE

oo 005 010 015 020 025 030 035 040 045 050 055 060 085S Q70
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Program nr 1/2b — min- brak wzbudzenia K3b
Inowrodaw - Skrzyzowanie ul.Roosevelta-Swietokrzyska -Niepodleglosci

Gr| Typ Nazwa 00 005 010 015 020 025 030 035 040 045 050 055 060 065 070 075
[
26 2§ | 3
01 K |Kla | |
02 K Kib
66 69
03 K K2 HENENEES ENEEEE
i 13| 16
04 K K3a JENNENEENENES ENEEEENEESEEENEEENEEEEEEEEENENEEEENENENEEEEEEEEEEENENEEEEEE
05 K |K3b ENEEEEEEEEEENENENEENEEEEEEEEENEEENENEEEEEEEEENEEEEEENENENEEENENENEENEEENEEE
34 46 49
06 K K4 HNEEEENEEEEENENENEENEEEEEENEEEEER AN EEEE e e ENENENENEEEEEEENEEEEEEEEEE
66 70
07 P [PRla DRl ddd T[] ]
52 66 70
0a P |PR1b NEEEEEEEEEN FEENEER
09 P [PRZ
10 P [PR3a
11 P PR3b
12 P [FR4
13 5 52
14 5 |54

000 005 00 015 020 025 030 035 040 045 050 055 060 085 070 075
Program nr 2 — min-
Inowroclaw - Skrzyzowanie ul.Roosevelta-Swietokrzyska -Niepodleglosci
Gr| Tvp Nazwa 000 005 010 015 020 025 030 035 040 045 050 055 060 065 070
3 | | [
i 13| 16 | |
01| K |Kia ANEEEEEEEENIZ | EENEEEEEEEENEEENEENNEENNNEEENEENNEEN NN NN NN NN
02| K |Kib
03| K |k
04| K |K3a
05| K |k3b
06| K |k4
48 63 67
07| P |PRIa EENEEEEREEE rrEnEEE
08| P |PRIb
2 13 i7
03| P |PR2 NN NN AN N AN N N N NN N AN NN AN NN N
32 46 50
10| P |PR3a ENNEEENEEENENEN NN NN NN NN NS E AN NN NN NN NN R
32 46 S50
11| P |PR3b ENEEEENEEEN NN NN NN RN O RN NN E AN NN N NN NN NN R
2 13 i7
12| P |PR4 n ENEEEEN NN NN NN NN NN N AN N AN NN R
13| 5 |s2
26
14| 5 |34 EEEEEE

000 005 010 015 045 050 055 060 065 070

Program nr 3 — max
Inowroclaw - Skrzyzowanie ul.Roosevelta-Swietokrzyska -Niepodlegtosci

or| e Nazwa 000 005 010 (015 020 025 030 035 040 045 050 (0S5 60 0S5 070 75 080 085 030 095 100 105 110 115 120
b . fi
0| K |Kia EENNEEEEENNNNEEEEEENNNREEE
0| K Kb
0| Kk |k
32| 36

04 K |K3a =2 ENEENEEEEEENEEEEEENNEEEEE EEEEEEENEEEENEENENEEEEEEEN

a1 49 52
05| K K3b EEENNNEEEEENNNNNEENNNNANEN NN ENEENNNNENCENENEEE | ENNNENNNNNEEENNNNENEEENNNEEEEENNA NN NN NN AN NN NN AN AN NN AN NN

54 65 72
06| K |ke EEENNEEEEEENNENNEENNNNANENN NN NN NEE NN = 55’ EENEEENNNEEENNNENEEENNNEEEEENNNEEEEENNNNNERENNEN
75 111 115
07| P |PRia EEENEEEEEEENNENNEENNNNEEEE NN NN NN NA NN NN NN NN N A NN NN NN NN NN AR NN 1N S NN SN RN N AR AR N A R N 26 PP HEEE
03 P |PR1b HNEEEENEEEEEENENENEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEENEEENEEENENNEEEEENEEEEEE
2 33| | 37

