INZYNIERIA RUCHU

rozdzial 18

Akomodacja

Definicje:

Akomodacja: ,,przywotanie” — reakcja sygnalizacji na zgtoszenia
pojazdoéw lub innych uzytkownikéw systemu transportu

Detektor — urzadzenie przekazujace do sterownika sygnalizacji

informacje o zapotrzebowaniu na zmian¢ programu sygnalizacji

Algorytm akomodacji — ,,przepis” dla urzadzenia sterujacego jak

reagowac na zglaszane zapotrzebowanie

Inzynieria ruchu, rozdziat 18
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SYGNALIZACJE ZALEZNE OD RUCHU:

/DOSTOSOWUIJACE SIE DO ZMIAN STRUKTURY KIERUNKOWEJ RUCHU/

wzbudzane (np. przywotywanie sygnatu zielonego dla pieszych
na przejsciu przez jezdni¢ lub generowanie dodatkowej fazy dla
sporadycznie pojawiajacych si¢ pojazdow);

akomodacyjne (wydtuzanie lub skracanie poszczeg6lnych faz
przy statej ich kolejnosci, dlugos$¢ cyklu moze by¢ stata lub
zmienna);

acykliczne (sygnaly zielone przydzielane sg stosownie do
zapotrzebowania przy zachowaniu narzuconych ograniczen np.
odnos$nie minimalnych 1 maksymalnych dtugosci sygnatow, nie
ma faz ruchu 1 ustalonej ich sekwencji, czyli nie ma cyklu).

Inzynieria ruchu, rozdziat 18 3

Proste przypadki akomodacji

1) ,,zamo6wienie” sygnatu zielonego przez pieszych poprzez wcisnigcie
przycisku
2) zmiana dhugosci sygnatu zielonego dla wybranej grupy pojazdoéw
stosownie do zgloszen na detektorach

3) generowanie specjalnych faz ruchu dla pojazdéw transportu

zbiorowego stosownie do zglaszanego zapotrzebowania

Inzynieria ruchu, rozdziat 18 4




Przyktad prostej sygnalizacji acyklicznej (All Red):

Inzynieria ruchu, rozdziat 18

Przyktad zlozonej sygnalizacji acyklicznej (sterowanie grupami):

él

(]

thM%\sl‘ —
il

«— O !
«— \ ; /
’ 0 = i —

—e= il
1 e ‘J \
j ‘DDDD J‘ k--‘:
} —— vee—

Inzynieria ruchu, rozdziat 18

2022-03-16



MALLLRA

Wspomaganie transportu zbiorowego z
wykorzystaniem sygnalizacji akomodacyjne;j:

pOMSET. L.

Inzynieria ruchu, rozdziat 18
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praystanck

SYTUACIA 1 9

praystanck

SYTUACIA 2 7
ulice jednokierunkowe .
fragment ulicy wylacznie dla autobusow SYTUACIA §

. T -

przystanek

szlaban otwierany l "$lepa uliczka”
nie przez
kierujacego autobusem
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KIERUNEK D

Do+
autobusy na wprost
2 pasa dla prawoskrgtow
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pasy i jezdnie
tylko dla autobuséw
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Urzadzenia detekcji
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RODZAJE DETEKTOROW:

A. Podziat ze wzgledu na typ urzadzenia:

- pneumatyczne, linkowe (obecnie nie stosowane),
- indukcyjne (bardzo popularne w Polsce),

- radarowe (Dopplerowskie),

- na podczerwien,

- video (dynamicznie rozwijane),

- dotykowe (na przycisk, ,,sanki”).

B. Podzial ze wzgledu na rodzaj uzytkownika:

- dla pojazdoéw w ruchu ogo6lnym,

- dla pojazdow specjalnych (w tym TZ) / na wydzielonych pasach,
- dla pieszych / rowerzystow.

C. Podzial ze wzgledu na cel zastosowania:
- detekcja przejazdu,
- detekcja obecnosci.

Inzynieria ruchu, rozdziat 19
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URZADZENIA STEROWANIA I DETEKCJI:

Inzynieria ruchu, rozdziat 19
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DETEKCJA POJAZDOW Z WYKORZYSTANIEM PETLI
INDUKCYJNYCH

Strefa wykrywania
obejmujgca ustalony obszar drogi

P

Czujnik 7 A
N %/
x%
% 7
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DETEKCJA TRAMWAJOW Z ZASTOSOWANIEM PODCZERWIENI:

Rys. 2 Akomodacyjne sterowanie $wiattami (,zielona fala’)

