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Typowy ukiad faz na skrzyzowaniu z pieszymi

Faza 1 (preferowana) — obstuga
kierunku gtdwnego z pieszymi

Faza 3 (wzbudzana) — obstuga
kierunku poprzecznego
(bez pieszych)

(do 2023 r.)

Faza 2 (wzbudzana) — obstuga
kierunku poprzecznego
(z pieszymi)



Typowy uktad faz na skrzyzowaniu z pieszymi
(do 2023 r.)

Uzasadnienie — czas ewakuacji pojazdow jest Signal PF: L}Z%O
krotki, wiec mozna szybko zatgczac faze dla group o]
pieszych i rowerzystow K i

+ mozliwos$¢ blokowania fazy 1 (dla pojazdow) 3K ="

W czasie zarezerwowanym dla okna AK |l
koordynacyjnego = e —

+ wiekszosc¢ pojazdow publicznego transportu fz
zbiorowego porusza sie wzdtuz kierunku o1 l 0
gtéwnego PR - 10

+ najmniejsze wymagania w zakresie detekcji 8PR -—-_JD:
(pojazdy 50m, przyciski, bliskie kamery) PR —|= T

— piesi zmuszeni sg do wciskania przyciskow s L

— zawodnosc¢ kamer i radarow e

— utrzymywanie sygnatu zielonego przy braku
zapotrzebowania



Czutosc automatycznej detekcji pieszych (ADP)

Problem — jak odfiltrowa¢ pieszych
schodzgcych z przejscia?




Wptyw na dziatanie priorytetu dla tramwajow

Problem — incydentalne czasy oczekiwania pieszych ponad 2 minuty,
ale niepotwierdzone historii pracy sterownika sygnalizacji swietlnej

rozktad empiryczny czasu oczekiwania pieszych na przejsciu przez ul. Grochowska
przy ul. Zétkiewskiego w Warszawie
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Nowy propieszy ukiad faz ruchu (od 2024 r.)

Skrzyzowanie ul. Obozowej z ul. Deotymy w Warszawie -
wdrozenie nowego typu algorytmu sterowania ruchem

detekcja
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Nowy propieszy ukiad faz ruchu (od 2024 r.)

Faza 1 - kierunek gtowny
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Nowy propieszy ukiad faz ruchu (od 2024 r.)

Wariantowe tryby pracy sygnalizacji — mogg by¢
przetgczane w zaleznosci od czasu lub od ruchu

1. powrot do fazy dla kierunku gtownego
2. powro6t do fazy dookota pieszej

3. oczekiwanie w fazie all-red

4. pozostanie w ostatnio realizowanej fazie

5. przetgczanie miedzy fazg F1 dla kierunku gtownego
a fazg poprzeczng z pieszymi F31



Nowy propieszy ukiad faz ruchu (od 2024 r.)

Dodatkowe funkcjonalnosci algorytmu

1. petny priorytet dla tramwajow
2. wysoki/petny priorytet dla autobusow oparty o
detekcje hybrydowg (wirtualna + petle indukcyjne)
3. detekcja rowerowa do przedtuzen (50m)
. wczesne wykrywanie pojazdow do wzbudzen (200m)
5. przedtuzanie sygnatu dla pojazdow na kierunku
gtownym z dwustopniowym progiem gestosci ruchu:
« | prog wydtuzen z detekcji dalekiej (luka 20s)
|l prog wydtuzen z detekciji bliskiej (4s)
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Mikroskopowy model ruchu w Vissimie

Zakres badan — pomiary strat czasu w poszczegolnych trybach pracy
sygnalizacji swietlnej




Czasy przejazdu — szczyt poranny
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Podsumowanie

Algorytmy z fazg dookota piesza (ogolnopieszg) stanowig kolejny krok
W rozwoju rozwigzan promujacy ruch niezmotoryzowany

+ straty czasu na porownywalnym poziomie
+ zmniejszenie zaleznosci od sprawnosci automatycznej detekcji

pieszej
+ utatwienie dojscia do przystankow transportu zbiorowego

— wieksze wymagania w zakresie detekgji
— znacznie wieksza ztozonosc algorytmu



