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"At spise en elefant i én mundfuld er umuligt,

men i bidder kan det lade sig gore.”
- Chris McDonald
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Baggrund (motivation)

o D e r b I ive r Sta d ig f& r re < Tilbage til rapport ULYKKER FORDELT PA AR

ulykker at analysere — seerligt ||
T !

de mest
Kilde: Vejdirektoratets ulykkesstatistik www.vejdirektoratet.dk/tema/trafiksikkerhed-og-ulykkesstatistik

* Ulykkesbillederne bliver mere
og mere diffuse (ofte ikke
entydigt, hvad der er “galt”)

* Svaerere at pege pa Igsninger
/ konkrete tiltag

Personskadeulykier @Materielskadeulykker
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http://www.vejdirektoratet.dk/tema/trafiksikkerhed-og-ulykkesstatistik
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Baggrund (motivation)

Hvordan kan/bgr vi anskue risiko i kryds?

* Hvor mange gange kan det ga galt?
(Eksponering)

* Er der noget, der indikerer, at det vil ga galt?
(Adfeerd)

* Hvor slemt bliver det, hvis det gar galt?
(Risiko for personskade pga. hastighed,
involverede trafikantgrupper mv.)

Hypotesen er, at jo flere konfliktsituationer, desto stgrre
risiko for ulykker...

20-11-2024

410 - Venstresving ind
foran modkgrende

v




Formal

* Ny software g@r data mere tilgeengelige
(og anvendelige):
» Krydsteelling (alle trafikantgrupper)
* Redkgrselsdetektering
* Hastighedsanalyse

RISIKO-
INDIKATORER

e Kritiske intervaller
RISIKOBEREGNING

Opbygge model

Input: Vejgeometri, regulering, trafik og trafikantadfeerd
Output / produkt:

« Risikob . TIME GAP
Risikoberegning (KRITISKINTERVAL)

* Screeningsveerktgj (a la DanKap)
* Vikalder den ‘Konfliktmodellen’ (vi arbejder pa titlen...)
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Udviklingsprojekt!
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Basismodellen

Et screeningsvaerktgj

* Beregning af risiko for:
* Hvert konfliktpunkt
* Hele strgmmen
* Hele krydset
* Hver trafikanttype

En teoretisk risikoberegning:
* Trafikmaengder (motorkgretgjer, cykler og gaende)
* Krydsdesign (hastighedsgraense, antal kgrespor, cykel- og gangfaciliteter osv.)
* Reguleringsform (herunder evt. fasestyring og grgntidsfordeling)

* Dvs. en overordnet risikovurdering

... som gor det muligt at:
*  Benchmarke kryds ift. hinanden
* Undersgge effekten af forskellige tiltag
* Sammenligne effekter pa trafiksikkerhed med fremkommelighed
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E kS em p e | Basismodellen

Fasel Fase 2 L ¥
e Signalreguleret F-kryds .

l i
* Simpelt 2-faset signalprogram — :f"m J“““‘ ““"“‘ ”“:;:*:; =

m'r-';é —'

b ML TR
R pe— C —
i -
Mellemtid a— E‘_- l
Fase Grgntid eliemt — T e— l
efter pg— -
” ” —
1 44 6 e e -
23" 6” " 7 ==
= 3
Udfordring: Omlgbstid = 79 sek. - _—
«  Kapacitetsproblemer i I — —rl
spidstimebelastningsperioderne E ——— —
e Lang ventetid og hgj belastningsgrad I s _
ifm. venstresving fra begge retninger pa " T T o . —
primaervejen ' .

B
Test af I@sninger: N, “"“ ““‘“‘ f;
* L1: 1 -lys venstresvingspile (eftergrgnt) :

e L2:Separatregulerede venstresving
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Fasel Fase 2