Inzynieria ruchu, rozdziat 19 19

RyS. 3 Sterownk MSZ02 Rys. 9 Oznacznik poczathu strefy Rys. 10 Oznacznik korica strefy

Rys. 6 Nadajnik NP.03

Rys. 7 Odblomik OP-3 (mocowanie)

Inzynieria ruchu, rozdziat 19 20
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Inzynieria ruchu, rozdziat 19
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Algorytmy detekcji
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Symbolika algorytmu

pole decyzji (np. zalaczenie programu P... . zmiana wartosci czasu
biezacego t...):

P
— pole wyboru (tekst umieszezony w érodku nalezy poprzedzié slowem:

czy..., np. czy jest zgloszenie na detektorze D, czy czas biezacy osiagnal
juz okreslona wartosé?);

T — tak:

N — nie;

U — lub;

s -1

Inzynieria ruchu, rozdziat 20 25
Dwie opcje zapisu algorytmu:
* wersja z ,,biegngcym czasem”
* wersja ,,czesci cyklu”
Spotykane sg tez algorytmy taczace powyzsze opcje
26
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Wersja z ,,biegnagcym czasem’

Inzynieria ruchu, rozdziat 20
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Wersja ,,czesci cyklu”

FAZAL |,

T, =...

tmz

FAZAII

Ty =...

tmz

tmz

Inzynieria ruchu, rozdziat 20
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PRZYKLAD 1 AKOMODACIJI:

PT

Inzynieria ruchu, rozdziat 20
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PRZYKLAD 2 AKOMODACIJI (1)

Waryrskiego

K3a [) Lvab

P3a
Stowackiego P3b Pda

=1
P1a P2b

Inzynieria ruchu, rozdziat 20

Stowackiego

Limanowskiego

30
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PRZYKLAD 2 AKOMODACIJI (2)

grupy sygnalowe

sygnalizatory 4g 52
40 45 50" (g)
K1
K2
K3a-
K3b
P1
P2
P3
P4 V

punkt decyzji numer 1

punkt decyzji numer 2

. czerwone | czerwone + zéite (1 sekunda)

Z0ite . zielone migajace (4 sekundy)

. zielone

Inzynieria ruchu, rozdziat 20 31
PRZYKLAD 2 AKOMODACIJI (3)
Tab.: Dlugosci poszczegdlnych sygnatéw w programie akomodowanym PA [s]
Sygnat minimum | Sygnat maksimum
Grupa:
K1 12 22
K2 1 21
K3a 14 24
K3b 6 6
P1 8 8
P2 22 32
P3 20 30
P4 6 6
Inzynieria ruchu, rozdziat 20 32
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PRZYKLAD 3 AKOMODACIJI (1)

B

petle indukcyjne

sygnalizatory dla pojazdow
P.. 4 sygnalizatory dla pieszych

D.. e przyciski dla pieszych [
Inzynieria ruchu, rozdziat 20 33
il
it
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Stan "KImin" Stan "K2min"
PRZYKLAD 3 T TITETATTVT
K1 K1
K1 K1
AKOMODACJI (1) Kz K2
K2 K2
P | ram P | pups
Pe, Pd Pe.Pd
moment moment
decyzji decyzji
Stan "P" Stan "AR"
grupy sygnalowe grupy sygnalowe
sygnalizatory gnalizatory
s o8 $¢ nicokreslona

B [ oo B oo
‘ ezerwone + zolte (1 sckunda) . zielone mi

Inzynieria ruchu, rozdziat 20 35

BARDZIEJ
ZE0OZONY
ALGORYTM
AKOMODACJI

Awana
detektoréw?

Czedt P3
wersja 31 wersja 32

I 1 1

Cagét F3
wersja 33

Frogam
staloczasowy

Cogét P1 Coght P1 Cugdé P Cze#é P1
wersja 14 wersja 11 wersja 12 wersja 13
[ ) ¥
Inzynieria ruchu, rozdziat 20 36
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Metoda wydluzania sygnatow
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Wydluzanie i skracanie faz

prysianki
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czgs¢ | faza detektor | dtugo$c uwagi

