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SEKTOR A/

S... S...L/P ALGORYTM A/S...L/P

DANE WEJSCIOWE:
DOJAZD POLICII LUB StUZB RATUNKOWYCH
DO MIEJSCA ZDARZENIA

— > DANE WEJSCIOWE:
INFORMACJA O UTRUDNIENIACH
W NINIEJSZYM SEKTORZE (A/S..._S...L/P)

— = DANE WEJ$CIOWE:

ZABLOKOWANIE RUCHU W PRZEKROJU
JEZDNI W SKUTEK WYPADKU

START

Y

czy
URUCHOMIC
PROCEDURE 11
KORYTARZ
ZYCIA

NIE

Y

PRZEStANKI DO
WPROWADZENIA

TAK

TAK

PROCEDURA 11

KORYTARZ

RATUNKOWY

TRYB

— ZDARZENIE: ZATRZYMANY POJAZD NA PASIE RUCHU
SPOSOB DETEKCJI
STREFA
AUTOMATYCZNY MANUALNY
A/S...S..ZILIP MR 104, MR 114, MR 115.B MR 106, POWIADOMIENIE
A/S... S..Z2L/P MR 104, MR 114, MR 115.B MR 106, POWIADOMIENIE
A/S..._S..Z3LIP MR 104, MR 114, MR 115.B MR 106, POWIADOMIENIE

MANUALNY

OKRESLENIE
STREFY
ODDZIALYWANIA

SCENARIUSZ 11.2

NIE

CZY OBJAZD
SPOWODOWANY

OBJAZDU ?

(decyzja
operatora)

NIE

WYPADEK
W STREFIE

A/S..._S...Z1L/P?

WYPADEK
W STREFIE
S..._S...Z2BL/BP?

WYPADEK
W STREFIE
A/S..._S...Z2ALIAP?

A/S..._S...z3L/P?

WYPADEK
W STREFIE

MR 114,
R 115.B na wezle
tanowigcym koniec tras
objazdu
<Dk?

TAK

v NIE
Y
ZDARZENIE:
WARUNEK MR 114 MR 114
czy ZMIANA POZIOMU LOGICZNY MR 115.B |oper. 1) oper. 2)
URUCHOMIC SWOBODY RUCHU
PROCEDURE 9.1 Ak OBLICZENIE SPOSOB DETEKCJI Q(P3.1) = Dk and| <Dk |and X
RUCHU ZE > MR 115.8 Q(P3.3) =Dk |and| =Dk [and| =Dk
ENARIUSZ 9.1.1.2. :
WSTRZYMANIE RUCHU et
ZE WZGLEDU NA SCENARIUSZ 9.1.4.2.2 MR 114 (2) AFso) 2Dk [and| 2Dk Jand] 2Dk
L WYPADEK ) Q(P3.8) <Dk |and| <Dk |and| =Dk
NIE
X - stan bez znaczenia
TRYB
POLAUTOMATYCZNY OBLICZENIE
MANUALNY ODLEGLOSCI
NIE NIE NIE NIE
TAK TAK TAK TAK TAK

PROCEDURA 3.1
ZATOR DROGOWY

| SCENARIUSZ3.1.2.2 |

TRYB
POLAUTOMATYCZNY
MANUALNY

PROCEDURA 3.2
ZATOR DROGOWY

| SCENARIUSZ3.2.2.2 |

TRYB
POLAUTOMATYCZNY
MANUALNY

PROCEDURA 3.3
ZATOR DROGOWY

| SCENARIUSZ3.3.22 |

TRYB
POLAUTOMATYCZNY
MANUALNY

[ PROCEDURA 3.5

ZATOR DROGOWY

]

| SCENARIUSZ3.5.2.2 |

TRYB

POLAUTOMATYCZNY

MANUALNY

NIE

[

PROCEDURA 3.6
ZATOR DROGOWY

]

| SCENARIUSZ3.6.2.2 |

TRYB

POLAUTOMATYCZNY

MANUALNY

OBJAZDU?
(decyzja
operatora)

Y

WYPADKIEM ?
(decyzja
operatora)