il PR mEEn EEEENEEPPr AN
0| P PR3
1| P fPR3b
12 P |FR4

a0 49
13 5 ;2 EREEENERE

40 45
4| 5 |54 EEEEERERE

000 005 0i0 015 020 025 030 035 040 045 050 055 OGO 065 070 075 080 0BS5S 090 095 00 105 110 115 120
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Program nr 4 — awaryjny
Inowrodaw - Skrzyzowanie ul.Roosevelta-Swietokrzyska -Niepodleglosd
Gr| Typ Nazwa 000 005 010 015 020 025 030 035 040 045 050 055 060 065 070 075 030 085 050 095 100 105 110 115ﬁ 120
[
01 K |Kla A1llllllllllllllllllllllllllllllll:33 3iﬁlllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllll
02 K |Kib HNEEEENEEEEEEENEEEEENEENEEENEE IIIIIIIIA;LIIIIIII49 5IZII NN EEEEEE NN NN ENEEEEEENENEEEENEEEEEE
03 K |K2 llllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllll‘jlslllllllllllllllllllllllllllllllllll1n 1l]itllll
04 K |K3a Allllll I ENEENEE llll:33 3iﬁlllllllll EENEEEEE NSNS NN NN ENEENENENNENENENEEEEE
05 K |K3b llllllllllllllllllllllllllllllllllllllll“;]-lllllll49 5lzlllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllll
06 K |K4
o7 P |PR1a
03 P |PR1b
03 P PR2
10 P |PR3a
11 P |PR3b
12| P |PR4
13 5 |82
ag 45
14| 5 |54 EEEEEREEE

000 005 010 015 020 025 030 035 040 045 050 055 060
Program nr 5 — startowy z przejsciowym

Inowrodaw - Skrzyzowanie ul.Roosevelta-Swietokrzyska-Niepodleglosci

Gr| Typ Nazwa 000 005 010 015 020 025 030 035 040 045 050 055 060
)O 20 <k
0if N [|Kia dddddddddddddddddddddddddidddd HENEEEEEEEEEEENEEEENENEEENENENEEEEEEENENENEEENEEEEEN
02| N |Kib
o 20
03] N K2 dddddddddddddddddddddddddddddd
o 20
04 N |K3a dddddddddddddddddddddddddidddd
o 20
05| N |K3b dddddddddddddddddddddddddidddd
o =0
06 N |ka dddddddddddddddddddddddddidddd

0
o7 N PR1a

0

03| N |PRIb

o
08 N |PR2

o
0| N |PR33

o
11| N |PR3b

o
12| N |PR4
13 N |52
4 N |54

000 005 010 015 020 025 030 035 040 045 (050 055 080
Program nr 6- koncowy
Inowroctaw - Skrzyzowanie ul.Roosevelta-Swietokrzyska -Niepodlegtosci

Gr| Typ Nazwa 000 005 010 015 020 025 030 035 040
o a11

0if N ([Kila HNNEENENEEN i dddddddddddddddddddddddddddd
] i1

02| N |Kib | NN dddddddddddddddddddddddddddd
] 11

03 N |K2Z HNNNENENEN A ddddddddddddddddddddddddddd
o 11

04 N [K3a HENEEEENEEN i dddddddddddddddddddddddddddd
1] 11

05| N |K3b LLLLLLL L FEFFFFFFFFFFFVFFYFFFFFFFFFVFY|
] 11

06 N (K4 | MENEN A dddddddddddddddddddddddddddd
o

07( N [PRia |
1]

08| N |PR1b |
o

09 N [PRZ |
o

10 N |[PR3a |
]

11| N |PR3b |
o 11

12| N |PR4 ENNEEEENEEE

13 N |52

4 N [54

0po 005 010 015 020 025 030 035 040

065

065

085

070

070

070

075

075

075

080

080

080

085

085

085

080

050

050

095

095

055

00 105

100

o 20 33
dddddddddddddddddddddddddidddd HENEEEEEEEEEEENEEEEEEEEEENEEEEEEEENENEEEENEEEEEENNEEEENEEENENNNNEENEEN

20
ENEEEEENEEEEEENEEEN NN NN NN NEEEENEEEEE
20
ENEEEEEEEEEENENEEEENEEEEEEEEEEENENEEEENEEEEEENENENENNEEENENEEEENNNNNNENEEN

20
ENEEEEEEEEEENENEEEENEEEEEEEEEEENENEEEENEEEEEENENENENNEEENENEEEENNNNNNENEEN

20
ENEEEEEEEEEENENEEEENEEEEEEEEEEENENEEEENEEEEEENENENENNEEENENEEEENNNNNNENEEN

100

110

115

120
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MSR TRAFFIC Spotka z o.0. 62-081 Przezmierowo, ul.Kamienna 7
Zaktad Systeméw Sterowania Ruchem Drogowym Wysogotowo

15. POMIARY RUCHU

POMIAR RUCHU KOLOWEGO
UL Roosvelta — Swigtokrzyska — Niepodleglosci - Wierzbinskiego
Pojazdy rzeczywiste

