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ABSTRAKT

Né kété punim sé pari do té analizoj udhékryget me sinjalizim ndricues né segmentin rrugor
Prishtiné - Fushé Kosové. Kétu do té paraqiten matjet té cilat jané béré gjaté ditéve té
ndryshme, do té paraqiten té gjitha udhékryget me gjendjen ekzistuese si te gjeometrisé
ashtu edhe té fazave né semaforé. Pastaj do té béhet pérpunimi i kétyre té dhénave me ané
té software-éve pérkatés ku pérfshihet modelimi dhe simulimi kompjuterik, analiza e rrjetit
rrugor té marré né shqyrtim me dhénien e rezultateve té parametrave kryesor té trafikut

rrugor si dhe propozimi i zgjidhjeve optimale.

Qéllimi i kétij punimi éshté gé né kéto udhékryg me sinjalizim ndrigues, né té cilét pérdoren
sinjalet me kohé fikse, té integrohen sistemet inteligjente. Pra kéto udhékryge prej sinjaleve
me kohé fikse do té transformohen né sinjale me veprim pérkatésisht me gjysmé veprim.
Pasi té gjitha udhékryget né kété segment rrugor jané té formés T, do té aplikohen sinjalet

me gjysme veprim me vendosjen e detektoréve.

Té gjitha té dhénat e fituara nga matjet do te analizohen dhe do té béhen kalkulimet e
nevojshme pér sinjalet me gjysmé veprim si dhe té gjitha té dhénat e fituara do té
vendosen né dy software pérkatés. Software-et gé do té pérdoren jané SIDRA Intersection
dhe VISSIM duke e inkuadruar edhe VisVAP. Me software-in SIDRA do té paraqiten vetém té
dhénat e propozuara nga programi, ndérsa me Vissim sé& pari do té paraqgitet gjendja
ekzistuese dhe pastaj né bazé té llogaritjeve analitike dhe né kombinim me Vissim dhe

VisVap do té paraqiten té dhénat e fituara si dhe simulimi i udhékryqit.
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KAPITULLI I
Hyrja

Céshtja mé kritike e inxhinieréve té trafikut urban éshté optimalizimi i udhékrygeve me
sinjalizim ndrigcues, ku pér géllim e kané té rrisin siguriné dhe efikasitetin pér té gjithé
shfrytézuesit e udhékryqit, pa ndonjé ndérhyrje infrastrukturore. Trafiku i ngjeshur népér
zonat urbane éshté béré problematiké e madhe né shumé qgytete té botés, dhe gjithmoné
hulumtuesit jané né kérkim té sistemeve té cilat arrin ta zbusin kété trafik té rénduar dhe té
krijojné depértueshméri mé té madhe né rrjetat ekzistuese. Sistemet inteligjente jané
teknikat té cilat po pérdoren me té madhe né zgjidhjen e kétyre problemeve, duke e
mundésuar njé kontroll né kohé reale, duke i informuar ngasésit dhe né té njéjtén kohé

duke e optimalizuar performancén e rrjetit té trafikut.

Ne kohét e sodit, kontrollimi | trafikut mbéshtetet duke pasur politika efigiente dhe mire te
menaxhuara te kontrollit te sinjaleve. Sinjalet e trafikut operojné si kohe fikse(pre-timed)
ose ne sinjale me veprim, ose kombinim | kétyre dyjave ge pason ne ményre me gjysme
veprim. Kontrollimi me kohe paracaktuara (fikse) pérbéhet nga njé séré intervalesh qé kané
kohézgjatje fikse. Ato e pérséritin né ményre konstante ciklin. Né krahasim me sinjalet me
kohé té paracaktuar, sinjalet me veprim kané aftésiné qe te iu pérgjigijen pranisé sé
automjeteve ose kémbésoreve né udhékryq. Kontrollet me veprim pérbehen nga intervalet
gé thirren dhe zgjaten gé t'iu pérgjigjen kérkesave né trafik. Kéto kontrolleré jo vetém qgé
kané aftésiné qé té ndryshojné gjatésiné e ciklit dhe kohés sé gjelbér né pérgjithési, me
aktivizim té detektoréve, po ndryshojné edhe renditjen dhe sekuencén e fazave. Sistemet e
kontrollit adaptiv ose té trafikut (Adaptive or area traffic control system — ATCS) | pérkasin
gjeneratés sé fundit te kontrollit te sinjalizuar te udhékrygit. ATCS vazhdimisht detekton
volumin e automjeteve té trafikut, llogarit kohét optimal té sinjalit duke e bazuar kété

volum té detektuar dhe né té njéjtén kohé i implementon ato. Reagimi ndaj kétyre
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variacioneve té véllimit né pérgjithési rezulton né reduktim té vonesave, radhé té shkurtra
dhe né ulje té kohés sé udhétimit. Koordinimi i sinjaleve te trafikut pérgjaté njé rruge té
vetme né ményré qé automjetet té marrin sinjal progresiv té gjelbér né secilén udhékryq

éshté njé tjetér aspekt i réndésishém i ATCS.

Gjithashtu né ményré gé té gjitha kéto sinjale té funksionojné né ményré sa meé té rregullt,
pérveg fazés fillestare té vendosjes sé tyre, ato duhet edhe té monitorohen. Prandaj hyn né
funksion gendra e menaxhimit dhe kontrollimit té trafikut pérkatésisht semaforéve. Né kéto
gendra pandérpreré monitorohet gjendja né trafik si dhe funksionim i detektoréve né
udhékryge. Trafiku monitorohet nga operatorét pérkatése, dhe né rast nevojé nga marrja e
informacioneve nga monitorimi, béhen intervenimet adekuate nga personat kompetent.
Prandaj njé gendér e tillé éshté shumé e réndésishme pér njé funksionalitet té rregullt té

trafikut.

I.1 Qéllimi i hulumtimit

Qéllimi i kétij punimi éshté integrimi i sistemeve inteligjente pérkatésisht detektoréve né
udhékryget me sinjalizim ndricues né segmentin rrugor Prishtiné - Fushé Kosové. Pér arsye
se né periudha té caktuara kohore gjithashtu edhe né orét kulmore ndodh gé né disa
udhékryge me sinjalizim ndricues né rrugét dytésore té mos keté prani té automjeteve, por
automjetet né rrugén kryesore duhet té ndalen dhe té presin ndezjen e drités sé gjelbér,
pasi gé kéto udhékryge jané té rregulluara me sinjale té paracaktuara pra fikse. Né ményré
g€ kjo té evitohet né kété punim kam paraqitur njé zgjidhje duke i vendosur detektorét dhe
udhékryget do té rregullohen me sinjale me veprim pérkatésisht me gjysmé veprim. Né kéto
udhékryge do té pérdoren sinjalet me gjysmé veprim pasi gé detektorét do té vendosen
vetém né rrugén dytésore, né ményré qé momentin gé ka kérkesé né rrugén dytésore do té
iu mundésohet lévizja, ndérsa kur nuk ka kérkesé né rrugén dytésore, lévizja e automjeteve

né rrugén kryesore nuk do té ndérpritet edhe nése éshté kohé e zgjatur.
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Pér realizimin e kétij punimi sé pari éshté dashur té béhen numérimet né terren, ku kéto
numérime jané béré né ményré manuale. Pasi jané marr té dhénat e nevojshme nga
numérimet e béra né terren, éshté béré analizimi i tyre si dhe pérdorimi i kétyre té dhénave
né formulat e nevojshme pér caktimin e parametrave pér sinjalet me gjysmé veprim.
Gjithashtu segmenti rrugor i shqyrtuar éshté paragitur né ményré grafike né 2D pérmes
software-it AutoCAD. Pas llogaritjeve analitike, éshté béré njé paraqitje e té dhénave té
fituara pérmes software-it SIDRA, né té cilét jané paraqitur té dhénat tjera si humbjet

kohore, niveli i shérbimit si dhe ndotja e ambientit.

Programi tjetér gé éshté pérdorur éshté PTV Vissim, né kuadér té sé cilét éshté VisVap, ku
jané marr parasysh té dhénat e fituara nga llogaritjet analitike. Nga ky program fitohen té
dhéna shumé té réndésishme dhe té sakta, si dhe mund té béhet simulimi me aplikimin e

sistemeve inteligjente pérkatésisht detektoréve.

Pra detyré shkencore e kétij punimi éshté zgjidhja e problemit té pritjeve té panevojshme té
automjeteve né udhékryge me sinjalizim ndricues, duke i vendosur detektorét. Né kété
ményré mund té arrihet géllimi qé té pérmirésohen performancat e cekura me larte pér
keté korridor te sinjalizuar. Qé té arrihet deri tek njé zgjidhje ideale, duhet béré matje dhe
incizime né teren, duke pérfshiré matjen e volumeve té trafikut né secilin udhékryq dhe té
kémbésoréve, pastaj duhet béré pércaktimin e regjimit té trafikut, matjen e pérmasave
gjeometrike té udhékrygeve, pércaktimin e numrit te shiritave, analizén e funksionimit

momental té punés sé sinjaleve ndricuese né udhékryge etj.

Né kété punim jané nxjerr konkluzione pér pérmirésimin e gjendjes sé tanishme, duke

paragitur zgjidhjen optimale.

Faqe 12



Punim Masteri 2018

KAPITULLI II

I1.1 Llojet dhe tipet e pajisjeve sinjalizuese

Sinjalet ndricuese mund té operojné me kohé fikse (kohé té paracaktuar), ose me gjysmé-
veprim dhe veprim té ploté qé i pérgjigjet kérkesave té trafikut né bazé té dhénave gé i
mbledh nga detektorét. Népér rrjeta té trafikut ose népér arterie rrugore, sinjalet mund té
jené té koordinuara pérmes kontrollit me kompjuter. Tipet themelore té funksionimit té

sinjaleve ndriguese: *

» Sinjalet me kohé fikse (kohé té paracaktuar). Tek ky tip té rregullimit gjatésia e ciklit,
sekuencat fazore, dhe kohét e secilit interval jané konstante. Secili cikél éshté i njgjté
dhe pérséritet gjaté téré dités. Ekzistojné disa kontroller té cilét mundésojné
vendosjen e cikleve té ndryshme né intervale té ndryshme gjaté dités. Tek kéta
kontroller éshté e nevojshme qé sé paku té kené mundésiné e vendosjes sé tre
planeve té sinjalizimit, pér periudhén e garkullimit maksimal paradite, pasdite dhe
planin pér veprim jashté garkullimit maksimal.

» Sinjalet me gjysmé-veprim - Tek kéto tipe té rregullimit detektorét jané té vendosur
né rrugét dytésore té udhékrygit, ndérsa né rrugén kryesore nuk ka té vendosur
detektor. Pér rrugén kryesore éshté drita e gjelbér vazhdimisht, ndérsa né rastet kur
detektohet se né rrugét dytésore kemi automjete atéheré i jepet e drejta e kalimit.
Drita e gjelbér pér drejtimet dytésore zgjat derisa té arrihet e gjelbra maksimale ose
nése detektorét e ndjejné se nuk ka kérkesé mé pér lévizje né rrugét dytésore.
Sinjalet me gjysmé-veprim mé sé shpeshti pérdoren né rastet pér ndérprerjen e

trafikut té vazhdueshém me qéllim té dhénies sé pérparésisé sé rrugéve dytésore.

! Mr.sc. Ramadan Duraku, Sistemet Inteligjente té transportit - Pjesa e ushtrimeve, Prishting, 2016
? https://www.elprocus.com/dynamic-road-traffic-signal-control/
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» Sinjalet me veprim té ploté - Tek kéto tipe secili shirit, secila hyrje duhet té jeté i

pajisur me detektoré. Kohét e gjelbra rregullohen né akordim me té dhénat té cilat
sigurohen nga detektorét, dhe algoritmit té kontrollerit. Tek sinjalet me veprim té
ploté gjatésia e ciklit, sekuencat e fazave dhe kohét e gjelbra ndryshojné nga cikli né
cikél.

Kontrolli i sinjaleve pérmes kompjuterit - Mund té themi se secili udhékryq éshté i
kontrolluar nga kompjuteri, mirépo né kété rast po flasim pér kuptimin mé té gjeré
té tij. Né sistemin e kontrollit pérmes kompjuterit, kompjuteri luan rolin e
kontrollerit kryesor duke e koordinuar njé numér té madh (me gindra) té
udhékrygeve té sinjalizuara. Kompjuteri i zgjedh dhe i llogarit planet optimale té
koordinimit né bazé té dhénave té cilat i siguron nga detektorét e vendosur brenda
sistemit. Né rastet kur i kemi té koordinuara disa udhékryqe, nuk mund té
ndérhyhet né planet e sinjalizimit, késhtu gqé né kéto raste punojné me kohé fikse
pér té mundésuar rriedhén e vazhdueshme té valés plutonike. Né kéto raste
pothuajse té gjitha udhékryqget duhet té kené gjatési té ciklit té njéjté né té
kundértén éshté e véshtiré qé té koordinohen nése gjatésité e ciklit dhe zhvendosja

e fazave variojné.

11.2 Detektorét

Té gjitha kéto probleme kané quar deri tek hulumtimi dhe kérkimi i senzoréve té ri té

trafikut me karakteristika me té mire si:

Zanor (senzorét akustik),

Senzorét optik, me rreze infra té kuge dhe video procesorét,

Geomagnetik (senzorét magnetik, magnetometér),

Energjia e transmetuar pérmes reflektimit (radari laserik me rreze infra te kuqe,
senzorét ultrasonic, dhe senzorét radar me mikrovalé ),

Induksion elektromagnetik (detektorét me gark induktiv),
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e Vibrimit (triboelektrik, seismik).

Jo té gjitha kéto sisteme jané prodhuar deri mé tani. Sot detektorét me qark induktiv jané
mé té shpeshté dhe kané pérdorim té madh né sistemet moderne té kontrollit té trafikut.
Magnetometrat, senzorét magnetik, video procesorét, senzorét radar me mikrovalé,
ultrasonik, akustik edhe kéta prodhohen mirépo pérdoren pér nevoja té ndryshme té

menaxhimit té trafikut.

Njé detektor me qark induktiv na jep informacione né lidhje me kalimin dhe pranin e
automjeteve, ndérsa pér parametrat tjeré té rrjedhés sé garkullimit, si dendésia dhe
shpejtésia duhet té nxirren nga algoritmet té cilat i interpretojné dhe i analizojné té dhénat
e matura. Kur kéto parametra llogariten nga té dhénat e mbledhura nga detektorét me
gark induktiv nuk jané mjafté té sakta, si dhe nuk na japin informacione né lidhje me
incidentet ne trafik si dhe kohen e udhétimin népér njé rrugé té caktuar. Pér mé tepér, puna
e detektoréve me qark induktiv éshté degraduar pér shkak té prishjes sé sipérfages
garkulluese, vendosjes sé papérshtatshme dhe efekteve qé kané té béjné me motin. Nevoja
pér riparimin e rrugéve mund té démtoj ndjeshmériné e qarkut induktiv. Evoluimi i
senzoréve modern té cilat vendosen mbi rrugé, mund té pérbéjné njé alternativé pér
zévendésimin e detektoréve me qark induktivé. Parametrat e rrjedhés sé garkullimit té
matura nga senzorét e vendosur mbi rrugé, jané té kénagshme dhe i plotésojné kérkesat e
shume autorrugéve té sotme, si dhe ne rrugét ku éshté i mundur montimi i tyre. Lokacioni i
montimit té tyre duhet té siguroj njé dukshméri pa pengesé té automjeteve, pér njé
performancé optimale. Né pérgjithési kur senzorét jané té vendosur mbi shiritin gqarkullues
ata jané planifikuar t&é monitorojné pamjen para tyre, prandaj aftésia e tyre pér mbledhjen e
té dhénave nuk éshté né vendet kur dukshméria éshté e zvogéluar. Senzorét e vendosur
mbi rrugé , normal me rrugén, mund té analizojné mé shumeé shirita garkullues, mirépo né
kété rast paragiten dy tipe té anomalive né té dhéna. E para ndodh kur mjetet e gjata e
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bllokojné pamjen e detektorit pér té gjitha shiritat. Ky bllokim mund té shkaktoj njé
numérim ose njé shpejtési mesatare jo reale. Anomalia e dyté ndodh kur kéto mjete té
gjata e projektojné imazhin e tyre né shiritin tjetér té qarkullimit. Nése senzori éshté i
ndjeshém né kété efekt ai mund té na jep té dhéna té rrejshme né lidhje me numrin dhe
shpejtésiné mesatare té mjeteve. Qé té kemi té dhéna sa mé té sakta duhet té analizohen
shumé mire vendet se ku té vendosen kéto tipe té senzoréve. Ekzistojné lloje té ndryshme
té kétyre senzoréve ku disa prej tyre jané mé té ndjeshém. Instalimi dhe mirémbajtja e
senzoréve mbi rrugé éshté e véshtiré sepse gjaté defekteve té€ mundshme mund té shkaktoj
ndérprerje té trafikut dhe rrezikim té punétoréve né rrugé. Kéto lloje té detektoréve
pérdoren pér nevoja té caktuara, ndérsa né rastet kur kemi té béjmé me senzorét pér
matjen e numrit té akseve té mjeteve, pér matjen e ngarkesave né lévizje (p.sh. tubat
pneumatik, fiber-optik, pllakat e pérkulura, gelulta pér ngarkesé etj) pérdoren detektorét té
cilét vendosen né ose nén rrugé. Detektorét modern me garge induktive, mund té jené mé
té sakté se detektorét té cilat vendosen mbi rrugé, nése jané té lidhura me pajisjet

pércjellése elektronike bashkékohore.