TAK

TAK

—

ZDARZENIE: POJAZD JADACY POD PRAD

STREFA

SPOSOB DETEKCJI

AUTOMATYCZNY

MANUALNY

A/S..._S(-1)Z3L/P

MR 104, MR 114, MR 115.B

MR 106, POWIADOMIENIE

A/S...S..Z1LIP MR 104, MR 114, MR 115.B MR 106, POWIADOMIENIE
A/S...S..Z2L/P MR 104, MR 114, MR 115.B MR 106, POWIADOMIENIE
—— ZDARZENIE: ZATRZYMANY POJAZD NA PASIE RUCHU
SPOSOB DETEKCJI
STREFA

AUTOMATYCZNY

MANUALNY

A/S... S(-1)Z3L/P

MR 104, MR 114, MR 115.B

MR 106, POWIADOMIENIE

PROCEDURA 1.2

PRZEKIEROWNAIE
RUCHU
NA OBJAZD
OBLICZENIE
ODLEGLOSCI

A/S..._S..Z1LIP MR 104, MR 114, MR 115.B MR 106, POWIADOMIENIE
A/S..._S..Z22LIP MR 104, MR 114, MR 115.B MR 106, POWIADOMIENIE
:> ZDARZENIE: ZATRZYMANY POJAZD NA PASIE RUCHU
SPOSOB DETEKCJI
STREFA

AUTOMATYCZNY

MANUALNY

A/S..._S(-1)Z3L/P

MR 104, MR 114, MR 115.B

MR 106, POWIADOMIENIE

SCENARIUSZ 1.2.2.2

TRYB

POLAUTOMATYCZNY

MANUALNY

PROCEDURA 1.1
PRZEKIEROWNAIE
RUCHU
NA OBJAZD

A/S...S..Z1LIP MR 104, MR 114, MR 115.B MR 106, POWIADOMIENIE
A/S...S..Z2L/P MR 104, MR 114, MR 115.B MR 106, POWIADOMIENIE
— ZDARZENIE: PIESZY NA DRODZE
SPOSOB DETEKCJI
STREFA

AUTOMATYCZNY

MANUALNY

7

WERYFIKACIA

7

WERYFIKACIA

7

WERYFIKACJA

A/S..._S(-1)Z3L/P

MR 104, MR 114, MR 115.B

MR 106, POWIADOMIENIE

OBLICZENIE
ODLEGLOSCI

SCENARIUSZ 1.1.2.2

TRYB

A/S...S..Z1LIP MR 104, MR 114, MR 115.B MR 106, POWIADOMIENIE
A/S...S..Z2L/P MR 104, MR 114, MR 115.B MR 106, POWIADOMIENIE
— ZDARZENIE: ZWIERZE NA DRODZE
SPOSOB DETEKCJI
STREFA
AUTOMATYCZNY MANUALNY
A/S... S(-1)Z3L/P MR 104.D MR 106, POWIADOMIENIE
A/S...S..Z1LIP MR 104.D MR 106, POWIADOMIENIE
A/S...S..Z2LIP MR 104.D MR 106, POWIADOMIENIE
— ZDARZENIE: PRZESZKODA NA DRODZE
SPOSOB DETEKCJI
STREFA

AUTOMATYCZNY

MANUALNY

POLAUTOMATYCZNY

A/S..._S(-1)Z3L/P

MR 104, MR 114, MR 115.B

MR 106, POWIADOMIENIE

MANUALNY

Q (P3.8)
NIE

TAK

PROCEDURA 3.8
ZATOR DROGOWY

| SCENARIUSZ 3.8.2.2 |

TRYB
POLAUTOMATYCZNY
MANUALNY

7

WERYFIKACIA

7

WERYFIKACJA

7

WERYFIKACIA

7

WERYFIKACIA

A/S...S..Z1LIP MR 104, MR 114, MR 115.B MR 106, POWIADOMIENIE
A/S...S..Z2L/P MR 104, MR 114, MR 115.B MR 106, POWIADOMIENIE
——— ZDARZENIE: OLEJ NA JEZDNI
SPOSOB DETEKCJI
STREFA
AUTOMATYCZNY MANUALNY
A/S... S(-1)Z3L/P BRAK MR 106, POWIADOMIENIE
A/S...S..Z1LIP BRAK MR 106, POWIADOMIENIE
A/S...S..Z2L/P BRAK MR 106, POWIADOMIENIE
— ZDARZENIE: ZATRZYMANY POJAZD NA LACZNICY WYJAZDOWEJ
SPOSOB DETEKCJI
STREFA
AUTOMATYCZNY MANUALNY
A/S..._S..Z2LIP BRAK CCTV912, CCTV913, POWIADOMIENIE

7

WERYFIKACIA

Y

czy
URUCHOMIC

PROCEDURE 4.1

POJAZD JADACY
POD PRAD ?

