DYNAMICZNIE WYDZIELANY PAS
AUTOBUSOWY
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KLASYFIKACJA WYDZIELONYCH PASOW AUTOBUSOWYCH

Dtugosc¢ odcinka Okres
Kierunek ruchu obowigzywania
Sposob Usytuowanie
wydzielenia z (w przekroju ulicznym)
przekroju
drogowego
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KLASYFIKACJA WYDZIELONYCH PASOW AUTOBUSOWYCH

Dtugos¢ odcinka

Sposbb
wydzielenia z
przekroju
drogowego

Kierunek ruchu

Usytuowanie
(w przekroju ulicznym)

Okres
obowigzywania

- ha state

-w ustalonych
porach
dnia/godzinach

-dynamiczne



Dynamicznie Wydzielany Pas Autobusowy —podxsidstawewe za#do zenia

» Wydzielony pas uaktywnia sie w przypadku niekorzystnych warunkow
drogowych

» Precyzyjne dopasowanie czasookresu/ dlugosci wydzielenia pasa
» Zwiekszenie mozliwosci wykorzystania wydzielonych pasow autobusowych

» Korzysci dla wszystkich uzytkownikow
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Zasada dziatania

- Wykorzystanie istniejgcych systemow
sterowania ruchem drogowym

- Uzycie znakow zmiennej tresci do
informowania kierowcow

- Zainstalowanie punktowego
oznakowania poziomego w nawierzchni
wyposazonego w diody LED

- Rozmieszczenie dodatkowych
detektorow ruchu

(=]
2 £ Diody LED umieszczane w
% % konstrukcji nawierzchni
§ E‘ | I .-’I | | Detektory monitorujgce :
— ! ' / ‘I aktualne warunki ruchu ?
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Doswiadczenia z wprowadzenia DPA w innych krajach

Lizbona: Melbourne

-Dtugosc¢ odcinka 800m -Dtugosc¢ odcinka 2100m

-Dzielnica biznesowa -Sciste centrum miasta

-Brak synchronizacji pasa z -Do 10% wzrostu sredniej predkosci
sygnalizacjg tramwajow

-25% wzrost sredniej predkosci
autobusow
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Wykorzystanie modelu mikrbsysyoia@gygermo daloptptyahiabcicii
dziatania Dynamicznie Wydzielanego Pasa Autobusoweg o

» Przypadki dla ktérych zasadne bedzie stosowanie DWPA

» Okreslenie diugosci wydzielanego pasa

» Synchronizacja dziatania sygnalizacji swietlnej/ sluzy autobusowej z DWPA
» Czas dziatania

Tc=To+Td+Tp

Gdzie :

Tc- catkowity czas dziatania

To- czas potrzebny na oczyszczenie pasa
Td- czas przejazdu autobusu

Tp- czas podczymania aktywnego pasa ruchu




Metodyka bada n- zatozenia

Pomiary warunkow Komunikacja zbiorowa

ruchu -ustalenie czaséw przejazdéw
-ustalenie predkosci komunikacyjnej
-napetnienie i czasy wymiany pasazerow

-punktualnosé

Komunikacja indywidualna

-natezenie ruchu Opracowanie
-czasy przejazdow Wynikéw
-dtugosc¢ kolejek

PSR

Pomiary pomocnicze
-pomiary predkosci chwilowej

-pomiary przyspieszenia
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Budowa modelu
mikrosymulacyjnego .

/
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Budowa i kalibracja modelu mikrbsgeymadsgygaego

-odwzorowanie geometrii

-okreslenie parametréw ruchu poszczegolnych uzytkownikow
-okreslenie natezenia ruchu

-kalibracja

-utworzenie dodatkowego modutu dla DPA

-testowanie wariantow i optymalizacja dziatania
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Badania pilota zowe na all QOkulickiego WRReszaoiae

Al. Okulickiego

-Dtugosc¢ 1200m

-dwie jezdnie po dwa pasy
- 7 linii autobusowych

-5 skrzyzowan (2 z sygnalizacjg

swietlng)
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Badania pilota zowe na all QOkulickiego WRReszaoiae