cyklu y

(|1 n T,-A

{2} I a t zgloszenie w tej czgsci wydtuiza 1 o t;
i generuje {3}

{3} I n A wystapi tylko gdy w trakcie {2}
zgloszenie

{4} 1 n T, min -

1

{5} 1 a ty zgloszenie w tej czesci skraca I1 o Aj -t
i generuje {7}

{6} 1 a ty - Ag zgloszenie w tej czesci wydhuza I1 o t;, —
Ay igeneruje {7}

{7} il n A wystapi tylko gdy w trakcie {5} lub {6}
zgloszenie oraz generuje {11}

{8} I n Ty, min - [ wystapi tylko gdy w trakcie {5} lub {6}

[ nie ma zgloszen

{9} it a to zgloszenie w tej czesci skraca Il o A —
b

0y | m n A

{11} r n T, min tylko po {7} i generuje {12}

{12} ur n Ty; min tylko po {11} i generuje {1}

detektory: a — aktywne, n — nieaktywne

Inzynieria ruchu, rozdziat 21 41
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Przyklad nawiazujacy do ¢wiczenia
Faza

wybrana
do

| @ wydluzania
VO

AN

Inzynieria ruchu, rozdziat 21 43

Uwarunkowania:

Dla relacji (pasow ruchu) w wybranej fazie przyporzadkowac detektory
obecnosci

Okresli¢ mozliwe dlugosci wydhuzen (3 wersje)

Okresli¢ zmiany (skrocenie) pozostatych faz cyklu dla kazdej wersji — zalozenie
statej dhugosci cyklu

Przedstawi¢ programy dla kazdej wersji cyklu, mozna zmieni¢ moment
rozpoczgcia cyklu stosownie do czasu wlasciwego dla ,,momentu decyzji”

Przedstawi¢ algorytm w wersji opisowej oraz schematyczne;j
(blokowa ,,z biegngcym czasem”)

Inzynieria ruchu, rozdziat 21 44
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Przyklad polozenia momentu decyzji:

grupy sygnalowe
sygnalizatory 4g

K1
K2
K3a
K3b
P1
P2
P3

P4

punkt decyzji numer 1 punkt decyzji numer 2

. czerwone | | czerwone + Zotte (1 sekunda)
Z0ite . zielone migajace (4 sekundy)
. zielone
Inzynieria ruchu, rozdziat 21 45

Elementy wersji opisowej algorytmu:

Cykl rozpoczyna si¢ w momencie t =0
Sterownik dodaje 1 sekunde
Sprawdzenie w momencie decyzji t = ... czy sa sygnaly na detektorze ...

Jezeli jest sygnat nastgpuje wydtuzenie fazy ... o At = ... wydluzenie to
powoduje skrocenie kolejnych faz ... o ...

Sprawdzenie czy nastapito juz maksymalne wydtuzenie
Ponowne sprawdzenie czy sg sygnaly na detektorze ...

Jezeli jest sygnat nastgpuje wydtuzenie fazy ... o At = ... wydluzenie to
powoduje skrocenie kolejnych faz ... o ...

Sprawdzenie czy t =T

Inzynieria ruchu, rozdziat 21 46
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INZYNIERIA RUCHU

rozdzial 22

Metoda zamiany kolejnosci faz

Zamiana kolejnosci faz

g2 Y
*NATAIA

Inzynieria ruchu, rozdziat 22

48
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Inzynieria ruchu, rozdziat 22
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kierunek: |w prawo |na wprost |w lewo
D.1 X 1 0
D2 0 1 X
D3 X 1 0
D4 0 1 X

Inzynieria ruchu, rozdziat 22

50
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BSDI = Blok Sygnaiow Detekloréw Tranzylowych
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Przyklad nawigzujacy do ¢wiczenia

‘\
1 @

Wprowadzone torowisko tramwajowe
Faza z ruchem tramwajow

Inzynieria ruchu, rozdziat 22

52
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Uwarunkowania:

Dla tramwajow w wybranej fazie przyporzadkowaé detektory przejazdowe
Okresli¢ czas dojazdu do linii zatrzymania
Podzieli¢ cykl na czgsci t (fazy) + stany migdzyzielone

Ustali¢ mozliwe modyfikacje kolejnosci faz (wersje cyklu) podajac momenty
czasowe w ktorych moga wystapic

Dobra¢ dlugosci czasow miedzyzielonych

Przedstawi¢ algorytm w wersji opisowej oraz schematycznej
(blokowa ,,z cze$ciami cyklu™)

Inzynieria ruchu, rozdziat 22 53

Elementy wersji opisowej algorytmu:

Jezeli zgloszenie na detektorze pojawi si¢ w przedziale od ... sdo ... s
to kolejnosé czesci cyklu pozostaje bez zmian: t Il - 1 IV - t1 — t Il (— t 1II)

Jezeli zgloszenie na detektorze pojawi si¢ w przedziale od ... sdo ... s
to kolejnosé czesci cyklu pozostaje bez zmian: 1 IV >t - 1tll - 1 Il (— 11V)