GODZ. 07.00 - 08.00 5.06.2019
Suma i
MR| O | D | AC | CP pojp7ow I ¥ =848 MR|[ O [ D [AC][ cp
skrzyzowaniu
Skreea w lewo Skreca w prawo
SL 0 | 58 4 [1} 0 1977 % ST |79 SP 0| 73| 2 4 0
%
i 8 |384] 20|30 2 g | pe [157 o 0 jmEpane | 4
Skreca w prawo SUMA | SpP P SL Skreca w lewo
SP 0 59 17 0 0 ¥ | il i sLy | 93 SL 1 77 | 12 i 2
Sumanawlocie | g | so1 | 41 | 30 | 2 |[ 582 | 76 | 444 | 62 RRES apg| | ewel] 4 losslze o | B
=299 Wierzbinskiego Swietokrzyska L =267
T SL | P | SP | SUMA
4= g3 < z
MR| O | D [ AC | cP P—> | 98 2 66 | 678 | 107 | 851
7
Skregea w lewo SP | 2
2 o |7 12|20 26 %" MR| O | D | AC | CP
Pr;sto 7 82 7 2 0 SUQ/[A 215 §_ Skrgc; ltv lewo 0 58 é 1 1
z
Skryepoors | o o [ 5| 2] 0 el W 2 (62530 | 21| 0
=2
Suma n; wiocie | 179 | 24 5 0 3 =563 < Skl‘QcaS‘; prawo [ 88 10 8 1
i Suma n;:l wlocie 2 771 46 30 2

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

POMIAR RUCHU KOLOWEGO
UL Roosvelta — Swigtokrzyska — Niepodleglo$ci - Wierzbinskiego
Pojazdy umowne

GODZ. 07.00 - 08.00 5.06.2019 ‘
Suma i
pojazdéw na iR
= I MR | O D | AC | CP skezyrowenin X =848 MR| O | D | AC | CP
reca w lewo Skreca w prawo
[ SL 0 58 4 0 0 2044 % SPT | 82 Sp 0| 73| 2 7 0
P
g 4 38420 | 51| 5 5 pe [172]] PR | o (12|11 |5 |3
Skrgcas\; prawo | 59 17 0 0 SUglA S'JP i il; sl |97 Skrecas I‘:I lewo 1 711 12 2 5
Sumanawlocle | 4 so1 | 41 | 51| 5 || 602 | 76 |464 | 62 SOYA 351 [ [Sumeraviocte| 1 1292 | 25 | 8 | 8
Wierzbinskiego Swigtokrzyska
SL 1t 9 SL P SP SUMA
« 1 = z
MR| O | D | AC | cP P> | 96 - 69 | 692 | 115 | 876
Skreea w lewo SP | E
SL 0 |77 |12 3|0 27 Ey MR] O | D | AC | CP
Prosto SUMA Skreea w lewo

2 a [ 7]3 |0 | 215 é- iy 0| 8|6 | 2|3

MRS [ o [ dn ] & | 2 | @ £ o 1 62530 |36 | 0

Suma n;:a wlocie 4 179 24 7 0 3 =563 < Skrgcasvlv)prawa 0 88 10 14 3

i, Suma nza wlocie 1 77 46 30 2

MR- motocykle, rowery ; O -sam. osob. ; D-sam. dostaw. ; AC -sam. cigz., autobus.; CP -sam, cigzarowe z przyczepami ( naczepami), autobus przegub.
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MSR TRAFFIC Spotka z o.0. 62-081 Przezmierowo, ul.Kamienna 7
Zaktad Systeméw Sterowania Ruchem Drogowym Wysogotowo

Kartogram Godz. 7-8 p.u./h

N ]
O D
= g Soror

i3]
N % oD N
i~ O D 0D
= (e L

82 2343
172 803 35]
& s O

Swietokrzyska
k
}

—_ o
7% BSR
% [Bix 787
"3 4008
O
e}
=2
R € o | ooy
NG == o E_}
& 2 =
i3]
——
Qo O
o0 ™~
N o
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MSR TRAFFIC Spotka z o.0. 62-081 Przezmierowo, ul.Kamienna 7
Zaktad Systeméw Sterowania Ruchem Drogowym Wysogotowo

POMIAR RUCHU KOLOWEGO
UL Roosevelta — Swigtokrzyska — Niepodleglosci - Wierzbinskiego

Pojazdy rzeczywiste
GODZ. 08.00 - 09.00 5062019
Suma 1t
MR| 0 | D |AC | cP s‘;(‘;’z‘;zz‘i‘;”l‘g:ﬁl ¥ = 685 MR| O | D | AC ] CP
Skreca w lewo Skrgea w prawo
SL 1 60 | 5 1 3 1944 F SIRED s 0 |8 | 6 4 0
%

Prosto 3 333 7 24 0 é P |218 Pr;sto 0 (213 2 3 0
o ERE AR AR R T | o N e sud |158|| Skreamlewo | 5 lyso| 5 [ 1 | 0
Sumanawlocie | ¢ | 490 | 22 | 28 | 3 || 549 | 112|367 | 70 SUMA |46 | |Sumaravlocie ] 3 |45 13 | 8 | 0