NIE
Y
czy
URUCHOMI
PROCEDURE 4.2
WYPADEK NA
PASIE
RUCHU ?

NIE
Y

czy
URUCHOMI
PROCEDURE 4.3
AWARIA NA
PASIE
RUCHU ?

NIE
Y

czy
URUCHOMIC
PROCEDURE 4.4
PIESZY NA
DRODZE ?

NIE
Y

czY
URUCHOMIC
PROCEDURE 4.5
ZWIERZE NA
DRODZE ?

NIE
Y

czy
URUCHOMIC
PROCEDURE 4.6
PRZESZKODA NA
DRODZE ?

NIE
Y

czy
URUCHOMIC
PROCEDURE 4.7
OLEJ NA
JEZDNI ?

NIE

czy
URUCHOMIC

PROCEDURE 4.8
WYPADEK NA
EACZNICY?

TAK

([ PROCEDURA 4.1

POJAZD JADACY
POD PRAD

\ J

TRYB

POLAUTOMATYCZNY

MANUALNY

([ PROCEDURA 4.2 |
WYPADEK
| NA PASIE RUCHU |
TRYB
POLAUTOMATYCZNY
MANUALNY

([ PROCEDURA 4.3 |
AWARIA
| NA PASIE RUCHU |
TRYB
POLAUTOMATYCZNY
MANUALNY

1

7 '

PROCEDURA 4.4
PIESZY
NA DRODZE

. 7

TRYB

POLAUTOMATYCZNY

MANUALNY

1

([ PROCEDURA 4.5
ZWIERZE
NA DRODZE

~

. J

TRYB

POLAUTOMATYCZNY

MANUALNY

1

([ PROCEDURA 4.6
PRZESZKODA
| NADRODZE |
TRYB
POLAUTOMATYCZNY
MANUALNY

1

(" PROCEDURA 4.7
OLE]
NA JEZDNI

\ S

~

TRYB

POLAUTOMATYCZNY

MANUALNY

e ~

PROCEDURA 4.8
WYPADEK
NA LACZNICY

. J

TRYB

POLAUTOMATYCZNY

MANUALNY

PROJEKT ZARZADZANIA RUCHEM ZMIENNEJ ORGANIZACII RUCHU. ALGORYTMY ZARZADANIA RUCHEM NA DROGACH KLASY A/S

A/S... AAA - BBB odc. x SYSTEM ZARZADZANIA RUCHEM

LOKALIZACJA ZDARZENIA

SCENARIUSZ PIORYTET
STREFA PAS RUCHU
LEWY 421122 6
: PRAWY 421322 7
LOKALIZACJA ZDARZENIA AS..._S(-1)23LP
STREFA SCENARIUSZ WELACZENIAZ WEZLA | 4.2.16.2.2 8
AS..._S(-1)Z3L/P 41122 LEWY 421122 4
A/S... S..ZILIP 41222 A/S.._S..ZALP
PRAWY 421322 5
A/S... S..Z2LIP 41222
421122
LEWY 422122 1
424122
421322
A/S...S..Z2L/P
PRAWY 4.2.2.3.2.2x 2
422322y
424322
WYLACZENIA NA 422622 3
OBLICZANIE
ODLEGLOSCI
LOKALIZACJA ZDARZENIA
SCENARIUSZ | PIORYTET
STREFA PAS RUCHU
LEWY 431122 6
AIS.. S(-1)Z3L/P PRAWY 431322 7
WLACZENIAZ WEZLA | 4.3.1.6.2.2 8
OBLICZANIE LEWY 431122 4
ODLEGLOSCI A/S..._S..Z1LP
PRAWY 431322 5
431122
LEWY 432122 1
434122
A/S... S..Z2L/P jg;gg;
PRAWY 4'3-2'3-2'2" 2
..... y
SCENARIUSZ 4.4.2 434329
WYLACZENIA NA 432622 3
OBLICZANIE
ODLEGLOSCI
::> SCENARIUSZ 4.5.2
OBLICZANIE
ODLEGLOSCI
|::> SCENARIUSZ 4.6.2
OBLICZANIE
ODLEGLOSCI
LOKALIZACJA ZDARZENIA
SCENARIUSZ | PIORYTET
STREFA PAS RUCHU
LEWY 4712
X PRAWY 4732
OBLICZANIE LEWY | PRAWY| 4762
ODLEGLOSCI