I1.2.1 Detektoret me qark induktivé

Detektorét me garge induktive e ndjejné prezencén e objekteve té metalta té cilat kalojné
mbi to, ku me c¢'rast e zvogélojné induksionin né gark. Qarget induktive instalohen
(vendosen) né sipérfaqge té rrugés. Ato pérbéhen prej katér pjeséve: nga garget me tela, té
cilat vendosen né sipérfagen e rrugés, nga njé kabllo e cila lidhé garkun me tela dhe kutiné
kontaktuese, nga kablloja e cila lidhé kutiné kontaktuese dhe kontrollerin, si dhe nga njésia

elektronike e cila éshté e vendosur né té njéjtén kuti me kontrollerin.
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Fig. 2.1 Lidhja e detektoréve me qark induktivé

Njésia elektronike pérmban njé oscilator dhe amplifikues té cilat i ngacmojné garget me
tela. Gjithashtu njésia elektronike pérkrahé edhe funksione tjera si, zgjedhjen e
ndjeshmérisé sé gargeve, ndryshimet e pulsit, né ményré qé té detektojné mjetet té cilat

kalojné né zonén e detektimit.

Kur automjeti kalon mbi garget me tela ose kur éshté i ndalur né zonén e rrethuar me to, e
zvogélon induksionin dhe e ¢'balanson rregullimin. Kéto rezultojné me rritjen e frekuencés
né oscilator té detektuar nga njésité elektronike. Nga kontrolleri kjo gjendje interpretohet si
kalim i mjetit. Qarqget induktive konvencionale jané vendosur duke e preré sipérfagen e
rrugés dhe duke vendosur disa rrathé té telave né prerje. Madhésia, konfigurimi i tyre varet
nga specifika se ku vendosen, pra mund té jené nga 1,8 X 1,8 m, deri né vendosjet
drejtkéndore si 1,8 x 12- 21 m, pér rastet kur kemi kontrollin e sinjaleve me veprim. Pra kéta

detektoré kané dizajné fleksibil dhe mund té detektojné numér té madh té mjeteve.

Ményra tjetér e vendosjes e cila éshté edhe me e géndrueshme, béhet duke i vendosur telat
né njé gyp té plastikés edhe sé bashku vendosen nén sipérfagen e rrugés. Ekzistojné edhe

forma tjera té vendosjes qé varen nga ményra dhe vendi se ku duhet té vendosen.

Ky lloj i detektoréve éshté lloji i cili pérdoret mé sé shpeshti né udhékryget me sinjalizim
ndricues né té cilén do ta aplikoj edhe te sinjalet me veprim pérkatésisht me gjysmé veprim

(qé do té pérdoren né udhékryget gé jané shqyrtuar).
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Fig. 2.2 Kontrollimi | semaforéve nga kontrolleret?

I1.3 Sinjalet me veprim

I1.3.1 Parimet themelore

Sic u tha mé paré, sinjalet me veprim kérkojné aktivizimin nga njé automjet né njé ose mé
shumé ményra pér té kryer shérbime pér disa faza ose lévizje té trafikut. Ata jané té pajisur
me detektoré dhe logjikén e nevojshme té kontrollit pér t'iu pérgjigjur kérkesave té
vendosura né to. Sinjalet me veprim pérdorin informacione nga kérkesa aktuale dhe
veprimet, té fituara nga detektorét brenda udhékryqit, pér té ndryshuar njé ose mé shumé
aspekte té kohés sé sinjalit duke u bazuar prej ciklit né cikél. Koha e sinjaleve éshté e

kontrolluar nga kérkesa e trafikut.

Kontrollorét me veprim mund té programohen pér té akomoduar:

? https://www.elprocus.com/dynamic-road-traffic-signal-control/
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e Sekuenca té ndryshueshme té fazave
e Kohé té ndryshueshme té sé gjelbrés pér secilén fazé
® Gjatési e ciklit té ndryshueshém, té shkaktuar nga kohét e ndryshueshme té sé gjelbrés

Njé ndryshueshméri e tillé lejon sinjalin té ndajé kohén e gjelbér né bazé té kérkesave dhe
operacioneve aktuale. Gjithashtu, sigurohet njé interval i duhur pastrimi ndérmjet fazave té

gjelbra dhe té kuge.’?

I1.3.2 Pérparésité dhe mangésité e sinjaleve me veprim

Pérparésité e ndryshme té sinjaleve aktive jané dhéné mé poshté:

e Ata mund té zvogélojné vonesén (nése koha éshté e duhur).

e Ata jané té adaptueshém ndaj luhatjeve afatshkurtra né rrjedhén e trafikut.

e Zakonisht rrisin kapacitetin (duke ripérpiluar vazhdimisht kohén e gjelbér).

e Sigurimi i operimit té vazhdueshém né kushte té volumit té ulét.

* Vecanérisht efektivé né udhékryget me shumé faza.

Mangésité e sinjaleve me veprim

Disavantazhet kryesore jané si mé poshté:

» Kostoja e instalimit éshté dy ose trefishi i kostos sé instalimit té sinjalit té paracaktuar.

e Kontrolluesit me veprim jané shumé mé té komplikuar sesa kontrollorét e paracaktuar,

duke rritur kostot e mirémbajtjes.

3 Transportation System Engineering, Vehicle Actuated Signals, Dr. Tom V. Mathew, IIT Bombay, March 8, 2017
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o Ata kérkojné inspektim dhe mirémbajtje té kujdesshme pér té siguruar funksionimin e

duhur.

Kontrolli pérmes sinjaleve me veprim, i merr té dhénat nga kérkesa momentale pér |évizje,
ku kéto i siguron drejtpérsédrejti nga detektorét e vendosur né udhékryq dhe né bazé té
kétyre té dhénave i pérpilon dhe i optimalizon kohét e sinjaleve nga cikli né cikél.

Kontrollerét me veprim jané té programuar qé té rregullojné:

» Sekuenca té ndryshme té fazave (p.sh. kthime majtas té mbrojtura),
» Kohé té gjelbra té ndryshme pér secilén fazg,

» Cikle té ndryshme , té shkaktuara nga ndryshimi i intervaleve té gjelbra.

Kéto mundési variabile i mundésojné gé intervalet e gjelbra té ndryshohen né bazé té
kérkesave té trafikut. Ndérsa sinjalet me kohé té paracaktuar, kéto kérkesa pér lévizje i kané
caktuar né bazé té orés kulmore 15 minutéshe. Dihet se edhe né kéto periudha kulmore
flukset ndryshojné nga cikli né cikél, dhe éshté shumé mé e arsyeshme dhe mé eficiente gé

té pérdoren sinjale gé i pérgjigjen kérkesave té trafikut.

Né fig.2.3 shihen pesé cikle té njépasnjéshme, duke pérfshi té dhénat pér kapacitetin dhe
kérkesén pér secilin cikél. Brenda pesé cikleve kapaciteti pér zbrazjen e shiritit éshté 50
automjete, por gjithashtu edhe kérkesa pér kalim brenda pesé cikleve éshté 50 automjete.
Pra, si¢ shihet brenda pesé cikleve kérkesa e pérgjithshme éshté e barabarté me

kapacitetin. 4

Ményra aktuale e operimit me cikle té paracaktuara, brenda gjaté pesé cikleve nuk arrin gqé
té plotésoj kérkesén pér lévizje té automjeteve, pra mbesin né radhé. Né ciklin e paré 10
auto. arrin, té gjitha kalojné. Né té dytin, 6 auto. arrin dhe kalojné. Né té tretin 8 auto. arrin
edhe kéto kalojné. Pra, shihet garté se né ciklin e dyté dhe té treté, kemi njé pjesé té pa

shfrytézuar té ciklit pér 6 automjete. Né ciklin e katért arrin 12 automjete dhe vetém 10 prej

* Mr.sc. Ramadan Duraku, Sistemet Inteligjente té transportit - Pjesa e ushtrimeve, Prishtiné, 2016
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tyre arrin té kalojng, duke i Iéné né radhé 2 auto. Né ciklin e pesté arrin 14 auto., dhe vetém
10 prej tyre arrin té kalojné duke i Iéné né radhé 4 automjete. Pra, né fund té ciklit té pesté
kemi njé radhé prej 6 automjeteve, té cilét nuk kané arritur té kalojné udhékryqin gjé e cila
éshté né kundérshtim mé analizén e mésipérme ku u tha se kapaciteti éshté i barabarté me

kérkesén.

L
Automjetet

e [ Srkesa Koha (fazat e gjelbra)

Kapaciteti

Fig. 2.3 Ményra e operimit me cikél té paracaktuar

Tek operimi i udhékrygeve me kohé té paracaktuar, hasim né disa véshtirési si p.sh.
kapaciteti i pa shfrytézuar né ciklet 2 dhe 3, nuk mund té shfrytézohet né ciklet 4 dhe 5 ku
kérkesa pér lévizje éshté mé e madhe. Nése né kéto raste kemi té vendosur sinjale me
veprim (veté rregullim), né ciklet 2 dhe 3 ku nuk ka mé kérkesé pér lévizje, ndérpritet koha e
gjelbér dhe i shtohet cikleve 4 dhe 5 né ményré gé té akomodoj njé numér mé té madh té
automjeteve. Aftésia e kétyre tipeve té sinjaleve qé ti pérgjigjen kérkesave té ndryshme pér
lévizje i bén shumé efektivé. Madje, vlera e pérgjithshme e kohéve té gjelbra té ilustruar mé

sipér, gjaté pesé cikleve nuk ndryshon, mirépo aftésia e tyre pér ti "ruajtur" kohét e gjelbra
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té pashfrytézuara té cikleve 2 dhe 3 dhe rritja e cikleve 4 dhe 5, éshté shumé domethénése
sepse arrin ti zvogélojé kohépritjet, dhe gjithashtu e shmang pritjen e automjeteve né radhé

né fund té ciklit té pesté.

Njé dobi tjetér e réndésishme té sinjaleve me veprim éshté se po i njéjti kontroller i
programuar, mund té jeté fleksibil né periudha té ndryshme gjaté dités, ku kérkesat jané té
ndryshme duke pérfshi orét kulmore, orét jo kulmore dhe ndryshimet e pabalancuara té

trafikut.

Nése pérparésité qé kohét e sinjaleve té ndryshojné nga cikli né cikél jané tepér efikase,
atéheré pse té gjitha udhékryqget nuk i rregullojmé me sinjale ndricuese me veprim? Arsyeja
kryesore éshté né rastet kur sinjalet jané té koordinuara. Njé rrjet i koordinuar qé té jeté
efikas, né ményré qé té siguroj njé lévizje té vazhdueshme té mjeteve gjaté téré rrjetit,
duhet gé té gjitha sinjalet té operojné me kohé fikse dhe me gjatési té cikleve té barabarta.
Pra, kur sinjalet duhet té jené té koordinuara gé té mundésojné njé lévizje progresive,
gjatésité e cikleve nuk lejohen qé té ndryshojné nga cikli né cikél. Kjo e largon pérparésiné

kryesore té sinjaleve me veprim, pra aftésiné e tyre té ndryshimit té gjatésisé sé ciklit.

Né té shumtén e rasteve sinjalet me veprim pérdoren né udhékryqget e izoluara dhe gé jané
té larguara nga njéra tjetra. Edhe né kéto raste kemi disa pérjashtime si p.sh. tek
udhékryget e rregulluara me gjysmé-veprim té cilat mund té pérfshihen né rrjetat e

koordinuara.

I1.3.3 Tipat e kontrollit me veprim

Ekzistojné tri lloje themelore té kontrollit aktiv, secili duke pérdorur kontrolluesit e sinjaleve

qé jané disi té ndryshme né hartimin e tyre:

1. Kontrolli me gjysmé veprim,

5Transportation System Engineering, Vehicle Actuated Signals, Dr. Tom V. Mathew, [IT Bombay, March 8,
2017, February 19, 2014
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2. Kontrolli me veprim té plotég,

3. Kontrolli i volumit - densitet.

11.3.3.1 Kontroll me gjysmé veprim

Ky lloj kontrolli pérdoret né udhékryget ku rruga kryesore ka fluks relativisht uniformé dhe
krygézohet nga njé rrugé dytésore me volum té ulét. Detektorét vendosen vetém né rrugé
dytésore. E gjelbér éshté né rrugé kryesore né té gjitha kohét, pérveg¢ nése vérehet thirrja
né rrugén dytésore. Numri dhe kohézgjatja e gjelbér né rrugén dytésore kufizohet nga koha
e sinjalit dhe mund té kufizohet né kohé qé nuk ndérhyjné me modelet progresive té

sinjalizimit pérgjaté rrugés kryesore.

11.3.3.2 Kontroll me veprim té ploté

Ky lloj kontrolli pérdoret né udhékryge me volum relativisht té barabarté, por ku
shpérndarja e trafikut éshté e ndryshme. Né funksionimin e ploté, té gjitha shiritat
monitorohen nga detektoré. Sekuenca e fazés, shpérndarjet e gjelbra dhe gjatésia e ciklit
jané té gjitha subjekt i ndryshimit. Kjo formé e kontrollit éshté eficente pér operacionet

dyfazore dhe multifazore dhe mund té akomodojé faza opsionale.
Parimet

e Detektoré pér té gjitha hyrjet.

e Cdo fazé ka njé interval fillestar té paracaktuar.

* Fazat ndahen sipas "thirrjeve" pér shérbim né té gjitha gasjet.

e Intervali i gjelbér zgjatet nga njé zgjatje e njésisé sé paracaktuar pér secilin aktivim pas

intervalit fillestar, me kusht gé njé hapésiré mé e madh se zgjatja e njésisé nuk do té

ndodhé.

e Zgjatja e té gjelbrés éshté e kufizuar nga kufiri maksimal paraprak.
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o Né pérgjithési pérdoren detektoré e kalimit.
e Detektorét mund té vendosen né vijén Stop ose né lokacionin e sipérm.
Pérparésité

e Zvogélon vonesat né krahasim me kontrollin e paracaktuar, duke gené shumé té

pérgjegjshém ndaj kérkesés pér trafik dhe ndryshimeve né modelin e trafikut.
e Informacioni i zbulimit lejon qé koha e ciklit té shpérndahet efektivisht prej ciklit né cikél.

* Lejon gé fazat té anashkalohen nése nuk ka thirrje pér shérbim, duke i lejuar kontrolluesit

té rialokojé kohén e papérdorur né njé fazé t€ mévonshme.
Mangésité

» Kostoja fillestare dhe mirémbajtja éshté mé e larté se ajo e llojeve té tjera té kontrolleréve

pér shkak té sasisé sé detektoréve té kérkuar.

e Mund té rezultojé gjithashtu né njé pérgindje mé té larté té automjeteve gé ndalen sepse

koha e gjelbér nuk mbahet pér grupet e rriedhés sé sipérme.

—b@

Detector

Fig. 2.4 Kontrollerét me veprim té ploté
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11.3.3.3 Kontrolli Volum - Densitet

Kontrolli Volum - Densitet éshté né thelb i njéjté me kontrollin aktiv té ploté me
karakteristika shtesé té kérkesés. Eshté projektuar pér udhékryget e médha qé kané luhatje

té konsiderueshme té paparashikueshme.

I1.3.4 Detektoret e sinjaleve me veprim

Llojet e ndryshme té detektoréve té pérdorur pér detektimin e automjeteve jané si mé

poshté:

Detektor induktiv

Detektoré magnetometér

Detektoré magnetiké

Detektoré té ndjeshém ndaj presionit
Detektoré radar

Detektoré té zérit

vV V. .V ¥V V VY V

Detektorét e Microloop et;j

Shumica dérrmuese e instalimeve té sinjaleve aktive pérdorin sythe induktive pér géllime
detektimi. Tani, lloji i detektimit ka réndési mé té madhe sesa pajisja e specifikuar e
detektimit e pérdorur. Ekzistojné dy lloje té detektimi gé ndikojné né dizajnin dhe kohén e

kontrolloréve aktivé:

1. Detektorét e vendosur né njé seksion té rrugés (detektorét e kalimit- point detector): - Né
kété lloj detektimi, vetém fakti qé detektori ka gené i prekur vérehet. Detektor éshté
instaluar né njé piké edhe pse veté njésia e detektoréve mund té pérfshijé njé gjatési té

shkurtér. Kjo éshté forma mé e zakonshme e detektimit.

2. Detektorét e hapésirés ose prezencés (detektorét e hapésirés ose prezencés): - Né kété
lloj detektimi, njé gjatési (ose zoné) e caktuar né njé shirit té qasjes éshté pérfshiré né

zonén e detektimit. KEtu mbahet mend hyrjet dhe daljet e automjeteve brenda dhe jashté
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zonés sé detektimit. Késhtu, dihet numri i automjeteve té ruajtura né zonén e detektimit.
Eshté siguruar duke pérdorur njé lak té gjaté induksionesh ose njé seri pikash pér detektim.

Kéto pérdoren pérgjithésisht né lidhje me kontrollorét volum - dendési.