=401 Wierzbinskiego Swigtokrzyska =290
SL 1 77 SL P Sp SUMA
<« ) - z
MR | O D | AC | CP L 4 99 - 71 | 516 | 121 | 708
B3
Skreca w lewo SP | =
SL 0 6|11 | 2]0 43 Ey MR] O [ D [AC [ CP
Prosto SUMA 4 Skreea w lewo
P 3 89 5 2 0 s 219 & SL 0 65 5 1 0
Skreea wprawo | 34 3 4 0 Z« Erpato 4 472 | 20 20 0
sp oy P
Suma ng wlocie | g 187 | 19 8 0 3 =568 < Skrtcas‘; prawo [ 116 2 3 0
l, Suma n;:i wlocie 4 653 27 24 0

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

POMIAR RUCHU KOLOWEGO
UL Roosvelta — Swigtokrzyska — Niepodleglo$ci - Wierzbinskiego
Pojazdy umowne

GODZ. 08.00 - 09.00 5.06.2019
Suma +
pojazdéw na B
MR | O D | AC | CP derzyzowaniu X =685 MR| O | D | AC | CP
Skreca w lewo Skregca w prawo
SL, 1 60 5 2 8 2000 % SPT |95 SP 0 82 | 6 7 0
% 2 (3337 4]0 2 pe [220[| P | o |23 2 | 5|0
Skregea w prawo SUMA | SP P SL Skreca w lewo
SP 1 97 | 10 5 0 s 0 ! 5 sy |158 SL 1 (150 5 2 0
Sumanawlocie | 4 | 490 | 22 | 48 | 8 || 582 [ 113|383 | 76 SOYA 473 | [Semeraiodte| 4 aas | 13 | 14 | 0
2 =401 Wierzbiniskiego Swigtokrzyska
SLT [ 78 SL | P | SP | SUMA
« 1 - P
MR| O | D | AC | CcP P— 1 99 - 72 | 528 | 123 | 723
Skreca w lewo SP | :§
by 0 |64 | 11 | 3 | 0 45 %" MR]| O | D | AC | CP
Prosto SUMA Skreca w lewo
P 2 89 5 3 0 5 222 E SL 0 65 5 2 0
Skrgcasw;; prawo 1 34 3 7 0 8 Pr(l)’sto 2 472 20 34 0
K
ek | 8 Lisr| 29 |43 | b ¥ =568 < Bhptmpese| @ (16| 2 | 5 | 0
‘L Suma n;:i wlocie 2 653 27 41 0

MR- motocykle, rowery ; O -sam, osob. ; D-sam. dostaw. ; AC -sam. cigZ., autobus.; CP -sam. ci¢zarowe z przyczepami ( naczepami), autobus przegub.
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MSR TRAFFIC Spotka z o.0. 62-081 Przezmierowo, ul.Kamienna 7
Zaktad Systeméw Sterowania Ruchem Drogowym Wysogotowo

POMIAR RUCHU KOLOWEGO
UL Roosevelta — Swietokrzyska — Niepodleglosci - Wierzbinskiego
Pojazdy rzeczywiste

GODZ. 11.00 - 12.00 5.06.2019
Suma (3
MR| 0 | D [AC[cP S‘;‘;Jzayzi‘i‘v‘;:ﬁl T = 605 MR| O | D |AC]| CP
Skreca w lewo Skreca w prawo
SL 0 65 5 0 0 1872 % 1 ] 86 SP 0 83 2 1 0
2
B 9 |314| 31 | 28] 3 g | pe |243 e ol Rl Il M K
Ski SUMA | SP P SL Skreca w lewo
T e 0 (20 14| 5 | 0 t |2l 4] 5 sLd | 143 o 3 (131|531
Sumanawlocle | o | 408 | 50 [ 33 | 3 || 503 | 48 |385| 70 SO a7z | [Smergvoe) 3 (440 | 16 | 11 | 2
| X=334 Wierzbinskiego Swigtokrzyska =365 | >
SL 1 84 SL P SP SUMA
« di - z
MR| O | D | AC | CP P— 1 161 - 43 | 435|134 | 612
4
Skreca w lewo SP | =
SL 1 (7] 5|00 40 ¥ MR] O [ D | AC| CP
Prosto SUMA 2 Skreca w lewo
P 6 141 9 3 0 5 285 g- SL 1 37 3 2 0
Skreca w prawo Prosto
SP 1 33 4 2 0 :g, P 5 386 | 16 28 0
Suma n; wlocie 8 252 18 7 0 s =568 < Skrecas\; prawo 1 127 3 1 2
,L Suma n; wlocie 7 550 22 31 2