Jezeli zgloszenie na detektorze pojawi si¢ w przedziale od ... sdo ... s
to kolejnos¢ czesci cyklu zmieni signa: 1l - tIV—otll - tlll (—t])

Jezeli zgloszenie na detektorze pojawi si¢ w przedziale od ... sdo ... s
to kolejnosé czesci cyklu zmieni signa: t Il >t IV o tlll - t1(— t1)

Inzynieria ruchu, rozdziat 22 54

2022-03-16

27



Inzynieria ruchu, rozdziat 22

Przyklad algorytmu w ukladzie czesci cyklu:

55

INZYNIERIA RUCHU

rozdzial 23
Koordynacja sygnalizacji

Systemowe sterowanie ruchem

2022-03-16
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Koordynacja sygnalizacji — punkt wyjscia do systemowego
sterowania ruchem

100 - 200m
E—
D1
= —
@ — -8
— -
D2
D
Inzynieria 57
\
¥
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Rys. 3. Schemat odcinka Szewska — Grodzka — Most Uniwersytecki we Wroclawiu, po modernizacji.

Inzynieria ruchu, rozdziat 23 58
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Rozwigzania typu ,,zielona fala” — koordynacja w arterii

@ 1.1 Deteklory dla kierunku z centrum
@ 2.3 Deteklory dla kierunku do centrum
@ Przystanki istniejace

- Przystanki projektowane
Przystanki do likwidacji

Inzynieria ruchu, rozdziat 23 59
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Koordynacja obszarowa — Systemowe sterowanie ruchem (ITS)
Intelligent Transportation Systems

Real Time Passenger
Information

Variable
Message Signs

Central Bus / Tram
System Management

Trip
Planning

Other
Systems

Control
Room

Car Park
Monitoring

Inzynieria ruchu, rozdziat 23 61

Inzynieria ruchu, rozdziat 23 62
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Inzynieria ruchu, rozdziat 23

63

Przyktad system SCATS

*System tworzony przez praktykow
1 dostosowany do ich faktycznych potrzeb

*W systemie wykorzystano do§wiadczenia zebrane
podczas 30 lat pracy nad kolejnymi jego wersjami

*Nowe wersje systemu wypuszczane na rynek co ok. 9
miesigcy

*}.acznie ponad 24 tys. skrzyzowan
w 100 miastach na $wiecie objetych sterowaniem
SCATS w najnowoczesniejszych miastach na swiecie:
Singapur, Hong-Kong, Sydney, Dublin i wiele innych

Inzynieria ruchu, rozdziat 23

64
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SCATS — System otwarty

*Mozliwo$¢ podlaczenia
sterownikoéw innych producentow
poprzez dodatkowy modut SOTU
(przy minimalnych zmianach w
oprogramowaniu sterownika)

*Mozliwo$¢ bezposredniego (bez
modutu SOTU) podiaczenia
sterownikéw po modyfikacji
oprogramowania sterownika

*Mozliwo$¢ potaczenia z
systemami innych producentow
poprzez port ITS

Inzynieria ruchu, rozdziat 23 65

SCATS - Struktura rozproszona

*System bazujacy na architekturze

. . . Obszar Péinocny —
rozproszonej (zdecentralizowanej) 5"

Priorytetu komunikacji
tramwajowe)

Zadania s3 podzielone pomig¢dzy
centralny serwer, komputer soat

. e . Linki / Mariage
regionalny oraz sterowniki so9t

skrzyzowan, obszardw,
oW

*Odpornos¢ na przerwy w
transmisji danych Obszar Srédmisécis -
*Potaczenie obszarow (arterii) o

podobnych warunkach ruchu

Obszar Centrum -
riorytetu komunikacji
tramwajowe] $390

Inzynieria ruchu, rozdziat 23 66
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SCATS — Praca w oparciu o wspotczynnik nasycenia DS

*W obliczeniach uwzgledniana jest przepustowos¢

*Wspotczynnik nasycenia jest warto$cig bardziej miarodajng
niz nat¢zenie ruchu

*Wymaga danych tylko z jednego detektora na pas

*Uwzglednia odstgpy czasowe miedzy pojazdami, a nie ich
liczbe

Petla ﬁ

Czas dla odlegtosci (sek.)

Inzynieria ruchu, rozdziat 23

67

SCATS - Szybka adaptacja do warunkoéw
ruchu

*Adaptacja do aktualnych warunkéw ruchu na
podstawie rzeczywistych danych (w zaleznosci od
stopnia nasycenia DS)

*Sterowanie dlugoscia cyklu, faz, offsetem oraz
dynamiczne aczenie w ciagi koordynacyjne

*Optymalizacja wszystkich parametréw sterowania
ruchem w czasie rzeczywistym — co 1 sek.