Detektorét shtesé& t& automjeteve [

1

Y LY

o—0 O]
Detektoré i ] Distanca prej I
automjeteve detektoréve deri te vija |
STOP

Detektorét e kalimit duke p&dorur detektor shtesé

Detektoré i automjeteve —_.Illll

Detektorét e gjaté té prezencés

Fig. 2.5 Detektorét e kalimit dhe detektorét e hapésirés ose prezencés®

I1.3.5 Tiparet e kontrolleréve me veprim

Pavarésisht nga lloji i kontrolluesit, praktikisht té gjithé kontrollorét me veprim kané
funksione té njéjta themelore, edhe pse metodologjia pér zbatimin e tyre mund té
ndryshojé sipas llojit dhe prodhuesit. Pér ¢do fazé aktive, karakteristikat e méposhtme

themelore duhet té vendosen né kontroller:

® https://ops.fhwa.dot.gov/publications/fhwahop06006/chapter_3p1.htm
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11.3.5.1 Koha minimale e gjelbér

Secila fazé aktive ka njé kohé minimale té gjelbér, e cila shérben si sasia mé e vogél e kohés
sé gjelbér gé mund té ndahet né njé fazé kur ajo fillon. Kohét minimale té gjelbér duhet té
vendosen pér secilén fazé né njé sinjalizim me veprim, duke pérfshiré fazén jo — aktive té
njé kontrolleri me gjysmé veprim. Kohét minimale té gjelbra duhet té caktohen pér secilén
fazé té njé udhékryqi i cili éshté i rregulluar me sinjale me veprim, duke pérfshiré té gjitha
fazat edhe tek sistemet me gjysmé-veprim. Koha minimale e gjelbér né njé fazé aktive

bazohet né llojin dhe vendndodhjen e detektoréve.’

Detektorét e vendosur né njé seksion té rrugés (Point detection) mund té marrin té dhéna
vetém se né até moment ka kaluar mjeti. Nése njé detektor i tillé éshté vendosur né
distancén d nga vija STOP, ai e llogarit qé e gjithé distanca d éshté e zéné nga mjetet. Koha
minimale e gjelbért duhet té jeté aq e gjaté sa té keté mundésin e pastrimit té radhés sé
mjeteve té cilét jané né distancén d. Né rast té detektoréve té vendosur né njé seksion té

rrugés:
Gmin = t, + [h - Integer(d/x)]
Ku jané:
Gmin — Koha minimale e gjelbér (s)
t; - Koha e supozuar e humbur né start (vlera e tyre mund té jeté né mes té 2 dhe 4 s.)
h - hapésira e supozuar e saturimit(ngopjes) (2 sekonda)
d — Distanca né mes detektorit dhe vijés Stop (m)

x - distance ndérmjet automjeteve né radhé (6 m)

” Traffic Engineering, International Edition, Roger P. Roess, Elena S. Prassas,William R. Mcshane
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Detektorét e hapésirés ose té prezencés (Area detection)

Nése jané té vendosura kéto lloje té detektoréve koha minimale e gjelbért mund té jeté e
ndryshueshme varésisht nga numri i mjeteve né radhé né fillim té kohés sé gjelbért. Né rast

té detektoréve té hapésirés:
Gpin =t +2n
Ku jané:
t; - Koha e supozuar e humbur né start
n - numri | automjeteve né radhé né zonén e detektimit.

Detektori aktivizohet kur pjesa e pérparme e automjetit hyn né zonén e detektimit dhe

deaktivizohet kur pjesa e pasme e automjetit largohet nga detektori.

11.3.5.2 Njésisé U apo koha e zgjatur e automjeteve

Kjo kohé shérben pér tre géllime té ndryshme:®

1. Ai paraget hapésirén maksimal midis aktivizimit né njé detektor té vetém gé kérkohet pér

té mbajtur té gjelbrén.

2. Eshté koha e shtuar né fazén e gjelbér kur njé aktivizim shtesé éshté marré pérgjaté

njésisé sé zgjatjes, U.

3. Duhet té jeté gjatési e mjaftueshme pér té lejuar njé automjet té udhétojé nga detektori

né vijén STOP.

8Transportation System Engineering, Vehicle Actuated Signals, Dr. Tom V. Mathew, [IT Bombay, March 8,
2017, February 19, 2014
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Sig u tha edhe me herét njésia U shérben pér tre gqéllime. Tek operimi i sinjaleve shérben né
dy raste si koha minimale pér ta mbajtur kohén e gjelbér por edhe si shtesé e cila i shtohet

kohés sé gjelbér né rast se kemi kérkesé pér lévizje.
Njésia e zgjatjes U zgjedhet nga dy kritere bazé:

o Njésia e zgjatjes U duhet té jeté aq e gjaté sa gé mjetet gé e pasojné njéra tjetrén
gjaté trafikut té dendur e kané mundésin gé té kalojné né té gjelbrén (duke
supozuar qé nuk éshté arritur e gjelbra maksimale).

e Njésia e zgjatjes U nuk duhet té jeté ag e gjaté sa qé mjetet té cilat jané té
shpérndara (nuk lévizin né ményré kontinuale) mund ta arrijné kohén e gjelbér dhe

kjo kohé ti shtohet asaj.

Kéto kritere e ngushtojné fushén e caktimit té vlerave pér kéto kohé. Duhet kujtuar gé né
kusht ideale té shkallés sé ngopjes kéto vlera sillen rreth 1.8 deri né 2 s. Pérderisa qéllimi i
sinjaleve me veprim éshté gé ta béjné sa mé efektive kohén e gjelbér, atéheré éshté e

logjikshme gé kjo kohé té jeté me e madhe se 4 ose 5 s.

Manuali i detektoréve té trafikut e rekomandon gé njésia e zgjatjes U té jeté 3 s pér hyrjet
gé kané shpejtésiné e barabarté ose mé té vogél se 45 km/h, ndérsa né rastet kur shpejtésia
éshté mé e madhe e rekomandojné té jeté 3.5 s. Tek kontrollerét volum-densitet kéto vlera
mund té sillen nga 2 deri né 2.5 s. Pér té gjitha tipet e kontrolleréve, sidogofté njésia e
zgjatjes U duhet té jeté a barabarté ose mé e madhe se koha e kalimit. Koha e kalimit éshté

koha té cilén e kalon mjeti nga detektori deri né vijén STOP, ose:

d
U>P=——
= T 147-S;

U — Njésia e zgjatjes, s

P - Koha e kalimit, s
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d — Distanca prej detektorit deri te vija Stop , m
S1i5 - 15% e shpejtésisé né hyrje, km/h

11.3.5.3 Intervali I kohés sé kalimit

E lejon njé automjet qé té kaloj prej detektorit deri né vijén Stop. Eshté analoge me kohén e

zgjatjes:

P - Koha e kalimit, s

d — Distanca prej detektorit deri te vija Stop , m
S — Shpejtésia né hyrje, km/h

Strategjité e vendosjes sé detektoréve

Kohét minimale té gjelbra dhe lokacioni i detektoréve matematikisht jané té lidhura.

Ekzistojné dy strategji pér vendosjen e detektoréve té cilat pérdoren mé sé shpeshti:

e \Vendosja e detektoréve né ményré gé té arrijmé kohén minimale té gjelbér té
déshiruar.
e Vendosja e detektoréve né até pozité gé koha e kalimit deri né vijén STOP éshté e

barabarté me njésiné e zgjatur U.

Né té shumtén e rasteve udhékryget me sinjalizim me veprim jané té vendosur né vendet
ku kérkesa pér lévizje jashté orés kulmore éshté e vogél, dhe né kéto raste kérkohet gé
intervali i gjelbér té jeté sa mé i vogél, kjo pér arsyen qé té zvogélohen pritjet né fazat
konkurrente, né rastet kur nuk ka automjete né fazén aktuale. Minimumi praktik i kohés sé

gjelbér supozohet té jeté, koha e humbur gjaté nisjes t;+ 2 s.
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Kjo éshté koha e nevojshme gé té kaloj njé automjet i vetém, kjo mund té jeté nga 4 deri né
6 s. Nése pérdoret kjo tekniké nga ekuacioni i mésipérm mund ta llogarisim pozitén e

vendosjes sé detektorit pér kohén minimale té gjelbér.

Té shqyrtohet situata né vijim: Koha minimale gjelbér pér njé hyrje tek sinjalet me veprim
éshté 6 s, duke supozuar gé koha e humbur gjaté nisjes éshté 4 s. Sa larg mund té jeté i

vendosur detektori nga vija STOP?
Gpin =6 = 4+2-int(—)

't(d)—6_4—1
int(z)= =

Nga kjo rrjedh qé detektori mund té vendoset nga 0.1 deri né 6 m, nga vija STOP.

Strategjia e dyté e vendosjes sé detektoréve éshté ajo e cila e barazon njésiné e zgjatjes me
kohén e kalimit. Té shgyrtohet situata né vijim: Te njé hyrje né té cilén jané té vendosura
sinjale me veprim, detektori duhet té jeté i vendosur né até lokacion gé koha e zgjatjes pér
3.5 s, té jeté e barabarté me kohén e kalimit. 15 pérqind e shpejtésive né até hyrje éshté 40

mi/h.

d=35-147-40 = 2058 ft = 62.73m

Pérparésia e késaj éshté se, nése nuk ka ndonjé kérkesé pér lévizje dhe sinjali éshté i "kuq",
gé nga momenti kur e kalon detektorin deri né vijén STOP arrin gé té dal drita e gjelbér, dhe
ky mjet kalon pa u ndalur fare. Si dobési e sistemi llogaritet sepse intervali minimal i gjelbér

éshté shumeé mé i gjaté p.sh.:

62.73
G = 4+ 2 int (T) = 25 (s)
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Né té shumtén e rasteve kjo kohé mund té jeté e tepért. Gjaté periudhave kur nuk kemi
fluks té madh té mjeteve, mjetet e fazés tjetér duhet té presin pér 25 s plus koha e
ndérrimit té intervale té verdha dhe té kuge, e né kété rast ka mundur té jeté vetém njé
mjet i cili kalon né fazén aktuale. Pér kété arsye, né rastet kur koha e kalimit éshté e
barabarté me njésiné e zgjatur U, pérdoren detektorét e hapésirés me qgéllim qgé koha

minimale e gjelbér té jeté ndryshueshme.

Sa i pérket pozicionimit té detektoréve né njé piké, ekzistojné té metat e tyre sepse duhet
té zgjedhén ato vende né té cilat nuk ka mundési té hyné mjetet né mes té dy pikave té
monitoruara. Kjo béhet mé e véshtiré pér zonat urbane ku detektorét duhet té vendosen
afér vijés STOP. Ndérsa detektorét e hapésirés jané mé fleksibilé né kéto raste, pér arsye se

mund ti detektojné edhe mjete té cilat hyjné edhe nga anash.

I1.3.5.4 Intervalet e verdha dh té gjitha té kuqet

Intervale té verdha dhe té gjitha té kuget sigurojné kalimin e sigurt nga e gjelbér né té kuqge.
Ato jané kohé té pércaktuara dhe nuk jané subjekt i ndryshimit, madje edhe né njé

kontrollues me veprim. Ato gjenden né té njéjtén ményré si pér sinjalet té paracaktuara.

1.4‘7'585
y=t+ ( )
2a + 64.4-0.01g
_ w+1
=147 %5,

Ku jané:

y - koha e verdhé, (s)

ar - intervali | té gjitha té kugeve
Sgs - 85 pérgind e shpejtésisé, m/s

Sis - 15 pérqind e shpejtésisé, m/s
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t - koha e reagimit té vozitésit = 1 sekond (standard)
a — shkalla e ngadalsimit = 3 m/s? (standard)

g — Pjerrtésia (%)

W - gjerésia e rrugés qé kalohet, (m)

[ - gjatésia e automijetit, (m)

Si tek udhékryget me sinjale me kohé fikse duhet té dihen intervalet e verdha dhe té gjitha
té kuge né ményré gé té pércaktohen humbjet e pérgjithshme té udhékryqit L, ku kjo
nevojitet qé ta pércaktojmé intervalin e gjelbér maksimal. Lidhshméria né mes té intervalit

té verdhg, té gjitha té kuge dhe humbjeve té pérgjithshme éshté si né vijim:

i

tL; = ly; + Iy

L =Y —e

Y=y —ay
Ku jané:
L - koha e humbur e gjithmbarshme né cikél s/cikél,
tL; — koha e gjithémbarshmee humbur pér fazéni, s,
l1; - humbjet gjaté nisjes pér fazén i, (vleré e matur ose 2 s si vleré standarte),
l,; — koha e pastrimit té udhékryqit pér fazéni, s,
e; — kalimi i intervalit té gjelbér né té verdhé dhe té gjitha té kuqe (vlera 2 s),

Y; —shuma e intervaleve té verdha dhe té gjitha té kuqe pér fazén i, s,
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y; — intervali i gjelbért pér fazén i, s,
a,; — intervali té gjitha té kuge pér fazén i, s.

I1.3.5.5 Koha maksimale e gjelbér dhe cikli kritik

Cikli kritik pér njé udhékryq i cili éshté i rregulluar me sinjale me veprim éshté ai cikél né té
cilin té gjitha fazat e arrin té gjelbrén maksimale. Ndérsa pér udhékryget e rregulluara me
gjysmé-veprim cikli kritik éshté ai kur né rrugén dytésore arrihet e intervali i gjelbér
maksimal ndérsa né rrugén kryesore kemi intervalin e gjelbér minimal, pra pjesa e rrugés ku

nuk jané té vendosur detektoré.

Intervali maksimal i gjelbér pér secilén fazé té sinjaleve me veprim dhe ai minimal pér
rrugén kryesore tek sinjalet me gjysmé-veprim caktohen nga fluksi maksimal né orét
kulmore. Cdo fazé ka njé kohé maksimale té gjelbér qé kufizon gjatésiné e njé faze té
gjelbér, edhe nése ka aktivizim té vazhdueshém gé normalisht do té mbajé té gjelbrén. Koha
maksimale e gjelbér fillon kur ka njé thirrje (ose aktivizim té detektoréve) né njé fazé

konkurruese. Vlerésimi mund té béhet me ndonjé nga metodat e méposhtme:

* Nga koha e sinjalit té provés sikur sinjalet ishin té paracaktuara:

L

7
1615 - PHF(V/C)]

Ci:
1-[

Ku jané:

C; - Gjatésia e ciklit, s

L - Koha totale e humbur, s

/. - shuma e flukseve né shiritat kritik, auto/h

PHF - Faktori | ores kulmore
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V /C - raporti té cilén déshirojmé té arrijmé.

Objektivi i cili déshirohet té arrihet tek sinjalet me veprim éshté gé té keté sa mé pak
interval té gjelbér té pa shfrytézuar gjaté oréve kulmore, zakonisht raporti caktohet té jeté

0.95 ose mé i madhe né té shumtén e rasteve.

Duke ditur gjatésiné e ciklit, kohét e gjelbér pércaktohen mé pas si:

gi=(Ci—L)';

Ku jané:
gi - Koha efektive e gjelbér pér fazéni, s
Ve - Volumi né shiritin kritik pér fazén i, auto/h

Kéto llogaritje pér gjatésiné e ciklit dhe kohéve té gjelbra mund té akomodojné kérkesat pér
orén kulmore 15 min té periudhés sé analizuar. Kéto cikle nuk jané té afta gé té pérballojné
trafikun né rastet kur ai e tejkalon kapacitetin e ciklit. Qé té krijohet njé fleksibilitet mé i
madh te kontrollerét, né ményré qé ti pérballojné edhe kérkesat mé té médha dhe qé ta
béjné rregullimin e ciklit nga cikli né cikél, atéheré ekuacioni i mésipérm shumézohet me
1.25 ose me 1.5. rezultatet gé nxirren paragesin intervalin e gjelbér maksimal pér secilén
fazé, pérkatésisht intervalin e gjelbér minimal pér rrugén kryesore tek sinjalet me gjysmé-

veprim.

Atéheré gjatésia e ciklit kritik éshté e barabarté me shumén e kohéve té gjelbra maksimale

Co= ) (Gi+1)

plus intervalet e gjelbra dhe té gjitha té kuge.

Ku jané:
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C. - gjatésia e ciklit kritik, s,

G; — koha e gjelbért maksimale pér fazén i, ose koha e gjelbért minimale pér rrugén

kryesore tek sinjalet me gjysmé-veprim.
Y; — shuma e intervaleve té verdha dhe té gjitha té kuge pér fazéni, s.

Gjaté projektimit té kohéve té sinjaleve me veprim duhet té€ merren parasysh edhe disa
pérvoja nga praktika. Kemi raste te rregullimi i sinjaleve me gjysmé-veprim kur G,,,, mund
té del mé e vogél se G,,;;, kio ndodhé né rastet kur rruga dytésore ka shumé pak fluks.
Shpesh ndodhé qé llogaritjet pér G,,., pPér lévizjet e majtas té mbrojtura té béhen
Gmin +nU, ku n paraget numrin maksimal té mjeteve té cilat kalojné né njé fazé té vetme.
Sidoqofté, pér té krijuar njé balancé né mes té fazave, vlera e G varet nga raporti i flukseve

té shiritave kritik pér secilén fazeé.

11.3.5.6 Kérkesat e kémbésoréve tek sinjalet me veprim

Si tek sinjalet me kohé fikse koha e nevojshme e kémbésoréve gé ta kaloj né ményré té

sigurt udhékrygin éshté:

Sp

G, =32+ <£> + 0.27 - Npegs
Ku jané:
G, - koha e gjelbért minimale e kémbésoréve, s,
L- gjatésia e vendkalimit, m,

S, - shpejtésia mesatare e kémbésoréve, m/s,

N,

eds - humri i kémbésoréve qé kalojné gjaté njé cikli.

Intervali i gjelbért i kémbésoréve duhet té jeté:
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G, <G+Y

Tek udhékryget me sinjale me veprim, sidoqofté ekzistojné disa rrethana tjera krahasuar me

ato me kohé fikse:

1. Vlera prej Nyeq; mund té varion sepse éshté e mundshme gé té varioj edhe gjatésia
e ciklit.
Vlera prej Nyeqs tek sinjalet me veprim éshté e caktuar nga cikli kritik ma gka
nénkuptohet se ky éshté numri maksimal i kémbésoréve qé mund té kalojné gjaté
njé cikli.

