Od Informacji do dziatania

Jak inteligentne oznakowanie
| SCenariusze ruchu wspieraja
lokalna mobilnosc

APM PRO

EKSPERT W INTEGRACJI SYSTEMOW DROGOWYCH ITS

24.06.2025 Lublin
Kamil Dziech
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Lokalha mobilnosc -
podstawa jJakosci zycia

Codzienne potrzeby

Dojazd do szkoty, pracy, lekarza, sklepu

Kluczowe czynniki

Czas, punktualnos$g¢, przewidywalnosc¢

Skutki zawodnosci

Rezygnacja z transportu publicznego

Status mobilnosci

Nie przywilej, ale podstawowa potrzeba

safety and flow @



@ Brak

biezace)
informacji
Niedostepne
dane o

zZzmianach i
opdznieniach

Przyczyny wykluczenia
transportowego

@ Opoznienia ‘T’@

komunikacji

Niepunktualne
srodki

transportu

Brak reakgji
na
zdarzenia

Nieefektywne
zarzgdzanie
sytuacjami
kryzysowymi

Przecigzenie
tras

Nieoptymalne
wykorzystanie
infrastruktury
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Detekcja pojazdow

Klasyfikatory ruchu (TC)

- Kamery tablic
rejestracyjnych (ANPR)

- Kamery detekcji zdarzen
(AID)
- Systemy parkingowe

safety and flow

Zrodta danych w zarzadzaniu

Monitoring warunkow

Kamery monitoringu (CCTV)
Stacje meteorologiczne
Systemy odladzania

Czujniki loT



safety and flow @

TS - Inteligentne Systemy Transportowe

Od pasywnej infrastruktury do inteligentnej sieci reagujgcej na biezgce potrzeby uczestnikdw ruchu

Automatyczne reguty dziatania

_)5 Inteligentne reagowanie na zdarzenia

System ControlPro
Zarzadzanie i koordynacja

Znaki VMS, V2X, kamery, czujniki
‘I:I

Infrastruktura techniczna



safety and flow @

Procedura zarzadzania ruchem

Detekcja zdarzenia Analiza sytuac]i Wybor scenariusza Realizacja dziatan
Wykrycie anomalii w ruchu Ocena zagrozenia i wptywu Automatyczny dobo6r komunikatow Zmiana Swiatet, komunikaty VMS
Warunki:
1: @9 Predkosé srednia < 10 |H Eﬁ = . : Y

2: @9 Gestosé ruchu > 30

3 A] PSR=F

P> R

4 Zator drogowy Wystepuje




ControlPro - Algorytm, scenariusz, komunikat

safety and flow

Wdrazanie
procedur ruchu

Algorytm
GCENariusz
Trese Tresd Trest

Scenariusz: P-PROCEDURA 5-zad.3

Faza 1 Czas trwania: 0 sek

Urzadzenie: VMSB14 561 zad.3 km 143+655P
(42+821P km)

Urzadzenie: VMSB16 561 zad.3 w km 146+744P
(45+910P km)

Urzadzenie: VMSB18 561 zad.3 w km 155+572P
(54+738P km)

Urzadzenie: VMSB20 561 zad.3 w km 162+594P
(61+760P km)

Urzadzenie: VMSB22 S61 zad.3 w km
166+363P (65+529P)

Komunikat: P5-
utrudnienia

Komunikat: P5-
utrudnienia

Komunikat: P5-
utrudnienia

Komunikat: P5-
utrudnienia

Komunikat: P5-
utrudnienia

B Urzadzenie:
VMSB22 561 zad.3 w km 166=3631
UrZguesime:

B VMSB20 S61 zad.3 w km 162+594P {61+

Urzadzenie:
j| VMSEB18 561 zad.3 w km 155+572F (54+738F kn

mie: !
6 561 zad.3 w km 146+744P (45+810P km)