*Btyskawiczna reakcja na zmieniajgce si¢ warunki
ruchu: wypadki, warunki atmosferyczne itp.

*Poprawa w stosunku do stanu ,,bez systemu” o
okoto 20-40%

Inzynieria ruchu, rozdziat 23
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SCATS — Praca adaptacyjna

Poczatkowo
dlugosé cyklu
wynosi 100
sek.

Faza A =70%

Faza B =30%

Inzynieria ruchu, rozdziat 23
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*Centrum Zarzadzania Ruchem

SCATS w Sydney

*Ponad 3 000 skrzyzowan
*Zarzadzanie transportem

publicznym —

autobusow

priorytet dla

*Zarzadzanie ruchem na

autostradach

*Monitoring wizyjny
*Znaki zmiennej tresci

*Sterowanie kierunkiem ruchu na

moscie

Inzynieria ruchu, rozdziat 23
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SCATS w Singapurze

*Ponad 1 700 skrzyzowan
*Zarzadzanie ruchem w tunelu:
* Znaki zmiennej tresci
* Monitoring wizyjny
* Automatyczne wykrywanie
zdarzen

Inzynieria ruchu, rozdziat 23
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SCATS w Dublinie

*Centrum Zarzadzania
Ruchem

*Ponad 600 skrzyzowan

*Priorytet dla tramwajow
na dwoch liniach
szybkiego tramwaju

*Monitoring wizyjny
*Informacja w Internecie

Inzynieria ruchu, rozdziat 23
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Przyklad - Warszawa

Inzynieria ruchu, rozdziat 23
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Inzynieria ruchu, rozdziat 23
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Przyklad - Lédz

Inzynieria ruchu, rozdziat 23

Etapy wdrazania
(TCS

Uzyskane efekty:

Inzynieria ruchu, rozdziat 23

Odcinek czas "po" uzyskane oszczednosci
na potudnie A-B 310,3 59,7
B-C 436,3 103,7
C-D 1156,3 263,7
D-E 619,7 191,3
razem 2522,7 618,3
na pétnoc E-D 594,0 18,0
D-C 1091,0 261,0
Cc-B 520,3 128,7
B-A 295,3 37
razem 2500,7 411,3
w obie strony 5023 1030
76
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Kalwaria
4 Zebrzy

Inzynieria ruchu, rozdziat 23 77

Przyklad - Krakow

Przyklad - Wroclaw

Inzynieria ruchu, rozdziat 23 78
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rozdzial 24

Przyklad wroclawski

INZYNIERIA RUCHU

Inzynieria ruchu, rozdzial

Propozycje systemu sterowania ruchem tworzone na etapie prac

przygotowawczych z roku 2009

Centrum Zarzadzania Ruchem
i Transportem Publicznym
(CZRiTP)

[ [ J | A

80
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Aktualnie we Wroctawiu na 188 skrzyzowaniach z sygnalizacja §wietlng
z przejazdami dla tramwajow 134 objetych jest ITS, w tym 104 ze
wsparciem systemu poprzez priorytet lub szczeg6lne reguly.
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Przygotowanie fazy ruchu dla tramwaju

Czas

Czas
miedzyzielony miedzyzielony

Zielone

Sygnat grup kotowych

|
|
.
- .

Sygnat dla trawmaju

Detekda

i
i
|  Granica
2gloszenie Kontrola Kentrola udrotnienia | sterowania
Tramwaju minimalnego i H N
éwiattadla swistadla h jonainie]
S opcjonalnl
Lokalizagja Tramwaju i
tramwaju H
Max
Detekcja czas ozekiwania
Potwierdzenia na udroznienie
(opcjonalnie)

Inzynieria ruchu, rozdziat 24
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Przyklad miejsca problemowego

Inzynieria ruchu, rozdziat 24
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Obszar aglomeracji przyjety
finalnie do KBR 2018

InZynieria ruchu, rozdziat Z4 85
Wybrane kordony w KBR 2018
P3.
mlajagwoéél o . 0_.‘_.
Migkinia
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Zmiany i wyzwania w podrézowaniu po Wroctawiu (piesi i samochody)

60
50
41
40 - samochody
samochody ;6"‘ ~ Wyzwanie
"  J
= 35
30
IESI 24 ’. 25
1 9 o
20 ;1’ -
10
/ 1
,0
0 r T T T T T T
1960 1970 1980 1990 2000 2010 2020 2030 2040
lata
InZynieria ruchu, rozdziat Z4 87