2. Pér derisa intervalet e gjelbra ndryshojné nga cikli né cikél, pér nga aspekti i sigurisé

duhet qé G = G,,,;, pér secilin cikél.

Tek sinjalet me kohé fikse nése nuk éshté arritur kriteri pér kalim té sigurt té kémbésoréve,
atéheré gjatésia e ciklit duhet té rritet, né ményré qé té akomodohen sé bashku

kémbésorét dhe automjetet.

Ndérsa tek sinjalet me veprim koha minimale pér kalimin e kémbésoréve nuk praktikohet
shpesh. Rritja e intervalit té gjelbér minimal né ményré qé té akomodohen kémbésorét
gjaté secilit cikél nuk éshté opsion i mirg€, pér arsye se krijon jo efektshméri pér mjetet dhe e
shmang géllimin kryesor se pse jané instaluar sinjale me veprim. Késhtu gé né rastet kur e
gjelbra minimale nuk paraget kohén e nevojshme pér kalimin e sigurt té kémbésoréve

atéheré vendosen butonat tek sinjalet e kémbésoréve.

Né kéto raste sinjalet e kémbésoréve e kané té ndezur dritén e kuge. Kur kémbésori i shtyp

butonin né fazén e ardhshme koha minimale e gjelbér rritet pér:

L
Gmin,ped = 32 + (S_> + 027 " Npeds - Y
p

Kur intervali i gjelbért thirret né fazé éshté si né vijim:
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Walk = 3.2 + 0.27 - Npey

Ndérsa intervali i pastrimit té vendkalimit éshté:
] L
flashing — 5

p

I1.3.6 Operimi (puna) e kontrolleréve me veprim

E gjelbra maksimale

g
E gjelbra Kohét e zgjatura
$ - .
minimale
------------- R
e
e M e e ]
L E K :.::E.:
ettt
R

.
W
. I:.::.‘
' r o]

Fig. 2.6 Operacioni | njé faze me veprim9

Figura 2.6 ilustron funksionimin e njé faze me veprim bazuar né tre parametrat kritiké: té

gjelbrés minimale, té gjelbrés maksimale dhe zgjatjes sé njésisé. Kur e gjelbra éshté iniciuar

pér njé fazé, ajo do té jeté sé paku sa periudha minimale e té gjelbrés. Kontrolluesi ndan té

gjelbrén minimal né njé pjesé fillestare dhe njé pjesé té barabarté me zgjatje té njésisé.

9Transportation System Engineering, Vehicle Actuated Signals, Dr. Tom V. Mathew, [IT Bombay, March 8,

2017, February 19, 2014

Faqe 38



Punim Masteri 2018

Nése njé thirrje shtesé pranohet gjaté pjesés fillestare té sé gjelbrés minimale, nuk i shtohet
kohé fazés, pasi ka kohé té mjaftueshme brenda té gjelbrés minimale pér té kaluar vijén
STOP (intervalet e verdha dhe té gjitha té kuge kujdesen pér pastrimin e udhékryqit). Nése
njé thirrje éshté marré gjaté sekondave té fundit té U-sé (Njésisé sé Zgjatjes) sé gjelbrés
minimale, sekondat e sé gjelbrés jané shtuar né fazén. Pas késaj, ¢cdo heré gé njé thirrje
shtesé pranohet gjaté zgjatjes sé njésisé sé U sekondave, njé periudhé shtesé e U sekondave
shtohet né té gjelbér. Vini re se periudhat shtesé té U sekondave shtohen nga koha e
aktivizimit ose thirrjes. Ato nuk shtohen né fund té zgjatjes té njésisé sé méparshme, pasi
kjo do té grumbullonte kohé té papérdorura té gjelbra brenda secilés zgjatje té njésisé dhe
do t'i pérfshinte ato né periudhén e gjelbér té pérgjithshme. Né shumé situata shiritat
paralel té njé hyrje veprojné paralel njéra me tjetrén. Pér shembull, né njé hyrje prej tre
shiritave, duhet té vendosen tre detektoré (pér secilin shirit nga njé). Nése né njérin nga

kéta shirita detektohet automjeti atéheré pér njésiné U zgjatet intervali pér krejt fazén.
E gjelbra pérfundon né njé nga dy ményrat:

1. Sekondat e njésisé sé zgjatjes skadojné pa njé aktivizim shtesé,

2. Arrihet maksimumi i sé gjelbrés.

Tab. 2.1 Lokacioni | detektorit dhe parametrat e kohéve té rekomanduara

Shpejtésia
Detector set-back (to E gjelbra Koha kalimtare
né hyrje
front of loop) (m) minimale (sec) (sec)

(kmph)

24 12 8 3

32 18 10 3

40 24 12 3
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48 30 14 3.5
56 41 18 35
64 52 22 3.5
72+ Rekomandohet Volum-Densitet ose shumé detektoré

Maksimumi i gjelbér fillon kohén kur thirret njé thirrje né njé fazé konkurruese. Megjithaté,

gjaté periudhave mé té médha té fluksit, mund té supozohet se kérkesa ekziston pak a

shumé né ményreé té vazhdueshme né té gjitha fazat. Maksimumi i gjelbér, pra, fillon kohén

né fillim té periudhés sé gjelbér né njé situaté té tillé. Ditéve té sodit, né Indi, detektorét

jané vendosur kryesisht né vijén Stop. Né kété rast, koha e gjelbér pér fazat pércaktohet

kryesisht nga mbérritja. Koha e gjelbér zgjatet derisa hapésira ndérmjet dy automjeteve té

béhet i barabarté ose mé i madh se vlera e paracaktuar e pragut. Pérgjithésisht pragu prej 4

sekondash konsiderohet.

11.3.6.1 Efekti I lokacionit té detektorit - vija STOP

Kur pérfundon faza dhe fillon e verdha, automjetet tanimé kané kaluar udhékryqin. Koha e

gjelbér pas automjetit té fundit éshté e humbur.°

t2-fillimi i té verdhés

CEE 463663 — Fall 2006

tl-koha kur automjeti i fundit e kalon detektorin

Pérgjaté (t2-tl1), faza &shté e gjelbér, por nuk pérdoret

Fig. 2.7 Efekti | lokacionit té detektorit — vija STOP

10 Actuated Signal Control, CCE 463/663 — Fall 2006
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I1.3.6.2 Efekti I lokacionit té detektorit - e avancuar

Kur faza pérfundon dhe fillon e verdha, automjetet éshté né udhékryqg. Koha e gjelbér

pérdoret pér ta shérbyer automjetin e fundit.

-
|
|

t2-fillimi i té verdhés tl-koha kur automjeti i fundit e kalon detektorin

CEE 463/663 — Fall 2006

Fig. 2.8 Efekti | lokacionit té detektorit — e avancuar

I1.3.6.3 Lokacioni pér detektorét mé té avancuar

Lokacioni pér detektorét mé té avancuar éshté kur faza pérfundon dhe fillon e verdha,

automjeti | fundit mundet ose té ndalet ose té kaloj udhékryqin.

tl-koha kur automjeti i
fundit e kalon detektorin

t3-pérfundimi i
té verdhés

t2-fillimi i t& verdhés

Fig. 2.9 Lokacioni pér detektorét mé té avancuar

I1.3.6.4 Kontrollet me veprim dhe detektorét né hyrjet me shumé shirita

Praktika aktuale pér hyrjet me shumé shirita éshté qé té keté detektoré né té dy shirita té

lidhura me té njéjtin detektoré (faze).
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Fig. 2.10 Kontrollet me veprim dhe detektorét né hyrjet me shumé shirita

I1.4 Koncepti I kontrolleréve me gjysmé veprim

I1.4.1 Parimet e kontrolleréve me gjysmé veprim

Pér dallim nga kontrollerét me veprim té ploté, te kontrollerét me gjysmé veprim
detektorét vendosen vetém né rrugén dytésore, dhe pérdoren né rrugét ku ka dallim té
madh té volumit té garkullimit né rrugén dytésore dhe asaj kryesore. Llogaritjet pér té gjitha
parametrat e nevojshém kur pérdoren kontrollertét me gjysmé veprim jané té njejté si tek

kontrollerét me veprim, por né kété rast merret parasysh vetém rruga dytésore.™
Parimet e kontrolleréve me gjysmé veprim jané:

e Detektoré vetém pér rrugé dytésore.

® Faza kryesore merr njé interval minimal té gjelbér.

e E gjelbra géndron né rrugén kryesore derisa té regjistrohet njé thirrje pér shérbim né

rrugén dytésore

n Transportation System Engineering, Vehicle Actuated Signals, Dr. Tom V. Mathew, IIT Bombay, March 8,
2017, February 19, 2014
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e Nése rruga kryesore ka pasur té gjelbér té mjaftueshém, rrugés dytésore i jepet e gjelbra

pér kohén e mjaftueshme pér té garantuar gé automjetet té shérbehen.
e Zakonisht pérdoren detektorét e kalimit.

e Detektorét mund té vendosen né vijén Stop ose né lokacionin e sipérm.

Rruga
dytésore

Detektori -l Rruga kryesore

Vija STOP

Fig. 2.11 Kontrollerét me gjysmé veprim

I1.4.2 Pérparésité dhe mangésité e sinjaleve me gjysmé veprim

Pérparésité:
e Mund té pérdoret né ményré té efektshme né njé sistem té koordinuar té sinjaleve.

e Né lidhje me kontrollin e paracaktuar, zvogélon vonesén e shkaktuar nga rruga kryesore

pérmes lévizjeve gjaté periudhave té trafikut té lehté.
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* Nuk kérkon detektoré pér rrugén kryesore pérmes fazave té lévizjes dhe késhtu, operimi i

tij nuk komprometohet nga déshtimi i kétyre detektoréve.
o Né pérgjithési rruga kryesore me té vérteté ka té gjelbér sa heré qé té jeté e mundur.
Mangésité:

e Kérkesa e vazhdueshme né fazat e lidhura me njé ose mé shumé lévizje té vogla mund té
shkaktojé vonesé té tepért né rrugén kryesore népérmjet lévizjeve nése parametrat
maksimale té sé gjelbrés dhe kohés sé kalimit nuk jané vendosur né ményré té

pérshtatshme.

e Detektorét duhet té pérdoren né qasjet e vogla, duke kérkuar késhtu instalimin dhe

mirémbajtjen e vazhdueshme.
e Gjithashtu kérkon mé shumé trajnim se sa gé nevojitet pér kontrollerét e paracaktuar.

Pra sic u cek mé lart té gjitha parametrat tjera jané té njéjté sikur qé jané pérshkruar mé

lart.
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KAPITULLI III

III1.1 Qendra e kontrollimit té automjeteve

Teknologjia e avancuar pér grumbullimin e informacionit, pérpunimin e té dhénave,
mbéshtetjen e vendimeve dhe automatizimin ka krijuar ndryshime té médha né ményrén se
si njerézit punojné. Duke pérdorur teknologji té reja kompjuterike, ne mund té zgjerojmé
shumé aftésité tona. Hulumtimet kané zbuluar, megjithaté, se teknologjité e avancuara té

disponueshme jané pothuajse té pamjaftueshme pér shkak se:*?

1. jané té véshtira pér t'u mésuar,
2. paragesin probleme té pérdorshmérisé, dhe

3. njerézit nuk jané ende té gatshém t'i besojné ato.

Né fund té fundit, né ményré qé sistemet e zhvilluara sé fundmi té pérdoren pér potencialin
e tyre té ploté, ato duhet té jené té dizajnuara pér té gené né harmoni me nevojat, pritjet,

aftésité dhe kufizimet e pérdoruesit pérfundimtar.

Sistemi i transportit inteligjent (Inteligent transport system - ITS) po sjell elemente té késaj
teknologjie té avancuar né menaxhimin e trafikut. Pér shembull, shumé gendra té
menaxhimit té trafikut (Traffic management center - TMC) po i zgjerojné rolet e tyre dhe
pérmirésojné aftésité e tyre. Teknologjia e ITS ka theksuar huazimin e teknologjive té
avancuara kompjuterike, informacionit dhe kontrollit dhe i ka lidhur ato me hardware
ekzistues relativisht té ulét té teknologjisé sé menaxhimit té trafikut. Teknologjia
kompjuterike gjithnjé e mé e afté dhe e pérballueshme éshté duke e guar pjesén mé té

madhe té zhvillimit aktual ITS.

Shumica e evolucionit teknologjik ITS pérfshin pérmirésimin e teknologjive té vjetra té

gendrés sé kontrollit té sinjalit té trafikut ose gendrés sé operacioneve té trafikut né

© Design of an ITS-Level - Advanced Traffic Management System - A Human Factors Perspective, Research and
Development - Turner-Fairbank Highway Research Center
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teknologjité mé té reja té sistemit té menaxhimit té avancuar té trafikut (Advanced traffic
management system - ATMS) té klasés ITS. ATMS gé po lindin mbledh informacionin e
rrugés dhe té trafikut me shumeé hollési, saktési dhe shpejtési sesa sistemet e méparshme.
Sasia dhe cilésia e informacionit né rritje, sé bashku me pérmirésimin e proceseve té
pérpunimit té té dhénave (gé rrisin aftésité e operatoréve pér té interpretuar
informacionet), ofrojné mundési mé té médha pér TCM-né gé té marrin vendimet dhe

reagimet e duhura.

II1.2 Qendra e menaxhimit té trafikut

Qendrat e menaxhimit té trafikut (Traffic management centers - TMCs) shérbejné si kontroll
misioni pér rrjetin kryesor té rrugéve dhe rrjetit té autostradave té zonés urbane. Ky vend
monitoron sinjalet e trafikut, udhékryget dhe rrugét dhe né ményré proaktive vendos
strategjité e menaxhimit té trafikut pér té zvogéluar mbingarkesat dhe koordinimin e
autoriteteve shtetérore dhe lokale gjaté ngjarjeve té vecanta, emergjencave, ose

perditshmerine pér ndalje dhe shkuarje né trafik.

<3 B
" INSIDE THE TRAFFIC CABINET

Rocketling
Signal
Battery Controller
Backup

Traff W
Camera

Fig. 3.1 Sistemi i menaxhimit té trafikut
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TMC-té jané gjithmoné njé burim i réndésishém informacioni. Operatorét té cilét operojné
né kéto gendra té menaxhimit monitorojné njé sistem televiziv me qark té mbyllur (Closed
Circuit Television - CCTV) dhe lajmérojné autoritetet e duhura dhe shoferét qé afrohen
(népérmjet shenjave té mesazhit dinamik [DMS] ose njé fage interneti) rreth zonave té
problemeve, duke reduktuar ndeshjen dhe duke kursyer kohén, paraté dhe karburantin e
humbur. Pérfagésuesit e shérbimeve té zbatimit té ligjit, zjarrfikésit dhe shérbimet e
menaxhimit té emergjencave (Emergency Management Services - EMS), dhe agjencité
lokale té transitit jané shpesh té bashké-vendosur né TCMs pér té pérmirésuar reagimin e

multiagjensive.

Traffic Management Center

High-Speed

Backbo

Fig. 3.2 Menaxhimi i trafikut nga gendra e kontrollimit pérmes shenjave té mesazhit dinamik

(DMS)

TMC-té e jashtézakonshme arrijné né té gjithé kufijté e qytetit pér té mbledhur informacion
né té gjithé rrjetin rrugor duke pérdorur sensoré, kamera dhe teknologji té tjera. Duke
pérdorur njé pamje té ploté té rrjetit, TMC-té mund té identifikojné né ményré proaktive

fushat e dobéta, té sugjerojné zgjidhje pér agjencité shtetérore ose lokale dhe té paragesin
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zgjidhje ose informacione pér shoferét dhe kalimtarét e transitit né kohé reale. Ata
gjithashtu mund té marrin pjesé né studimet e strategjive afatgjata té reduktimit té

mbingarkesave.

W i
Parage Coordm‘aun

&= \'.“..-

:_‘ --ﬁ' "‘StewaE‘De_pgoquﬁﬂn

\‘,

mms and Website ©_s

Fig. 3.3 Brenda gendrés sé menaxhimit té trafikut

II1.2.1 Tregu I synuar

TMC-té duhet té pérdoren pér té monitoruar rrjetin e autostradés dhe té arterieve, si dhe
tranzitimin e pothuajse té gjitha zonave urbane. Né zonat mé té médha urbane ku mund té
ekzistojné mé shumé se njé komuné, bashképunimi me TxDOT pér té zhvilluar njé TMC
rajonale me shumé kompetenca éshté né pérgjithési mé efektive se ¢do qytet apo qark qé
sponsorizon TMC-né e saj té vecanté. Kamerat dhe shenjat e mesazheve dinamike, shpesh
né pronési té TxDOT, zakonisht pérdoren pér té€ monitoruar dhe komunikuar kushtet e
trafikut né autostradat dhe rrugét e tjera t€ médha né até qytet apo rajon té vecanté.
Transit agjencité qé zotérojné dhe / ose operojné me numeér té larté té automjeteve dhe

transit me rrugé me autobus ose hekurudhé mund té kené burime té CCTV gé mund té

Faqe 48



Punim Masteri 2018

pérdoren pér té identifikuar problemet né sistemet e tyre ose sistemet ngjitur me rrugé gé
mund té kené mbulim té kufizuar vizual. Bashképunimi me shérbimet emergjente ose
lokacioni i Qendrave Rajonale Operacionale té Emergjencave (Emergency Operation Centers
- EOCs) me TMC-né gjithashtu mund té jeté njé alternativé efektive pér koordinimin e
drejtpérdrejté té reagimeve té lidhura me transportin né njé situaté fatkegésie natyrore ose
té krijuar nga njeriu. Né té gjitha rastet, bashkérendimi i reagimeve né njé zoné mé té gjeré

sigurohet nga mbulimi gé TCM mund té ofrojé.B

Fig. 3.4 Qendra e operimit TranStar né Huston

TCM-té u lejojné transportuesve dhe profesionistéve té punéve publike gé té operojné
rrjetin rrugor né ményré sistematike. Si rezultat i késaj, mund té pérfitojné disa pérfitime né

reduktimin e mbingarkesés. Kjo pérfshin:

» Zvogélimi i vonesés sé shkaktuar nga automjetet e ndalura apo incidentet duke
monitoruar vazhdimisht rrjetin népérmjet kamerave CCTV dhe sensoréve dhe duke

pérdorur strategjité e menaxhimit té trafikut sipas nevojés. Dérgimi i kamionéve pér

B Traffic Management Center, Texas A&M Transportation Institute, Mobility Investiment Priorities
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térheqgje ose personelin e reagimit ndaj aksidenteve mund té lehtésohet edhe nga
njé TCM.

