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Czes¢ OPISOWA

1 Dane ogdlne

1.1 Przedmiot i podstawa opracowania

Przedmiotem opracowania jest tymczasowy projekt ruchowy sygnalizacji Swietlnej na
skrzyzowaniu ulic Krakowska — Legionéw Pitsudskiego — Rollego — Przy Moscie w Krakowie
w zwigzku planowanym remontem Mostu Grunwaldzkiego i koniecznoscig wprowadzenia

zmian wynikajgcych z czasowej organizacji ruchu na ww. skrzyzowaniu.
Projekt opracowano w oparciu o:

e Projekt organizacji ruchu i oznakowania miejsca robot w rejonie skrzyzowania
Krakowska — Legiondw Pitsudskiego — Rollego — Przy Moscie,

e Wizje i obserwacje w terenie,

e Mape sytuacyjno — wysokosciowg,

e Projekt ruchowy obowigzujacy na skrzyzowaniu (Projekt ruchowy sygnalizacji
Swietlnej na skrzyzowaniu nr 442)

e Pomiary ruchu z dn. 08.01 — 14.01.2025r. udostepnione przez Urzad Miasta
Krakowa, Wydziat Miejskiego Inzyniera Ruchu,

e Ustawa z dnia 20 czerwca 1997 r. Prawo o ruchu drogowym (Dz. U. z 2024 r.
poz. 1251),

e Rozporzadzenie Ministra Infrastruktury z dnia 3 lipca 2003 r. w sprawie
szczegotowych warunkow technicznych dla znakéw i sygnatéw drogowych oraz
urzadzen bezpieczenstwa ruchu drogowego i warunkow ich umieszczania na
drogach (Dz. U. z 2019 r. poz. 2311 z pdzn. zm.),

e Rozporzadzenie Ministra Transportu i Gospodarki Morskiej z dnia 2 marca 1999
r. w sprawie warunkéw technicznych, jakim powinny odpowiadaé¢ drogi
publiczne i ich usytuowanie (Dz.U. z 2016 r. poz. 124 z pdzi. zm.),

e Rozporzadzenie Ministrow Infrastruktury oraz Spraw Wewnetrznych
i Administracji z dnia 31 lipca 2002 r. w sprawie znakdw i sygnatéw drogowych

(Dz. U.z2002 r.nr 170 poz. 1393 z pdzn. zm.).



2 Opis skrzyzowania

2.1 Lokalizacja

2.1 Stanistniejacy

Ulica Legionow Pitsudskiego jest drogg o przekroju jednojezdniowym dwukierunkowym,
z jednym pasem ruchu dla kazdego kierunku, w osi jezdni zlokalizowane jest torowisko
tramwajowe. Na wlocie pas ruchu dla pojazdow przebiega wspdlnie ztorowiskiem
tramwajowym. Catkowita szeroko$¢ jezdni wynosi ok. 11,30 m — pasy ruchu dla pojazdéw po
ok. 3,50 m. Wzdtuz ulicy przebiegajg obustronne chodniki. W poprzek wlotu wyznaczone jest
przejscie dla pieszych. Ulica wyposazona jest w znaki pionowe, oznakowanie poziome
i urzagdzenia BRD.

Ulica ul. Krakowska (Most Marszatka Pitsudskiego) jest drogg o przekroju
jednojezdniowym dwukierunkowym, z jednym pasem ruchu dla kazdego kierunku, w osi
jezdni zlokalizowane jest torowisko tramwajowe. Catkowita szerokos¢ jezdni wynosi ok. 10,00
m. Wzdtuz ulicy przebiegajg obustronne chodniki. Ulica wyposazona jest w znaki pionowe,
oznakowanie poziome i urzgdzenia BRD.

Ulica Rollego jest drogg o przekroju jednojezdniowym dwukierunkowym, z jednym
pasem ruchu dla kazdego kierunku. Catkowita szerokos¢ jezdni wynosi ok. 7,50 m. Wzdtuz ulicy
przebiega jednostronny chodnik zlokalizowany wzdtuz rzeki Wisty oraz jednostronny

bezpiecznik z kostki. W poprzek wlotu wyznaczone jest przejscie dla pieszych. Ulica objeta jest



strefg ograniczonej predkosci 30. Ulica wyposazona jest w znaki pionowe, oznakowanie
poziome i urzadzenia BRD.