7

WERYFIKACIA

SCENARIUSZ 4.8.2.2

7

WERYFIKACIA

7

WERYFIKACIA

:> ZDARZENIE: ZATRZYMANY POJAZD NA £ ACZNICY WYJAZDOWEJ
STREFA SPOSOB DETEKCJI
AUTOMATYCZNY MANUALNY
A/S..._S..Z2L/P | MR 104, MR 114, MR 115.B MR 106, POWIADOMIENIE
':'> ZDARZENIE: ZATRZYMANY POJAZD NA PASIE WYLACZENIA
STREFA SPOSOB DETEKCJI
AUTOMATYCZNY MANUALNY
A/S..._S..Z2L/P | MR 104, MR 114, MR 115.B MR 106, POWIADOMIENIE
:> ZDARZENIE USZKODZONA JEZDNIA
STREFA SPOSOB DETEKCJI
AUTOMATYCZNY MANUALNY
A/S..._S(-1)Z22L/P BRAK MR 106, POWIADOMIENIE
A/S..._S(-1)Z3L/P BRAK MR 106, POWIADOMIENIE
A/S..._S..Z1LIP BRAK MR 106, POWIADOMIENIE
A/S..._S..Z2L/IP BRAK MR 106, POWIADOMIENIE

C—, _—— ZDARZENIE ZATRZYMANY POJAZD NA PASIE AWARYJNYM

7

WERYFIKACJA

7

WERYFIKACJA

SPOSOB DETEKCJI
STREFA
AUTOMATYCZNY MANUALNY
AS..._S(-1)Z2L/P BRAK MR 106, POWIADOMIENIE
A/S..._S(-1)Z3L/P BRAK MR 106, POWIADOMIENIE
A/S... S..ZALIP BRAK MR 106, POWIADOMIENIE
A/S..._S..Z2L/IP BRAK MR 106, POWIADOMIENIE
C—_—>  ZDARZENIE ZATRZYMANY POJAZD NA PASIE AWARYJINYM
STREFA SPOSOB DETEKCJI
AUTOMATYCZNY MANUALNY
A/S..._S(-1)Z2L/P BRAK MR 106, POWIADOMIENIE
A/S..._S(-1)Z3L/P BRAK MR 106, POWIADOMIENIE
A/S..._S..Z1LIP BRAK MR 106, POWIADOMIENIE
A/S... S..Z2L/IP BRAK MR 106, POWIADOMIENIE
— ZDARZENIE:
GOLOLEDZ WARUNEK M
LOGICZNY
SPOSOB DETEKCJI Q (P7.1) =G
STREFA
AUTOMATYCZNA
A/S... S..Z2L/IP MR 112.A
ZDARZENIE: WARUNEK
S M
SLISKA NAWIERZCHNIA LOGIGZNY
SPOSOB DETEKCJI Q (P7.2) =8
STREFA
AUTOMATYCZNA
S19 S43L_Z2AL|MR 112.A, MR 112.B
— ZDARZENIE:
INTENSYWNY OPAD
WARUNEK M
SPOSOB DETEKCJI LOGICZNY
STREFA QP73) _R
AUTOMATYCZNA
A/S...S..Z2L/IP MR 112.A
ZDARZENIE:
OGRANICZONA WIDOCZNOSC
WARUNEK M
SPOSOB DETEKCJI LOGICZNY
STREFA
Q (P7.4) =V
AUTOMATYCZNA
A/S...S..Z2L/IP MR 112.A

7

WERYFIKACIA

v v s

<

URUCHOMIC
PROCEDURE 4.12

AWARIA POJAZD NA
LACZNICY ?

NIE

URUCHOMIC
PROCEDURE 16
KOLEJKA NA PASIE

NIE

URUCHOMIC
PROCEDURE 4.9
USZKODZONA
JEZDNIA ?

NIE

URUCHOMIC
PROCEDURE 4.10
WYPADEK NA PASIE
AWARYINYM ?

NIE

URUCHOMIC
PROCEDURE 4.11
AWARIA POJAZDU
NA PASIE
AWARYINYM ?