» Automjetet gé i afrohen zonave problematike duke pérditésuar mesazhet né tabela
e shenjave dinamike dhe faget e internetit té rrjedhés sé trafikut pér té informuar
mé miré shoferét.

» Jepin informacion né lidhje me rrugét alternative pér automjete, duke lehtésuar
efektet e ngushticave ose incidenteve pér njé periudhé kohore, duke reduktuar

késhtu mbingarkesén.

Fusha e Sistemit té Menaxhimit té Trafikut té Avancuar (Advanced Traffic Management
System - ATMS) éshté njé nénfushé primare brenda domenit té Sistemeve Inteligjente té
Transportit (Intelligent Transportation System - ITS). Pamja e ATMS éshté njé perspektivé e
menaxhimit nga larté-poshté gé integron teknologjiné kryesisht pér té pérmirésuar rrjedhén
e trafikut té automjeteve dhe pér té pérmirésuar siguriné. Té dhénat e trafikut né kohé
reale nga kamerat, sensorét e shpejtésisé etj., kalojné né njé Qendér té Menaxhimit té
Transportit (TMC) ku éshté e integruar dhe e pérpunuar (p.sh. pér identifikimin e
incidenteve) dhe mund té rezultojé né veprimet e marra (p.sh. géllimi i pérmirésimit té
rrjedhés sé trafikut). Arkitektura Kombétare e Sistemeve Inteligiente té Transportit

pércakton géllimet kryesore pér Sistemet Inteligjente té Transportit:**

e Rritja e efikasitetit té sistemit té transportit,

e Rritja e mobilitetit,

e Pérmirésimii sigurisé,

e Ulja e konsumit té karburantit dhe kostos mjedisore,
e Rritja e produktivitetit ekonomik, dhe

e Krijon njé mjedis pér njé treg ITS.

* https://en.wikipedia.org/wiki/Advanced Traffic Management System
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II1.3 Qendra e kontrollimit té semaforéve né qytetin e Prishtinés

Trafiku i ngjeshur né zonat urbane éshté béré problematiké e madhe né shumé qytete té
botés, edhe né qytetin e Prishtinés po ballafagohemi me probleme té tilla. Qarkullimi né
gytetin e Prishtinés éshté i rregulluar me té gjitha format e qgarkullimit, duke filluar nga ato
udhékryge me pérparési kalimi, né vendet mé pak té ngarkuara, me rrethrrotullime né disa
té tjera dhe me sinjale ndricuese ato né gendér té gytetit si dhe né segmentin rrugor
Prishtiné - Fushé Kosové (té cilin e kam marr né shqyrtim), ku njéherit jané mé ta ngarkuarat

pér nga fluksi i mjeteve dhe kémbésoréve qé qarkullojné.™

Ekzistojné shumé faktoré té cilét ndikojné né kété trafik té rénduar né qytetin e Prishtinés,
duke filluar nga vjetérsia e infrastrukturés rrugore, e deri tek mosfunksionimi i duhur i
pajisjeve sinjalizuese. Gjendja e tillé éshté si rezultat i mirémbajtjes jo adekuate té rrjetit

ekzistues.

Né shumé gytete bashkohore, té cilat kané njé trafik té rénduar kané filluar té pérdorin
sisteme té tilla té cilat e béjné optimalizimin e trafikut pa ndérprerje infrastrukturore, duke
arritur ta zbusin kété trafik dhe té krijojné depértueshméri mé té madhe né rrjetet
ekzistuese. Sistemet inteligjente jané teknikat té cilat po pérdoren me té madhe né
zgjidhjen e kétyre problemeve, duke e mundésuar njé kontroll né kohé reale, duke i
informuar ngasésit dhe né té njéjtén kohé duke e optimalizuar performancén e rrjetit té
trafikut. Sistemet e sinjaleve me veprim dhe ato adaptive jané strategjité té cilat po
pérdoren mé sé shumti, falé potencialit té tyre té zvogélimit té kohé pritjeve népér
udhékryge. Zbulimet e fundit né fushén e komunikimit dhe té kompjuteréve na kané dhéné

shumé mundési pér kontrollin e trafikut né rrjetet rrugore.

Né gytetin e Prishtinés jané té vendosur semaforét e teknologjisé mé té re. Gjithashtu éshté

njé gytet me volum shumé té madh té automjeteve gé garkullojné si né rrugét kryesore

> Komuna e Prishtinés, Shérbimet publike — Projekti ideor pér pesé nyjet semaforike pér gytetin e Prishtinés,
Ekolnvest-Botek, 2012
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ashtu edhe né rrugét dytésore. Gjithashtu jo vetém né qytetin e Prishtinés por né té gjithé
Kosovén numri i aksidenteve éshté shumé i larté, dhe vetém po vazhdon gé té rritet ¢do
heré e mé shumé. Prandaj né ményré qé té jeté njé menaxhim sa mé i miré i trafikut,
gjithashtu né ményré qé té merren masa pér parandalime té aksidenteve, ose té mos
bllokohen rrugét né raste té aksidenteve, duhet gé kéto té béhen pérmes njé gendre té

menaxhimit té trafikut.

Né komunén e Prishtinés ekziston njé gendér e kontrollimit té semaforéve jofunksionale pér
momentin (gé disa muaj), né té cilén kané mundési t&€ monitorohen vetém udhékryget me

sinjalizim ndricues, dhe ato udhékryge me semaforét e rijné té vendosur.

PRISHTINA

Fig. 3.5 Qendra e kontrollimit té semaforava né qgytetin e Prishtinés

II1.3.1 Tipi dhe modeli I pajisjeve té semaforave qé jané vendosur né qytetin e
Prishtinés

Laternat jané té tipit LED (light emiting diode) te dimensioneve 210 dhe 300 mm. Kéto

laterna jané shpenzues shumé té vogél té energjisé, krahasuar me ato incadeshente.

Té dhénat e pérgjithshme:
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» Dukshméri shumé té miré krahasuar me laternat inkadeshente, ku drejtpérdrejt
ndikon né rritjen e sigurisé,

» Shpenzime mé té ulta té energjisé deri né 94%, krahasuar me laternat inkadeshente

» Jetégjatési mé té madhe, deri né 20 heré mé shumé se ato konvencionale,

» Nuk ka nevojé pér mirémbajtje.
Materiali | pérdorur:

Poli karbonat me rezistencés té larté ndaj goditjeve mekanike.

Fig. 3.6 Modeli | laternave

I11.3.1.1 Modelet LED

Eshté | pérbéré nga tre ose katér LED diode me intensitet té larté IP65 furnizim prej 230Vac
ndérsa sistemi | difuzionit éshté | pérbéré nga lensat e dyfishté: nga lensi Fresnel | cili
shérben pér orientimin e drités dhe nga lensat me ngjyra té cilat shérbejné pér stabilizimin

dhe koncentrimin e drités.
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Fig. 3.7 Detajet e LED modulit

111.3.1.2 Tipi I detektoréve

Teknologjia e cila do te duhej té pérdorej nga kéta semafor pér detektimin e mjeteve éshté
ajo e videodetektimit, té cilat vendosen né shtylla (mbi toké), dhe kané aftésiné e detektimit

deri né 8 shirita té lévizjes pér drejtim.
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Videodetektori | cili do té duhej té pérdorej ka njé dizajn kompakt né té cilin éshté |
integruar kamera dhe detektori, | cili ka aftésiné gé ti detektojé mjetet e ndalura né vijén

Stop dhe ata té cilét hyjné né udhékryq.

B 1rafiCam PC Yool - Interface made

Fig. 3.8 Teknologjia e detektimit pérmes video detektoréve®’

16 http://www.aldridgetrafficcontrollers.com.au/Products/Video-Detection
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111.3.1.3 Tipi I kontrollerit

Modeli | kontrollerit éshté | tipit | cili mund té menaxhohet nga gendra e monitorimit, | cili
éshté krijuar dhe zhvilluar nga kompania LaSemaforica Itali, | cili éshté | afté gé ti
pérmbushé té gjitha kérkesat e menaxhimit té trafikut pa marr parasysh natyrén komplekse

té tij. Eshté krijuar né bazé té standardeve UNI EN 12675 dhe éshté certifikuar me CE.

Sistemi éshté | bazuar né strukturén e mikroprocesorit | cili bén menaxhimin e hyrjeve dhe
daljeve pérmes procesorit 32 bit. Eshté | formuar nga pllaka Eurocard me dimensione
100mm x 160mmm, té cilét jané té pajisur me konektoré té bazuar né standardin DIN
41612, ndérsa né pjesén frontale éshté | vendosur njé ekran LCD me 80 karaktere, | cili

shérben pér té programuar dhe pér ti shikuar informacionet momentale.*®

Fig. 3.9 Pamja e modelit té kontrollerit inteligjent

v http://www.traficon.com/mediastorage/FSMLDocument/1714/en/T2-ALUQRF14TIETH-

EN_V171012_QRC_EN.pdf
'8 | a Semaforica srl REV.Marco 2016, Regolatori Semaforici
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Né kontroller jané té vendosur module té cilat jané té lidhura me videodetektoré, nga té
cilat marrin té dhéna pér ngarkesén né trafik, dhe éshté | afté qé né bazé té té dhénave té
béjé menaxhimin dhe optimalizimin e trafikut pér nyjén individuale ose pér njé rrjet rrugoré

né térési.

Komunikimi me gendér menaxhuese béhet pérmes modelit té GPRS, ku éshté e
mundshme té transmetohen dhe té merren té dhénat nga kontrolleri. Ndérhyrjet mund té
jené té formave té ndryshme si p.sh. ndryshimi | planeve té sinjaleve, ndryshimi | formés sé

menaxhimit té udhékryqit, koordinimi | valés sé gjelbér, etj.

Fig. 3.10 Skema e lidhjes né mes té kontrollerit dhe gendrés sé menaxhimit
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Kéto jané pajisjet té cilat pérdoren né qytetin e Prishtinés dhe né Fushé Kosové, né té cilat
pér momentin nuk jané funksionale kamerat pér detektim, si dhe né asnjé udhékryq nuk

jané aplikuar sinjalet aktive ose gjysmé aktive (sistemet inteligjente).
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KAPITULLI IV

IV Pérshkrimi i rrjetit rrugor té shqyrtuar dhe llogaritjet analitike
IV.1 PérshKkrimi i rrjetit rrugor té shqyrtuar

Rrjeti rrugor i shqyrtuar né kété punim éshté segmenti rrugor Prishtiné - Fushé Kosové
respektivisht rruga Néné Tereza dhe Lidhja e Pejés. Pra jané béré matje dhe analiza té

nevojshme né udhékryget me sinjalizim ndricues qé gjenden né kété segment rrugor.
Udhékryget me sinjalizim ndriques né kété segment rrugor, qé jané shqyrtuar jané:

e Udhékryqi "Néné Tereza - Hajrullah Zymi"
» Udhqgkryqi "Néné Tereza - Pa emér"

+* Udhékryqi "Lidhja e Pejés - Elez Berisha"
+ Udhékryqi "Lidhja e Pejés - Hyrije Hana"

e Udhékryqi "Lidhja e Pejés - Déshmorét e Ponoshecit"

Né kéto udhékryqge jané béré matjet e fluksit té automjeteve né orét kulmore. Matjet jané
béré pér tre dité nga tre oré brenda dités, pra né orét kulmore. Ditét té cilat jané béré
matjet jané: e marté (pasi éshté dité tregu né Prishting), e premte (dité pune) dhe e shtune
(dité vikendi). Orét kulmore né té cilat jané béré numérimet jané: 07:00-08:00, 12:00-13:00
dhe 16:00-17:00. Nga numérimet e fituara, pastaj éshté marr njé mesatare pér secilin

drejtim né secilin udhékrygq.
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K Kompania Ujésjellési g

ajonal *Prishitina’ sh.a

Fig. 4.1 Segmenti rrugor Prishtiné - Fushé Kosové ("Lidhja e Pejés - Néné Tereza")

Mesatarja e nxjerr nga numérimet té cilat jané béré éshté paraqitur né tabelat e mé

méposhté pér secilin udhékryq, por me automjete komerciale té pa ekuivalentuara.

IV.2 Llogaritjet analitike

IV.2.1 Llogaritjet analtike pér udhékryqin Néné Tereza - Hajrullah Zymi

e
Scale =1 : 1000,

-

Fig. 4.2 Udhékryqi Néné Tereza - Hajrullah Zymi né ortofoto
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Fig. 4.3 Udhékryqi Néné Tereza - Hajrullah Zymi i paragitur me AutoCAD dhe emértimi i

shiritave

Tab. 4.1 Mesatarja e numrit té qarkullimit té automjeteve, ku automjetet komerciale jané té

ekuivalentuara né automjete té udhétaréve

Nr. |
Shiriti automjeteve
(AUE/h)

1 327
2 512
3 515
4 299
5 598
6 611
7 503
8 117
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- Fazat:

I II I11

9
8 e
4 —=" —_F
3—_‘:_'" —:J—__G
10 2 = ——h
1 F—
—— [ P
1—-—1:::-
|
33— —_——=7
4 —Z7" 2 — ——6
] — ——h
__7F
8 =S —
_——h
 P———

Ndarja e fazave éshté béré né tre faza (gjendje), ku pastaj pasi disa shirita pérsériten né dy
faza éshté béré ndarja e tyre né nénfaza. N€é pjesen e treté éshté béré kjo metodologji e
bashkimit té shiritave pér géllime té kalkulimit té sé gjelbrave pasi té gjelbra llogariten né
bazé té garkullimit té automjeteve, prandaj éshté Iéné vetém shiriti 4 mé njé nénfazé pasi
garkullimi né kété shirit éshté mé i vogél né krahasim mé shiritat tjera té kétyre nénfazave.

Por |évizja e automjeteve béhet si né fazat e para té paragitura.
- Koha minimale e gjelbér dhe lokacioni | detektorit:

Detektorét vendosen né rrugén dytésore. Zakonisht e gjelbra minimale pér rrugén dytésore

éshté 4 (s), e cila éshté e mjaftueshme pér ta pastruar rrugén nga automjetet. Prandaj nga
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ekuacioni pér té gjelbrén minimale nése e marrim 4 (s), gjejmé distancén pér vendosjen e

detektorit té larguar nga shenja Stop.
Gmin = Tp + [h - Integer(d/x)]
Té gjitha parametrat jané té definuar né kapitujt paraprak.

Gmin =4 =242 Integer(d/20)]

Integer(d/20) = — = 1

d=01...20ft

Nga rezultati shihet se detektori mund té vendoset diku brenda 0.1 dhe 20 ft prej vijés
Stop. Pra distanca maksimale e vendosjes se detektorit eshte deri né 6 m, ku dimensionet e
detektorit 1.8x5 m, jané pérdorur né keté punim. Ndérsa distanca e detektorit prej vijés

Stop éshté marr 2 m.
- Njésia e zgjatjes

Nése shpejtésia e rrugés dytésore éshté 40(km/h) ose 24.85 (mi/h), njésia e zgjatjes

rekomandohet té jeté 3(s).

Kjo duhet té jeté mé e madhe se passage time prej detektorit deri té vija Stop, duke

supozuar pér vendosjen e detektorit né distancé maksimale né 20ft ose 6m.

d
1.47-S

UzP=

20
U>p

2P =127 585~ 054 ()

Vlera prej 3(s) pér njésiné e zgjatjes éshté e sigurt dhe mund té implementohet.

- Shuma e garkullimeve kritike
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Pér fazén e paré garkullimi kritik éshté V., = 117 tvu
Pér fazén e dyté garkullimi kritik éshté V., = 299 tvu
Pér fazén e treté qarkullimi kritik éshté V.3 = 611 tvu
Shuma e garkullimeve kritike éshté : I. = 1027 tvu

- Everdha dhe té gjitha té kuget — Koha e humbur pér cikél

1.47 - Sgs
y=t+
2a + 64.4(0.01-G)

1.47 - (24.85 + 5)

=1 =31
=1t 0 vesa0r0) ot

1.47 - (37.28 4 5)

-1 =41
Y2 =14 0 ¥ 64.40001- 0) (s)

y3 =y, =4.1(s)

w4+ L

=147 5,

9514 +19.685
"~ 1.47-(2485-5)

3.9(s)

a,q

3116 +19.685
2= 147.(37.28—5)

1.07(s)

a3 = App = 107(5)

Koha e humbur pér cikél éshté e barabarté me shumén e té verdhave dhe té gjitha té

kugeve né cikél.
L=314+414+41+4+39+1.07+1.07 = 17.34 (s/cikwl)

- E gjelbra maksimale (Faza 1) dhe e gjelbra minimale (Faza 2 dhe 3)
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Tek sinjalet gjysmé aktive, cikli kritikal éshté | pérbéré prej té gjelbrés maksimale né rrugén

dytésore (Faza 1) dhe té gjelbrés minimale né rrugén kryesore (Faza 2 dhe 3).