Ulica Przy Moscie jest drogg o przekroju jednojezdniowym jednokierunkowym z dwoma
pasami ruchu. Dodatkowo dopuszczony jest dwukierunkowy ruch rowerowy na zasadzie
kontrapasa. W rejonie skrzyzowania ulica posiada dwa pasy ruchu — po jednym pasie dla relacji
w prawo i wprost. Catkowita szerokos¢ jezdni wynosi ok. 9,00 m. Wzdtuz ulicy przebiega
jednostronny chodnik zlokalizowany wzdtuz rzeki Wisty oraz jednostronny bezpiecznik
z kostki, wystepuja stupy z oswietleniem. W poprzek wlotu wyznaczone jest przejscie dla
pieszych. Ulica objeta jest strefg ograniczonej predkosci 30. Ulica wyposazona jest w znaki
pionowe, oznakowanie poziome i urzadzenia BRD.

Skrzyzowanie wyposazone jest w sygnalizatory ogdlne S-1 (umieszczone na masztach),
w sygnalizator S-2 (umieszczony na wysiegniku nad jezdniag na wlocie pdtnocnym)
przeznaczone dla pojazddw, sygnalizatory S-5 dla pieszych oraz sygnalizatory ST dla
tramwajow. Przejscie dla pieszych na potudniowym wilocie skrzyzowania wyposazone jest
w przyciski zgtoszeniowe, a wszystkie wloty wyposazone sg w detektory indukcyjne dla
pojazdow lub wideo detekcje. Obecnie na skrzyzowaniu funkcjonuje sygnalizacja $wietlna

akomodacyjna realizujgca 4 cykle pracy dostosowane do zmiennych natezen ruchu.

2.2 Stan projektowany

W ramach tymczasowej organizacji ruchu zwigzanej z remontem Mostu

Grunwaldzkiego na skrzyzowaniu wprowadzono nastepujgce zmiany:

e Konieczno$¢ zapewnienia priorytetu tramwajowego,

e Zmiana programow sygnalizacji i algorytmu, w celu zapewnienia koordynacji
dla tramwajow w kier. Centrum ze skrzyzowaniem ul. Kalwaryjska — Legionéw
Pitsudskiego,

e Zmiana harmonogramu pracy sygnalizacji,

e Usuniecie planu ramowego.



3 Sygnalizacja $wietlna

3.1 Lista aktywnych grup sygnalizacyjnych
Aktywne grupy sygnalizacyjne oraz przypisane im sygnalizatory pozostajg bez zmian.
Czas 261t Czas
Nr . Minimalny . i Minimalny ..
Nazwa | Typ Sygnalizatory . / zielony 26tto- Nadzorowana
kanatu zielony . czerwony
migajqcy czerwony
1 Tl ST T1, Tip 7 3 1 0 T
2 T3 ST T3 7 3 1 0 T
3 K1 S-2 K1 5 3 1 1 T
4 K3 S-1 K3, K3’ 5 3 1 1 T
5 K2 5-1 K2, K2p 5 3 1 1 T
6 K4 5-1 K4, K&’ 5 3 1 1 T
7 S1 strzatka S1 5 0 1 0 T
8 P2 S-5 P2a, P2b 8 4 1 0 T
9 P4 S-5 P4a, P4b 6 4 1 0 T
10 P3 S-5 P3a, P3b, P3¢, P3d 9 4 1 0 T
3.2 Minimalna dtugosc¢ swiatta zielonego dla pieszych i rowerzystéow
Dtugosci przejsé dla pieszych pozostajg bez zmian.
Dtugos¢ 4 Czas . Czas
g” . Predkos¢ . 75% Gmin .
Grupa przejscia [m/s] obliczony [s] przyjety
[m] [s] [s]
P2 10,0 1,4 71 5,3 8,0
P3 12,5 1,4 8,9 6,7 9,0
P4 7,3 1,4 52 3,9 6,0
3.3 Obliczenia czaséw miedzyzielonych

Strumienie ruchu i wyznaczone punkty kolizji przedstawia rysunek nr 1 (Czes$¢

rysunkowa). Przy wykonywaniu obliczen czaséw miedzyzielonych uwzgledniono dtugosci

pojazdéw rowne: 10m dla strumienia pojazdow, 14m dla strumienia autobuséw, 27m dla

strumienia tramwajow oraz Om dla strumienia pieszych. Obliczenia czaséw miedzyzielonych

pozostajg bez zmian w stosunku do stanu istniejgcego.




