] ZALACZNIK B )
SZCZEGOLOWE WYMAGANIA TECHNICZNE DLA NOWYCH STEROWNIKOW
SYGNALIZACII SWIETLNYCH

~Projekt i budowa wzbudzanej sygnalizacji swietlnej wraz z doswietleniem
na przejsciu dla pieszych w ciagu DK 32 w m. Gronéw km 42+077"

1. WSTEP

1.1.Przedmiot specyfikacji technicznej wykonywania i odbioru robét
budowlanych (STWIiORB)

Przedmiotem niniejszej specyfikacji technicznej sg wymagania dotyczace wykonania
i odbioru robot zwigzanych z budowg urzadzen sterowania ruchem drogowym -
sterownikdéw sygnalizacji $wietlnej na drogach krajowych zarzadzanych przez Generalng
Dyrekcje Drog Krajowych i Autostrad.

1.2.Zakres stosowania STWIORB

Specyfikacja Techniczna jest stosowana jako dokument przetargowy i kontraktowy
przy zlecaniu i realizacji robot wymienionych w punkcie 1.1 Niniejsza specyfikacja moze
by¢ takze stosowana przy instalowaniu sterownikow na nowych obiektach oraz
w ograniczonym zakresie, wynikajgcym z zakresu rozbudowy, przy rozbudowie istniejgcych
sterownikdéw sygnalizacji do poziomu wyposazenia wymaganego w rozporzadzeniu Ministra
Infrastruktury z dnia 3 lipca 2003r. w sprawie szczego6towych warunkow technicznych dla
znakow i sygnatdw drogowych oraz urzadzen bezpieczenstwa ruchu drogowego i warunkow
ich umieszczania na drogach (Dz.U. 2019 poz. 2310) - zatacznik Nr 3 [7]*.

1.3.Zakres robot objetych STWIORB

Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji w petni dotycza prowadzenia robot
w zakresie wymiany istniejacych sterownikdw sygnalizacji $wietlnej na istniejacych
obiektach, na ktorych sterowniki nie zostaty zakwalifikowane do rozbudowy oraz
instalowania sterownikéw sygnalizacji $wietlnej na nowych obiektach. Ustalenia zawarte
w niniejszej specyfikacji w ograniczonym zakresie, wynikajgcym z zakresu rozbudowy,
dotycza prowadzenia robot zwigzanych z rozbudowg istniejgcych sterownikéw sygnalizacji
do poziomu wyposazenia wymaganego w rozporzadzeniu Ministra Infrastruktury (Dz.U.
2019 poz. 2310) [7].

1.4.0g6lne wymagania dotyczace robot

Wykonawca robot jest odpowiedzialny za jako$¢ ich wykonania oraz zgodnos$c
z STWIORB i dokumentacjg projektowa i poleceniami Inspektora Nadzoru.

2. URZADZENIA I MATERIALY
2.1.Wymagania funkcjonalne dla urzadzen sterujacych

Urzadzenia sterujgce (sterowniki) powinny zapewnia¢ peitng realizacje zadan
przewidywanych w programie sygnalizacji przy zachowaniu warunkéw bezpieczenstwa
ruchu drogowego.

Urzadzenia te powinny by¢ niezawodne i tatwe w eksploatacji, posiada¢ solidng
obudowe i zamki zabezpieczajace przed wtamaniem. Sterowniki powinny by¢ wyposazone
w dostepne z zewnatrz, ale odpowiednio zabezpieczone przed osobami niepowotanymi
przetaczniki umozliwiajgce wytaczenie i witaczenie sterownika, wprowadzenie go w tryb
pracy awaryjnej (sygnat zétty migajacy). Sterowniki powinny spetnia¢ wymagania
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okreslone odrebnymi przepisami o budowie urzadzen elektrycznych, a takze odpowiednimi
normami.

Sterowniki powinny by¢ wyposazone w nastepujace uktady kontrolno-
zabezpieczajace:

— nadzoru sygnatdéw czerwonych i sygnatdéw zezwalajacych na skrecanie w
kierunku wskazanym strzatka, jezeli jest to jedyny sygnat sterujacy danym
strumieniem ruchu; uktady nadzoru sygnatdbw muszg uwzglednia¢ cechy
konstrukcyjne sygnalizatorow,

- wykrywania braku, nadmiaru lub kolizji sygnatow zielonych i naruszenia
minimalnych czaséw miedzy-zielonych w grupach kolizyjnych,

— nadzoru dtugosci cyklu (w sygnalizacjach cyklicznych),

— nadzoru napiecia zasilania,

— nadzoru pracy zdalnej,

— nadzoru detektoréw i uktadu wejsc.

W zwigzku z tym, ze sterowniki maja by¢ gotowe do pracy w systemie sterowania
nalezy wszystkie sygnaty obja¢ nadzorem petnym, tj. nadmiarowym i braku.

Zadaniem uktadéw nadzorujacych sygnaty czerwone i zielone, kolizyjnos$¢ sygnatow
zielonych, naruszenie minimalnych czaséw miedzyzielonych oraz dlugos$¢ cyklu (w
sygnalizacjach cyklicznych) jest natychmiastowe (tj. nie pozniej niz po czasie 0,3 s)
wprowadzenie sterownika w tryb pracy ostrzegawczej w przypadku zadziatania uktadu wraz
z zapamietaniem rodzaju i miejsca awarii, kasowanym w momencie usuniecia przyczyny.
Zadaniem ukfadu nadzorujgcego przypadkowe pojawienie sie sygnatu zielonego na
dowolnym sygnalizatorze w trybie pracy ostrzegawczej jest natychmiastowe (tj. po czasie
nie dtuzszym niz 0,3 s) catkowite wylgczenie zasilania wszystkich sygnalizatoréw. Uktad
nadzorujacy napiecie zasilania powinien, w przypadku stwierdzenia obnizenia napiecia poza
dopuszczalng granice, automatycznie przetgczy¢ sterownik na zasilanie rezerwowe lub
wylaczy¢ go. Po powrocie napiecia ukiad powinien zapewni¢ samoczynne ponowne
wiaczenie sterownika. Uktad nadzorujacy prace zdalng sterownika powinien, w przypadku
stwierdzenia przerwy w potgczeniu z centrum sterowania lub sterownikiem nadrzednym,
spowodowac przejscie nadzorowanego sterownika na prace z programem indywidualnym,
niezaleznym od sterownika nadrzednego lub od centrum sterowania. Uklad nadzoru
detektorow powinien, w przypadku stwierdzenia awarii detektora lub jego okablowania,
spowodowac automatyczne przejscie sterownika w tryb pracy pomijajacy uszkodzony
element, zapewniajac jednak petng obstuge wszystkich uczestnikéow ruchu. Zegar czasu
rzeczywistego, ktéry steruje zmianami programéw w systemie sterowania zaleznego od
czasu, powinien posiadac¢ zasilanie awaryjne, zdolne do zapewnienia wtasciwej pracy
zegara przez co najmniej 14 dni w przypadku braku zasilania sterownika.

