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Idejni projekat upravljanja saobrac¢ajem na
individualnim raskrsnicama — istrazivanja,
analize, izbor nacCina i strategije upravljanja i
razrada projektantskih elemenata
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“* Saobracajno opterecenje
 KlasiCna manuelna metoda snimanja (vozila,
pesaci)
d Merodavni dani u toku sedmice
d Periodi: vrsni, vanvrsni i vikend cas
d 15-minutni intervali brojanja saobracaja




* Specijalisticka istrazivanja:
1 Nesignalisana raskrsnica

= Prinvatljivi intervali sledenja
* VVremenski gubici na sporednom prilazu

 Signalisana raskrsnica
= Zasicen saobracajni tok
= Duzina reda




“+ Prihvatljivi intervali sledenja — utvrdivanje
vrednosti kritiCnog intervala sledenja

“* Vremenski gubici — direktan pokazatelj NU
raskrsnice

“» ZST — prilagodavanje preporucene vrednosti
postojeCim uslovima na predmetnoj raskrsnici

*+ Duzina reda — stohastika nakupljanja reda,
uocCavanje obrazaca formiranja reda za izbor
sistema rada signala (fix-time, real-time strategije)



I:.__; Program za merenje protoka worila (Boza) 23, 11. 200%. Ponedeljak

Protok vozila
i e e o o e o o e o o o o

1. ciklus
AXAKREKRAARKAARRARKA AR RAR
=;19:40:22:000,;,===,;0000
’ 01;19:40:26:078,; PA;4078
**Manuelna metoda sa
(2 03;19:40:33:296,; PA;11297
04;19:40:37:671,; TT,15672
EUNG| 17 . 05;19:40:42:406,; PA;20407
koriS¢éenjem merno
07,;19:40:47:640,BUS ;25641

08;19:40:52:750,; PA;30750

. e ke ok ok ok ok ok ok ke ok ok ok sk ok ok ok
InS rUIIIel I a 2. ciklus

Ahkkhkhkkkhkhkhkhkhkkkkhkkkkhkhkhkkik
==,;19:41:02:250,;,===,0000
01,;19:41:08:406,;BUS ;6157
02;19:41:12:046; LT,;9797
03,;19:41:14:859; PA;12610
04;19:41:17:015; PA;14766
’ : 0 v 05;19:41:19:015; PA;16766
o% Prenos 06;19:41:22:000; AV,;19750

’ IVI raCU nar Sa 07,;19:41:26:453; PA;24203
08;19:41:28:296; PA;26047
09,;19:41:30:703; PA;28453

instaliranim softverom “Protok  eutzmu
vozila” koji ima vremensku
bazu

[ra [ [TIULT'M-

T : : ,,, Rreiranie

|- E] k| datatehe dil
m B (&A1) £ 205, Mo . | g wern




+*Vremenske neravnomerosti:

 u toku dana (po periodima snimanja —
ukupno opterecenje, po prilazima i po
smerovima kretanja)

A u toku sata (FVS) Ukupno saobracajno optercéenic (voz/h)
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Analiza prihvatljivog intervala sledenja

s Utvrdivanje intervala sledenja vozila u glavnhom
toku prihvacenih od strane vozaca sa sporednog
prilaza (prosecna vrednost 3,7 s).

*» Predstavlja ulaz za utvrdivanje kriticnog intervala
sledenja.

** Metoda 50% prihvatanja — 3,4 s.
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Redni broj vozila



*» Dobijene bazne vrednosti koje su kasnije
koriS¢ene u proracunu i vrednovanju efekata
rada signala:




*» Pokazatel] efikasnosti rada signala

*» Stohastika nakupljanja vozila u redu

4 varijacije duzine reda u razliCitim ciklusima — od
prosecnih 5 vozila u redu do maksimalnih 15 vozila

U nacin praznjenja reda
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Izbor nacina i strategije upravljanja — 3 varijante

1. Varijanta (na osnovu analize NU i
kriterijjuma uvodenja svetlosnih signala):

d Regulativho-rezimske mere — kontrola pristupa,
regulisanje i kontrola parkiranja, regulisanje
pesackih tokova i tehniCko regulisanje saobracaja

1 Regulativho-gradevinske mere — preprojektovanje
raskrsnice, obnavljanje elemenata kolovozne
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Izbor nacina i strategije upravljanja — 3 varijante

Varijanta (na osnovu male neravhomernosti
u okviru odredenih perioda snimanja
opterecenja — jutarnji i popodnevni vrsni
cas i vanvrsni sati):
1 Fix-time strategija sa 3 programa rada signala,
proracun metodom kritiCnih tokova.




Izbor nacina i strategije upravljanja — 3 varijante

3. Varijanta (na osnovu analize nacCina
formiranja reda i 15-min neravnomernosti
na sporednom prilazu):

d Real-time polu-automatski sistem — detekcija
nailaska vozila na sporednom prilazu | automatski
izbor stanja

d Dodeljlvanje zelenog vremena za stanja u rasponu
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Hvala na paznji