OBLICZENIE CZASOW MIEDZYZIELONYCH

Droga ) Pred kos’cj. Czas ) D.roga Pre'd kosé C'zas 5\{\/jatfo Czas. miedzy- Prayjete
Grupa wychodzaca | ewakuacji | ewakuacji | ewakuacji | Grupawchodzaca | dojazdu | dojazdu | dojazdu zoffte Z|e|c3ny tmin
Se Ve te Sd vd td Z tmin
relacja | pas [m] [m/s] [s] relacja | pas [m] [m/s] [s] [s] [s] [s]
T1 - - 14,8 10,00 4,2 K1 L 1 15,5 4,20 3,7 3,0 3,49 4,0
T1 - - 12,3 10,00 3,9 K2 w 1 13,9 8,30 2,7 3,0 4,26 5,0
T1 - - 15,5 10,00 4,3 K2 L 1 14,4 4,20 3,4 3,0 3,82 4,0
T1 - - 12,5 10,00 4,0 K3 L 1 23,0 4,20 5,5 3,0 1,47 2,0
T1 - - 15,6 10,00 43 K4 w 1 18,8 4,20 4,5 3,0 2,78 3,0
T1 - - 12,8 10,00 4,0 K4 L 1 19,3 9,70 3,0 3,0 3,99 4,0
T1 - - 31,1 10,00 58 P3 - - 0,0 1,40 0,0 3,0 8,81 9,0
T3 - - 18,7 10,00 4,6 K1 L 1 18,6 4,20 4,4 3,0 3,14 4,0
T3 - - 21,6 10,00 4,9 K2 w 1 11,0 8,30 2,3 3,0 5,53 6,0
T3 - - 20,4 10,00 4,7 K2 L 1 11,1 4,20 2,6 3,0 5,10 6,0
T3 - - 18,7 10,00 4,6 K3 L 1 18,7 4,20 4,5 3,0 3,12 4,0
T3 - - 18,7 10,00 4,6 K4 w 1 21,7 4,20 5,2 3,0 2,40 3,0
T3 - - 24,8 10,00 52 K4 L 1 23,7 9,70 3,4 3,0 4,74 5,0
T3 - - 7,8 10,00 3,5 P3 - - 0,0 1,40 0,0 3,0 6,48 7,0
K1 P 1 14,0 5,50 4,4 K2 w 21,9 8,30 3,6 3,0 3,73 4,0
K1 P 1 14,0 5,50 4,4 K3 L 31,0 4,20 7,4 3,0 -0,02 0,0
K1 P 1 21,5 5,50 5,7 P4 - - 0,0 1,40 0,0 3,0 8,73 9,0
K1 w 1 11,8 11,10 2,0 K2 w 1 17,3 8,30 3,1 3,0 1,88 2,0
K1 w 1 23,7 11,10 3,0 K2 L 1 24,1 4,20 57 3,0 0,30 1,0
K1 w 1 11,8 11,10 2,0 K3 L 1 26,4 4,20 6,3 3,0 -1,32 0,0
K1 w 1 25,2 11,10 3,2 K4 P 1 19,7 6,90 3,9 3,0 2,32 3,0
K1 w 1 15,4 11,10 2,3 K4 w 1 14,8 4,20 3,5 3,0 1,76 2,0
K1 w 1 14,8 11,10 2,2 K4 L 1 15,0 9,70 2,5 3,0 2,69 3,0
K1 w 1 32,1 11,10 3,8 P3 - - 0,0 1,40 0,0 3,0 6,79 7,0
K1 L 1 15,5 4,20 6,1 T1 - - 14,8 13,90 2,1 3,0 7,01 8,0
K1 L 1 18,6 4,20 6,8 T3 - - 18,7 13,90 2,3 3,0 7,46 8,0
K1 L 1 12,0 4,20 52 K2 w 1 16,0 8,30 2,9 3,0 531 6,0
K1 L 1 16,2 4,20 6,2 K2 L 1 13,7 4,20 3,3 3,0 5,98 6,0
K1 L 1 21,5 4,20 7,5 K3 P 1 20,1 4,20 4,8 3,0 5,71 6,0
K1 L 1 18,7 4,20 6,8 K3 w 1 18,7 13,90 2,3 3,0 7,49 8,0
K1 L 1 12,0 4,20 52 K3 L 1 25,1 4,20 6,0 3,0 2,26 3,0
K1 L 1 18,5 4,20 6,8 K4 w 1 21,5 4,20 51 3,0 4,67 5,0
K1 L 1 13,8 4,20 57 K4 L 1 17,8 9,70 2,8 3,0 5,83 6,0
K1 L 1 27,2 4,20 8,9 P2 - - 0,0 1,40 0,0 3,0 11,86 12,0
K2 P 1 15,4 5,50 4,6 K3 w 1 33,7 13,90 3,4 3,0 4,19 5,0
K2 P 1 15,4 5,50 4,6 K4 L 1 32,7 9,70 4,4 3,0 3,25 4,0
K2 P 1 6,7 5,50 3,0 P2 - - 0,0 1,40 0,0 3,0 6,04 7,0
K2 w 1 13,9 11,10 2,2 T1 - - 12,3 13,90 1,9 3,0 3,27 4,0
K2 w 1 11,0 11,10 1,9 T3 - - 21,6 13,90 2,6 3,0 2,34 3,0
K2 w 1 21,9 11,10 2,9 K1 P 1 14,0 6,90 3,0 3,0 2,84 3,0
K2 w 1 17,3 11,10 2,5 K1 w 1 11,8 13,90 1,8 3,0 3,61 4,0
K2 w 1 16,0 11,10 2,3 K1 L 1 12,0 4,20 2,9 3,0 2,49 3,0
K2 w 1 10,8 11,10 1,9 K3 w 1 21,6 13,90 2,6 3,0 2,32 3,0
K2 w 1 15,2 11,10 2,3 K3 L 1 24,3 4,20 58 3,0 -0,52 0,0