B L ccct | © OpenstrestMap

ZAMEKNIJ




safety and flow

ControlPro - Algorytm, scenariusz, komunikat

NOWY SCENARIUSZ Dodaj komunikat do domysinych: RGB-RGB-JPG
[ ]
= . B33-70-B
Mazwa A0 TRESC KOMURIKATL :dJ
= El. tekstowy
Procedura 3A Zdarzenia - Podkategoria « e
FAZAA + Teket
—_— white + 160 ~ TRESC KOMUNIKATU
0
ZMAKI DROGOWE ZNAKI DROGOWE NEGATYW WEASNE '+ >
1. VMS Layout S56.5 VMSB02 km 88+713,21P B01-Procedurata @
2. VMS Layout 56.5 VMSBO03 km 91+313,21P B03-ProceduralA @
3. VMS Layout S56.5 VMSB05 km 99+413,21P BO5-ProceduralA @
4. Znak pryzmatyczny 56.5 VMSCO3/E1 km 89+613,21F C03-ProcdeduralA @ ' d

~ — /
R — i N N Y
VMS Layout = Wyblerz urzadzenie ~ |-Wyh|em komunikat « ol
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safety and flow

ControlPro - Modut pomiarow ruchu

Struktura rodzajowa ruchu

Liczba pojazdow z podziatem na IIl i El
kategorie
6 . Niesklasyfikowany
Urzadzenie pomiaru ruchu Moto C‘-"'kl
TCO5P kier Krakow Giowna
Autobus

Samochod osobowy Z przyczepa

Samochod ciezarowy z przyczepa

Samochod ciezarowy
Statystyki ruchu za okres od | 08.01.2024 (3 | do @ 09.012024 B <>
Samochod cieZarowy z naczepa

EKSPORT TRAFFIC ¥ EKSPORT VBV %
Samochod dostawczy

Punkty pomiaru ruchu:

Samochod osobowy

S7 WHKO01 TCO1L 0+348P kier. Krakdow S7 WK01 TCO1L 0+348P kier. Warszawa S7 WKO04 TC02 1+560P kier. Krakdw ST WK04 TC02 1+560P kier. Krakow Skarzysko Pétnoc
0 1,000 2,000 3,000 4000 5000 G000 T.000 3000

TCO3L kier. Warszawa Gtéwna km 1+560L TCO3L kier. Warszawa EACZNICA TCO4L kier. Warszawa Glowna TCO4L kier. Warszawa LACZNICA 5P kier Krakdw Glawna

TCO5P Kier Krakéw EACZNICA Suma pojazddw: 15934
PLIKI UFD e
Struktura rodzajowa ruchu Traffic m O
Szczegélowa struktura rodzajowa Lecenoa [ * [ Srednia predkos¢ [km/n] -
ruchu
120
Cat.2 Cat. 3 Gs5 I C:t 6 NN Cat 7 NEEEEN Cat S 100 Niesklasyfikowany
BN Cat O [ Cat 10 cat. 11
1.400 Autobus
80
1,200 Samochod osobowy z przyczepa
1,000 50
a00 I Samochod ciezarowy z przyczeps
600 40
Motocykl
400 III . y
20 . .
200 I I I I Samochaéd ciezarowy
. L T — z2arowy
0 S amarhé ctawe
P N N N N N N A A S N o ) - X . X . . B Samochad dostawczy
o 5 AT 87 87 N ) 5 A w® et Ry il PN A e )
: 3 F P FF s : § SRR & o B R e? . B o A WOV I Samochéd cigzarowy z naczepa
e s 20% 2 L
¥ Samochod osobowy



safety and flow

ControlPro - Modut meteo

il WYKRESY DLASTACJI  [@ ZESTAWIENIE DANYCH

Stacje Kolumny
S6.5 MS01, S6.4 MS01,S6.4 M... ~ [- Cisnienie powietrza, Wsp tarcia, ... «