Zabezpieczenie takie powinno umozliwia¢ uruchomienie odpowiedniego programu
sygnalizacji po powrocie napiecia zasilajacego. W godzinach nocnych sterownik sygnalizacji
powinien umozliwia¢ nadawanie sygnatéow o obnizonej o 20 % luminancji (tzw. funkcja
przyciemnienia), w przypadku niezbyt intensywnego o$wietlenia zewnetrznego. Funkcja ta
nie moze mie¢ wptywu na dziatanie zabezpieczen w sterowniku.

Sterowniki powinny by¢ przygotowane do pracy w systemie centralnego sterowania,
muszg by¢ wyposazone w urzadzenia transmisji danych i mie¢ mozliwos¢ odbioru i
wysytania informacji z/do sterownika nadrzednego, witaczajac w to polecenia dotyczace
nadawania odpowiednich sygnatéw swietlnych przez poszczegdlne sygnalizatory, przejscie
na prace w odpowiednim programie, meldunki potwierdzajace wykonanie polecen, raporty
o stanie ruchu z przytaczonych do sterownika detektordw itp. Sterownik powinien
umozliwia¢ wprowadzanie zmian programowych w miejscu lokalizacji lub zdalnie, przy
zachowaniu petnej kontroli dostepu do poszczegdlnych pozioméw ingerencii.

Sterownik powinien by¢ wyposazony w co najmniej dwa niezalezne uktady
nadzorujace poprawnos¢ jego dziatania.
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2.2.Warunki ogdlne stosowania materiatow budowlanych

Warunki ogdlne stosowania materiatéw budowlanych podano w OST DM.00.00.00.
~Wymagania ogolne” [11].

2.3.Stosowane urzadzenia i materialy.

2.3.1 Urzadzenie sterujace (sterownik ruchu drogowego) - samoczynny sterownik
dwuprocesorowy, acykliczny, posiadajacy wyposazenie umozliwiajgce: obstuge grup
wykonawczych, obstuge petli indukcyjnych oraz obstuge wejsé/wyjsé, odpowiadajacy
szczegotowemu zapotrzebowaniu wyspecyfikowanemu w Dokumentacji Technicznej
obiektu i Specyfikacji Istotnych Warunkéw Zamdwienia.

Sterownik powinien zapewnic¢ petng realizacje zadan przewidywanych w programie
sterowania przy zachowaniu warunkéw bezpieczenstwa w ruchu drogowym.

Sterownik powinien spetnia¢ wszystkie wymagania okreslone w Dokumentacji
Technicznej obiektu oraz w Specyfikacji Istotnych Warunkéw Zamowienia.

Sterownik powinien spetnia¢ wszystkie wymagania okreslone w rozporzadzeniu
Ministra Infrastruktury (Dz.U. 2019 poz. 2310) [7].

Konstrukcja sterownika oraz zastosowane elementy powinny zapewni¢ niezawodng,
bezawaryjng prace w rzeczywistych warunkach eksploatacji.
2.3.1.1 Parametry funkcjonalne

Sterownik powinien dawa¢ mozliwos¢ sterowania i obstugi tacznie:

— Sterowanie do 32 uniwersalnymi grupami wykonawczymi, tj.: kotowe, piesze,
rowerowe, tramwajowe, ostrzegawcze, warunkowe oraz grupy niestandardowe
wraz z kontrolg i wizualizacja ich pracy,

— Obstuge do 64 petli indukcyjnych detekcji pojazdow wraz z kontrolg i wizualizacjg
ich pracy,

— Obstuge do 64 wejs¢ dwustanowych ogdlnego przeznaczenia, tj.: przyciski dla
pieszych, czujniki radarowe, czujniki podczerwieni, sygnaty uktadéw wideodetekcji
wraz z kontrolg i wizualizacja ich pracy,

— Obstuge do 64 wyj$¢ dwustanowych wraz z kontrolg i wizualizacjq ich pracy,

Dla kazdego obiektu nominalne wyposazenie sterownika tj.: ilos¢ obstugiwanych grup
wykonawczych, petli indukcyjnych, wejsc¢ i wyjsc¢ oraz mozliwo$c rozszerzenia wyposazenia
do okreslonej maksymalnej ilosci tylko poprzez umieszczenie dodatkowych standardowych
modutdéw w kasecie sterownika

Sterownik powinien zapewniac¢ i by¢ wyposazony:

- Mozliwos$¢ niezaleznego sterowania min. 2 wyodrebnionymi skrzyzowaniami
niezaleznie nadzorowanymi — mozliwo$¢ kontynuacji pracy jednego skrzyzowania
po stwierdzeniu awarii krytycznej drugiego skrzyzowania — funkcja opcjonalna,

— Sterownik powinien by¢ wyposazony standardowo; w pulpit i klawiature, tacze
szeregowe dla podtgczenia komputera PC, tacze bezprzewodowe krotkiego zasiegu
w ogdlnie dostepnej w technologii (np. Bluetooth dla podtgczenia komputera PC
lub palmtopa), tacze umozliwiajgce poditgczenie modemu GSM / GPRS, protokoét
TCP/IP umozliwiajacy komunikacje ze sterownikiem poprzez Internet,

— Pulpit sterownika powinien posiada¢ min. przyciski wymuszajace: realizacje
nominalnego sterowania, realizacje trybu pracy ,zo6tte-pulsujace”, odtaczenie
napie¢ zasilajacych elementéw sterujgcych obwodami sygnatéw grup
sygnalizacyjnych, realizacje statoczasowego programu awaryjnego.

2.3.1.2 Wymagania konstrukcyjno-srodowiskowe

— Obudowa zamknieta z tworzywa sztucznego lub metalowa zabezpieczona
antykorozyjnie w sposdb gwarantujacy eksploatacje bez dodatkowych zabiegow
przez okres min. 10 lat,

— Obudowa sterownika powinna charakteryzowaé sie szczelnos$¢ dla urzadzen
montowanych na zewnatrz budynkoéw i spetnia¢ wymagania dla klasy IP54,
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Sterownik powinien by¢ wyposazony w przetaczniki o niezaleznym dostepie
pozwalajace na przetaczenie sterownika do pracy w trybie: ,zétte-pulsujace” lub
catkowite wytgczenie sygnalizacji oraz umozliwiajgce zataczenie pracy nominalnej,
otwierane powtarzalnym dla tego typu urzadzen kluczem,

Warunki pracy: temperatura otoczenia: od -25°C do +40°C, wilgotno$¢ powietrza
do 90%,

Wszystkie potaczenia kablowe dochodzace do sterownika powinny by¢ podtgczane
poprzez samozaciskowe ztgczki,

Wewnatrz sterownika (np. na wewnetrznej $cianie drzwi) sterownik powinien
posiada¢ kieszen dla umieszczenie dokumentacji oraz sktadang potke
umozliwiajgca potozenie notebooka,

Sterownik powinien posiada¢ konstrukcje modutowg zapewniajacq petng i
swobodng mozliwo$¢ wymiany modutdéw funkcjonalnych,

Nalezy zapewni¢ kompatybilnos¢ modutéw funkcjonalnych nowszej generacji w
ramach tej samej serii wyrobu,

Konstrukcja sterownika powinna umozliwia¢ jego rozbudowe: o dalsze grupy
wykonawcze, uktady detekcji, uktady wejscia/wyjscia, az do osiggniecia okreslonej
dla danego obiektu maksymalnej konfiguracji.