OBLICZENIE CZASOW MIEDZYZIELONYCH

Droga ) Pred kos’cj. Czas ) D.roga Pre'd kosé C'zas 5\{\/jatfo Czas. miedzy- Prayjete
Grupa wychodzaca | ewakuacji | ewakuacji | ewakuacji | Grupawchodzaca | dojazdu | dojazdu | dojazdu zoffte Z|e|c3ny tmin
Se Ve te Sd vd td Z tmin
relacja | pas [m] [m/s] [s] relacja | pas [m] [m/s] [s] [s] [s] [s]
K2 w 1 13,4 11,10 2,1 K4 L 1 19,9 9,70 3,1 3,0 2,06 3,0
K2 w 1 6,5 11,10 1,5 P2 - - 0,0 1,40 0,0 3,0 4,49 5,0
K2 w 1 29,4 11,10 3,5 P4 - - 0,0 1,40 0,0 3,0 6,55 7,0
K2 w 1 21,9 11,10 2,9 S1 P 1 14,0 6,90 3,0 3,0 2,84 3,0
K2 L 1 14,4 4,20 5,8 T1 - - 15,5 13,90 2,1 3,0 6,69 7,0
K2 L 1 11,1 4,20 5,0 T3 - - 20,4 13,90 2,5 3,0 5,56 6,0
K2 L 1 24,1 4,20 8,1 K1 w 1 23,7 13,90 2,7 3,0 8,41 9,0
K2 L 1 13,7 4,20 5,6 K1 L 1 16,2 4,20 3,9 3,0 4,79 5,0
K2 L 1 10,9 4,20 5,0 K3 w 1 20,4 13,90 2,5 3,0 5,51 6,0
K2 L 1 12,0 4,20 52 K3 L 1 20,2 8,30 3,4 3,0 4,80 5,0
K2 L 1 25,6 4,20 8,5 K4 P 1 19,7 6,90 3,9 3,0 7,62 8,0
K2 L 1 14,5 4,20 5,8 K4 w 1 18,7 4,20 4,5 3,0 4,38 5,0
K2 L 1 6,5 4,20 3,9 P2 - - 0,0 1,40 0,0 3,0 6,93 7,0
K2 L 1 32,6 4,20 10,1 P3 - - 0,0 1,40 0,0 3,0 13,14 14,0
K3 P 1 20,1 4,20 7,2 K1 L 1 21,5 4,20 51 3,0 5,05 6,0
K3 P 1 20,1 4,20 7,2 K4 w 1 24,6 4,20 5,9 3,0 4,31 5,0
K3 P 1 25,8 4,20 8,5 P2 - - 0,0 1,40 0,0 3,0 11,52 12,0
K3 P 1 7,8 4,20 4,2 P3 - - 0,0 1,40 0,0 3,0 7,24 8,0
K3 w 1 18,7 11,10 2,6 K1 L 1 18,7 4,20 4,5 3,0 1,13 2,0
K3 w 1 33,7 11,10 3,9 K2 P 1 15,4 6,90 3,2 3,0 3,71 4,0
K3 w 1 21,6 11,10 2,8 K2 w 1 10,8 8,30 2,3 3,0 3,55 4,0
K3 w 1 20,4 11,10 2,7 K2 L 1 10,9 4,20 2,6 3,0 3,14 4,0
K3 w 1 18,7 11,10 2,6 K4 w 1 21,7 4,20 5,2 3,0 0,42 1,0
K3 w 1 27,8 11,10 3,4 K4 L 1 26,7 9,70 3,8 3,0 2,65 3,0
K3 w 1 7,8 11,10 1,6 P3 - 0,0 1,40 0,0 3,0 4,60 5,0
K3 L 1 23,0 4,20 7,9 T1 - - 12,5 13,90 1,9 3,0 8,96 9,0
K3 L 1 18,7 4,20 6,8 T3 - - 18,7 13,90 2,3 3,0 7,49 8,0
K3 L 1 31,0 4,20 9,8 K1 P 1 14,0 6,90 3,0 3,0 9,73 10,0
K3 L 1 26,4 4,20 8,7 K1 w 1 11,8 13,90 1,8 3,0 9,82 10,0
K3 L 1 25,1 4,20 8,4 K1 L 1 12,0 4,20 2,9 3,0 8,50 9,0
K3 L 1 24,3 4,20 8,2 K2 w 1 15,2 8,30 2,8 3,0 8,34 9,0
K3 L 1 20,2 4,20 7,2 K2 L 1 12,0 4,20 2,9 3,0 7,33 8,0
K3 L 1 18,7 4,20 6,8 K4 w 1 21,5 8,30 3,6 3,0 6,24 7,0
K3 L 1 22,8 4,20 7,8 K4 L 1 19,5 9,70 3,0 3,0 7,80 8,0
K3 L 1 7,8 4,20 4,2 P3 - - 0,0 1,40 0,0 3,0 7,24 8,0
K3 L 1 38,5 4,20 11,5 P4 - - 0,0 1,40 0,0 3,0 14,55 15,0
K3 L 1 31,0 4,20 9,8 S1 P 1 14,0 6,90 3,0 3,0 9,73 10,0
K4 P 1 19,7 5,50 54 K1 w 25,2 13,90 2,8 3,0 5,59 6,0
K4 P 1 19,7 5,50 54 K2 L 25,6 4,20 6,1 3,0 2,30 3,0
K4 P 1 26,6 5,50 6,7 P3 - - 0,0 1,40 0,0 3,0 9,65 10,0
K4 P 1 7,0 5,50 3,1 P4 - - 0,0 1,40 0,0 3,0 6,09 7,0
K4 w 1 18,8 4,20 6,9 T1 - - 15,6 13,90 2,1 3,0 7,73 8,0
K4 w 1 21,7 4,20 7,5 T3 - - 18,7 13,90 2,3 3,0 8,20 9,0
K4 w 1 14,8 4,20 59 K1 w 1 15,4 13,90 2,1 3,0 6,80 7,0