Oszacowanie MS we Wroclawiu z uwzglednieniem podrdzy z otoczenia

%
K S o
’_— 582.000 podrézy na dobg
4 e P
réznica: 260.000
podrézy na dobe
P — P|
30
—— 322.000 podrézy na dobe
s K]
20
1996 2010 2018 ROK
Inzynieria ruchu, rozdziat Z4 88
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Zmiana liczb podrézujacych mieszkancow Wroctawia 2018 - 2010
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Inzynieria ruchu, rozdziat Z4
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Zmiana liczb podr6ézujacych przez granice Wroctawia 2018 - 2010
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Zmiana liczb podrézujacych we Wroctawiu 2018 - 2010
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Inzynieria ruchu, rozdziat Z4
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Zmiana liczb mieszkancow 2018 - 2010

Wroctaw powiat ziemski

Inzynieria ruchu, rozdziat Z4
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Zmiana liczb mieszkancow starszych jak 65 lat, 2018 - 2010

Wroctaw powiat ziemski

Inzynieria ruchu, rozdziat Z4
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Zmiana liczb mieszkancow zawodowo czynnych, 2018 - 2010

Wroctaw powiat ziemski

Inzynieria ruchu, rozdziat Z4
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Prognoza — wyzwanie dla osiaggni¢cia zakladanego MS

%
K
\ /_ -120.000 podrézy na dobe
40 S ~10 p.p.
- - 40.000 podrézy na szczyt
P L3 +120.000 podrézy na dobg
30 +10 p.p.
P +40.000 podrézy na szczyt
S
20
2018 2026 2034 ROK
InZynieria ruchu, rozdziat Z4 95
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Transport w przysztosci
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NIEKONWENCJONALNE ROZWIAZANIA TRANSPORTOWE:

p - .
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Inzynieria ruchu, rozdziat 25
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Klasyfikacja:
Zautomatyzowany i centralnie sterowany ruch pojazdow

Pojazdy do przewozu aut

Dual mode
Male pojazdy
Male pojazdy nadziemne i podziemne
Kolejki podwieszone
Monorail

Zblizone do konwencjonalnych

Inzynieria ruchu, rozdziat 25
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Aktualne trendy:

Wielkopojemny i dtugi

Elektryczny, niskopodtogowy, na wydzielonej trasie
Tramwaj na kotach gumowych

Autobusy / trolejbusy czterocztonowe

Gdy nie ma sieci napowietrznej

A gdy sie¢ napowietrzna jest?

Inzynieria ruchu, rozdziat 25 99

Tramwaj linii T6, okolica Paryza

T pocarv macovesc x| [ Posomova i Ot | = | 1 Gt P s | ol e sttt 3 3.t P i B G P Gatg xR TR o
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., Tramwaje w lle de France

Fmmmnt

Inzynieria ruchu, rozdziat 25
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Okolica Paryza

Inzynieria ruchu, rozdziat 25 102
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Solaris

Inzynieria ruchu, rozdziat 25
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Bordeaux

Inzynieria ruchu, rozdziat 25
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INZYNIERIA RUCHU

rozdzial 26

MEGAMETRO

Megametro — system proponowany przeze mnie juz na tamach
,Gazety Wyborczej” (19.04.2013).

Nie chodzi o budowe wiekszej kolei podziemnej

Celem jest wprowadzenie kompleksowych rozwigzan
miejskiego systemu podrozy
(zrodlostow od ‘metropolitan’)

Inzynieria ruchu, rozdziat 26 106
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Definicja

Megametro ma by¢ systemem podrozy miejskich wykorzystujacym
srodki przemieszczania si¢ dostepne i mozliwe do wdrozenia w
bliskiej perspektywie czasowej oraz narzg¢dzia do zarzadzania
przemieszczaniem si¢, optymalizacji czasu i kosztu podrdzy oraz
informacji o systemie.

Megametro ma zapewni¢ dla wszystkich mieszkancéw zblizone
standardy podrozy, niezaleznie od jej zrodta, celu i czasu
wykonywania, tak aby niekonieczne byto uzycie prywatnego
samochodu. W zaleznosci od motywacji, liczby podroéznych, pory
doby dobierane beda najstosowniejsze formy przemieszczania si¢.