2.3.1.3 Uktad zasilania

Nominalne napiecie zasilania sterownika: ~230V,

Zakres nominalnego napiecia zasilania: ~230V +10%, -13% - klasa A1 wg normy
PNHD 638 S1:2006 [2],

Maksymalny dolny prég napiecia zasilania po przekroczeniu, ktérego wymuszone
jest wylaczenie sterownika: ~230V -20% - klasa B1 wg [2],

Reakcja sterownika na obnizenie napiecia zasilania w przedziale pomiedzy: ~230V
- 13% i ~230V -20% - sterownik pracuje normalnie — klasa CO wg [2],

Ochrona przepieciowa. Udarowe napiecie wytrzymywane powinno wynosi¢ 1,5kV
- klasa D1 wg [2],

Reakcja sterownika na krotkotrwaty zanik napiecia zasilania; przy zanik napiecia
o okresie krotszym niz < 20ms sterownik powinien kontynuowa¢ normalng prace,
przy zaniku napiecia o okresie dtuzszym niz >100ms sterownik powinien zostac
wytaczony - klasa E3 wg [2],

Dopuszczalna czestotliwo$¢ napiecia zasilania 50Hz  }2% - klasa F1 wg [2],

W obwodzie zasilania sterownik powinien posiada¢ wytacznik réznicowo-pradowy
0 znamionowym pradzie uptywu £0,03A - klasa Ul wg [2],

W obwodzie zasilania grup wykonawczych sterownik powinien posiadac¢ wytgcznik
réznicowo-prgdowy o znamionowym pradzie uptywu £0,3A oraz wylacznik
nadmiarowopradowy o - klasa T1 wg [2],

Wszystkie czesci przewodzace sterownika powinny by¢ potaczone przewodem
ochronnym i uziemione - klasa L1 i M1 wg [2],

W obwodzie grup wykonawczych sterujacych sygnatami na skrzyzowaniu powinny
znajdowa¢ sie dwa uktady wykonawcze potgczone szeregowo i sterowane
niezaleznie przez uktad sterowania i uktad nadzoru, umozliwiajgce przerwanie
zasilania obwoddéw sygnatéw w przypadku stwierdzenia nieprawidtowego dziatania
sygnalizacji lub sterownika przez ktorys z tych uktaddw,

Uktady wykonawcze powinny dostarczac¢ niezaleznie napiecia zasilania dla grup
sygnalizacyjnych sygnatow: czerwonych i zielonych oraz dla grup sygnalizacyjnych
sygnatow zéttych,

Wewnatrz szafy sterownika powinno by¢ umieszczone gniazdo sieciowe do
przytgczenia urzadzenia zewnetrznego o obcigzeniu do 6A(230V),

Sterownik powinien posiada¢ wtasne oswietlenie wnetrza szafy,

Sterownik powinien posiadac¢ automatycznie sterowane ogrzewanie wnetrza szafy,
z mozliwoscig regulacji progdéw temperatury,
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— Sterownik powinien by¢ wyposazony w uktad podtrzymania zasilania przynajmniej
ukfadéw logiki sterowania, charakteryzujacy sie nastepujacymi cechami:
automatyczna regulacja napiecia sieci na wyjsciu, filtracja zaktdcen, generowanie
napiecia o ksztatcie sinusoidalnym, podtrzymanie zasilania sterownika przez okres
min. 2 godz. po zaniku napiecia sieci,

— Powinien posiada¢ dwa niezalezne ukfady ciggtego pomiaru napiecia zasilania
sterownika,

- Nadzér napiecia zasilania powinien w przypadku stwierdzenia obnizenia napiecia
poza okreslong warto$¢ (pierwszy parametr) powinien spowodowac wytgczenie
sterownika. Po powrocie napiecia zasilajgcego powyzej okreslonej wartosci (drugi
parametr) sterownik powinien samoczynnie ponownie zostac zatgczony. Sterownik
powinien umozliwia¢ zmiane tych parametréw poprzez typowe wyposazenie,

- Sterownik powinien obstugiwaé sygnalizatory z funkcjg S$ciemniania podajac
obnizone o0 20% napiecie na grupy wykonawcze,

— Realizacja funkcji $ciemniania powinna sie odbywaé w oparciu o zegar
astronomiczny,

- Zegar czasu rzeczywistego, ktéry steruje zmianami programdéw w systemie
sterowania zaleznego od czasu, powinien posiadac zasilanie awaryjne, zdolne do
zapewnienia wtasciwej pracy zegara przez co najmniej 14 dni w przypadku braku
zasilania sterownika.

- Wewnatrz sterownika Wykonawca umiesci schemat zasilania i instrukcje obstugi.

2.3.1.4 Uktady nadzoru

Sterownik powinien posiada¢ konstrukcje dwuprocesorowg - osobno funkcjonujace
niezaleznie od siebie uktady nadzoru pracy sygnalizacji i sterownika.

Ukfady nadzoru odpowiadajace za bezpieczne wyswietlanie sygnatéw powinny by¢
podwdjne: podstawowy i dodatkowy. Tory uktadow nadzoru podstawowego i dodatkowego
powinny by¢ niezalezne od siebie i nie posiada¢ wspdlnych elementow,

Sterownik powinien by¢ wyposazony w nastepujace uktady nadzoru:

— Napiecia zasilania sieci,

- Napiec zasilania niezbednych do prawidtowej pracy uktadéw sterownika,

— Poprawnosci wspotpracy uktadu nadzoru podstawowego i uktadu nadzoru

dodatkowego (watchdog),

- Nadzoru przeptywu pragdu w obwodach wszystkich sygnatéw grup wykonawczych,

- Nadzoru poboru obcigzenia w obwodach wszystkich sygnatéow grup wykonawczych,

— Napiec¢ nadmiarowych na obwodach wszystkich sygnatow grup wykonawczych,

— Nadzoru czaséw miedzyzielonych.

Eliminacja standw niebezpiecznych dla ruchu powinna nastepowaé w czasie nie
dtuzszym niz 0,3 s.