OBLICZENIE CZASOW MIEDZYZIELONYCH

Droga ) Pred kos’cj. Czas ) D.roga Pre'd kosé C'zas 5\{\/jatfo Czas. miedzy- Prayjete
Grupa wychodzaca | ewakuacji | ewakuacji | ewakuacji | Grupawchodzaca | dojazdu | dojazdu | dojazdu zoffte Z|e|c3ny tmin
Se Ve te Sd vd td Z tmin
relacja | pas [m] [m/s] [s] relacja | pas [m] [m/s] [s] [s] [s] [s]
K4 w 1 21,5 4,20 7,5 K1 L 1 18,5 4,20 4,4 3,0 6,10 7,0
K4 w 1 18,7 4,20 6,8 K2 L 1 14,5 4,20 3,5 3,0 6,38 7,0
K4 w 1 24,6 4,20 8,2 K3 P 1 20,1 4,20 4,8 3,0 6,45 7,0
K4 w 1 21,7 4,20 7,5 K3 w 1 18,7 13,90 2,3 3,0 8,20 9,0
K4 W 1 21,5 4,20 7,5 K3 L 1 18,7 4,20 4,5 3,0 6,05 7,0
K4 w 1 30,2 4,20 9,6 P2 - - 0,0 1,40 0,0 3,0 12,57 13,0
K4 w 1 7,0 4,20 4,0 P4 - - 0,0 1,40 0,0 3,0 7,05 8,0
K4 L 1 19,3 8,30 3,5 T1 - 12,8 13,90 1,9 3,0 4,61 5,0
K4 L 1 23,7 8,30 4,1 T3 - - 24,8 13,90 2,8 3,0 4,28 5,0
K4 L 1 15,0 8,30 3,0 K1 w 1 14,8 13,90 2,1 3,0 3,95 4,0
K4 L 1 17,8 8,30 3,3 K1 L 1 13,8 4,20 3,3 3,0 3,06 4,0
K4 L 1 32,7 8,30 51 K2 P 1 15,4 6,90 3,2 3,0 4,91 5,0
K4 L 1 19,9 8,30 3,6 K2 w 1 13,4 8,30 2,6 3,0 3,99 4,0
K4 L 1 26,7 8,30 4,4 K3 w 1 27,8 13,90 3,0 3,0 4,42 5,0
K4 L 1 19,5 8,30 3,6 K3 L 1 22,8 4,20 54 3,0 1,13 2,0
K4 L 1 7,0 8,30 2,0 P4 - - 0,0 1,40 0,0 3,0 5,05 6,0
P2 - - 10,0 1,40 7,1 K1 L 1 23,2 4,20 5,5 0,0 1,62 2,0
P2 - 10,0 1,40 7,1 K2 P 1 2,5 6,90 1,4 0,0 5,78 6,0
P2 - - 10,0 1,40 7,1 K2 w 1 2,5 8,30 1,3 0,0 5,84 6,0
P2 - - 10,0 1,40 7,1 K2 L 1 2,5 4,20 0,6 0,0 6,55 7,0
P2 - - 10,0 1,40 7,1 K3 P 1 21,8 4,20 52 0,0 1,95 2,0
P2 - - 10,0 1,40 7,1 K4 w 1 26,2 4,20 6,2 0,0 0,90 1,0
P3 - - 12,5 1,40 8,9 T1 27,1 13,90 2,9 0,0 5,98 6,0
P3 - - 12,5 1,40 8,9 T3 - - 3,8 13,90 1,3 0,0 7,66 8,0
P3 - - 12,5 1,40 8,9 K1 w 1 28,1 13,90 3,0 0,0 591 6,0