L
Ci = VC
1= [1615 - PHF - (v/c)]
PHF = 0.94
. 17.34 6023
i_1—[ 1027 = 6023 (s)
1615 -0.94 - 0.95

Pér sinjalet me gjysmé veprim, kjo vleré nuk do té thoté té rrumbullakohet. Ndarjet e

gjelbra béhen nga ekuacioni:

5= -1 (%)

117
g1 =G, = (60.23 — 17.34) - (W) = 4.8 (s)

299

611
g3 = G3 = (60.23 — 17.34) - (W) = 25.59 (s)

Praktika standard ka caktuar maksimumin e gjelbér pér rrugén dytésore dhe té gjelbrén

minimale pér rrugén kryesore si 1.5 heré mé té madhe se vlerat e larté shénuara:
Grax1 =48-15=7.2(s)
Gin2 = 12.48-1.5 = 18.72 (s)
Gninz = 25.59-1.5 = 38.38 (s)

Gjatésia e ciklit kritikal éshté e barabarté me:
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= 75.6 (s)

- Kérkesat e kémbésoréve

Kémbésorét qé kalojné né rrugén dytésore né fazén Ill. Ny,.4; bazohet né gjatésiné e ciklit

kritikal prej 75.6 (s). Prandaj:

19
N,

veds3 = (3600/75.6) o0

31.16
Gp3 = 3.2+ (T) +0.27-0.39 = 11.09 (s)

Gp3 =11.09 < Gmin + %) + a,,
=38.38 + 4.1 + 1.07 = 43.55 (5)

Koha minimale e gjelbér siguron njé kohé té mjaftueshme pér kalim té sigurt né rrugén
dytésore gjaté fazés 3. Nuk nevojitet buton | shtypjes pér kémbésoré, sinjalet e

kémbésoréve jané optimale.

Kémbésorét té cilét kalojné rrugén kryesore gjaté fazés 1, kané njé kohé minimale prej 4(s).

Kontrollojmé pér siguriné e kémbésoréve:

95.14
Gpy =32+ (T) +0.27-0.6 = 27.14 (s)

29
N,

S ——
peds ™ (3600/75.6)

Gpl = 27.14 (S) < Gminl + vy, +a1

=4+31+39=11(s)
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Kémbésorét nuk jané sigurte té akomoduar nga G,,;,, 1- Prandaj pér kémbésorét qé kalojné
rrugén kryesore, duhet té sigurohet njé buton pér shtypje dhe sinjalet e kémbésoréve jané
té detyrueshme. Kur butoni shtypet faza tjetér e gjelbér do té siguroj njé kohé té gjelbér

minimale:
Gmin1ped = 27.14—3.1—-3.9 =20.14 (s)
Intervali | ecjes sé kémbésoréve dhe | spastrimit do té jeté:

Walk, = 3.2+ 0.27 - 0.6 = 3.3 (5)

95.14
UPraisedHandFlas hing = T = 23.7 (s)

1V.2.2 Llogaritjet analitike pér udhékryqin Néné Tereza - Pa emér

BBtile = 1: 1000

Fig. 4.4 Udhékryqi Néné Tereza - Pa emér né ortofoto
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Fig. 4.5 Udhékryqi Néné Tereza - Pa emér i paragitur me AutoCAD dhe emértimi i shiritave

Tab. 4.2 Mesatarja e numrit té qarkullimit té automjeteve, ku automjetet komerciale jané té

ekuivalentuara né automjete té udhétaréve

Nr. |
Shiriti automjeteve
(Au/h)

1 292
2 552
3 549
4 520
5 550
6 532
7 454
8 110
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- Fazat

I

11

e —

-3
=1

=
——3
— 2

- Koha minimale e gjelbér dhe lokacioni | detektorit:

Guin =4 =24 [2-Integer(d/20)]

Integer(d/20) = — = 1

d=01...20ft

Nga rezultati shihet se detektori mund té vendoset diku brenda 0.1 dhe 20 ft prej vijés

Stop.
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- Njésia e zgjatjes

Nése shpejtésia e rrugés dytésore éshté 40(km/h) ose 24.85 (mi/h), njésia e zgjatjes

rekomandohet té jeté 3(s).

Kjo duhet té jeté mé e madhe se passage time prej detektorit deri té vija Stop, duke

supozuar pér vendosjen e detektorit né distancé maksimale né 20ft ose 6m.

d

> =
u=p 1.47-S

20
U=P

2P =127 2485 054 ()

Vlera prej 3(s) pér njésiné e zgjatjes éshté e sigurt dhe mund té implementohet.
- Shuma e garkullimeve kritike

Pér fazén e paré garkullimi kritik &shté V,; = 552 tvu

Pér fazén e dyté garkullimi kritik éshté V., = 110 tvu

Pér fazén e treté garkullimi kritik éshté V.3 = 292 tvu

Shuma e garkullimeve kritike éshté : V. = 954 tvu

- Everdha dhe té gjitha té kuget — Koha e humbur pér cikél

n 147 " 585
2a + 64.4(0.01 - G)

y=t

1.47 - (37.28 + 5)

=1 =41
Y=t 0¥ 644001 0) Q

M7 ass+s)
V2 =1+ 07 eaa001-0y - o1 )

y3 =y = 4.1(s)
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w+L

O =147 5,

2296 +19.685
91 = 147-(37.28 - 5)

= 0.898(s)

9514 +19.685
%2 =147 (2485 5)

= 2.58(5s)

a,3 = a,; = 0.898(s)

Koha e humbur pér cikél éshté e barabarté me shumén e té verdhave dhe té gjitha té

kugeve né cikél.
L=41+31+4.1+0.898 + 2.58 + 0.898 = 15.67 (s/cikwl)
- E gjelbra maksimale (Faza 2) dhe e gjelbra minimale (Faza 1 dhe 3)

Tek sinjalet me gjysme veprim, cikli kritikal éshté | pérbéré prej té gjelbrés maksimale né

rrugén dytésore (Faza 2) dhe té gjelbrés minimale né rrugén kryesore (Faza 1 dhe 3).

- L
[l
1615 - PHF - (v/c)

PHF = 0.9

. 15.67
T [ 954
1615-0.9-0.95

= 50.69 (s)

Pér sinjalet me gjysmé veprim, kjo vleré nuk do té thoté té rrumbullakohet. Ndarjet e

gjelbra béhen nga ekuacioni:

g= -1 (1)

c
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= G, = (50.69 — 15.6) (552)—203
g1 =040 = . . 954) ~ 3(s)

110
gy = G, = (50.69 — 15.6) (ﬁ) — 4.04 (s)

292

g3 = Gs = (50.69 — 15.6) - (954

) — 10.74 (s)
Praktika standard ka caktuar maksimumin e gjelbér pér rrugén dytésore dhe té gjelbrén
minimale pér rrugén kryesore si 1.5 heré mé té madhe se vlerat e larté shénuara:
Gmin1 = 20.3-1.5 = 30.45 (s)
Gmax2 = 4.04-1.5 = 6.06 (s)
Gpminz = 10.74- 1.5 = 18.76 (s)
Gjatésia e ciklit kritikal éshté e barabarté me:

= 66.57 (5)

- Kérkesat e kémbésoréve

Kémbésorét gé kalojné né rrugén dytésore né fazén 1. N4, bazohet né gjatésiné e ciklit

kritikal prej 66.57 (s). Prandaj:

21
N =
peds1 ™ (3600/66.57)

19.685
Gpl = 3.2 + (

Gp1 =82< Gminl + vy, + a1

= 0.38 (kwmb./cikel)

) +0.27-0.38 = 8.2 (s)
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= 30.45 + 4.1 + 0.898 = 35.44 (s)

Koha minimale e gjelbér siguron njé kohé té mjaftueshme pér kalim té sigurt né rrugén

dytésore gjaté fazés 1. Nuk nevojitet buton | shtypjes pér kémbésoré, sinjalet e kémbésoréve

jané optimale.

Kémbésorét té cilét kalojné rrugén kryesore gjaté fazés 2, kané njé kohé minimale prej 4(s).

Kontrollojmé pér siguriné e kémbésoréve:

95.14
Gpy = 3.2+ (T) +0.27 - 0.55 = 27.13 (s)

0.55

30
N = =
peds ™ (3600/66.57)

sz = 27.13 (S) < GminZ +y,+a.
=4+4.1+2.58=10.68(s)

Kémbésorét nuk jané sigurte té akomoduar nga G, 2. Prandaj pér kémbésorét qé kalojné
rrugén kryesore, duhet té sigurohet njé buton pér shtypje dhe sinjalet e kémbésoréve jané té

detyrueshme. Kur butoni shtypet faza tjetér e gjelbér do té siguroj njé kohé té gjelbér minimale:

Gnin1pea = 27.13 — 4.1 — 2.58 = 20.45 (s)

Intervali | ecjes sé kémbésoréve dhe | spastrimit do té jeté:
Walk, = 3.2+ 0.27 - 0.55 = 3.3 (s)

95.14

UpraisedHandFlas hing = T =237 (S)
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1V.2.3 Llogaritjet analtike pér udhékryqin Lidhja e Pejés - Elez Berisha

Fig. 4.7 Udhékryqi Lidhja e Pejés - Elez Berisha i paraqitur me AutoCAD dhe emértimi i

Shiritave
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Tab. 4.3 Mesatarja e numrit té qarkullimit té automjeteve, ku automjetet komerciale jané té

ekuivalentuara né automjete té udhétaréve

Nr. |
Shiriti automjeteve
(AU/h)

541

543

288

4.1 153
4.2 113

203

431

445

(N |wn

439

- Fazat

9
Q:D
-7
Hﬁ 10 . 7
|— 4]
4.14.2 22— =5
4. 3
| : ‘\
22— —— <=
I=—== — 6
=28
7
—_ 06
{— =5
4142 2=
I=—
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- Koha minimale e gjelbér dhe lokacioni | detektorit:

Guin =4 =24 (2" Integer(d/20)]

Integer(d/20) = — = 1

d=01...20ft

Nga rezultati shihet se detektori mund té vendoset diku brenda 0.1 dhe 20 ft prej vijés

Stop.
- Njésia e zgjatjes

Nése shpejtésia e rrugés dytésore éshté 40(km/h) ose 24.85 (mi/h), njésia e zgjatjes

rekomandohet té jeté 3(s).

Kjo duhet té jeté mé e madhe se passage time prej detektorit deri té vija Stop, duke

supozuar pér vendosjen e detektorit né distancé maksimale né 20ft ose 6m.

Uspe—2

— 147-S
> = — = (.
UzP=107"2285 " 0%

Vlera prej 3(s) pér njésiné e zgjatjes éshté e sigurt dhe mund té implementohet.
- Shuma e garkullimeve kritike

Pér fazén e paré qarkullimi kritik éshté V., = 285 tvu

Pér fazén e dyté qarkullimi kritik éshté V., = 543 tvu

Pér fazén e treté qarkullimi kritik éshté V.3 = 203 tvu

Shuma e garkullimeve kritike éshté : V, = 1031 tvu
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E verdha dhe té gjitha té kuget — Koha e humbur pér cikél

1.47 - Sgs
2a + 64.4(0.01 - G)

y=t+

1.47 - (24.85 + 5)

Y= 107 64.4(0.01- 0) ()
., 47 GT8ts)
v =1+ 07 eaa001-0y -+
y3 =y, =41(s)
o ow+t L
U= 1475,
_ 9514+19685
1= 17 zass g5 o)
28.87 + 19.685
= 1.02(s)

%2 = 147-(37.28—5)
a3 = a,, = 1.02(s)

Koha e humbur pér cikél éshté e barabarté me shumén e té verdhave dhe té gjitha té

kugeve né cikél.

L=314+414+41+4+39+1.02+1.02 =17.24 (s/cikwl)
- E gjelbra maksimale (Faza 1) dhe e gjelbra minimale (Faza 2 dhe 3)

Tek sinjalet me gjysmé veprim, cikli kritikal éshté | pérbéré prej té gjelbrés maksimale né
rrugén dytésore (Faza 1) dhe té gjelbrés minimale né rrugén kryesore (Faza 2 dhe 3).

L

4
"~ |1615- PHF - (v/c)

Cl':

1
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PHF = 0.98

17.24

1— [ 1031
1615:0.9:0.95

Ci:

= 68.04 (s)

Pér sinjalet me gjysmé veprim, kjo vleré nuk do té thoté té rrumbullakohet. Ndarjet e

gjelbra béhen nga ekuacioni:
Vci
gl ( ) I/C

285

543

203
g3 = Gg = (6804' - 1724) ' (m) =10 (S)

Praktika standard ka caktuar maksimumin e gjelbér pér rrugén dytésore dhe té gjelbrén

minimale pér rrugén kryesore si 1.5 heré mé té madhe se vlerat e larté shénuara:
Gmax1 = 14.04- 1.5 = 21 (s)
Gmin2 = 26.75-1.5 = 40.1 (s)
Gminz =10-1.5=15(s)
Gjatésia e ciklit kritikal éshté e barabarté me:

C, = Gmar1+ Gminz + Gminz + y1 + V2 +y3 =21 +40.1 4+ 15+ 3.1 + 4.1 + 4.1
= 87.4 (s)

- Kérkesat e kémbésoréve
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Kémbésorét gé kalojné né rrugén dytésore né fazén 2. Ny,.4; bazohet né gjatésiné e ciklit

kritikal prej 87.4 (s). Prandaj:

37
N,

peds2 = W = 0.89 (kwmb./cikel)

28.87
Gpy = 3.2 + (T) +0.27-0.89 = 10.6 (s)

sz =106 < Gmin +y,+a,.,
= 40.1 + 4.1 + 1.06 = 45.26 (s)

Koha minimale e gjelbér siguron njé kohé té mjaftueshme pér kalim té sigurt né rrugén
dytésore gjaté fazés 2. Nuk nevojitet buton | shtypjes pér kémbésoré, sinjalet e

kémbésoréve jané optimale.
Kémbésorét té cilét kalojné rrugén kryesore gjaté fazés 1, kané njé kohé minimale prej 4(s).

Kontrollojmé pér siguriné e kémbésoréve:

95.14
Gp1 =32+ (T) +0.27-1.9 = 27.49 (s)

79
Nypgy =———=1.9
peds ™ (3600/87.4)
Gpl = 27.49 (S) < Gminl +y+aq
=4+431+39=11(s)

Kémbésorét nuk jané sigurt té akomoduar nga G,,;;, 1- Prandaj pér kémbésorét gé kalojné
rrugén kryesore, duhet té sigurohet njé buton pér shtypje dhe sinjalet e kémbésoréve jané
té detyrueshme. Kur butoni shtypet faza tjetér e gjelbér do té siguroj njé kohé té gjelbér

minimale:

Gonin1pea = 2749 — 3.1 — 3.9 = 20.49 (s)
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Intervali | ecjes sé kémbésoréve dhe | spastrimit do té jeté:

Walk, = 3.2+ 0.27 - 1.9 = 3.71 (s)

95.14
UPraisedHandFlas hing = T =237 (S)

i . an

1V.2.4 Llogaritjet analitike pér udhékryqin Lidhja e Pejés

e
<.

- Hyrije Hana

-
-t

e

_—
_ -_
— /,-“"‘
- /:_,_—”' ——
— ’f_,—"" — -
/__-—" — —_
,—""— — -
— -
—
/
/
=
—
5"’

\\

e

Fig. 4.9 Udhékryqi Lidhja e Pejés - Hyrije Hana i paraqitur me AutoCAD dhe emértimi i

shiritave
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Tab. 4.4 Mesatarja e numrit té qarkullimit té automjeteve, ku automjetet komerciale jané té

ekuivalentuara né automjete té udhétaréve

- Fazat

Nr. |
Shiriti automjeteve
(AU/h)
1 102
2 543
3 532
4 399
5 489
6 511
7 492
8 122
— —
] S
9 T -7
=1 fA—
8 —
S==
I
[
o j— 4
— —3 || =
1 r—e
S — v
<
—
1 =
<Lz T —
8 G
S==—t
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- Koha minimale e gjelbér dhe lokacioni | detektorit:

Guin =4 =24 (2" Integer(d/20)]

Integer(d/20) = — = 1

d=01...20ft

Nga rezultati shihet se detektori mund té vendoset diku brenda 0.1 dhe 20 ft prej vijés

Stop.
- Njésia e zgjatjes

Nése shpejtésia e rrugés dytésore éshté 40(km/h) ose 24.85 (mi/h), njésia e zgjatjes

rekomandohet té jeté 3(s).

Kjo duhet té jeté mé e madhe se passage time prej detektorit deri té vija Stop, duke

supozuar pér vendosjen e detektorit né distancé maksimale né 20ft ose 6m.