W trakcie wys$wietlania sygnatu zottego-pulsujgcego w stanie awarii, stwierdzona
obecnos¢ sygnatu nadmiarowego powinna spowodowac catkowite odtaczenie podawanych
napiec¢ na grupy wykonawcze.

Sterownik powinien niezaleznie od gtéwnego algorytmu sterowania nadzorowaé czas
oczekiwania na obstuge zgtoszonej (podanie sygnatu zielonego) grupy sygnatowej i w
przypadku nie obstuzenia jej w zdefiniowanym czasie przejs¢ do pracy awaryjnej.

Sterownik powinien nadzorowac¢ dtugos¢ cyklu przy sterowaniu cyklicznym i w
przypadku przekroczenia zdefiniowanego czasu maksymalnego przejs¢ do pracy awaryjnej.

Po stwierdzeniu awarii sterownik automatycznie powinien podja¢ probe restartu po
zadanym czasie, o ile ilo$¢ awarii w okreslonym okresie czasu nie przekroczyta
maksymalnej wartosci.

Wszystkie wartosci decydujace o realizacji danego nadzoru sg parametrami, ktérych
odczyt i zmiana mozliwa jest poprzez standardowe wyposazenie sterownika.
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2.3.1.5 Grupy wykonawcze

Sterownik powinien obstugiwac¢ dowolnie konfigurowalne grupy wykonawcze tj.:
kotowg, pieszg, rowerowq, tramwajowa, ostrzegawcza, warunkowg oraz grupe
niestandardowq, grupe wytaczong wraz z kontrolg i wizualizacjg ich pracy,
Sterownik powinien by¢ wyposazony w uniwersalne ukfady wykonawcze dajace
mozliwos¢ obstugi zrédet Swiatta dowolnego typu; zardwki 230V, zarowki
halogenowe, diody LED (~230V/10W), diody LED (~40V/10W),

Grupa wykonawcza powinna prawidlowo obstugiwac¢ dla kazdego typu zrédta
$wiatta obcigzenie o mocy od 5W (0,02A) do 460W (2,0A),

Moduty wykonawcze powinny posiada¢ uktady synoptyczne umozliwiajace
obserwacje nadawanych sygnatéw i odzwierciedlajgce odpowiednim kolorem ich
stan,

Moduty wykonawcze powinny posiadac niezalezny nadzor sekwencji wyswietlania
sygnatow w zaleznosci od typu grupy,

Powinien by¢ zapewniony nadzdr obcigzenia we wszystkich sterowanych sygnatach
(czerwonych, zéttych i zielonych) z mozliwoscig ustawiania 2 poziomoéw reakcji na
zmiane obcigzenia; braku minimalnego obcigzenia i ostrzegania o spadku
obcigzenia o zadeklarowang wielkos¢ w obwodzie sygnatu,

Powinno by¢ zapewnione wykrywanie braku nadawania sygnatu (gdy sygnat jest
generowany przez sterownik) lub jego nadmiarowego stanu (gdy sygnat nie jest
generowany przez sterownik),

Powinno by¢ zapewnione wykrywanie jednoczesnego nadawania lub nieplanowego
stanu sygnatéw zielonych w grupach kolizyjnych,

Powinna by¢ zapewniona mozliwos¢ okreslenia trybu nadzoru dowolnego sygnatu
grupy: przejscie do sterowania awaryjnego, generacja ostrzezenia lub brak
reakcji,

Powinna by¢ definiowana tabela minimalnych czaséw miedzyzielonych dla grup
kolizyjnych,

Powinien by¢ zapewniony nadzér naruszenia minimalnych czaséw miedzyzielonych
i minimalnych czaséw sygnatéw: czerwonych, zéttych i zielonych,

Powinna by¢ zapewniona mozliwo$¢ zmiany wszystkich parametréw grup
wykonawczych poprzez standardowe wyposazenie sterownika,

Powinna by¢ zapewniona mozliwo$¢ wywotania procesu testowania sygnatéw grup
sygnalizacyjnych; podania dowolnego sygnatu na dowolng grupe, sekwencyjne
wyswietlanie sygnatu w grupie, sekwencyjne wyswietlanie sygnatow we wszystkich
grupach,

Powinna by¢ zapewniona mozliwo$¢ odczytu aktualnych wartosci napiec i obcigzen
w torach wszystkich sygnatéw poprzez standardowe wyposazenie sterownika,
Powinna by¢ zapewniona mozliwo$¢ wizualizacji standw i czaséw trwania sygnatow
logicznych grup (odliczanie czasu minimalnego, odliczanie okresu sygnatu
zielonego, odliczanie czasu miedzyzielonego).

2.3.1.6 Systemu detekcji i uktad wejs¢ / wyjsé
System detekcji sterownika powinien zapewniac:

Obstuge obwoddw petli indukcyjnych detekcji pojazddw,

Obstuge detektorow ruchu o dwustanowych sygnatach, tj.: czujniki radarowe,
czujniki podczerwieni, dwustanowe sygnaty wideo-detekcji, itp.,

Czestotliwos$¢ probkowania stanu wejs¢ petli nie moze by¢ mniejsza niz 50ms,
Niezawodnos$¢ w odniesieniu do prawidtowosci detekcji pojazdow nie moze byc¢
nizsza niz 97%, przy czym nie moze by¢ wiecej niz 0,1% pojazddw nie wykrytych,
Wizualizacje obecnosci pojazdu na detektorze ruchu,

Nadzor pracy kazdego detektora ruchu (stanu statej zajetosci lub braku zajetosci
przez okreslony czas) i mozliwos¢ zdefiniowania dla kazdego detektora typu
reakcji (przetaczenie na program awaryjny, ustawienie ciagtej zajetosci,
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2.3.1.

ustawienie ciggtej niezajetosci, generowanie impulsow ze zdefiniowang
czestotliwoscia),

Obserwacje poziomu odstrojenia obwodu petli przez pojazd i okreslenie poziomu
kwalifikowanego jako obecnos$¢ pojazdu,

Automatyczne dostrojenie uktadu do zmian parametrow obwodu detekcyjnego z
mozliwoscig okreslenia czasu zrealizowania dostrojenia,

Regulacje czutosci i czestotliwosci pracy obwodu,

Pomiar i odczyt indukcyjnosci i czestotliwosci zestrojenia kazdej petli poprzez
standardowe wyposazenie sterownika,

Filtracje impulsu generowanego przez pojazd - okreslenie czasu ciggtej zajetosci
z krokiem min. 100 ms zakwalifikowane jako obecnos$¢ pojazdu,

Sygnalizacje niepoprawnosci zestrojenia obwodu kazdej petli, przerwy w obwodzie
lub zwarcia obwodu i mozliwo$¢ zdefiniowania dla kazdego detektora typu reakcji
(przetaczenie na program awaryjny, ustawienie ciqgtej zajetosci, ustawienie
ciggtej niezajetosci, generowanie impulséw ze zdefiniowang czestotliwoscia)
Mozliwos¢ wigczania i wylaczania pracy dowolnego detektor ruchu poprzez
standardowe wyposazenie sterownika,

Mozliwos¢ zliczania pojazdow przez dowolny detektor ruchu w przedziatach min.
15 minutowy i zapamietywanie pomiaru przez czas min 1 miesigca oraz odczyt
danych poprzez standardowe wyposazenie sterownika.