P3 - - 12,5 1,40 8,9 K2 L 1 28,6 4,20 6,8 0,0 2,12 3,0
P3 - - 12,5 1,40 8,9 K3 P 1 3,8 4,20 0,9 0,0 8,02 9,0
P3 - - 12,5 1,40 8,9 K3 w 1 3,8 13,90 1,3 0,0 7,66 8,0
P3 - - 12,5 1,40 8,9 K3 L 1 3,8 4,20 0,9 0,0 8,02 9,0
P3 - - 12,5 1,40 8,9 K4 P 1 22,6 6,90 43 0,0 4,65 5,0
P4 - - 7,3 1,40 52 K1 P 1 17,5 6,90 3,5 0,0 1,68 2,0
P4 - - 7,3 1,40 52 K2 w 1 25,4 8,30 4,1 0,0 1,15 2,0
P4 - - 7,3 1,40 52 K3 L 1 34,5 4,20 8,2 0,0 -3,00 0,0
P4 - - 7,3 1,40 5,2 K4 P 1 3,0 6,90 1,4 0,0 3,78 4,0
P4 - - 7,3 1,40 5,2 K4 w 1 3,0 8,30 1,4 0,0 3,85 4,0
P4 - - 7,3 1,40 5,2 K4 L 1 3,0 9,70 1,3 0,0 3,91 4,0
P4 - - 7,3 1,40 52 S1 P 1 17,5 6,90 3,5 0,0 1,68 2,0
s1 P 1 14,0 5,50 4,4 K2 w 1 21,9 8,30 3,6 0,0 0,73 1,0
S1 P 1 14,0 5,50 4,4 K3 L 1 31,0 4,20 7,4 0,0 -3,02 0,0
S1 P 1 21,5 5,50 5,7 P4 - - 0,0 1,40 0,0 0,0 5,73 6,0




3.4 Macierz kolizji

3.5 Macierz minimalnych czaséw miedzyzielonych

T1 |T3 | K1 |K3 |[K2 |K4 |S1 §P2 |P4 |P3
T1 5] 4 9
T3 | 7
K1 6| 6| 4 7
K3 9| 8 |10 8
K2y 7| 6] 9| 6 A ST
K4y 8| 91 7| 9 13 | 8
51 21011 6
PZ 711
P4 21 41| 2
P3| 6| 8] 6| 9




3.6 Programy sygnalizacji — startowy i koncowy

3.6.1 Program startowy

0 10 2024
T1  xx
T3 xx
K1
K3 |
K2 | )
K4 | 1E
ST xx| xobxxkxxkxxkxkx
P2 xx
P4 xx
P3  xx ——
0 10 2024

3.6.2 Program konncowy

? | 10 20
it 2 XX
T3 :fjg XX
KI  — ]
K3 |
K2 |
K4 |
ST xfxxxxxxkxxk |xx
P2 frimy XX
P4 — fm XX
P3 XX

0 10 20



3.7 Programy sygnalizacji — tryb akomodacyjny
3.7.1 Uktad faz ruchu
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3.7.2 Algorytm sterowania — Program SP1

Przy wzbudzeniu we wszystkich grupach sygnalizacyjnych program bedzie realizowany

wg schematu przejs¢ miedzy fazami 1-2-4-5-3.