Ul. Okulickiego

-Dtugosc¢ 1200m

-dwie jezdnie po dwa pasy
- 7 linii autobusowych

-4 skrzyzowania (2 z
sygnalizacjg swietlng)

Pomiary warunkéw ruchu:

-pomiary natezenia ruchu
-dtugosci kolejek

-napetnienia i punktualnosci
-pomiary ruchu autobusow przy
uzyciu odbiornikow GPS
-okreslenie predkosci
pozostatych uczestnikow ruchu
-wykonanie dodatkowych
pomiarOw pomocnicze
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Techniki pomiarowe

GARMIN

Reczny odbiornik Przejazdy testowe

Sygnajfu GPS i

g Flle Edit Find Tramsfer View Todls Utiities Helg
2 L || ee— | p——— ] T e | T e g T e | il
= J i* Track Properties x|
=] - -
5  ulmle|x{o]
(=]
B .C'_’ Name: |zma-os-nn7:sa:19 Auto Color: | Cyan j Cancel
-,O . Index | Time | Elevation [ Depth [ Temperature | Leg Length [ Leg Time | Leg Speed | «|
16 2013-05-1107:58:49 221m om 0:00:02  0.5kmfh

yhierii

i}
(V5] 17 2013-05-1107:58:51 220m am 0:00:02  O.3kmph
o 18 201305-1107:58:53  221m om 0:00:02  0.3kmh

i 19 2013-05-1107:58:55 221m om 0:00:02  D.4kmm
:}: £ 0 2013-05-1107:58:57 220m om 0:00:02  0.6kmp

— 21 2013-06-1107:58:59 220m am 0:00:02  0.3kmh
sy 22 201306-1107:59:01 220m om 0:00:02  0.4kmh
U'.I E 23 om 0.3kmh

] 4 0.3kmh
“O e 25 2013-06-1107:59:07 220m om 0:00:02

= 26 2013-06-1107:53:08 220m am 0:00:02

8 27 2013-06-1107:59:11 220m am 0:00:02

= 28 2013-05-1107:53:13 220m am 0:00:02

o 25 2013-06-1107:59:15 220m am 0:00:02

o 30 2013-06-1107:59:17 220m om 0:00:02

— 31 2013-05-1107:5%:19 220m am 0:00:02

Zla
[l

2013-06-1107:58:21 220m im 0:00:02
2013-06-1107:58:23 220m om 0:00:02

4] |
™ Center map on selected item(s)

[ Points [ length | Area | ElapsedTime [ Avg. Speed |
f T I o T Ream [ mnneRs [ f Ak Filter...

Opracowanie danych
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Wyniki ( wybrane parametry )

Liczba zatrzyman w godzinach

Godzina/ liczba przejazdéw | 15:00- Liczba 12:00 - Liczba
16:00 | przejazd | 13:00 | przejazd
Przejscia dla pieszych, 1 0
Sygnalizacja swietlna, 13 7
Zator dro 14 9
gowy, 9 0 p
ZLatoka autobusowa. 3 3 PrzyCzyny Zatrzyman
I
g Godzina 15:00 - 12:00-  Roéznica
-§ 16:00 13:00 [%0]
.% 2 Sredni czas podré zy
= g _ 263 199 25
O % [s]:
= Sredni czas jazdy na
T _ 160 135 16
) = odcinku [s]:
i Sredni czas postoju na
03 . 58 21 64
s e - catym odcinkuls]:
C =
© g Sredni czas postoju w
© 2 postoj 45 43 c Porqwname czasow
zatoce [s]: przejazdu
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Podsumowanie

» Dynamicznie wydzielany pas autobusowy pozwala na zwiekszenie
przypadkow zastosowania pasow autobusowych

» Dzieki precyzyjnemu dopasowaniu czasu dziatania w
niekorzystnych warunkach drogowych moze przynies¢ korzysci dla
wszystkich uzytkownikéw ruchu drogowego

» Wykorzystanie nowoczesnych metod do mikrosymulacji ruchu
umozliwi testowanie i optymalizacje dziatania systemu oraz umozliwi
jego ocene.