Uktad obstugi wejs¢ / wyjs¢ sterownika powinien zapewniac:

Wszystkie sygnaty obstugujace przyciski dla pieszych powinny by¢ sterowane
napieciami bezpiecznymi; 12V lub 24V,

Napiecie zasilajace sterujace przyciskami powinno by¢ nadzorowane. Stwierdzenie
jego braku powinno dawac¢ mozliwos¢; przetgczenia sterowania na program
awaryjny, state zgtoszenie wszystkich wejs¢, symulacje zgtoszen wszystkich
wejs¢, wytgczenie sterowania, itp.),

Uktad wejs¢ powinien dawaé¢ mozliwo$¢ wyboru typu sygnatu sterujacego
przycisku: normalnie rozwarty lub normalnie zwarty,

Uktad wej$¢ powinien prawidtowo obstugiwac ,przyciski sensorowe” od 1 do 6
urzadzen podtaczanych do jednego kanatu bez koniecznosci stosowania
dodatkowych obwoddw zasilania przyciskow.

7 Strategia sterowania

Mozliwos¢ realizacji do 16 struktur programu pracy sygnalizacji,

Mozliwos¢ realizacji sterowania: cyklicznego, acyklicznego lub akomodacyjnego,
Mozliwo$¢ wyboru struktur programu pracy sygnalizacii:

Wedtug planu dobowo-tygodniowego,

Wedtug dwustanowych sygnatéw zewnetrznych,

Na podstawie  natezenia ruchu wedlug swobodnie  definiowanego
wielokryteriowego kryterium wyboru,

Wedtug polecenia przekazanego recznie lub zdalnie przez system sterowania lub
sterownik nadrzedny,

Program pracy sygnalizacji powinien umozliwia¢ wydtuzanie sygnatu zielonego w
kazdej grupie sygnalizacyjnej w minimum 3 okresach:

Minimalny - ktéry wystepuje zawsze w przypadku zgtoszenia zapotrzebowania na
sygnat zielony przez grupe sygnatowa,

Maksymalny - ktéry jest opcjonalny, a jego wydiuzanie realizowane jest na
podstawie badan odstepow pomiedzy pojazdami,

Bezpiecznego zakonczenia, ktéry jest opcjonalny, a jego wydtuzanie jest
realizowane na podstawie badan odstepow pomiedzy pojazdami dojezdzajgcymi
do skrzyzowania i znajdujacymi sie w strefie dylematu,
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— Mozliwo$¢ oddziatywania na grupe sygnalizacyjng przez dowolny detektor ruchu,
a w szczegolnosci: zgtaszania zapotrzebowania na sygnat zielony i wydtuzania
sygnatu zielonego w dowolnym jego okresie,

- Mozliwo$¢ wydtuzania czasu miedzyzielonego przez dowolny detektor ruchu,

- Mozliwo$¢ zgtaszania zapotrzebowania na sygnat zielony przez grupe

sygnalizacyjnq poprzez:
= Dowolny detektor ruchu,
» Grupe detektoréow spetniajacych zdefiniowany warunek ich stanu,
= Dowolny sygnat innej grupy,
= Dowolny sygnat wejsciowy,
=  Wywotanie fazy, do ktorej nalezy grupa.

Konieczne parametry detektorow logicznych; numer grupy, na ktéra oddziatuje
detektor, wejscie (fizyczne, grupa, inny detektor, itp.), wyjscie blokujace, czas blokady
zgtoszen po sygnale zielonym, czas zwtoki zgtoszenia po zameldowaniu, czas statej
zajetosci niezbednej do generacji zgtoszenia, interwat 1 okresu, interwat 2 okresu, interwat
3 okresu, czas redukcji interwatu, czas blokady detektora od konca sygnatu zielonego,
maksymalny czas statej zajetosci, maksymalny czas braku zgtoszenia, tryb btedu, tryb
meldowania grupy (zapamietywanie zgtoszenia, tylko wydtuzanie).

Sterownik powinien mie¢ mozliwo$¢ pracy w koordynacji z innymi sasiadujgcymi
sygnalizacjami.

Sposéb i parametry urzadzen i protokotdw przesytania danych pomiedzy
sterownikami powinny dawac¢ mozliwos¢ zaréwno realizacji koordynacji liniowej (realizacja
zadanych planow sygnalizacyjnych o zadanych przesunieciach poczatkow faz) jak i
koordynacji obszarowej (w ktérej sposdéb pracy oraz charakterystyka realizowanych
programéw okre$lane sg na biezaco na podstawie ogdlnej analizy sytuacji w obszarze
objetym wspolnym sterowaniem).
2.3.1.8 Parametry serwisowe

— Mozliwo$¢ zmiany programu pracy sygnalizacji bez koniecznosci wymiany

elementow sprzetowych sterownika,

- Mozliwo$¢ modyfikacji programu pracy sterownika przy pomocy jego

standardowego wyposazenia,

— Mozliwosc¢ testowania programu przy pomocy komputera PC z symulacjg dziatania

systemu detekcji dla dowolnego detektora ruchu lub sygnatu wejsciowego,

- Mozliwosc¢ realizacji testu uktadow nadzoru pracy sterownika, a w szczegdlnosci

uktaddw nadzoru kolizyjnosci sygnatow zielonych,

— Mozliwos¢ okreslania aktualnego stanu sterownika, stanu grup sygnalizacyjnych i

elementow systemu detekcji za pomocg standardowego wyposazenia sterownika,

- Mozliwos¢ obiektowego testowania nadawania sygnatow przez grupy

sygnalizacyjne,

— Mozliwo$¢ diagnostyki aktualnych obcigzen w obwodach sygnatéw grup

sygnalizacyjnych,

- Mozliwo$¢ zmian czaséw maksymalnych sygnatéw zielonych w dowolnej strukturze

programu pracy sygnalizacji,

— Mozliwos$¢ zmian czaséw bezpiecznego zamykania sygnatéw zielonych w dowolnej

strukturze programu pracy sygnalizacji,

- Mozliwo$¢ wytaczania i zatgczania pracy dowolnego detektora,

- Mozliwo$¢ doboru czutosci pracy obwodu petli indukcyjnej.
2.3.1.9 Monitorowanie pracy sterownika