Faza | Fazazadana Zadanie od Min. zielonego dla Wydtuzanie od
2 P3 T1IAT3AKLIAK3AP2APA T1AT3AKLANK3
1 3 K2 » K4 T1IAT3AKLIAK3ANP2ANPA T1AT3MK1LANK3
4 K4 T1IAT3AKLIAK3AP2APA T1AT3AKLAK3
Faza Faza zgdana Zadanie od Min. zielonego dla Wydtuzanie od
) 4 Ext. K4 ~ brak K2 K2 A P3 K2
1*1 PD K2 A K4 A P3 K2 v K4
Faza Faza zgdana Zadanie od Min. zielonego dla Wydtuzanie od
3 4 Ext. K4 ~ brak K2 K2 K2
1*1 PD K2 A K4 K2 v K4
Faza Faza zgdana Zadanie od Min. zielonego dla Wydtuzanie od
4 5 T1vT3 K4 ~ S1 K4
1%1 PD K4 A S1 K4
Faza Faza zgdana Zadanie od Min. zielonego dla Wydtuzanie od
5 3 PD K1AK3ATIAT3 T1AT3AKLAK3

*1 state zgdanie grup TLAT3 A K1 A K3 A P2 A P4
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3.7.3 Algorytm sterowania — Program SP2

Przy wzbudzeniu we wszystkich grupach sygnalizacyjnych program bedzie realizowany

wg schematu przejs¢ miedzy fazami 1-2 —4.

Faza | Fazazadana Zadanie od Min. zielonego dla Wydtuzanie od
2 P3 T1IAT3AKLIAK3AP2APA T1AT3AKLANK3
1 3 K2 » K4 T1IAT3AKLIAK3ANP2ANPA T1AT3MK1LANK3
4 K4 T1IAT3AKLIAK3AP2APA T1AT3AKLAK3
Faza Faza zgdana Zadanie od Min. zielonego dla Wydtuzanie od
) 4 Ext. K4 ~ brak K2 K2 A P3 K2
1*1 PD K2 A K4 A P3 K2 v K4
Faza Faza zgdana Zadanie od Min. zielonego dla Wydtuzanie od
3 4 Ext. K4 ~ brak K2 K2 K2
1*1 PD K2 A K4 K2 v K4
Faza Faza zgdana Zadanie od Min. zielonego dla Wydtuzanie od
4 1*1 PD K4 ~ S1 K4

*1_state zgdanie grup TLAT3 A K1 A K3 A P2 A P4
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3.7.4 Program akomodacyjny maksymalny SP1
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3.7.5 Program akomodacyjny maksymalny SP2

T3

K3
K2
K4

3
P2

P3

OS99 0999999999999 099 YeS 0.
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Minimalne i maksymalne dfugosci sygnatéw zielonych dla poszczegdlnych grup:

Program Program
Lp. | Grupa akom. SP1 akom. SP2
MIN | MAX | MIN | MAX
1 T1 7 47 7 39
2 T3 7 46 7 35
3 K1 5 47 5 37
4 K3 5 40 5 35
5 K2 5 16 5 9
6 K4 5 23 5 19
7 S1 5 10 5 11
8 P2 8 30 8 32
9 P4 6 38 6 35
10 P5 9 16 9 9

Program statoczasowy awaryjny nalezy wdrozy¢ wg powyzszych diagramow przy

maksymalnych wydtuzeniach.



3.7.6 Diagramy przejs¢ miedzyfazowych
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T
T3
Ki
K3
K2
K4
s1
P2
P4
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Nazwa programu: PF4_5
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3.7.7 Harmonogram realizacji programoéw

Nazwa programu: PF5_3

0 5 10 15 20

@ ||l

.
g

Rl KA

Harmonogram pracy sygnalizacji swietlnej ulega zmianie w stosunku do stanu

istniejacego.

Nr od Do Pn|Wt|§r|Cz|Pt sb | Nd
1 0:00 5:00 SP2

SP2 | SP2
2 5:00 6:00
3 6:00 6:30
4 6:30 8:00
5 8:00 19:00 SP1 SP1 | SP1
6 19:00 20:00
7 20:00 21:00
8 21:00 22:00

SP2 | SP2
9 22:00 24:00 SP2

3.8 Rozwigzania sprzetowe

3.8.1 Sterownik

Sterownik na skrzyzowaniu pozostaje bez zmian.
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3.8.2 Spis sygnalizatoréw

Sygnalizatory na skrzyzowaniu pozostajg bez zmian.

