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GSYG | Relacja | GSYG | Relacja | Is [m] | Se[m] | Ve [mis] | t[s] e [5] Sa[m] | Va[mis] | as [mis™] /Hl/ toutczoy [S] | taoaat [S] | terpesy [S]
2 Wpr 1Ri 100|349 | 139 | 3 32 155 | 83 0,0 29 33 0,0
2 Lewo : 1Lewo: | 100 | 269 | 11,1 | 3 33 121 | 83 0,0 25 38 0,0
2Lewo: | 11 1Wpr 100 314 | 111 | 3 37 150 | 83 0,0 2.8 3 e .
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| Tylko nie Tylko dokumentac; nie
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i | Warunek przesuniecia dia koiica sygnatu zielonego | MCPkz
I +| Lista min./maks. -
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m Start Dane podstawowe Planowanie Koordynacja Sterowanie akomodacyjne Wprowadzanie danych Pomiary ruchu WIdDV E:3 Latwe tWOI'ZQnIe prOg ramu SygnaIIZaCJI
E fm; @ # 333 % L
i 2 & - ul
Macierz ~ Obliczanie czaséw Czasy Przesunigcia Fazy Przejécia Plany Zegar Automatyczne obliczanie planu sygnalizacyjnego u
konfliktéw  miedzyzielonych  miedzyzielone fazowe miedzyfazowe sygnalizacyjne  przelaczen
Parametry czasu Plamy | Wybierz metode i opcje obliczania:
= o = | &gl = &
B oHEa®® E| s E
|p‘3"3‘ sygnalizacyjne U Grafika |W}a§cwwo§ci | Punkty specjalne peje obliczania

\..-j () Minimalne czasy trwania sygnatu zielonego || Zadana wartosé czasu trwania c
2
Sek,