E k | Fase Grgntid Me;:c‘::rtid
SEmpe - o M
BASIS: Simpelt 2-faset program > e o

25
BELASTNINGSGRAD: 100% SYSTEMRISIKO:
90%
83% 83% MOTORK@RET@IER 20
80%
0% CYKLER
13,8 14,2 15
60%
FODGZNGERE
50%
10
40%
30% 9 54
5
B o o I I
10%
0% 0% I 25 20 15 10 5 0 . 0
100% 80%  60%  40%  20% 0% 0% Fodgmngere,  Cykler, ligeud Hgijre Ligeud Venstre
Fodgzngere,  Cykler, ligeud Hujre Ligeud venstre krydsende -3
krydsende @ i
¢
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(= 50 200 50 . ’ = m s 20 %0 §
1 e s I a0 e B -
H 65 0% ’ g %
so [ 4 v w = : 5
125 & + 50
125 |3 - so < < -
. o =z 69 S w7 125 = 135 & 3 [ as
wll g s 2 = s 2 S W~ L R = a
100 125
) w0 & s 3 = e A2 )
H - » £
o g @ 0 R { I ol s B T ¢ I
::; 63 . = 2 50 350 100 -
5 . 50 350 100 . - . 5 . 35
. £ <
ga H R 20 s
i 5 s2 [ i vei D : I
i =i '
35 ’ - od -
3 — vensis dgeus W e beyesende o s w1 s
0% Venstre Ligeud Hgjre cykl@Sgeud kry@86de 0% 20% 20% 60% 20% 100% 0 .
10% . 5 2,8
>- 20% 12% -
I 30% 1,2 24
- 40% 7% 3%
m 50%
15
o o
70%
S a0% Gns. forsinkelse 2 Samlet risiko
. 19,5 sek. .. 187,6
90% pr. ktj. I (Systemrisiko)
100% '
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Fasel Fase 2 Fase 3

k | Fase Grgntid Me;::’tid
Eksempe T L e
L1: Hjeelpefase (1-lys eftergrgnt) ; ol =

25
BELASTNINGSGRAD: 100% SYSTEMRISIKO:
90%
3% 83% MOTORK@RETBIER 20
80%
70% CYKLER s
" 15
60% 13,8
FODGANGERE
50%
10
40%
0% 59 54
5
16% 20% 2,8
o |
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100%  80% 60% 40% 20% 0% 0% Fodgengere,  Cykler, ligeud Hajre Ligeud Venstre
F:dr‘;?r\g:m‘ cykder, ligeud Hgjre tigeud Venstre krydsende 3
T
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5 18,0 : i 8 2,1
33k i 20 Vej B £ 20 Vej B i [ |
H
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- 35 . 5 - 50 200 50 2
e — Tgpgmw®E-
® 12,0 - = i
3 65 - & 3
o [ d UL & : ]
125 |+ 50
125 & . s « - < .
s < <z a,a— S o 1215 4 1325 & -f-ls,Q
LS%_ Py s = — 135 & 3 -9% s 2 = 6
100 125
0 =% £ 125 . -2 s
: : L { —
¥ o@g W 0 R § I ol s B i 2
= . g 50 350 100
3 50 350 100 - 5 . 35
R 5 . 35 §e 20 5
2] Vej D 20 : 33% 52 i Vej D :
BE - = Fodgmngere,
Fodg=ngers, venstre Ligeud Hajre oykler, ligeud krydsende
i i 0 5 10 15 20 25
0% Venstre Ligeud Hijre cykl@%geud krylinde 0% 20% 20% 60% 20%  100% 0 l
10% . 3,3
5 y
>- 20% 12% -
l— 30% 72 '
10 8,4
- 0% 7% 33%
50%
a 15
o -
T0%
S 0% Gns. forsinkelse 78 1 sek e Samlet risiko 183 3
. b o . . 9
o0% pr. ktj. e e (Systemrisiko)
100% ’
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Fasel Fase 2

E k | Fase Grgntid Me;:c‘::rtid
SEmpe - o M
BASIS: Simpelt 2-faset program > e o
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Fodgzngere,  Cykler, ligeud Hujre Ligeud venstre krydsende -3
krydsende @ i
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Eksempel

L2: Separatregulerede venstresving

BELASTNINGSGRAD:

83% 83%
16%
0% 0% I
100% 80% 60% 40% 20% 0% 0%

Ligeud

18%
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Fase 2
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Eksempel

Opsamling
Basis Simpelt 2-faset anlaeg 19,5 sek. 187,6
11 Hjzelpefase, 1-lys venstrepile 28 1 sek. (+44 %) 183,3 (-2 %)

(primaervej)

Separatregulerede (bundne)
L2 venstresving (primaervej) 30,8 sek. (+60 %) 103,4 (-45 %)
+ 1-lys hgjrepil (kun sydlig sekundaervej)
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Tak for opmaerksomheden!
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