NIE

&

NIE

&

NIE

<

NIE

-
TAK

p
TAK

-
TAK

TAK

-
TAK

TAK

TAK

TAK

TAK

PROCEDURA 4.12
AWARIA POJAZDU
NA tACZNICY

TRYB
POLAUTOMATYCZNY

\ J

MANUALNY

PROCEDURA 16
KOLEJKA NA PASIE
WYLACZENIA

TRYB
AUTOMATYCZNY
POLAUTOMATYCZNY
MANUALNY

PROCEDURA 4.9
USZKODZONA
JEZDNIA

\, J

TRYB
POLAUTOMATYCZNY
MANUALNY

PROCEDURA 4.10
WYPADEK NA
_ PASIE AWARYJNYM |

TRYB
POLAUTOMATYCZNY
MANUALNY

PROCEDURA 4.11
AWARIA POJAZDU NA
 PASIE AWARYJNYM )

TRYB
POLAUTOMATYCZNY
MANUALNY

PROCEDURA 7.1
GOLOLEDZ

TRYB

AUTOMATYCZNY

POLAUTOMATYCZNY

MANUALNY

( )

PROCEDURA 7.2
SLISKA
NAWIERZCHNIA

\ J

7

OBLICZANIE
ODLEGLOSCI

7

OBLICZANIE
ODLEGLOSCI

7

OBLICZANIE
ODLEGLOSCI

7

OBLICZANIE
ODLEGLOSCI

7

OBLICZANIE
ODLEGLOSCI

TRYB

AUTOMATYCZNY

POLAUTOMATYCZNY

MANUALNY

([ PROCEDURA 7.3

INTENSYWNY
L OPAD

J

TRYB

AUTOMATYCZNY

POLAUTOMATYCZNY

MANUALNY

PROCEDURA 7.4
OGRANICZONA
WIDOCZNOSC

\ J

L & 0 3

TRYB

AUTOMATYCZNY

POLAUTOMATYCZNY

MANUALNY

SCENARIUSZ 4.12.1.2

— > DANE WEJSCIOWE:

SCENARIUSZ 16.2.2

SCENARIUSZ 4.9.2

SCENARIUSZ 4.10.2

SCENARIUSZ 4.11.2

SCENARIUSZ 7.1.2

SCENARIUSZ 7.2.2

SCENARIUSZ 7.3.2

SCENARIUSZ 7.4.2

Czy
URUCHOMIC

(" PROCEDURA 9.2
WSTRZYMANIE RUCHU
ZE WZGLEDU NA
( PRACE DROGOWE

\

PROCEDURE 9.2 TAK
T YMAGAJAGE ZAVKNIEGA JEZDNI WSTRZYMANIE RUCHU ZE !
A E WZGLEDU NA PRACE 5
DROGOWE ? i
POLAUTOMATYCZNY
WERYFIKACIA
MANUALNY
—— > DANE WEJSCIOWE: PROCEDURE 6 TAK
HARMONOGRAM PRAC REMONTOWYCH PRACE
| UTRZYMANIOWYCH REMONTOWE LUB
UTRZYMANIOWE ?
, N
— > DANE WEJSCIOWE: WERYFIKACIA PROCEDURA 6
INFORMACJA O PROWADZENIU PRAC PRACE REMONTOWE
REMONTOWYCH | UTRZYMANIOWYCH LUB UTRZYMANIOWE
J
TRYB
AUTOMATYCZNY*
POLAUTOMATYCZNY
MANUALNY
*zgodnie z zatwierdzonym
harmonogramem
ZDARZENIE: WARUNEK MR 114 MR 114
ZMIANA POZIOMU MR 115.B | oper.
LOGICZNY (1) 2)
SWOBODY RUCHU
SPOSOB DETEKCJI Q(P5.1) 2Da | and | <Da | and X
AUTOMATYCZNY Q(P5.2) 2 Da and 2 Da and <Da
MR 115.B Q(P5.3) = Da and =2 Da and =Da
MR 114 (1) Q(P5.5) <Da and > Da and <Da
MR 114 (2) Q(P5.6) <Da and 2 Da and 2 Da
Q(P5.8) <Da and <Da and 2Da
X - stan bez znaczenia
OBLICZENIE
ODLEGLOSCI
14
NIE NIE NIE
Q (P5.1)
TAK TAK TAK TAK
Y
PROCEDURA 5.1 PROCEDURA 5.2 PROCEDURA 5.3 PROCEDURA 5.5
PLYNNOSC RUCHU PLYNNOSC RUCHU PLYNNOSC RUCHU PLYNNOSC RUCHU