'{,5'32|3 o j:il] Przesuﬁ1<»‘]f‘§@§{:\-

-4

4. [ Plany sygnalizacyjne P1 min (#) Obcigzenie ruchem
Al awaryjny ‘Szmt popotudniowy - ‘ .
P1 max Grupa 10 20 30 40 ["] Maksymalny stopier nasycenia
Tt sygnalizacyjna) Wiaczone Wit Czz " o L | | | | (#) Standard LISA+
B plsym i PAREE 45 | | | 0| 7 COCON (Niderlandy)
& plan2 sym 02 ‘;’\ 54 24 P H?—'—'—
g start | ' " p—
B stortowy 05 A 29 49 19 | - .
B koricowy 08 A 18 21 |HGZ Automatyczne obliczanie planu sygnalizacyjnego [ = |
[ Zestawienia -
E Planl a7 T 0 19 23 |E 23 | Without observing the offsett conditions, the stage sequence, 28 (1-5-7-8-6), delivers the shortest wait time
13 -— 55 12 20 _]I[|:5_ 54 591 with CT = 179. An STP that nheerves offset conditinns could not be calculated
35 / 1 4 14 aﬂ 3 lan syanalizacyjny
PmF2 P . . . 2
| =l | _‘:-g % || A1 Awarging rano (T=137] - Szczyt poranny Ustawienia | Graf. rozklad czaséw oczekiwania kolejnosci faz 1-5-7-8-6
gl 0 0 0 0 0 0
Obcigzenie nasycenia dla konkretnych warunkdw | Ocena Sy
Obdiazeni L | OE-
cigzenie o =
- CzZ SF Z Stopier Mez | Nez | Nz P Mz | Nz | CzasCzek. ‘ ‘ Egs |-
D P Symbol | GSYG GT, ch . : : A PSR T
T || P | Enrie @ | ST lveh | e/l | veth] | rasycenia | [Poi] | m] | Poid | ™ | (%] | Poi | ] | B ‘ Bl
g o x
1 A o5 | 32| 0,23 169 2000 | 38 0,44 0 |o| 5 | oo 8 [a] w7 Ob“cze nia ki
1 504 -
o
J 2 \ 05 32| 0,23 428 2000 457 0,92 4 = 16 1 (90,0 22 |132 80,4 przepuStOWOSCI sl
1 :>/ 08 56 | 0,41 673 1800 736 0,91 4 24 6 1 |90,0f 25 150 55,4 404 --
2
2 { | 0o |33|024| 21 2000 | 482 | o5 | o [o| 8 [0 |s00| 11 |6s| 48 |cC 18 1 132 134 13 138 40 142 144
Minimalrey czas oczekivania przy T=29
2 ) 02 | 46 | 0,34 21 1300 185 0,11 1] 0 1 o (90,0 2 12 55,79 D
3
1 T o0z 46 | 0,34 226 2000 672 0,34 o 0 [ 0 90,0 9 54 34,07 B
/
2 1 | 41| 0,30 232 2000 599 0,47 a 0 g o (90,0] 11 66 39,16 C ’—| N
. \ B 4 r ’ (5% Peotnlal | @ Wste;# | | ¢ Gotowe | | o Anuluj |
1 k{" 11 41 | 0,30 281 2000 566 0,50 a 0 g 0 |s00( 11 66 39,42 . . f )
N
- Automatyczne obliczanie
Razem dla skrzyzowania: 2319 4093
Srednia wazona: 0,67 52,47 Optym alnego prog ramu
T=137s T=3800s Sygnal|zaCJ|
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Start Dane podstawowe Planowanie Koordynacja Sterowanie akomodacyjne Wprowadzanie danych Pomiary ruchu Widolk
? I, . .
22 ad Diagram koordynacji
Edytuj Optymalizacja Ocena Rekorder
Koordynacja | Przejazd pomiarowy |
5y == = : B @
BEES @ %0+ Xe|d@EE0a |
wcD1
Czas [ 10/11/12 458 14/15 1112 5/6/7 23 67/
o5 412 12 12/3 2 50 1 123 1 1/2/3
70; | . 580 - ’l - AN =
wr Al : ’ : 51 i Ocena koordynagji
. 5 ’ BHS®® + X0
%0 5 | [Oceny | Obcazeria ..
R % / iz e ; Ocena koordynacji
. cena
oEll ~ y y |WCD1 - Nowe obciazenie - Sposab knumy/aq KietPods: KierPrz: o— ‘
WCD: WCD1 Sposeb koorgynacjil w| [1347 [1397 [1375
Obc.: Nowe obciazenie
WE]L - oo 20 > f /
| , e[ vosirz [ ooma | oo [ Ooegemencem | 61 | Pomaosc | sot | 1ok | roarof | g |2 [ co | ch | hox
75 50 [ 1] 1 Kierunek podrozy 25 23 1104 002 182 A 035 0,051 | 0,009 | 0,007
70E - / L = 3\ s [ 2 | 1 DOTIt 154, 8 192 080 492 154 c 433 0714 | 0106 | 0,089
5 L 58 | 3| 1 3 Kierunek przeciwny 75 51 3120 024 394 750 F 18,84 | 2980 0461 0333
s0E el ’ ’ - 4] 2 SSIT 722 35 1835 0,39 131 502 A 950 | 1295 0232 0215
| 5 | SKRZ 1651 6251 038 285 1422 3302 5041 0807 0825
50 £ z - 6 Knyterium oceny:  Kierunek podrézy = 14,14 Kierunek przeciwny = 31,24 Razem =2554
| 7 | 2 Kierunek podrozy 900 37 1973 048 369 900 F 21,94 3424 0536 0,398
0 2 iy = - | 8 | 2 DOTIt 500 15 720 069 306 500 B 11,24 1689 | 0275 | 0,219
| 9 | 4 Kierunek przeciwny 365 14 891 048 344 366 F 8,64 1330 0211 | 0,181
A = 7 y [ 10| 2 5 SST 675 20 3949 058 528 614 D 18,86 3213 | 0461 | 0,280
wf o 2. = N ’ " | 1] SKRZ 2440 7533 054 396 2380 60,68 9,656 | 1483 | 1,058
| 12 | Knyterium oceny:  Kierunek podrdzy = 2438  Kierunek przeciwny = 23,64 Razem =24,17
wEll o N f 113 ] 1 Kierunek podrézy 910 55 2033 031 205 910 F | 1771 | 2456 | 0432 0392
50 | 14 | 3 2 Kierunek przeciwny 1375 37 2960 048 489 1200 F 3357 5537 0820 0541
[i] | [ 15 | SKRZ 2285 5893 040 76 210 51,28 7993 1253 0933
300 200 250 | 16 | Kryterium oceny:  Kierunek podrézy = 19.46  Kierunek przeciwny = 24,41 Razem =22.44
300 @ 200 ‘ 250 117 1 Kierunek podrdzy 200 13 312 064 487 200 F 558 0912 | 0136 | 0,090
P2 P2 P2 | 18 | 1 DOTIt 710 k)l 1488 048 161 532 A 10,50 1469 | 0257 | 0,229
K500 K300 [ 19 | 4 3 Kierunek przeciwny 325 19 1019 037 16,0 297 F 539 0714 | 0132 | 0,127
@04 02 02 | 20 | 2 SST 1500 44 3189 047 9.8 780 A 1477 | 2013 | 0381 0335
| 21| SKRZ 2735 6008 047 150 1809 3624 5115 | 0886 0731
| 22 | Kryterium oceny.  Kierunek podrdzy = 27,90 Kierunek przeciwny = 20,13 Razem = 2578
w22 1 Kierunek podrozy 20 8 202 010 420,0 200 F 27,88 5933 | 0681 | 0,144
| 24 | 1 DOTIt 10 8 192 005 301 9 B 021 0032 | 0005 | 0,004
| 25 | 3 Kierunek przeciwny 85 12 345 025 228 85 F 171 0243 | 0042 | 0,037
| 26 | 5 3 oDit 75 10 429 017 288 66 B 153 0233 | 0,037 | 0,029
| 27 | 5 S5 3810 4 8981 055 131 2262 A 45,10 6,247 | 1102 | 0,976
| 28 | SKRZ 4000 10150 054 157 2622 76,41 12,787 1,888 1,190
A Kryterium oceny.  Kierunek podrézy = 1393,00  Kierunek przeciwny = 23,51 Razem =70825
DOWOlny Wybér | 30 | 1 Kierunek podrézy 1400 31 1653 085 0,6 20 A 032 0,038 | 0,008 | 0,008
[31] 2 Kierunek przeciwny 1000 35 2800 0,38 0,0 0 A 000 | 0000 | 0,000 0,000
dk A AT | 32 | [ 3 S5 20 21 1037 002 20,2 15 B 031 0,046 | 0,008 | 0,006
pre OSCI’ grup [33] SKRZ 2420 5491 0,54 05 35 053 | 0085 0015 0015
34 Kryterium oceny.  Kierunek podrézy = 0,23  Kierunek przeciwny = 0,00 Razem=0,13
Sygna*OWyCh ? 1 Kierunek podrézy 1410 34 2629 077 238 814 F 16.69 | 2388 | 0408 | 0352
ol Komentarz
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Wspofpraca z programem PTV VISSIM
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Export danych do sterownika
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Jedyny dystrybutor naterenie Polski
stadtraum Polska Sp. z o.0.
ul. Druzbickiego 11
61-693 Poznan
Tel. +48 (61) 657 66 75
Fax. +48 (61) 657 66 75
E-mail: biuro@stadtraum.com