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

POMIAR RUCHU KOLOWEGO
Ul Roosvelta — Swigtokrzyska — Niepodleglosci - Wierzbinskiego
Pojazdy umowne

GODZ. 11.00 - 12.00 5.06.2019
Suma »
pojazdéw na =
MR| O D | AC | CP skrzyzowaniu 2 =605 MR | O D | AC | CP
Skreca w lewo Skreca w prawo
SL 0 65 5 0 0 1933 % 1 |87 SP 0 83 2 2 0
-
e 5 |34 31 |48 | 8 £ pe 250]| PR |0 |26 9 123
Skrgea w prawo SUMA | SP P SL Skreca w lewo
Y 0|20 [14] 09 |0 5 el - sLd [146 3y 2 (11| 5|53
Sumanawlocle | o | 408 | 50 | 57 | 8 || 528 | 52 | 406 | 70 SUMA l4g3 | [Sumarawiocte) 2 {440 | 16 | 11 | 6
| =334 Wierzbinskiego Swigtokrzyska Z=365 | -
SLt 84 SL P SP SUMA
« T = z
MR| O | D | AC | cP P= 1 162 - 44 | 453 | 138 | 635
5
Skreca w lewo SP| 2
AT 1[5 |00 41 g MR]| O | D | AC | CP
Prosto SUMA Skrgea w lewo
P 3 |1 9|90 S| o §~ e 1 |37 ]3] 3|0
Skrecasv; prawo | 4 33 4 3 0 & Pr(})’sto 3 386 | 16 48 0
=
RRMAMETice | £ |2% (8. 32 | @ T =568 % Wmreme| § |#2| 3 | 8 | B
J Suma ng wlocie | & | 550 | 22 | 53 5

MR- motocykle, rowery ; O -sam. osob. ; D-sam. dostaw. ; AC -sam. ci¢Z., autobus.; CP -sam. cigzarowe z przyczepami ( naczepami), autobus przegub.
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MSR TRAFFIC Spotka z o.0. 62-081 Przezmierowo, ul.Kamienna 7
Zaktad Systeméw Sterowania Ruchem Drogowym Wysogotowo

POMIAR RUCHU KOLOWEGO
UL Roosevelta — Swietokrzyska — Niepodleglosci - Wierzbinskiego
Pojazdy rzeczywiste

GODZ. 14.00 — 15.00 5.06.2019
Suma i
MR| O | D | AC | cP pojazdowian T = 668 MR| O | D | AC | CP
skrzyzowaniu
Skreca w lewo Skreca w prawo
o 2 (100 4 0|0 T s [ 8 o o8 |3 |10
-
Fra 21 |476| 3 | 33| 0 £ | pe [210 o 3 (voj13]4 0
Skreca w prawo SUMA | SP P SL Skreca w lewo
b 1 {1910 1|0 1T 315 sLd [160 o 2 (7|9 20
Sumauawiocle | 24 | 715 | 17 | 34 | o || 790 | 151 | 533 | 106 N1 [asg| =Rl 5 L (25 | 7 [ @
. T =421 Wierzbinskiego Swigtokrzyska
SL. 1 87 SL P Sp SUMA
« T - T
MR| O | D | AC | CP P | 34 - 60 | 492 | 147 | 699
@
Skreea w lewo SP | 2
oy 4 (14| 71|20 32 %” MR] O | D | AC | CP
Prosto SUMA g Skreea w lewo
. 012|921 s | 153 & by 0o [s55| 4|10
Skreca w prawo 3 27 0 2 0 E Prosto 3 445 24 20 0
SP ‘> P
sompmawiecel 1y (1B B | € | 1 £=1725 < Soyaxpaws] 2 @0 f13 | 5| 0
J, Suma n; wlocie 5 630 40 24 0

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

POMIAR RUCHU KOLOWEGO
UL Roosvelta — Swietokrzyska — Niepodleglosci - Wierzbinskiego
Pojazdy umowne