Inzynieria ruchu, rozdziat 26 107

Dla realizacji koncepcji Megametra istotne jest:

* ksztaltowanie powszechnego transportu zbiorowego zintegrowane
na calym obszarze metropolii (w sensie taryf, czestych kursow,
weztow przesiadkowych),

» wspieranie podrézowania rowerem oraz pieszo,

» wprowadzanie nieckonwencjonalnych rozwigzan na przyktad
‘parataxi’ (dial-a-ride),

* przyblizanie alternatywnych form transportu do zrodet i celow
podrozy,

* dzialania przedstawiajace i promujace zalety takiego sposobu
podrozy.

Inzynieria ruchu, rozdziat 26 108
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Wazne haslo:

Mobilnos¢ i jej ksztaltowanie

Inzynieria ruchu, rozdziat 26 109

,» 1 he sustainable mobility paradigm”
= paradygmat zrownowazonej mobilnosci (Banister)

Maksymalne wykorzystanie podrdzy pieszo i rowerem.
Wysoki poziom ustug innowacyjnych i pierwszenstwa dla transportu
publicznego.

Minimalizacja korzystania z samochodu.

Potaczenie jasnych strategii planowania miast z dziataniami w skali
osobistej, aby umozliwi¢ wysoka dostepnos¢ i jakos$¢ srodowiska.
Intencja nie jest zakazanie uzywania samochodu.

Zamiarem jest stworzenie miast takiej jakosci 1 odpowiedniej skali,

ze ludzie nie musza posiada¢ samochodu.

Inzynieria ruchu, rozdziat 26 110
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Contrasting approaches to transport planning

The conventional approach An alternative approach—sustainable
transport planning and mobility
engineering

Physical dimensions Sogiz ensions

Mobility

Traffic focus, particularly on the P S. either in (or on) a vehicle
car or_op {i

Large in scale

Street as a road Sifeet-rsTSpace

Motorised transport All modes of transport often in a

hierarchy with pedestrian and cyclist
at the top and car users at the bottom

Forecasting traffic Visioning on cities

Modelling approaches Scenario development and modelling

Economic evaluation Multicriteria analysis to take account
of environmental and social concerns

Travel as a derived demand Travel as a valued activity as well as a
derived demand

Demand based Management based

Speeding up traffic Slowing :

easonable travel times and travel
time reliability
Segregation of people and traffic Integrets -

Travel time minimisation

Inzynieria ruchu, rozdziat 26 111
Podstawy dla zrownowazonej mobilnosci (Banister):
* Informacja
+ Komunikacja
* Laczenie (pakiety)
* Wskazywanie korzysci
» Etapowa adaptacja kontrowersyjnych strategii
* Spojnosc¢ pomiedzy roznymi srodkami i sektorami polityki
+ Zdolnos¢ adaptaciji

Pakiety:
Dziatania ograniczajace korzystanie z samochodu lub zwigkszajace
koszty jego uzywania powinny towarzyszy¢ dobrze nagto$nionym
programom majacym na celu poprawe dostepnosci i atrakcyjnosci
alternatyw, tym carpooling, transportu publicznego, rowerowego i
pieszego, w calo$ci finansowane przez przychody z ograniczen dla
samochodow
Inzynieria ruchu, rozdziat 26 112
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»,Visions for a walking and cycling focussed urban transport system’
(Tight et al.):

Wizja 1 — Naijlepsze praktyki (europejskie)
Wizja 2 —  Przysziosé zorientowana na transport publiczny
Wizja 3 - Przyszios¢ efektywna energetycznie

Approximate mode split (trip stages) for the current situation and the three 2030
visions.

Current 2030 Vision 2030 Vision 2030 Vision
situation One (%) Two (%) Three (%)
(2006)" (%) N\

Walk 28 32 37 40

Cycle 1 13 23 40

Public transport 12 25 35 15

Car 59 30 5 5

* Source: National Travel Survey, 2006.

Inzynieria ruchu, rozdziat 26 113
Modal Split we Wroctawiu
80 %
Rok: Samochodem Bez samochodu | ™ .\l\'\
1995 25 75 B WV
50
2000 29 71 /\
2005 34 66 “ 7
2010 42 58 =
2015 53 47 2
10
L‘ 1995 2000 2005 2010 2015
Inzynieria ruchu, rozdziat 26 114
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Wiecej o wizji 2:

Uzywanie samochodu w obszarach miejskich jest ograniczone przez
dziatania rzadu i poprzez pozytywne efekty alternatywnych sposoboéw
podrézowania. Wigkszo$¢ ludzi nie posiadania lub nie uzywa
samochodu. W miar¢ mozliwosci wszyscy ci uzytkownicy
wykorzystuja carpooling i zintegrowany z wzmocniong siecig
transportu publicznego. Konstrukcja samochodéw polega na
najnowszych osiggnig¢ciach technologicznych, na przyktad z obstuga
automatycznej redukcji predkosci i zmniejszeniem emisji dwutlenku

wegla.