Poprzez system monitorowania pracy rozumie sie zbidér urzadzen oraz
oprogramowania uzytkowego pracujacego na komputerze PC umozliwiajacy zdalne
komunikowanie sie za pomoca; tacz kablowych, telefonicznych oraz urzadzen radiowych
sterownikdw  zainstalowanych na skrzyzowaniach z komputerem centralnym
zainstalowanym w miejscu sterowania ruchem, jednostce utrzymania sygnalizacji, itp.
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Sterownik powinien umozliwi¢ zdalne przekazywanie danych o:

Aktualnym stanie sygnatéw grup sygnalizacyjnych i detektorow ruchu,
Historycznych danych o stanach pracy sygnalizacji (rejestr 1000 ostatnich zmian
sygnatow grup, wejsc¢ i wyjs¢ oraz rejestr 1000 ostatnich zmian jw. zapisanych
przed wystgpieniem awarii, itp.),
Zmianach struktur programu pracy sygnalizaciji,
Natezeniu ruchu zliczonych na detektorach,
Danych zapisanych w dzienniku sterownika, tj.: o zmianach stanu sterownika (tj.:
zatgczenie lub wytaczenie sterownika, przetaczenia programoéw, zmiana trybu
pracy, wprowadzenie zmian w programach i zakres tych zmian, itp.),
zarejestrowanych btedach, zaistniatych zdarzeniach (wystgpienia lub usuniecia:
awarii, ostrzezenia, usterki, itp.) opatrzonych czasem i data ich wystgpienia.,
Danych o parametrach struktur programoéw pracy sygnalizacji, Sterownik powinien
umozliwia¢ zdalne sterowanie sygnalizacjg swietlng w zakresie:
Wigczania lub wytaczania trybu pracy ostrzegawczej,
Wiaczania lub wytgczania sygnatow grup sygnalizacyjnych,
Wymuszania realizacji wskazanego programu pracy sygnalizacji,
Wymuszanie dziatania sygnalizacji zgodnie z okreslonymi przez uzytkownika
procedurami, a w szczegolnosci:

= Wywotanie realizacji programu awaryjnego,

»  Wyswietlenie komunikatu na wyswietlaczu sterownika.
Sterownik powinien umozliwia¢ zdalne modyfikowanie nastepujacych danych:
Zmiane wartosci maksymalnych czaséw sygnatéw zielonych w dowolnej strukturze
programu pracy sygnalizacji i w dowolnym jego okresie,
Zmiane czaséw oddziatywania dowolnego detektora ruchu na sygnat zielony,
Zmiane trybu pracy detektora ruchu i jego zataczenie Ilub wylaczenie
oddziatywania na grupy sygnalizacyjne,
Zmiane trybu nadzoru sygnatu grupy sygnalizacyjnej. Powiadamianie o awariach
poprzez wysytanie krotkich wiadomosci tekstowych typu SMS w sieci telefonii
komoérkowej GSM:

= Sterownik powinien umozliwia¢ automatyczne wysytanie informacji SMS

o awariach do minimum 3 deklarowanych odbiorcéw,
= Zakres wysytanej informacji do kazdego odbiorcy powinien byc¢

niezaleznie konfigurowalny i obejmowaé grupy informacji; btedy
krytyczne, ostrzezenia, zmiany standw pracy, interwencje serwisowe,
itp.,

Powinna istnie¢ mozliwos¢ zadeklarowania okresowego (np. raz na dzien)
ponawiania wysytania komunikatu w stanach awaryjnych lub po wystgpieniu
ostrzezenia (np. w przypadku braku reakcji stuzb utrzymaniowych),

Sterownik powinien przesta¢ informacje o aktualnym swoim stanie na numer
abonenta w odpowiedzi na przystane zapytanie w trybie SMS,

Wszystkie parametry zwigzane z obstugg informacji SMS powinny by¢ mozliwe do
zmiany w kazdej chwili za pomoca standardowego wyposazenia sterownika.
Wykonawca udostepni Zamawiajacemu petny protokdt transmisji pomiedzy
systemem monitorowania a urzadzeniami zainstalowanymi na obiektach wraz ze
szczegdtowym opisem jego elementéw w celu umozliwienia Zamawiajgcemu
opracowanie wilasnego systemu lub wiaczenie obstugi sterownikéw do innego
systemu.

2.3.1.10 Dokumentacja techniczna
Wykonawca wraz ze sterownikiem dostarcza oswiadczenie o zgodnosci produktu z
obowigzujacymi normami, przepisami oraz dokumentacjg techniczng i STWIORB.
Wykonawca wraz ze sterownikiem dostarcza dokumentacje techniczno ruchowq i
instrukcje obstugi zawierajaca:
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2.3.1.

2.3.1.

Schemat podtaczenia grup sygnalizacyjnych i urzadzen detekcji ruchu do modutéw
sterownika,

Schematy i opisy konstrukcji poszczegdélnych modutdéw sterownika,
Dokumentacje realizowanej przez sterownik metody sterowania wraz z opisem i
sposobem stosowania umozliwiajacym uzytkownikowi samodzielne
przygotowywanie nowych oraz wprowadzanie zmian w istniejacych programach
sterujqcych obiektami,

Dokumentacje wszelkich programoéw stuzacych; diagnostyce, programowaniu,
odczytywaniu danych zapisanych w pamieci sterownika.

11 Oprogramowanie

Wykonawca wraz ze sterownikiem dostarcza oprogramowanie:

Narzedziowe - umozliwiajace przygotowanie programu pracy sygnalizacji oraz
kontrole poprawnosci wprowadzanych danych,

Symulacyjne - umozliwiajgce testowanie przygotowanego programu pracy
sygnalizacji na komputerze PC z symulacjgq dziatania systemu detekcji dla
dowolnego detektora ruchu lub sygnatu wejsciowego, symulacja pracy sterownika
powinna w petni odpowiadac jego rzeczywistej pracy,

Uruchomieniowe - utatwiajace sprawdzanie realizacji zatozonego sterowania na
obiekcie. Program obrazuje na uproszczonym planie sytuacyjnym obiektu
zawierajgcym elementy sygnalizacji: sygnalizatory, detektory, wejscia/wyjscia
dziatanie sygnalizacji,

Archiwizacyjne - umozliwiajace pobranie ze sterownika dziennika jego pracy,
pomiarow natezenia ruchu, historii stanéw sygnatéw w grupach przed wywotanie
trybu pracy ostrzegawczej. Program powinien umozliwia¢ gromadzenie danych w
bazie danych automatycznie aktualizujac pobierane dane w istniejacej bazie.
Narzedziowe systemowe - umozliwiajace wgrywanie (upgrade) oprogramowania
systemowego do uktadéw mikroprocesordw sterujacych i innych programowalnych
urzadzen sterownika,

Oprogramowanie systemu zdalnego monitorowania pracy sygnalizacji,

Protokoty transmisji umozliwiajace przysytanie danych w systemach: pakietowej
transmisji danych, transmisji danych w technologii Bluetooth.