Uspe—2

— 147-S
> = — = (.
UzP=107"2285 " 0%

Vlera prej 3(s) pér njésiné e zgjatjes éshté e sigurt dhe mund té implementohet.
- Shuma e garkullimeve kritike

Pér fazén e paré garkullimi kritik éshté V., = 122 tvu

Pér fazén e dyté garkullimi kritik éshté V., = 102 tvu

Pér fazén e treté garkullimi kritik éshté V.3 = 543 tvu

Shuma e garkullimeve kritike éshté : V. = 767 tvu
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- Everdha dhe té gjitha té kuget — Koha e humbur pér cikél

1.47 - Sgs

=t
Y = S ¥ 64.4(001-G)

1.47 - (24.85 + 5)
210 + 64.4(0.01- 0)

yvi=1+ =3.1(s)
1.47 - (37.28 +5)

-1
Y2 =14 0 ¥ 64.40001- 0)

=4.1(s)

y3 =y, =4.1(s)

w4+ L

U= 1475,

_98.4252 4 19.685
© 1.47 - (24.85—5)

a,q = 404(5)

_36.0892 + 19.685
2= 147-(37.28—5)

= 1.17(s)

a3 =a,, = 1.17(s)

Koha e humbur pér cikél éshté e barabarté me shumén e té verdhave dhe té gjitha té

kugeve né cikél.
L=314+414+41+4.04+117+1.17 = 17.68 (s/cikwl)
- E gjelbra maksimale (Faza 1) dhe e gjelbra minimale (Faza 2 dhe 3)

Tek sinjalet me gjysmé veprim, cikli kritikal éshté | pérbéré prej té gjelbrés maksimale né

rrugén dytésore (Faza 1) dhe té gjelbrés minimale né rrugén kryesore (Faza 2 dhe 3).

L

4
"~ |1615- PHF - (v/c)

Cl':
1
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PHF = 0.75

17.68
C = =5 = 53.02 (s)
-]

1615-0.75-0.95

Pér sinjalet me gjysmé veprim, kjo vleré nuk do té thoté té rrumbullakohet. Ndarjet e

gjelbra béhen nga ekuacioni:
Vci
gl ( ) I/C

g1 =G, = (53.02 —17.68) - ) =5.62 (s)

(122
767
(102

767

g2 = G, = (53.02 — 17.68) - ) = 4.69 (s)

= G3 = (53.02 — 17.68) (543) = 25.01
g3 - 3= * " 767 - * (s)

Praktika standard ka caktuar maksimumin e gjelbér pér rrugén dytésore dhe té gjelbrén

minimale pér rrugén kryesore si 1.5 heré mé té madhe se vlerat e larté shénuara:
Gmax1 = 5.62-1.5=8.43(s)
Gmin2 = 4.69-1.5=7.03 (s)
Gminz = 25.01-1.5 = 37.51 (s)
Gjatésia e ciklit kritikal éshté e barabarté me:

C. = Gomur1 + Goinz + Goinz + Y1 + V2 + y3 = 843 + 7.03 + 37.51 + 3.1 + 4.1 + 4.1
= 64.27 (s)

- Kérkesat e kémbésoréve
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Kémbésorét qé kalojné né rrugén dytésore né fazén Ill. N,.4; bazohet né gjatésiné e ciklit
kritikal prej 64.27 (s). Prandaj:

11
N,

peds3 = (3600/64.27) = 0.19 (kwmb./cikel)

36.6892
Gps =32+ (T) +0.27-0.19 = 12.42 (s)

sz =1242 < Gmin + Y2 + a,,
=37.51+ 4.1+ 1.17 = 42.78 (s)

Koha minimale e gjelbér siguron njé kohé té mjaftueshme pér kalim té sigurt né rrugén
dytésore gjaté fazés lll. Nuk nevojitet buton | shtypjes pér kémbésorég, sinjalet e kémbésoréve
jané optimale.

Kémbésorét té cilét kalojné rrugén kryesore gjaté fazés I, kané njé kohé& minimale prej 4(s).

Kontrollojmé pér siguriné e kémbésoréve:

98.4252
Gy =32+ (T) +0.27-0.3 = 27.88 (s)

17
Ny = =03
peds ™ (3600/64.27)
Gpl = 27.88 (S) < Gminl + vy, + a1
=4+3.1+404=1114(s)

Kémbésorét nuk jané sigurt té akomoduar nga G,,;,1. Prandaj pér kémbésorét qé kalojné
rrugén kryesore, duhet té sigurohet njé buton pér shtypje dhe sinjalet e kémbésoréve jané té

detyrueshme. Kur butoni shtypet faza tjetér e gjelbér do té siguroj njé kohé té gjelbér minimale:

Gumin1ped = 27-88 — 3.1 — 4.04 = 20.7 (5)
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Intervali | ecjes sé kémbésoréve dhe | spastrimit do té jeté:

Walk, = 3.2 + 0.27 - 0.3 = 3.28 ()

98.4252
UPraisedHandFlas hing = T =24.6 (S)

IV.2.5 Llogaritjet analitike pér udhékryqin Lidhja e Pejés - Déshmorét e
Ponoshecit

Fig. 4.11 Udhékryqi Lidhja e Pejés - DEshmorét e Ponoshecit i paraqitur me AutoCAD dhe

emértimi i shiritave
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Tab. 4.5 Mesatarja e numrit té qarkullimit té automjeteve, ku automjetet komerciale jané té

ekuivalentuara né automjete té udhétaréve

- Fazat

Nr. |
Shiriti automjeteve
(AU/h)
1 93
2 541
3 499
4 401
5 435
6 553
7 489
8 98
e ]
1 —
8 = [ —
Gie s
|
[
= — 4
_— i e
1 ——
—— v
-
e 7}
1 ——7
-tf?-___ T—;;..
8 f—c=
S=—=
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- Koha minimale e gjelbér dhe lokacioni | detektorit:

Guin =4 =24 (2" Integer(d/20)]

Integer(d/20) = — = 1

d=01...20ft

Nga rezultati shihet se detektori mund té vendoset diku brenda 0.1 dhe 20 ft prej vijés

Stop.
- Njésia e zgjatjes

Nése shpejtésia e rrugés dytésore éshté 40(km/h) ose 24.85 (mi/h), njésia e zgjatjes

rekomandohet té jeté 3(s).

Kjo duhet té jeté mé e madhe se passage time prej detektorit deri té vija Stop, duke

supozuar pér vendosjen e detektorit né distancé maksimale né 20ft ose 6m.

Uspe—2

— 147-S
> = — = (.
UzP=107"2285 " 0%

Vlera prej 3(s) pér njésiné e zgjatjes éshté e sigurt dhe mund té implementohet.
- Shuma e garkullimeve kritike

Pér fazén e paré garkullimi kritik éshté V,.; = 98 tvu

Pér fazén e dyté garkullimi kritik éshté V., = 93 tvu

Pér fazén e treté garkullimi kritik éshté V.3 = 553 tvu

Shuma e garkullimeve kritike éshté : V. = 744 tvu
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- Everdha dhe té gjitha té kuget — Koha e humbur pér cikél

1.47 - Sgs
2a + 64.4(0.01 - G)

y=t+

1.47 - (24.85 + 5)
210 + 64.4(0.01- 0)

yvi=1+ =3.1(s)

1.47 - (37.28 4 5)
210 + 64.4(0.01 - 0)

y3 =y, =4.1(s)

w4+ L

U= 1475,

_98.4252 4 19.685
© 1.47 - (24.85—5)

a,q = 404(5)

_32.8084 + 19.685
2= 147-(37.28-5)

= 1.106(s)

a,3 = a,, = 1.106(s)

Koha e humbur pér cikél éshté e barabarté me shumén e té verdhave dhe té gjitha té

kugeve né cikél.
L=31+414+4144.04+1.106+ 1.106 = 17.55 (s/cikwl)
- E gjelbra maksimale (Faza 1) dhe e gjelbra minimale (Faza 2 dhe 3)

Tek sinjalet me gjysmé veprim, cikli kritikal éshté | pérbéré prej té gjelbrés maksimale né

rrugén dytésore (Faza 1) dhe té gjelbrés minimale né rrugén kryesore (Faza 2 dhe 3).

L

4
"~ |1615- PHF - (v/c)

Cl':
1
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PHF =0.77

17.55
C = T = 47.4 (s)
1-|

1615-0.77 - 0.95

Pér sinjalet me gjysmé veprim, kjo vleré nuk do té thoté té rrumbullakohet. Ndarjet e

gjelbra béhen nga ekuacioni:

5= -1 ()

98
g1 =G, = (47.4 — 17.55) - (m) = 3.9 (s)
=G, = (47.4 — 17.55) (93)—373
gZ - 2 " " 744 - " (S)

553
gs = G = (47.4— 17.55) (m) = 2218 (s)

Praktika standard ka caktuar maksimumin e gjelbér pér rrugén dytésore dhe té gjelbrén

minimale pér rrugén kryesore si 1.5 heré mé té madhe se vlerat e larté shénuara:
Gmax1 =3.9-1.5=58(s)
Gmin2 = 3.73-1.5=5.5(s)
Gmin3 = 22.18- 1.5 = 33.24 (s)
Gjatésia e ciklit kritikal éshté e barabarté me:

Cc = Gmaxl + GminZ + Gmin3 + V1 + 847 + V3 = 58+55+33.24+3.1+41+4.1
= 55.84 (s)

- Kérkesat e kémbésoréve
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Kémbésorét qé kalojné né rrugén dytésore né fazén Ill. N,.4; bazohet né gjatésiné e ciklit
kritikal prej 55.84 (s). Prandaj:

11
N,

_ — 017 (kwmb./cikel
peds3 = (3600/55.84) (kwmb./cikel)

36.08
Gp3 = 3.2 + (T) +0.27-0.17 = 12.26 (s)

Gpg =12.26 < Gmin + Y3 + a3
= 33.24 + 4.1+ 1.106 = 38.44 (s)
Koha minimale e gjelbér siguron njé kohé té mjaftueshme pér kalim té sigurt né rrugén
dytésore gjaté fazés lll. Nuk nevojitet buton | shtypjes pér kémbésorég, sinjalet e kémbésoréve
jané optimale.

Kémbésorét té cilét kalojné rrugén kryesore gjaté fazés I, kané njé kohé minimale prej 4(s).

Kontrollojmé pér siguriné e kémbésoréve:

99
Gp1 =32+ (T) +0.27 - 0.26 = 28.02 (s)
17

eds = (3600/55.84) 0.26

Ny

Gpl = 28.02 (S) < Gminl + vy, + a1
= 4+3.1+4.04 = 1114 (s)

Kémbésorét nuk jané sigurté té akomoduar nga G,;;,1- Prandaj pér kémbésorét gé kalojné
rrugén kryesore, duhet té sigurohet njé buton pér shtypje dhe sinjalet e kémbésoréve jané té

detyrueshme. Kur butoni shtypet faza tjetér e gjelbér do té siguroj njé kohé té gjelbér minimale:

Gin1pea = 28.02 — 3.1 — 4.04 = 20.8 (s)
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Intervali | ecjes sé kémbésoréve dhe | spastrimit do té jeté:

Walk, = 3.2+ 0.27 - 0.26 = 3.27 (s)

UpraisedHandFlas hing = T = 24.75 (S)
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KAPITULLIV

V. Paragqitja e té dhénave pérmes programeve Sidra Intersection dhe
Vissim

V.1 Pérdorimi i programit Sidra pér paraqitjen e té dhénave pér
udhékryqin "Néné Tereza - Hajrullah Zymi"

Sidra Intersection (Signalised & unsignalised Intersection Design and Research Aid) éshté
njé program gé shérben pér dizajnin dhe vlerésimin individual té udhékrygeve si dhe té
rrjeteve té udhékrygeve. Mund té pérdoret pér analizé té udhékrygeve me sinjalizim
ndricues (me kohé fikse/ té paracaktuar dhe me sinjale me veprim), pér vendkalim té
kémbésoréve té sinjalizuar dhe té pasinjalizuar, rrethrrotullime (té pasinjalizuar),
rrethrrotullime me sinjale matése, rrethrrotullime komplet té sinjalizuara, etj. Nga ky
program mund té fitojmeé té dhéna si nivelin e shérbimit, kapacitetin, té dhénat pér ndotjen

e ambientit, humbjet kohore, etj.19

Pérvec llogaritjeve analitike gé jané paraqitur né kapitullin paraprak, té€ dhénat gé jané
fituar do té paragiten edhe me dy programe (Sidra dhe Vissim). Pérmes programit Sidra do
té jepet variani i propozuar edhe nga programi sé bashku mé té dhénat gé jané fituar me

llogaritje analitike.

¥ http://www.sidrasolutions.com/
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V.1.1 Paragqitja e udhékryqit Néné Tereza - Hajrullah Zymi pérmes Sidra-s

e

Rr. Hajrullah Zymi

PGS EuEEENy

3

ezasa) auaN "y
[
Rr. Néné Tereza

Trial Licarcn - Duys Rumaining (29)

Rasay

Fig. 5.1 Paragitja gieometrike e udhékryqit Néné Tereza - Hajrullah Zymi

Né figurén e méposhtme jané paragitur dy tabelat (ndér tabelat tjera), ku jané futur té
dhénat primare té nevojshme pér udhékryqin e lartpérmendur. Si¢ shihet nga figura éshté

zgjedhur lloji i sinjalit i cili éshté pérdorur, né kété rast sinjalet aktive respektivisht gjysmé

W GEOMETRY - New site -1 %
# INTERSECTION - New Site - 1
Leo seLECTOR LANE SELECTOR P PTES
GEOMETRY ) NTERSECTIONDATA J ‘ ’ l ]’]I
Tite New Ste |
R Nené Tereza
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o N €
/ \ oenter otes about this Ste, right ciick the Site name in the Project L, SBECTROLAE
y free operties. Lane Discine. oy
Agproach Lane 4
nal Anafysis Method | Actuated =
EJ !’i R —— Lane Type Normal v
APPROACH DATA Stort ane None -
VOLUME DATA SETTINGS Name . Nene Tereza il #oom
D i L " MOVEMENTDEFINITIONS.
Unit Time for Volumes | 0 minutes Cotdeiord (RS 2
p —_— From Leg: W
Pezk Fiow Period 15 minutes Toleg: " N E
W &3
3 11
s
R (v v
Bxists = * M
Tun et~ [Thou +
rsed] Designation
ok Cancel Process Help oK Cancel Process

Fig. 5.2 Futja e té dhénave té nevojshme té udhékryqit né programin Sidra
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Né figurén e méposhtme jané paragitur tri fazat, ku pér sinjalet aktive né bazé té
llogaritjeve analitike, jané futur té dhénat rreth gjatésisé sé zonés sé detektimit, si dhe té

dhénave si koha maksimale e gjelbér né rrugén kryesore dhe dytésore.

& - - L 2 - % | f Movelp Total Vehicles & HV (%) - () Intro&Starting 0
@ Tables - 2 Input Guide
Process New Template Import | Clone Convert g Delete  Output Guide 2D
Options Templates|  Printing | Clipboard | User Guide | Help
ot -| B PHASING 5 TIAING - None Tereza - Hajullan zymi 1 = ox
SEQUENCE SELECTOR | #00 sequence |
) (=
.\/lfwchhase -+| $ | lm | r | % | § | oeweTe sequence
Phase 1 = 0 Or X Pnasez « = 00 X Prases -~ 0 O X
. aten 2yms % ynten 2 % raputen 2y
. JL JL JL
npu — — —_—
1 i . i e 1
. f =’.I = i il = 1=l X
° F ; i
a
3
g pri
QI Gay — ] L]
o Pe
= | iming -
| B Model Setings X | New Sequence - 2 + 4 T I & § oeeEssuece
L
3 e sty New Phase -1 S 0B X vewense2 =03 X Newenases = DX
§ Output
. panten 2ymi e paton 2y 2. aruton2ym S
JL JL JL g
F— N
Tt ] —_— o
. . » y ® i v
i I [ a i=L I | A H= I L A — ;
i 5 i ] i k i
v
[ S— 2
L
— — — F = x
=
[ ek ok | [ cancel || ooy || Process

Fig. 5.3 Paraqitja e fazave pér udhékryqin Néné Tereza - Hajrullah Zymi pérmes Sidra

Pasi qé jané futur té gjitha té dhénat e nevojshme né kombinim me llogaritjet analitike, pas
procesimit nga programi Sidra jané fituar t& dhénat e méposhtme, ku shihet se kohézgjatja
e ciklit éshté propozuar 75 sekonda, e njéjté si llogaritjet analitike. Por pér shkak se
programi Vissim jep té dhéna mé té sakta dhe jep mé shumé mundési gé té futen té dhénat

e fituara gjaté llogaritjeve.
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Site: Nene Teraza - Hajrullah Zymi 1 - Copy

Fig. 5.4 Té dhénat e fituara pér udhékryqin Néné Tereza - Hajrullah Zymi pér faza nga

programi Sidra

Gjithashtu jané paragitur edhe té dhénat e fituara pér secilin shirit, ku jané paraqité numri

mesatar i automjeteve té ekuivalentuara pér njé orég, si dhe niveli i shérbimit pér secilén

hyrje. Niveli i pérgjithshém pér udhékryqin e dhéné éshté nivel i shérbimit C, i cili éshté njé

nivel i kénagshém duke marr parasysh qgarkullimin e madh té automjeteve né kété segment

rrugor.
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Fig. 5.5 Té dhénat e fituara pér udhékryqin Néné Tereza - Hajrullah Zymi té nivelit té

shérbimit nga programi Sidra

Nga programi Sidra pérvec té dhénave té lartpérmendura, jané té paraqitura té dhénat pér

ndotje té& ambientit si lirimi i dioksidit te karbonit, monoksidit té karbonit, hidrokarburet si

dhe gazrat e NOx (prodhohen nga reaksioni midis azotit dhe oksigjenit gjaté djegies sé

karburanteve).
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Intersection Performance - Hourly Values

Caost (Total) 2562.15 Sh 130 5h 260365 5
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Carbon Dioxide (Total) 753 kgh
Hydrocarbons (Total) 1409 kgh
Carbon Monaxide (Total) 5481 kgh
NOX (Total) 1544 kgh

LOS {Aver Int. Delay) for Vehicles is based on average delay for all vehicle movements. LOS Method: Delay (HCM).

