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DOKUMENTY
STRATEGICZNE

Problematyka zwigzana

z organizacjg ruchu pieszego
i rowerowego w Warszawie
ujeta zostata w dokumentach
ksztattujgcych przysztosé
systemu transportowego
Warszawy

Strategia#2030

Studium uwarunkowan i kierunkéw
zagospodarowania przestrzennego
m.st. Warszawy

Strategia zrdwnowazonego rozwoju
systemu transportowego Warszawy do

roku 2015 i na lata kolejne (Strategia
Transportowa m.st. Warszawy)




UWARUNKOWANIA PRAWNE

Minimalne dtugosci sygnatéow
zielonych dla pieszych

100% czasu przejscia pieszych przez cate
przejscie przy predkosci pieszego rownej
1,4 m/s (1,0 m/s w przypadku przejsé
uczeszczanych przez osoby z dysfunkcja
ruchu lub na wézkach inwalidzkich),

Wymagania optymalizacyjne

Sterowanie ruchem na skrzyzowaniu wymaga
elastycznego dostosowania programow
sygnalizacyjnych do zmiennych warunkéw
ruchu, tak aby uzyska¢ mozliwie najwieksza
efektywnos¢ pracy sygnalizacji

Minimalne dtugosci sygnatéow
zielonych dla rowerzystow

100% czasu przejazdu kierujgcego rowerem

przez skrzyzowanie

przejazd dla

rowerzystow, przy predkosci 4,2 m/s

Czynniki programowe
warunkujgce bezpieczenstwo

zestaw strumieni tworzacych podstawowe
fazy ruchu, odpowiednie ustalenie grup
nadzorowanych i grup kolizyjnych oraz
zapewnienie bezpiecznych przejs¢ miedzy
fazami ruchu poprzez spefnienie warunkow
wymaganych dla dtugosci czaséw
miedzyzielonych



JAK ZAPEWNIC PIESZYM PRZEJSCIE NA 100%?
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JAK ZAPEWNIC PIESZYM PRZEJSCIE NA 100%?
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JAK ZAPEWNIC PIESZYM PRZEJSCIE NA 100%?

Oddzielne
sterowanie
sygnalizatorami
wewnetrznymi
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Automatyczne
zgtoszenie
zapotrzebowania na
sygnat zezwalajacy dla
pieszych bez
koniecznosci
nacisniecia przyciskow

AUTOMATYCZNA DETEKCJA
PIESZYCH | ROWERZYSTOW

Mozliwos¢
wykorzystania
systemow
automatycznej
detekcji do
wydtuzania fazy dla
pieszych

i rowerzystow



DALEKA DETEKCJA ROWEROWA

Dla gtédwnych szlakéow
rowerowych stosujemy
daleka detekcje |
rowerowga na 50[m].
Detekcja powinna
wykrywac kierunek
jazdy rowerzysty. ||| -

wykorzystywana jest
do zgtaszania
zapotrzebowania

i przedtuzania sygnatu
zezwalajgcego dla
rowerzystow.



PRZEDtUZANIE SYGNALU
| ZEZWALAJACEGO DLA ROWERZYSTOW
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~~ Faza obstugujaca
przejazd rowerowy
i przejscie dla
pieszych wydtuzana
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FAZA PIESZO — ROWEROWA
NA SKRZYZOWANIU
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FAZA PIESZO — ROWEROWA

Wykorzystanie
automatycznej detekc;ji
pieszych i rowerzystow

Sprawdzanie czy luka czasowa na
automatycznej detekcji pieszych
i rowerzystow jest mniejsza od
czasu jaki pieszy potrzebuje na
przejscie przez jezdnie

NA SKRZYZOWANIU

Wykorzystanie istniejgce;j
detekcji

Sprawdzanie czy wystepuje
zapotrzebowanie na
ktorymkolwiek z detektoréow
w obszarze skrzyzowania

Wykorzystanie dalekiej
detekcji rowerowej

Zastosowanie, w przypadku
gtownych szlakéw rowerowych,
detekcji rowerowej (kierunkowej)
na 50[m] stuzacej do
przedfuzania sygnatu
zezwalajgcego rowerzyscie




FAZA “DOOKOtA” PIESZA
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PREFEROWANA
FAZA PIESZA

Wyjscie z fazy nastepuje dopiero po

Preferowana faza piesza ma Wymaga zastosowania detektorow

na celu _UprZyW|_|ejowame przed linig zatrzymania i detektoréw
ruchu pieszego i rowerowego dalekich

Uniwersalny algorytm sterowania
umozliwiajgcy zmiane trybu pracy

algorytmu poprzez odpowiednig zmienng




PREFEROWANA FAZA PIESZA
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faza kotowa faza piesza faza tzw. ,all red” faza kotowa lub

piesza w zaleznosci
od tego, ktora
ostatnio byta
realizowana



PREFEROWANA FAZA PIESZA

Detektory do
wykrywania
jednosladow —
wywotanie fazy dla
grupy kotowej
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PREFEROWANA FAZA PIESZA
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