12 Warunki gwarancji i serwisu

Wykonawca udziela 3 letniego okresu rekojmi,

Okres eksploatacji sterownika okresla sie na 10 lat,

Przez okres eksploatacji sterownika Wykonawca zapewni dostepnosé¢ czesci
zamiennych, prowadzi¢ bedzie telefoniczny serwis techniczny dostepny dla
Uzytkownika w godzinach od 06.00 do 22.00 oraz telefoniczny numer alarmowy
dostepny przez 24 godziny w sytuacja nagtych,

W okresie rekojmi Wykonawca zobowigzany jest nieodptatnie w czasie 24 godzin
od chwili zgtoszenia dostarczy¢ nowy lub naprawi¢ uszkodzony modut sterownika
lub w przypadku braku mozliwosci spetnienia tego warunku, nieodptatnie zapewnic
sterownik zastepczy do czasu wykonania naprawy.

Po okresie rekojmi Wykonawca zobowigzany jest odptatnie w czasie 24 godzin od
chwili zgtoszenia dostarczy¢ nowy lub naprawic¢ uszkodzony modut sterownika lub
w przypadku braku mozliwosci spetnienia tego warunku, nieodptatnie zapewnic
sterownik zastepczy do czasu wykonania naprawy. Wykonawca moze dostarczyc
uzytkownikowi komplet czesci zamiennych zobowigzujac sie do naprawy
uszkodzonych elementéw po ich wymianie przez Uzytkownika,

Przez okres 2 miesiecy po uruchomieniu na obiekcie Wykonawca nieodptatnie
zobowigzany jest w ciggu 48 godzin do wprowadzania wszelkich zmian w
programach sterujgcym obiektem zgtaszanych przez Uzytkownika,

W przypadku stwierdzenia bteddéw lub koniecznos$ci wprowadzenia poprawek w
oprogramowaniu sterownika, wykrytych u uzytkownikéow innych niz GDDKIA,
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Wykonawca niezwiocznie zawiadomi uzytkownika (GDDKIiA) i przy jego wiedzy
wdrozy zmiany we wszystkich posiadanych przez niego urzadzeniach,

- W okresie rekojmi Wykonawca zobowigzany jest do wdrazania nieodptatnie
nowszych, uaktualnionych wersji oprogramowania w miare ich opracowywania,

— W okresie eksploatacji sterownika Wykonawca zobowigzany jest o powiadamianiu
uzytkownika o opracowaniu nowszych lub uaktualnionych wersji oprogramowania
w miare ich opracowywania,

- Przez okres eksploatacji Wykonawca prowadzi¢ bedzie strone internetowg, na
ktorej dostepne bedg dla Uzytkownika wszystkie aktualne wersje dokumentacji
sterownika i oprogramowania.

2.3.2 System monitorowania i nadzoru pracy sygnalizacji

Poprzez system monitorowania rozumie sie zbiér urzgdzen oraz oprogramowanie
uzytkowe pracujace na komputerze PC umozliwiajace zdalne komunikowanie sie za pomocg
tacz telefonicznych, tacz operatorow komorkowych, tacz internetowych Iub radiowych
urzadzen zainstalowanych na skrzyzowaniach z urzadzeniem centralnym zainstalowanym
w miejscu sterowania ruchem, jednostce utrzymania sygnalizacji, itp.

Urzadzenia systemu monitorowania powinny zapewni¢ zdalne zbieranie danych o
pracy urzadzen sygnalizacji, natezeniach ruchu na wyznaczonych relacjach oraz o
aktualnym stanie urzadzen obiektowych (grupy sygnalizacyjne i detektory ruchu).

Urzadzenia centralne i urzadzenia zdalne musza by¢ wyposazone w srodki tacznosci,
ktére umozliwig komunikacje i przesytanie danych pomiedzy nimi.

Docelowym s$rodkiem komunikacji urzgadzen sterowania ruchem w systemie
monitorowania powinna by¢ sie¢ internetowa poprzez state tacze kablowe. W przypadku
braku technicznej mozliwosci przytaczenia sterownika do Internetu lub braku ekonomicznej
optacalnosci realizacji takiego potaczenia dopuszcza sie zastosowanie tymczasowo innych
srodkow komunikacji, np.: modem GSM / GPRS, modem telefonii komutowanej, itp.

Zastosowany system monitorowania powinien umozliwi¢ pobranie ze sterownika
sygnalizacji oraz graficzng wizualizacje:

- aktualnego stanu grup sygnatowych, detektoréw ruchu i wejs¢,

- wykreséw zmian sygnatdow grup sygnalizacyjnych i zmian stanéw detektorow

ruchu za okres min 240 sekund,

— parametréw sterowania (parametrow grup sygnalizacyjnych, detektordw,
wejsé/wyjs¢, harmonogramu zmian programoéw, warunkow wyswietlania sygnatow
w grupach, itp.),

— danych zgromadzonych w dziennikach o zmianach standéw pracy sygnalizacji, o
wykrytych usterkach i awariach obwoddw sygnatowych, systemu detekcii,
zasilania sterownika oraz o zmianach struktur programu pracy sygnalizacji,

- danych o natezeniach ruchu w okreslonych horyzontach czasowych

- umozliwiac zapis zbieranych danych w bazie danych.

System powinien zdalnie umozliwi¢ sterowanie sygnalizacjq w zakresie:

— wymuszenie realizacji trybu pracy ,zétte-pulsujace”,

- wylaczenie i wigczenie zasilania obwoddow wykonawczych grup sygnalizacyjnych,

— wymuszenie realizacji wskazanej struktury programu pracy sygnalizacji,

— zmiany wartosci parametrow programu pracy sygnalizacji (czaséw maksymalnych
sygnatow, zataczanie/wytaczanie detektora ruchu, wydtuzanie czasow
miedzyzielonych, itp.).

2.3.3 Modem GSM / GPRS

Modem GSM / GPRS zastosowany do tacznosci ze sterownikiem powinien
charakteryzujacy sie nastepujacymi cechami:

- komunikacja z modemem poprzez tacze szeregowe,

- modem powinien mie¢ zaimplementowany protoko6t TCP/IP,

— powinien mie¢ mozliwos¢ odbioru przychodzacego potaczenia w trakcie sesji GPRS,

— powinien mie¢ mozliwos¢ odbioru i nadania wiadomosci SMS w trakcie sesji GPRS.
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2.3.4 Zestaw pomiarowo-ztgczowy

Istniejacq przystawke pomiarowo-rozdzielcza w obudowie metalowej nalezy
wymieni¢ na zestaw pomiarowo-ztaczowy w obudowie z tworzywa sztucznego.

Zestaw sktadac sie powinien z dwéch komér. W dolnej komorze umieszczone zostanie
gtdowne zabezpieczenie (przedlicznikowe). W gérnej komorze umieszczona zostanie tablica
pomiarowa, na ktoérej zamontowany zostanie licznik energii czynnej oraz zabezpieczenie
zalicznikowe w obudowie przystosowanej do plombowania.