| scENARIUSZ 5.1.2.2 |

| SCENARIUSZ 5.2.2.2 |

TRYB TRYB
AUTOMATYCZNY AUTOMATYCZNY
POLAUTOMATYCZNY POLAUTOMATYCZNY
MANUALNY MANUALNY

| SCENARIUSZ5.3.2.2 |

TRYB

AUTOMATYCZNY

POLAUTOMATYCZNY

MANUALNY

| SCENARIUSZ5.5.2.2 |

TRYB

AUTOMATYCZNY

POLAUTOMATYCZNY

MANUALNY

| SCENARIUSZ 5.6.2.2 |

| SCENARIUSZ5.8.2.2 |

TRYB TRYB
AUTOMATYCZNY AUTOMATYCZNY
POLAUTOMATYCZNY POLAUTOMATYCZNY
MANUALNY MANUALNY

OBLICZANIE
ODLEGLOSCT [ gENARIUSZ 9.2.1.2.2
SCENARIUSZ 9.2.2.2.2
SCENARIUSZ 9.2.4.2.2
RODZAJ PROWADZONYCH ROBOT STREFA SCENARIUSZ
A'S...S..Z2LP 61112
ROBOTY PUNKTOWE NA PASIE =
AWARYJINYM A'S..._S..Z3LIP 6.1.1.2.2
61212
A'S...S..Z2LP 61212
ROBOTY PUNKTOWE NAPASIE 2 | A/S...S..Z2L/P
A/S...S..Z3LIP 6.1.2.2.2y
A/S..._S(-1)ZILP
61312
6.1.3.2.2x
ASS.._S..Z2LIP 6.1.3.2.2y
ROBOTY PUNKTOWE NA PASIE 1, 613297
OBLICZANIE PASIE W\\Z\t/_CLCZCI:EZI\IEI,:I IIIAUB PASIE 6132908
ODLEGLOSCI A A/S...S..Z1LIP 6.1.3.2.27
6.1.3.2.2z
ASS..._S(-1)Z3LP 015222
A'S..._S..Z2LIP 6.15.1.2
ROBOTY SZYBKOPOSTEPUJACE
NA PASIE AWARYJNYM AS..._S(-1)Z2LIP
A/S.._S..Z1LP 6.15.2.2
(KOSZENIE TRAWY) e e oam
A'S...S..Z2LIP 6.1.6.1.2
ROBOTY SZYBKOPOSTEPUJACE
NA 2 PASIE RUCHU ASS..._S..Z2LIP
A/S..._S..ZILP 6.1.6.2.2
(KOSZENIE TRAWY) NS
ASS.._S..Z2LIP 6.1.7.1.2
ROBOTY SZYBKOPOSTEPUJACE
NA 2 PASIE RUCHU A/S..._S...Z2L/P
. ASS.._S..ZILIP 6.1.7.2.2
(MALOWANIE PASOW) NS G
ASS.._S..Z2LIP 2'1'2';'2
ROBOTY SZYBKOPOSTEPUJACE 1945y
NA 1 PASIE RUCHU ASS..._S..Z2LP
(MALOWANIE PASOW) A/S.._S..ZILP 6.1.8.2.22
A/S...S..Z3L/P
6.1.9.1.2
S19_S43L_72L
INNE ROBOTY 61922
SZYBKOPOSTEPUJACE ASS... S..Z2LP
NA 2 PASIE RUCHU A/S.._S..ZILP 6.1.9.2.2z
A/S...S..Z3LIP
6.1.10.1.2
ASS...S..Z2LIP
INNE ROBOTY 6.1.10.2.2y
SZYBKOPOSTEPUJACE ASS..._S..Z2LIP
NA 1 PASIE RUCHU ASS.._S..ZILIP 6.1.10.2.27
ASS.._S..Z3LIP
ASS.._S..Z2LIP 6.1.11.1.2
INNE ROBOTY
SZYBKOPOSTEPUJACE AIS.._S..Z2LIP
A/S.._S..ZILP 6.1.11.2.2
NA PASIE AWARYJNYM T
RUCHU DWUKIERUNKOWY A'S...S..Z2LIP 6.1.12.2
34
NIE NIE NIE
Q (P5.8) NWTC914> Nwa?
TAK TAK TAK
\4
PROCEDURA 5.6 PROCEDURA 5.8 PROCEDURA 5.11
PLYNNOSC RUCHU PLYNNOSC RUCHU PLYNNOSC RUCHU

| SCENARIUSZ 5.11.2.2 |

TRYB

AUTOMATYCZNY

POLAUTOMATYCZNY

MANUALNY

>

— — ZDARZENIE:

ZMIANA POZIOMU

SWOBODY RUCHU WARUNEK

SPOSOB DETEKCJI LOGICZNY

TC914 oper TC916

AUTOMATYCZNY

Q (P5.12)

MR 114 (1)

>Do or 2Do

MR 114 (2)

[

ZDARZENIE: ZAMKNIETY WYJAZD Z DROGI GLOWNEJ

STREFA

SPOSOB DETEKCJI

AUTOMATYCZNY

MANUALNY

A/S..._S..Z2L/P | MR 104, MR 114, MR 115.B

MR 106, POWIADOMIENIE

ZDARZENIE:
OGRANICZONA WIDOCZNOSC

SPOSOB DETEKCJI
STREFA
AUTOMATYCZNA
A/S..._S...Z2LIP MR 112.A

NIE

WARUNEK M
LOGICZNY
Q (P7.5) =V
DANE WEJSCIOWE:

INFORMACJA O ROZPOCZECIU
KONTORLI DROGOWEJ

VY

WERYFIKACIA

DANE WEJSCIOWE:
INFORMACJA O PRZEJEZDZIE
POJAZDU UPRZYWILEJOWANEGO

DANE WEJSCIOWE:
INFORMACJA O PRZEJEZDZIE
POJAZDU NIENORMATYWNEGO

DANE WEJSCIOWE:
INFORMACJA O PRZEJEZDZIE
KOLUMNY WOJSKOWEJ

vioovoovov b

TAK

Q (P5.12)

PROCEDURA 5.12
PLYNNOSC RUCHU

NIE

TRYB

AUTOMATYCZNY

POLAUTOMATYCZNY

MANUALNY

CZY URUCHOMI

PROCEDURE 2.1 TAK
ZAMKNIECIE DLA
RUCHU tACZNICY

7

OBLICZANIE
ODLEGLOSCI

WYJAZDOWE] p \
PROCEDURA 2.1
ZAMKNIECIE DLA RUCHU
LACZNICY
NIE \__ WYJAZDOWEJ  J
TRYB
POLAUTOMATYCZNY
TAK MANUALNY
Q (P7.5)
Y
( ™
PROCEDURA 7.5
SILNY WIATR
NIE \ J
TRYB
AUTOMATYCZNY
POLAUTOMATYCZNY
\ MANUALNY
CZY URUCHOMIC
PROCEDURE 17 TAK
KONTROLA
DROGOWA ?
PROCEDURA 17
KONTROLA DROGOWA
NIE
TRYB
MANUALNY
ZY URUCHOMI
PROCEDURE 12 TAK
PRZEJAZD POJAZDU
UPRZYWILEJO
WANEGO ?
PROCEDURA 12
PRZEJAZD POJAZDU
NIE UPRZYWILEJOWANEGQ
TRYB
MANUALNY
CZY URUCHOMI
PROCEDURE 13 TAK
PRZEJAZD POJAZDU
NIENORMA
TYWNEGO ?
PROCEDURA 13
PRZEJAZD POJAZDU
NIENORMATYWNEGO
NIE
TRYB
MANUALNY

CZY URUCHOMIC
PROCEDURE 18 TAK
PRZEJAZD KOLUMNY
WOISKOWE] ?

PROCEDURA 18
PRZEJAZD KOLUMNY

NIE WOJSKOWEJ

TRYB

MANUALNY

oL LU ov

SEKTOR A/S... S...L/P ALGORYTM A/S...L/P

C—_—> ZDARZENIE: ZATRZYMANY POJAZD NA £t ACZNICY

SPOSOB DETEKCJI

AUTOMATYCZNY MANUALNY
A/S..._S..Z1L/IP BRAK MR 106, POWIADOMIENIE
A/S..._S..Z2L/P BRAK MR 106, POWIADOMIENIE

SCENARIUSZ 5.12.2

C—__— ZDARZENIE: UTRUDNIENIA NA DRODZE ALTERNATYWNEJ

SPOSOB DETEKCJI

SCENARIUSZ 2.1.2.2

SCENARIUSZ 7.5.2

AUTOMATYCZNY MANUALNY
AS.._S..Z2L/P BRAK MR 106, POWIADOMIENIE
— > DANE WEJSCIOWE:

SCENARIUSZ 17.2

SCENARIUSZ 12.2

SCENARIUSZ 13.2

SCENARIUSZ 18.2

INFORMACJA O UPROWADZONYM
DZIECKU

:> DANE WEJSCIOWE:
INFORMACJA
O WYDARZENIU SPECJALNYM

URUCHOMIC
( PROCEDURA 2.2 )
PROCEDURE 2.2 TAK ZAMKNIECIE DLA
ZAMKNIECIE DLA 4 RUCHU £ACZNICY
RUCHU £ACZNICY \__WIAZDOWE]J __J
?,
JAZDOWE] TRYB
WERYFIKACIA -
POLAUTOMATYCZNY
MANUALNY
CZY URUCHOMIC CZY WPLYWA NA
PROCEDURE 14 RUCH NA WEZLE ?
ZAMKNIECIE DROGI (decyzja
ALTERNATYWNE] ?
operatora)
WERYFIKACIA
NIE
PROCEDURA 14
ZAMKNIECIE DROGI
ALTERNATYWNEJ
TRYB
MANUALNY
PROCEDURA 14
ZAMKNIECIE DROGI
DOJAZDOWE]
Y
TRYB
MANUALNY
CZY URUCHOMIC TAK
PROCEDURE 10
CHILD ALERT ?
\
PROCEDURA 10
CHILD ALERT
NIE
Y TRYB
MANUALNY

CZY URUCHOMIC
PROCEDURE 15

WYDARZENIA
SPECJALNE ?

TAK

WYDARZENIA

[ PROCEDURA 15
SPECJALNE

PARAMETRY | WARTOSCI KRYTERIOW ALARMOWYCH

PARAMETR SYMBOL WARTOSC
Poziom ostrzegawczy gestosci ruchu na D 1 o K h
jezdni gtdwnej ( dla kierunku jazdy) ° Poj. os/ km/pas ruchu
Poziom alarmowy gestosci ruchu na jezdni .
giéwnej ( dia kierunku jazdy) Da 16 poj. os. /km.pas ruchu
Poziom krytyczny gestosci ruchu na jezdni .
gtéwnej ( dia kierunku jazdy) Dk 22 poj. os./km/pas ruchu
Poziom alarmqu ngtezenlg ruchu na Nwa 1200 poj./h
facznicy wjazdowej
Poziom alarmqu przyczepnosm Sa 06
nawierzchni
Poziom alarowy przejrzystosci powietrza Va 300 m
8 mm/h
poziom alarmowy intensywnosci opadu Ra opad Sniegu: wystepowanie
atmosferycznego opadu z widocznoscig < 600 m (
warto$¢ usredniona w okresie co
najmniej 2 minut )
Poziom alarmowy sity wiatru Wa 8 m/s ( wartos¢ srednia)

Podane w tabeli wartosci kryteriow alarmowych traktowac nalezy jako wstepne, ktére bedg mozliwe

do swobodnej konfiguracji na etapie kalibracji systemu w ramach wdrozenia oraz na etapie

eksploatacji ZSZR. Kryteria zwigzane z parametrami ruchu konfigurowane bedg w oprogramownaiu

zarzadzania modutu centralnego KSZR, kryteria zwigzane z parametrami pogodowymi
konfigurowane bedg w modutach rozproszonych

TRYB

MANUALNY

CZY URUCHOMIC
PROCEDURE 8

INFORMACIA
DROGOWA ?

TAK

PROCEDURA 8
INFORMACJIA
DROGOWA

TRYB

AUTOMATYCZNY

CZY URUCHOMIC TAK
PROCEDURE 19
KAMPANIA BRD ?

PROCEDURA 19
KAMPANIA BRD

TRYB

MANUALNY

SCENARIUSZ 2.2.2

SCENARIUSZ 14.1.2

SCENARIUSZ 14.2.2

SCENARIUSZ 10.2

SCENARIUSZ 15.1.2.2

SCENARIUSZ 15.2.2.2

SCENARIUSZ 8.1.2

SCENARIUSZ 8.2.2

SCENARIUSZ 8.3.2

SCENARIUSZ 8.4.2

SCENARIUSZ 8.5.2

SCENARIUSZ 19.1.2

SCENARIUSZ 19.2.2

SCENARIUSZ 19.3.2

SCENARIUSZ 19.4.2

SCENARIUSZ 19.5.2

SCENARIUSZ 19.6.2