GODZ. 14.00 - 15.00 5.06.2019
Suma $
MR| O | D | AC | cP Spk‘;lzizz‘i‘:j’a::‘u ¥ =668 MR| 0 [ D [AC | cP
Skrgea w lewo Skregea w prawo
SL 1 | 100 0 0 2127 % ST ] 90 SP 0 |8 | 3 2 0
3
Fios 11 [476 | 3 | 56 | 0 g [ re 212 T A L B
e BT B IERE N c B A BA B st [158] | Skrewlems | 4 |y47| o (3 | @
Sumamawlocle | 33 | 715 | 17 | 58 | o || 803 | 152 | 546 | 105 SUYA lago| [Sumarawiocke| 3 1422 | 25 | 12 | 0
X =421 Wierzbinskiego Swietokrzyska =287
SL 1 SL P SP SUMA
86 «— 1) - )
MR| O | D | AC | CP P> 32 3 61 | 505|148 | 714
Skrgca w lewo SP | 2
SL 2 |74 |7 13]0 32 g’ MR] O | D |AC | CP
Prosto SUMA 2 Skrgea w lewo
p 5 12 9 3 3 s 150 & SL 0 55 4 2 0
Skreea w prawo 2 27 0 3 0 E Prosto 2 445 24 34 0
SpP ‘T P
Suma nza wlocie 9 13 16 9 3 =725 2 Skrecasxlv,llrnwo 1 130 12 5 0
,L Suma n; wlocie 3 630 40 41 0

MR- motocykle, rowery ; O -sam. osob. ; D-sam. dostaw. ; AC -sam. ci¢z., autobus.; CP -sam. cigzarowe z przyczepami ( naczepami), autobus przegub.
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62-081 Przezmierowo, ul.Kamienna 7

MSR TRAFFIC Spotka z o.0.
Zaktad Systeméw Sterowania Ruchem Drogowym Wysogotowo
Kartogram Godz. 14-15 p.u./h
] e
- g o0
o g (O
E:Qs“‘?ﬁ = B pe
L]
NS U 3 iy Tot e
Dhe Ke) e
?‘EE‘ 19838
A2 4613 4
58 g o0
% Swigtokrzyska
%
= 3
¢
¥4
105 388
32 U& 285
/ 148 SI9R
B
G
O
B
N T3 D =unm
g = BT
SR ERER %—
Hea > BER
TR = SRR
—dvh
e :
= ke
P~ P~
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MSR TRAFFIC Spotka z o.0. 62-081 Przezmierowo, ul.Kamienna 7
Zaktad Systeméw Sterowania Ruchem Drogowym Wysogotowo

POMIAR RUCHU KOLOWEGO

UL Roosevelta — Swietokrzyska — Niepodleglo$ci - Wierzbinskiego
Pojazdy rzeczywiste

GODZ. 15.00 - 16.00 5.06.2019
Suma 1t
MR| 0 [ D [ac[cp slic?zizzi?a::,l T =775 MR| O | D | AC | CP
Skreea w lewo Skreca w prawo
oL 2 (108 3 [ 4|0 083 s [=1 [i00 o 094|411
-
Proste |25 | 647 | 21 | 26 | 0 E[re [sm][ PR [afs2|7 |10
Sk SUMA | SP P SL Skrgca w lewo
et O 2 208 5 | 1|0 s lal vl 5 s |245 S 0 [235| 8| 2|0
Sumanawlocie | 39 | 963 | 29 | 31 | o || 1052|216 | 719 | 117 SR | gpg| | memmmmace ] o 1ggefi0 | 4| 4
. z =867 ‘ Wierzbinskiego Swigtokrzyska Z =445
SL 1 SL P SP SUMA
107 P 1 - z
MR| O | D | AC | CcP P= 1172 .5 110 | 568 | 156 | 834
&
Skreca w lewo Sp | =
SL 1110 3 |3 |0 31 g MR] O | D | AC | CP
Prost SUMA 2 Skregea w lewo
S 3 (15810 1|0 s | 310 & SL 0 [ 108 1 [ 1] 0
Skreea wprawo | 4 24 3 3 0 f Prosto 4 515 | 21 28 0
sP z P
Suma nza wlocie 5 282 | 16 7 0 3 =995 < SqucaS\; prawo | 4 148 6 1 0
\L Suma nza wlocie 5 bh | 28 30 0

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

POMIAR RUCHU KOLOWEGO
Ul Roosvelta — Swigtokrzyska — Niepodleglosci - Wierzbinskiego
Pojazdy umowne

GODZ. 15.00 - 16.00 5.06.2019
Suma 0
pojazdéw na =
— : MR | O D | AC | CP skrzyzowaniu =775 MR| O | D |AC | CP
reea w lewo Skreea w prawo
1 |108| 3 7 0 3119 % SPT 1103 Sp 0 9 | 4 2 3
Pre 113 647 21 |44 | 0 é pe- (Sd2]| PR | a (s 7|20
Skreca w prawo SUMA | SP P SL Skreca w lewo
SP 1 {208 5|2 [0 5 A sLi (246 SL 0 (235 8 | 3|0
Sumanawlocle | 15 963 | 29 | 53 | 0 || 1060|216 |725| 119 SO [go1] [Semenaviete| 1 | ge1f19 | 7 | 3
| « | T=867 | Wierzbinskiego Swietokrzyska =445 | > ‘
SLt 109 SL P SP SUMA
« 1) - z
MR| O | D | AC | cP P> | 172 - 111 | 586 | 157 | 854
Skreea w lewo SP | E
iy 1 {100 3|50 33 %" MR]| O [ D [AC] cp
Prosto SUMA 2 Skregea w lewo
P 2 158 | 10 2 0 s 314 g SL 0 108 1 2 0
Ssnpim] 5 tof (3 | & | o s, o 2 51521 | 48 | 0
)
Suma nza wlocie 4 282 16 12 0 3 =995 <« Skrecasw; prawo 1 148 6 2 0
J, Suma n;:a wlocie 3 71 28 52 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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62-081 Przezmierowo, ul.Kamienna 7