LOS {Aver Int. Delay) for Pedestrians is based on average delay for all pedesirian movements. LOS Method: Delay (HCM)
LOS Method for individual vehicle movements and lanes: Delay (HCM).

LOS Method for individual pedesirian movements: Delay (HCM).

Fig. 5.6 Té dhénat e fituara pér udhékryqin Néné Tereza - Hajrullah Zymi té nivelit té

shérbimit nga programi Sidra
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V.1.2 Pérdorimi i programit Vissim pér paraqitjen e té dhénave pér udhékryqin
Néné Tereza - Hajrullah Zymi

PTV Vissim éshté njé paketé mikroskopike e simulimit té rrjedhés sé trafikut multi-modal té
zhvilluar nga PTV Planung Transport Verkehr AG né Karlsruhe té Gjermanisé. Emri rrjedh
nga "Verkehr In Stadten - SIMulationsmodell" (Gjermanisht pér "Trafik né gytete - model
simulimi"). PTV Vissim u zhvillua pér heré té paré né vitin 1992 dhe sot éshté njé lider global

né treg.20

Programi mund té analizojé operacionet e transportit privat dhe publik nén kufizime té tilla
si konfigurimi i shiritave, pérbérjen e automjeteve, sinjalet e trafikut, etj, duke e béré késhtu
njé mjet té dobishém pér vlerésimet e ndryshme té bazuara né inxhinieri e transportit dhe
masat e planifikimit té efektiviteti. Prandaj, edhe flukset e kémbésoréve mund té
modelohen ekskluzivisht ose té kombinuar me trafik privat dhe / ose me transport publik.
VISSIM mund té aplikohet si njé mjet i dobishém né rregullimin e njé séré problemesh té
transportit. Gjithashtu né kété punim té masterit éshté pérdorur pér aplikimin e sistemeve

inteligjente si vendosjen e detektoréve, duke aplikuar edhe VisVap.

Moduli VisVAP éshté pérdorur pér té prodhuar algoritém pér kontrollin e sinjaleve aktive té

trafikut.

VisVAP (shkurtesa pér "Visual VAP") éshté njé mjet i lehté pér t'u pérdorur pér pércaktimin
e logjikés sé programit té VAP. VAP (programimi i aktivizuar nga automjeti) mundéson PTV
Vissim té simulojé kontrollet e programuara té sinjaleve aktive té trafikut. Gjaté procesit té
simulimit né PTV Vissim shkon ose gjaté testimit, VAP interpreton komandat e logjikés sé
kontrollit dhe krijon komandat e kontrollit té sinjalit pér rrjetin PTV Vissim. Né té njéjtén
kohg, variablat aktual té detektorit merren nga simulimi dhe pérpunohen né logjiké. Logjika
e kontrollit VAP pérshkruhet né njé skedar teksti (* .VAP) duke pérdorur njé gjuhé

programimi té thjeshté. Gjithashtu mund té eksportohet nga VisVAP. Grupi i té dhénave té

2% https://en.wikipedia.org/wiki/PTV_VISSIM
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sinjalit VAP (* .PUA) mund té eksportohet né ményré té geté nga Vissig ose té krijohet
manualisht né njé redaktues teksti si¢ éshté Text Document. Gama e aplikimit shtrihet nga
kontrollet e njé krygézimi té vetém mbi transportimin e transportit publik drejt rrjetit ose
kontrollit té korridorit dhe madje edhe aplikacioneve té VMS (Variable Mesage Sign)** si¢
éshté kontrolli i ndryshueshém i shpejtésisé ose pérdorimi i pérkohshém i shiritave.

VisVAP rrit pérdorimin e logjikés sé kontrollit té sinjalit té€ pércaktuar duke pérdorur gjuhén
VAP (Vehicle Actuated Programming). Shfagja dhe dizenjimi i tabelave té rrjedhés né VisVAP
merret nga RiLSA 1992 (Ligji gjerman de facto pér kontrollin e sinjaleve). VisVAP mund té

pérdoret pér té dy skené dhe dizajn té orientuar né grupin e sinjaleve.??

CROSSIG VisVAP
Definition of stages Design and check of flow charts
calculation of interstages
I | —

Texteditor

[\

— -
database *_pua *.vap * vv
S —— —

! !

| VAP (e.g. vap215.dll) |
!

| VISSIM |

Fig. 5.7 Hapat e zbatimit té algoritmit té kontrollit adaptiv né modelin e simulimit

Logjika e operimit té secilit pajisje sinjalizuese (e pércaktuar nga ASCII file extension * .pua)
dhe grafiku i garkullimit te kontrolleve adaptive (skedari i té dhénave gé pérmban
algoritmin e kodit C ++ * .vap), futen né modelin e simulimit. Duke u nisur nga simulimi,
pércaktohet rrjedha e tabelés sé kontrolleve adaptive. Té gjitha hapat e zbatimit té
algoritmeve pérdoren né fillimin e gjendjes dhe né thelb jané té njéjta (numri i automjeteve,

rutimi statik, etj.).”>

?! http://vision-traffic.ptvgroup.com/en-us/training-support/support/ptv-vissim/faqs/visfag/show/VIS19164/
2 VisVap 2.16 User Manual, PTV Planung Transport Verkehr AG, PTV AG 2006

2 MASTER'S THESIS, Intelligent traffic control with priority for emergency vehicles, Mario Mlinaric, Zagreb,
April 2016
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V.2.1.1 Paraqitja e udhékryqit Néné Tereza - Hajrullah Zymi pérmes Vissim

View Uists Base ol Simuiation Evaluation Presentation Scopts Help
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Fig. 5.8 Paragqitja e udhékryqit Néné Tereza - Hajrullah Zymi né Vissim

Pasi té vendosen shiritat si dhe elementet tjera té nevojshme né Vissim, sic jané numri i
automjeteve si dhe numri i kémbésoréve, vendosja e detektorit né rrugén dytésore (nga
rezultati qé éshté fituar nga llogaritjet analitke, se detektori mund té vendoset diku brenda
0.1 dhe 20 ft prej vijés Stop. Pra distanca maksimale e vendosjes se detektorit éshté deri né
6 m, ku dimensionet e detektorit 1.8x5 m, jané pérdorur né keté punim, ndérsa distanca e
detektorit prej vijés Stop éshté marr 2 m), vendosja e semaforéve, krijimi i lidhjeve dhe
rrugéve, paragitet bllok diagrami ne VisVap e cila ruhet si *.vap file, si dhe nga krijimi i
fazave dhe ndérfazave krijohet *.pua file. Duhet cekur se simulimi éshté béré né rastin kur

nuk kemi kérkese té kémbésoréve.

%Fig. 59 Plar;()'ﬂ "iwakordimit pér udhékryqin Néné Tereza - Hajrullah Zymi

Faqge 100



Punim Masteri 2018

B3 VisVAP - (Untitled | CHART]
EFI’IE Edit Chart View Compile Debug Window ?
D d &

DB cade s dbekF 4 A QAQ (A A B

Han_at] Temardub , 0}
R0 T Al )

ol L4 St )

= i

&< T
s
=

Teaxt
[
||ﬁ| <[Dubm:llmn|: 1 HAND{Stage_active( 4 JAND{Timer\ain»(38+inferstage_lengthi 1,4 }j} ,

ey

< Siage_aciive] 1} y

Searm_al| }ﬂﬂlbﬂ LB

Star_at( Tenersub , 0}
Fop( Timarllamn |

[wences | [

(: Siage_sciive] 1) y
< Siage_activel 4 ) p
C oo )
4]

Fig. 5.10 Bllok digrami pér udhékryqin Néné Tereza - Hajrullah Zymi né VisVap

Né figurén 5.10 éshté paraqitur bllok diagrami (algoritmi) duke pérdorur VisVap, duke e

krijuar logjikén pér udhékryqin e lartcekur pér tri fazat té cilat jané dhéné né kapitullin
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paraprak. Ky file i krijuar vendoset né grupin e sinjalit gé éshté krijuar né vissim, sé bashku
me *.pua file-in e cila éshté paraqitur né figurén e méposhtme (fig. 5.11) e cila éshté krijuar
pérmes Vissig. Nga ky algoritém fitohet edhe simulimi, ku né momentin e pranisé sé
automjeteve né rrugén dytésore, pérkatésisht né detektoré, ndérrohen fazat né até ményré

si jané paraqitur né algoritém.

j D8 - Notepad
File Edit Format Wiew Help

j D8 - Notepad
File Edit Format Wiew Help
[$SIGNAL_GROUPS

SINTERSTAGE

% INTERSTAGE_number - 4
4 % length [s] : 11
3 from stage : 2
S a Eo stage : 1
Ly 4 127
$TGM B -127
% C 127 s]
B C (]
A =127 3 3 3 $INTERSTAGE
B 4 —-127 2 2 INTERSTAGE_ number 5
C 4 3 -127 2 length [s] =
D 2 a a4 127 from stage 2
to stage 3
%
%STAGES B 127 0
stage 1 A $INTERSTAGE
e B C D INTERSTAGE_number : 5]
stage_2 B C Tength [s] : 30
re A D from stage - 2
stage_3 C To stage 4
re A B D %
stage_4 C D B -127 o
re A B D 2 127
SINTERSTAGE
%STARTING*STAGE %NTERET?G%,number‘ 7
engt = 11
stage_1 from stage 3
$TINTERSTAGE EO stage 1
INTERSTAGE_ number 1 A 4 127
Tength [s] 4 C -127 o}
from stage 1
to stage 2 SINTERSTAGE
% INTERSTAGE_number a8
A —127 ] length [=s1 ir
B 3 127 from stage 3
C 3 127 to stage 2
SINTERSTAGE B o 127
INTERSTAGE_ number 2
— $INTERSTAGE
length [s] 4 INTERSTAGE_number 9
from stage 1 length [s] 34
to stage 3 from stage 3
% to stage 4
N 127 (8] %
C 3 127 D (8] 127
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$INTERSTAGE

INTERSTAGE _number : 10
Tength [s] : 11
from stage : 4
Eo stage : 1

A 4 127
C -127 0
D =127 2

$INTERSTAGE

INTERSTAGE _nhumber : 11
Tength [s] : 21
from stage : 4
Eo stage : 2

B 4 127
D =127 0

$INTERSTAGE

INTERSTAGE_number : 1
Tength [s] :

from stage

to stage

W ura

D =127 0

$END

Fig. 5.11 *.PUA File i paragqitur pér udhékryqin Néné Tereza - Hajrullah Zymi
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Fig. 5.12 Paragqitja e grupit té sinjalit gjysmé aktiv pér udhékryqin Néné Tereza - Hajrullah
Zymi
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Né figurén 5.12 éshté paraqitur grupi sinjalizues pér udhékrygin e caktuar, né té cilén jané
krijuar fazat dhe ndérfazat (interstage) si dhe file-at *.vap dhe *.pua. Nga figura shihet se

duhet té zgjedhet varianti VAP, pra pér sinjalet aktive pérkatésisht gjysmé aktive.
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iﬁ' Public Trans - [ 16 [o7m 1 0.26 542 682 6821105 A 1 139 139 014 007 308173 59960 7143 4409
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m Sections D 76 |0-7200 |1 346 4003 8 801L0S.C 3 3y BY 165 087 105037 20436 2434 1503
ﬂ Background ] 86 07200 |1- 346 4003 137 137105 D 4 3705 3705 A 102 194014 37748 44953 e
Pavement M 96 |0-7200 |1- 131 6582 925105 8 2 1160 1160 4312 059 745 15131 180250 117
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Fig. 5.13 Rezultatet nga Vissim pér udhékryqin e shqyrtuar me aplikimin e sinjaleve me

gjysmé veprim

Nga figura 5.13 shihen rezultatet e fituara nga programi Vissim duke pérdorur VisVap dhe

pua file. Nga tabela shihet se niveli i shérbimit éshté shumé i miré duke marr parasysh se
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béhet fjalé pér orét kulmore. Pérveg Nivelit té shérbimit éshté paraqitur edhe sasia e lirimit

té monoksidit té karbonit dhe NOX.
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Fig. 5.14 Rezultatet nga Vissim pér udhékryqin e shqyrtuar mé sinjale fikse

Né fig. 5.14 éshté paraqitur rezultati i fituar nga Vissim pér udhékryqin e shqyrtuar me
sinjale me kohé fikse. Nga figura shihet se gjatésia e rreshtave éshté mé e madhe né

krahasim me sinjalet me gjysmé veprim, ku éshté paraqitur edhe niveli i shérbimit F.

Tab. 5.1 Paragqitja e té dhénave né formé tabelare pér udhékryqin Néné Tereza - Hajrullah

Zymi me sinjale fikse dhe me gjysmé veprim
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Udhékryqi me sinjale fikse (gjendja ekzistuese)

Udhékryqi me sinjale me gjysmé veprim

Gjatesia Gjatesia

Gjatesia Gjatesia

Numri- e max. e Emisioni Emisioni | e max. e Emisioni  Emisioni
mi rreshtit  rreshtit  N. Nox co rreshtit rreshtit N.SH. Nox co
1 1.94 43.82 | A 74.729 384.09 0.26 2542 | A 59.96 | 308.175
2 3.42 62.94 | A 113.724 584.51 0.69 45.36 | A 92.735 | 476.632
3 0.62 100.25 | C 213.341 | 1096.5 0.61 49.38 | A 106.765 | 548.738
4 70.86 11391 | F 199.353 | 1024.6 2.55 6491 | A 73.323 | 376.859
5 17.16 107.77 | B 198.449 1020 8.29 7392 | B 192.735 | 990.601
6 19.33 108.01 | B 217.661 1118.7 16.8 107.94 | B 260.929 | 1341.097
7 6.52 40.03 | D 21.358 | 109.77 5.46 40.03 | C 20.436 | 105.037
8 6.52 40.03 | D 347 | 178.35 5.46 40.03 | D 37.748 | 194.014
9 14.51 100.52 | B 156.94 806.62 7.31 65.82 | B 151.321 | 777.745
10 14.51 100.52 | B 16.848 86.593 7.31 65.82 | B 17.939 92.204
11 16.8 11391 | C 1247.15 6410 525| 10794 | A 1014.042 | 5211.877
12 1.97 43.82 | A 69.326 | 356.32 0.26 2542 | A 59.96 | 308.175
13 34 62.94 | A 104.551 | 537.16 0.69 45.36 | A 92.735 | 476.632
Gjatésia e rreshtit
80
70
60
>0 B Udhékryqi me sinjale fikse
40
30 B Udhékryqi me sinjale gjysmé
20 aktive
10
0
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Grdfiku 5.1 Gjatésia e rreshtit té automjeteve
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Gjatésia maksimale e rreshtit
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Grafiku 5.2 Gjatésia maksimale e rreshtit té automjeteve
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Grafiku 5.3 Rezultatet e emisionit te CO
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Emisioni i NOx
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Grafiku 5.4 Rezultatet e emisionit te NOx
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KAPITULLI VI
V1.1 PERFUNDIM

Sistemet inteligjente pérkatésisht vendosja e detektoréve né vendet e duhura e lehtéson
shumé gjendjen né trafik. Né kété temé ku jané pérdorur sistemet inteligjente pérkatésisht
detektorét pér aplikimin e sinjaleve me gjysmé veprim éshté fituar njé rezultat shumé i miré
sa i pérket nivelit té shérbimit. Llogaritjet analitike jané béré pér 5 udhékryge me sinjalizim
ndrigues né segmentin rrugor Prishtiné - Fushé Kosové, ndérsa vetém si shembull éshté
marr udhékryqi Néné Tereza - Hajrullah Zymi pér paragitje né dy programe SIDRA dhe
Vissim. Programi Sidra sa i pérket sinjaleve me gjysmé veprim nuk lejon shumé manovrim
me té né krahasim me programin Vissim. Prandaj éshté pérdorur edhe programi Vissim ku
pérmes kétij programi paragitet edhe simulimi. Nga rezultatet qé jané fituar nga programi
Vissim shihet se niveli i shérbimit éshté rritur me aplikimin e sistemeve inteligjente
(detektoréve) - sinjalet me gjysmé veprim. Nga rezultatet e fituara shihet se niveli i
shérbimit pér udhékryqin e shqyrtuar me sinjale fikse éshté mé i keq (ku éshté paraqitur
edhe niveli mé i keq i shérbimit, pra niveli i shérbimit F) né krahasim mé aplikimin e

sinjaleve me gjysmé veprim (ku nuk ka nivel té shérbimit F).

Gjithashtu kéto sinjale jané shumé té pérshtatshme gé té pérdoren sidomos né orét e vona,
kur numri i automjeteve né rrugét dytésore éshté dukshém mé i vogél (ose nuk ka faré
automjete pér njé periudhé). Me kété rast automjetet né rrugén kryesore nuk do té prisnin

té gjelbrén edhe pse né rrugén dytésore nuk ka automjete.

Pér realizimin e kétyre sinjaleve do té duhej gé kéto té€ menaxhoheshin pérmes gendrés sé
kontrollimit té semaforéve. Né gytetin e Prishtinés éshté gendra e kontrollimit té trafikut,
por pér momentin nuk éshté né funksion. Prandaj pér njé funksion sa mé té miré té kétyre

sinjaleve do té duhej gé té kontrolloheshin pérmes gendrés sé menaxhimit.
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