Grupa Wielkos¢ Ekran Miejsce
l.p. | Nazwa Typ . . . . .
sygnalizacyjna | soczewki [mm] | kontrastowy [zawieszenia
ST + komora Lo
1 T1 czekaj” 300 Tak Wysiegnik
ST +k T
2 | T1p *xomora 300 Maszt
,czekaj
3 K1 S-2 K1, S1 300, 200 Tak Wysiegnik
4| T3 |ST+komora T3 300 Maszt
,czekaj
5 K3 S-1 300 Maszt
K3
6 K3’ S-1 100 Maszt
7 K2 S-1 300 Maszt
K2
8 K2p S-1 300 Maszt
9 K4 S-1 300 Maszt
K4
10 K4 S-1 100 Maszt
11| P3a S-5 200 Maszt
12| P3b 55 200 Maszt
P3
13| P3c 55 200 Maszt
14 | P3d S-5 200 Maszt
15| P2a S-5 200 Maszt
P2
16| P2b 55 200 Maszt
17 P4a S-5 200 Maszt
P4
18 | P4b S-5 200 Maszt
3.8.3 Spis detektoréow
Detektory na skrzyzowaniu pozostajg bez zmian.
j Odlegtos¢ od linii
. Grupa e < . Interwat .
l.p. Nazwa Rodzaj . . . zatrzymania Uwagi
sygnalizacyjna|  7adanie Wydtuzanie [m] [s]
1 D1 1 T -1 3,0 Zliczanie
K1, T1
2 D12 Detektor T 1-21 3,0
3 D3_1 wideo T 1 3,0 Zliczanie
K3, T3
4 D32 T 1-21 3,0
5 D2_11 T T 1 30 Z||czan|e,’ det.
Petla rowerow
indukcyjna K2 Zli ie d
6 | D212 T 5-20 3,0 iczanie, det.
rowerow
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Funkcje Odlegtos¢ od linii
i Grupa . Interwat .
l.p. Nazwa Rodzaj . . - zatrzymania Uwagi
sygnalizacyjna Zadanie Wydtuzanie [m] [s]
7 D2_21 T T 1 30 leczame,’ det.
roweréw
8 D2_22 T 5-20 3,0 leczame,, det.
roweréw
9 D4_1 T T 1 3,0 leczame,, det.
roweréw
“ Zli ie, d
10 D4_2 T 5-20 3,0 ICzame,’ et.
roweréw
11 pb3a T
2 b3b Potwierdzenie
1 p T '
Przycisk P3 w postfa
13 pb3c T sygnatu
migajgcego
14 pb3d T

3.9 Koordynacja

Skrzyzowanie ul. Kalwaryjska — ul. Legiondéw Pitsudskiego (442) skoordynowano w

zakresie grup sygnalizacyjnych T2P i T4L ze skrzyzowaniem ul. Legiondéw Pitsudskiego — ul.

Rollego (441) wzgledem grupy sygnalizacyjnej T3. Dla koordynowanych grup przyjeto predkosé

koordynacji réwng 12,5 km/h.

3.9.1 Tabela offsetow

Skrzyzowanie SP1 SP2
Legiondw Pitsudskiego — Rollego 4 1
(441)
Kalwaryjska — Legionow Pitsudskiego 0 0
(442)
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3.9.2 Wpykresy koordynacji

caas )

Program SP1

T27)

ol

Offsch:

15500
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Program SP2

27

Rallega Ral
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Offseh:

n
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Czes$c rysunkowa

Trajektorie oraz punkty kolizji
Plan rozmieszczenia urzadzen sygnalizacji Swietlnej

rys.nrl
rys. nr 2
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LEGENDA:

punkt poczatkowy

)
/

@ bunkt kolizji dojazdu pojazd - pieszy

punkt kolizji ewakuacji pojazd - pieszy

®

% punkt kolizji pojazd - pojazd

trajektorie ruchu
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LEGENDA: |

4 Istniejace sygnalizatory tramwajowe, 2-komorowe @300

Istniejace sygnalizatory S-1, 3-komorowe @300

Istniejace sygnalizatory S-2
<<qiir
<

Istniejace sygnalizatory S-1, 3-komorowe @300, z ekranem kontrastowym

Istniejace sygnalizatory S-5, 2-komorowe @200

4:1% Istniejace sygnalizatory S-1 pomocnicze, 3-komorowe (3100

(o] Istniejace przyciski wzbudzania dla pieszych

e—— lstniejace maszty / wysiegniki / bramy sygnalizacyjne

X D Istniejace petle indukcyjne I

Istniejace pola wideo detekcji
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