MSR TRAFFIC Spotka z o.0.
Zaktad Systeméw Sterowania Ruchem Drogowym Wysogotowo
Kartogram Godz.15-16 p.u./h
o N - - -
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62-081 Przezmierowo, ul.Kamienna 7
Wysogotowo

MSR TRAFFIC Spotka z o.0.
Zaktad Systeméw Sterowania Ruchem Drogowym

16. OBLICZENIA PRZEPUSTOWOSCI

Godz.7-8- diagram T=120s

OBLICZANIE PRZEPUSTOWOSCI | OCENA WARUNKOW RUCHU NA SKRZYZOWANIU Z SYGNALIZACJA SWIETLNA
OBLICZENIE PRZEPUSTOWOSCI arkusz
Wilot 1 2 3 4
Obliczeniowa grupa paséw
Pas ruchu Kla | K1b K2 K3a | K3b K4
Relacja wp | wp | wpl L wp |
Natgzenie ruchu w grupie paséw Qg [P/h] 540 | 62 254 | 97 807 | 69 123 | 92
Natezenie ruchu na wlocie Q,; [P/h] 602 351 876 215
Natezenie ruchu na skrzyzowaniu Qg [P/h] 2034
Natezenie nasycenia grupy pasow S, [P/h] 3800 1850 1805 1815 3800] 1850 1805] 1815
Efektywny sygnat zielony G, [s] 33 9 37 37 33 9 16 16
Dtugosé cyklu T [s] 120
Przepustowos¢ grupy pasow | 1045 138 | 557 [ s60 [ 1045] 139 | 241 | 242
Przepustowos$¢ wlotu 1183 1117 1183 483
Przepustowo$¢ skrzyzowania 3966
Stopien obcigzenia grupy pasow [052] 0,45 [0.46] 0,17 [0.77] 05 [051] 0,38
Stopien obcigzenia wiotu 0,51 0,31 0,74 0,45
Stopien obcigzenia skrzyzowania 0,51
Przepustowos$¢ praktyczna grupy paséw przy Xg —ogs 888 | 117 473 | 476 888 | 117 205 | 205
Rezerwa przepustowosci grupy paséw AC, o 348 | 55 219 | 379 81 48 82 | 113
Przepustowos$¢ praktyczna wlotu przy X;=0,85 905 949 905 410
Rezerwa przepustowosci wiotu 302 598 29 73
Przepustowo$¢ praktyczna skrzyzowania 3371
Rezerwa przepustowosci skrzyzowania 252
Godz.14-15- diagram T=120s
OBLICZANIE PRZEPUSTOWOSCI | OCENA WARUNKOW RUCHU NA SKRZYZOWANIU Z SYGNALIZACJA SWIETLNA
OBLICZENIE PRZEPUSTOWOSCI arkusz
Wilot 1 2 3 4
Obliczeniowa grupa paséw
Pas ruchu Kla | Kib K2 K3a | K3b K4
Relacja wp | wp | wpl L wp |

Natezenie ruchu w grupie paséw Qg [P/h] 698 | 105 302 | 158 653 | 61 64 86
Natezenie ruchu na wlocie Q,; [P/h] 803 460 714 150
Natezenie ruchu na skrzyzowaniu Qg [P/h] 2127
Natgzenie nasycenia grupy pasow S, [P/h] 3800 1850 1805 1815 38001 1850 1805] 1815
Efektywny sygnat zielony G, [s] 33 9 37 37 33 9 16 16
Dlugosé cykiu T [s] 120
Przepustowos¢ grupy pasow | 1045 138 | 557 | 560 [ 1045 139 | 241 | 242
Przepustowos$¢ wlotu 1183 1117 1183 483
Przepustowos¢ skrzyzowania 3966
Stopien obciazenia grupy pasow [ 0,67 0,76 [ 0,54 0,28 [o62]044 [ 0,27 0,36
Stopien obcigzenia wiotu 0,68 0,41 0,6 0,31
Stopien obcigzenia skrzyzowania 0,54
Przepustowos$¢ praktyczna grupy pasow przy Xy -o.gs 888 | 117 473 | 476 888 | 117 205 | 205
Rezerwa przepustowosci grupy pasow AC, o 190 | 12 171 | 318 235 | 56 141 | 119
Przepustowos$¢ praktyczna wlotu przy X=0,85 905 949 905 410
Rezerwa przepustowosci wiotu 102 489 191 260
Przepustowo$¢ praktyczna skrzyzowania 3371
Rezerwa przepustowosci skrzyzowania 1839
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Wysogotowo