Inzynieria ruchu, rozdziat 26 115

Wiecej o wizji 2 (c.d.):

Powszechne uzywane przez pieszych: nawigacji elektroniczne;j
(krokomierze i akcelerometry).

Rowery elektryczne i elektroniczna nawigacja.

Transport publiczny wyzszej jakosci niz w chwili obecnej.
Krétkie podréze na obszarach miejskich sg podejmowane na
piechote lub na rowerze, z tatwym dostepem do weztow
transportu publicznego, natomiast dtuzsze wyjazdy w obrebie
obszarow miejskich sg zazwyczaj wykonywane w srodkach
transportu publicznego.

Transport publiczny takze z uzyciem systemow dial-a-ride.

Inzynieria ruchu, rozdziat 26 116
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Victorian Street 2030

Victorian Street 2010

Shopping Street 2010 Shopping Street 2030

Inzynieria ruchu, rozdziat 26 117

Interchange 2030

Edge of town 2030

Inzynieria ruchu, rozdziat 26 118
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Nowa idea strefowania

ulice wyzszych klas,

| trasy obwodowe
i wylotowe: sterowanie
"umiarkowanie
prosamochodowe"

strefa wewnetrzna:

| sterowanie z restrykcjami
dla samochodéw

—_— ulice wyzszych klas

m m 1 granica administracyjna miasta

[0 osiedla (czesci) strefy wewnetrznej

Inzynieria ruchu, rozdziat 26

119

Propozycje nowej terminologii:

Dotychczasowe wyrdznianie wielu form transportu (srodkéw
lokomociji) oraz akcentowanie opozycji transport publiczny

(zbiorowy) — transport indywidualny (w rozumieniu

samochodowego) proponuje sie zastgpi¢ ,sferami aktywnosci” —

sposobami wykonywania podrozy, jako realizacjg mobilnosci.

Eko-sfera
Moto-sfera

Inzynieria ruchu, rozdziat 26
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GUIDELINES Developing and
Implementing a Sustainable
Urban Mobility Plan
www.mobilityplans.eu

Inzynieria ruchu, rozdziat 26

Zasady strefowania

Proponowane sg 4 rodzaje stref:

1. wytgcznego dostepu w przestrzeni publicznej dla eko-sfery;

2. znacznych preferenciji dla eko-sfery w dostepie do przestrzeni
publicznej;

3. zrbwnowazonego dostepu do przestrzeni publicznej dla eko-
sfery oraz moto-sfery;

4. koegzystenciji (i swobody wystepowania) obu sfer.

Inzynieria ruchu, rozdziat 26 122
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Zasady kwalifikacji do stref: 1, 2

1: obszary staromiejskie (w tym aktualnie wytgczone z ruchu lub
planowane do wytgczenia ,strefy piesze”, lokalne (osiedlowe)
centra, tak zwane ,ryneczki”, otoczenie sSrodmiejskich weztéw

mobilnos$ci, tereny rekreacyjne;

2: istotne korytarze transportu publicznego (w zasadzie
szynowedo) - tak zwane linie gtébwne, wszystkie pozostate wezty
mobilno$ci wraz z otoczeniem, ,strefy zamieszkania”, ,wnetrza”

osiedli.

Inzynieria ruchu, rozdziat 26 123

Zasady kwalifikacji do stref: 3, 4

3: szeroko rozumiane srédmiescie (jako obszar zwartej i
intensywnej zabudowy, zamykany zazwyczaj obwodnicami
srodmiejskimi), strefy ,tempo 30", pozostate korytarze transportu
publicznego;

4: wszystkie pozostate przestrzenie publiczne mieszczgce sie w
zakresie terytorialnym Polityki Mobilnosci, przy czym postuluje sie
brak wytgczenia z regulacji jakichkolwiek obszaréw w granicach
miasta, a nawet wigczenie do konkretnych stref terenéw
sgsiednich gmin majgcych znaczenie dla mobilnosci w
aglomeracji.

Inzynieria ruchu, rozdziat 26 124

2022-03-16

62



2022-03-16

Przyktadowe wskazniki dla poszczegolnych stref
Strefa Proporcja czasu obstugi Modal Split [%]
eko-sfera / moto-sfera eko-sfera / moto-sfera
2 1,0/1,2 80/20
3 1,0/1,0 70/30
4 nieokreslane 60 /40
Inzynieria ruchu, rozdzial 26 126
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