Wysokos¢  Temperatura Stezenie

) Temperatura Stan Temperatura Temperatura Wilgotnos¢  Cisnienie  Wsp Procent ?5 P u_r Predkosc Kierunek . Intensywnosc N ',
Stacja _ ) . . . . . filmu Zamarzania  Typ opadu . _ Widocznosc _ solanki
nawierzchni nawierzchni  powietrza punktu rosy  wzgledna powietrza tarcia lodu . wiatru wiatru opadow

wodnego solanki MNaCl
$6.5 MSO01 @3is0°c (@) e 2550°C 3°C 2050 % 1017 hPa 4 181 pm 10 °C 1 (3550ms. o0 (13950m) 30 g/l
$6.4 MS01 -1.80°C  Mokra @ 31.20°C  3.40°C 4220% (800hPa) 2.40 14240pm  -380°C  Pochmumo  (@mis 189 ° - 0 g/
$6.4 MS02 17.60°C  (Wiilgotha) @ 9.60 °C 4.20 °C 760%  (904hPa) 4.20 97420pym  -5.40°C  Pogodnie - 326°  1696.60 m 69 g/l
$6.5 MS02 ® 2660°C (Sucha -1.40°C 2°C 4260% (800hPa) 6.20 17420 pm  0.60°C 1 - 76 ° 504.60 m 38 g/l
$6.5 MS03 ® 530°C Mokra -1.70 °C 2°C 66.30% (1096hPa) 0 47260pm  -1.70°C  Pogodnic (OMOMME) O°  1618.30m 100 g/l



ControlPro - Detekcja zdarzen

80
Data poczaikowa

2024-01-09 11:08:12

czna detekcja

Wykryty pieszy

safety and flow
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Mealeo Choiny

NADMIERNA PREDKOSC
PRZYCZYNA
WYPADKOW DROGOWYCH

OGRANICZENIE TONAZL
DO 10 TON ,
_UNII LUBELSKIE

MIEJSKIEJ WLACZYC

- SIE DO RUCHU Q : N”N\
POZWOL KOMUNIKACH
MIEJSKIEJ WELACZYC

_ SIEDORUCHU

POZWOL KOMUNIKACH Q \ - ~[Vhis08]

POZWOL KOMUNIKACJI

MIEJSKIEJ WRACZYC = . -
SIE DO RUCHU OGRANICZENIE TONAZU
E y DO 10 TON

UNII LUBELSKIEJ v

POZWOL KOMUNIKACJE
MIEJSKIE) WEACZYC
SIE DO RUCHU

POZWOL KOMUNIKAC
MIEJSKIE) WLACZYC
SIE DO RUCHU
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safety and flow

System Control Pro -
wdrozenie w Lublinie

EED

B

Analiza potrzeb

Badanie specyfiki ruchu miejskiego w Lublinie

Projektowanie systemu

Dostosowanie rozwigzan do lokalnych uwarunkowan

Wdrozenie infrastruktury

Instalacja czujnikow, kamer i tablic VMS

Integracja systemow

Potgczenie z istniejgcg infrastrukturg miejska




safety and flow @

Wyzwania ITS dla samorzgdow

Jakosc danych

Zapewnienie wiarygodnosci i ciggtosci

Integracja danych v
Laczenie réznych zrédet informaciji =
Bezpieczenstwo
v Ochrona systemow i prywatnosci
Kompetencje 5
Przygotowanie kadr do obstugi =
=

Finansowanie

Koszty wdrozenia i utrzymania
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Dzlekujemy za uwage

APM PRO sp. z 0.0.
ul. Chochotowska 28, 43-346 Bielsko-Biata, Poland
tel. +48 33 81577 38

kamil.dziech@apm.pl, www.apm.pl

Zapraszamy do kontaktu w sprawie wdrozen systemow ITS w Panstwa samorzadzie


mailto:kontakt@apm.pl?subject=
http://www.apm.pl