G0dz.15-16 - diagram T=120s

OBLICZANIE PRZEPUSTOWOSCI | OCENA WARUNKOW RUCHU NA SKRZYZOWANIU Z SYGNALIZACJA SWIETLNA

OBLICZENIE PRZEPUSTOWOSCI [ arusz |
Wilot 1 2 3 4
Obliczeniowa grupa paséw
Pas ruchu Kla | Kib K2 K3a | K3b K4
Relacja wp | wp | wpl L wp |

Natgzenie ruchu w grupie paséw Qg [P/h] 941 | 119 645 | 246 743 | 111 205 | 109
Natezenie ruchu na wlocie Q, [P/h] 1060 891 854 314
Natezenie ruchu na skrzyzowaniu Qg [P/h] 3119
Natgzenie nasycenia grupy pasow Sy, [P/h] 3800 1850 1805| 1815 3800 1850 1805| 1815
Efektywny sygnat zielony G, [s] 33 9 37 | 37 33 9 16 | 16
Dtugo$¢ cyklu T [s] 120
Przepustowosé grupy pasow [ 1045] 138 | 557 | 560 [ 1045] 139 | 241 242
Przepustowo$¢ wlotu 1183 1117 1183 483
Przepustowos¢ skrzyzowania 3966
Stopien obciazenia grupy pasow [ 09 o0gs [ 114] 044 [071] 08 |085] 045
Stopien obcigzenia wlotu 0,9 0,8 0,72 0,65
Stopien obcigzenia skrzyzowania 0,79
Przepustowo$¢ praktyczna grupy pasow przy X4 =g gs 888 | 117 473 | 476 888 | 117 205 | 205
Rezerwa przepustowosci grupy pasow AC, o 0 0 0 | 230 145( 0 0 |14
Przepustowos¢ praktyczna wlotu przy X;=0,85 905 949 905 410
Rezerwa przepustowosci wlotu 0 58 51 96
Przepustowos¢ praktyczna skrzyzowania 3371
Rezerwa przepustowosci skrzyzowania 252

Godz.15-16 — diagram rozszerzony T=120s + 10s dla grupy K4

OBLICZANIE PRZEPUSTOWOSCI | OCENA WARUNKOW RUCHU NA SKRZYZOWANIU Z SYGNALIZACJA SWIETLNA

OBLICZENIE PRZEPUSTOWOSCI [ arusz |
Wiot 1 2 3 4
Obliczeniowa grupa paséw
Pas ruchu Kla | Kib K2 K3a | K3b K4
Relacja wp | wp | wpl L wp |

Natgzenie ruchu w grupie paséw Qg [P/h] 941 | 119 645 | 246 743 | 111 205 | 109
Natezenie ruchu na wlocie Q, [P/h] 1060 891 854 314
Natezenie ruchu na skrzyzowaniu Qg [P/h] 3119
Natgzenie nasycenia grupy pasow Sy, [P/h] 3800 1850 1805| 1815 3800 1850 1805| 1815
Efektywny sygnat zielony G, [s] 33 9 47 | 47 33 9 16 | 16
Dtugo$¢ cyklu T [s] 130
Przepustowosé grupy pasow | 65 | 128 | 653 | 656 | 965 | 128 | 222 | 223
Przepustowos¢ wlotu 1093 1309 1093 445
Przepustowos¢ skrzyzowania 3940
Stopien obciazenia grupy pasow [098] 093 [099] 0,38 [077] 087 | 092] 040
Stopien obcigzenia wiotu 0,97 0,68 0,79 0,71
Stopien obcigzenia skrzyzowania 0,79
Przepustowo$¢ praktyczna grupy pasow przy X4 =g gs 820 | 109 555 | 558 820 | 109 189 | 189
Rezerwa przepustowosci grupy pasow AC, o 0 0 0 | 312 77 | 75 0 80
Przepustowo$¢ praktyczna wlotu przy X;=0,85 929 1113 929 378
Rezerwa przepustowos$ci wlotu 0 222 51 64
Przepustowos¢ praktyczna skrzyzowania 3349
Rezerwa przepustowosci skrzyzowania 230
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