Obwdd zasilania sygnalizacji do sterownika nalezy wyprowadzi¢ kablem YKY
4*4mm?2. Kabel przechodzacy przez dolng czes¢ ztacza nalezy utozy¢ w rurce SVO32mm.

W obwodzie zasilania nalezy umiesci¢ nastepujace zabezpieczenia:

— zabezpieczenie przed licznikiem: wktadka bezpiecznikowa topikowa o
charakterystyce zwtocznej umieszczona w roztaczniku bezpiecznikowym w dolnej
czesci zacza,

— zabezpieczenie za licznikiem: wytgcznik instalacyjny nadmiarowo-pradowy
umieszczony w obudowie przystosowanej do plombowania w gornej czesci ztacza.

Wartosci zabezpieczen nalezy dobra¢ zgodnie z warunkami technicznymi przytaczenia
urzadzen do sieci energetycznej okreslonymi przez wtasciwy zaktad energetyczny.

Dla uziemienia ogranicznika przepie¢ umieszczonego w sterowniku sygnalizacji oraz
dla uziemienia przewodu ochronnego w ztgczu pomiarowym projektuje sie wykonanie
uziemiania pretowego np. typu: ,GALMAR".

Rezystancja uziemienia powinna by¢ mniejsza niz 10 om.

Obie komory zestawu przytgczeniowego powinny posiada¢ oddzielne zamki.

3. SPRZET BUDOWLANY
3.1.Wymagania ogoélne
Sprzet uzywany przez Wykonawce powinien by¢ zgodny z OST DM.00.00.00. [11].
3.2.Dob6r sprzetu:

Roboty ziemne w sgsiedztwie istniejacego uzbrojenia podziemnego nalezy wykonac
recznie.

4., TRANSPORT
4.1.Wymagania ogdlne
Ogoélne zasady transportu powinny by¢ zgodne z ustaleniami OST DM.00.00.00. [11].
4.2.Dobor srodkow transportu

Przewozone materiaty powinny by¢ zabezpieczone przed ich przemieszczaniem
i uktadane zgodnie z warunkami transportu wydanymi przez ich wytwérce.

5. WYKONANIE ROBOT
5.1.0g6lne warunki wykonywania roboét.

Ogdlne warunki wykonywania robot podano w OST DM.00.00.00. [11].

5.2.Zakres wykonywania robét.

5.2.1. Wykopy pod fundamenty.
Przed przystgpieniem do robot Wykonawca wyznaczy zakres robot.
Przed przystgpieniem do wykonywania wykopow, Wykonawca ma obowigzek
sprawdzenia zgodnosci rzednych terenu z danymi dokumentacji projektowej.
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Wykopy pod fundament dla sterownika nalezy wykonaé recznie o wymiarach
podanych w dokumentacji sterownika lub dokumentacji producenta fundamentdéw
zastosowanego dla posadowienia sterownika.

W przypadku wystepowania gruntow powodujacych zasypanie wykopu nalezy wykop
oszalowac.

Grunt pochodzacy z wykopu stanowi wtlasno$¢ Wykonawcy i powinien byc¢
sukcesywnie wywozony poza teren budowy.

5.2.2. Fundamenty

Lokalizacja fundamentu powinna byc¢ okreslona w Dokumentacji Projektowej.

Sterownik nalezy posadowi¢ na fundamencie zalecanym przez producenta
sterownika. Fundament powinien by¢ zabezpieczony przed korozja.

Zaleca sie wykonanie fundamentu betonowego prefabrykowanego o wielkosci
dobranej do wielkosci zastosowanej obudowy sterownika. Wielko$¢ fundamentéw zgodna
z wielkos$ciami wykopow podanymi w punkcie 5.2.1.

Technologia wykonywania fundamentu pod sterownik:

- wykonanie wykopu,

- ustawi¢ dolng czes$¢ fundamentu z elementéw prefabrykowanych betonowych na

warstwie zageszczonego zwiru,

— o0sadzi¢ przepusty z rur dla kabli,

- przestrzen miedzy rurami a $ciang fundamentu wypetni¢ betonem B7,5,

- przestrzen pomiedzy fundamentem a skarpami wykopu wypetni¢ piaskiem

stabilizowanym cementem 1:4.

Ilos$¢ rur przepustow do kabli nalezy dobra¢ do ilosci kabli potrzebnych do obstugi
skrzyzowania, kierujac sie nastepujacq zasadq umieszczania w oddzielnych otworach
kanalizacji kablowej kabli prowadzacych rozne sygnaty:

— kable obwodu zasilania sterownika,

— kable sterownicze sygnalizatorami 230V albo 40V,

— kable sterownicze przyciskow dla pieszych (12V lub 24V) lub kable sterownicze

petli detekcji pojazdow lub innych urzadzen detekcji pojazdow.

Po wprowadzeniu kabli otwory przepustow nalezy zaslepic i uszczelnic¢ pianka.

5.2.3. Instalacja sygnalizacji

Instalacje sygnalizacji nalezy wyprowadzi¢ ze sterownika poprzez przepusty z rur dla
kabli.

6. KONTROLA JAKOSCI ROBOT
6.1.Zasady wykonania kontroli roboét

Ogédlne zasady kontroli jakosci robot podano w OST DM.00.00.00. ,Wymagania
ogolne” [11].

Wykonawca przedtozy certyfikaty bezpieczenstwa na materiaty i urzadzenia
elektryczne.

6.2.Wykopy pod fundamenty

Lokalizacja, wymiary i zabezpieczenie $cianek wykopu powinno by¢ zgodne z
Dokumentacjq Projektowg i STWIORB.

6.3.Fundamenty

Program badan powinien obejmowac sprawdzenie ksztattéw i wymiarow, wygladu
zewnetrznego oraz wytrzymatosci. Parametry te powinny by¢ zgodne z Dokumentacjg
Projektowg oraz wymaganiami STWIORB.
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Fundamenty nie mogg by¢ mniejsze, niz to okreslono w Dokumentacji Projektowej i
wieksze nie wiecej niz 5 cm. Rzedne ptaszczyzny fundamentu nie powinny sie rézni¢ od
projektowanych o wiecej niz 2 cm.

6.4.Sterownik i szafa pomiarowo-rozdzielcza

Sprawdzeniem nalezy ujac jakos$¢ wykonania i wykonczenia, a zwtaszcza:

— stan powtok antykorozyjnych,

- ciggto$¢ przewodow ochronnych i ich podigczenie do wszystkich metalowych

elementow mogacych znalezé sie pod napieciem,

— jakos$¢ wykonanych potaczen w obwodach gtéwnych i pomocniczych,

- jakos¢ potaczen kabli zasilajacych,

— kompletnos$¢ wyposazenia,

— zgodnos$¢ schematu zasilania szafy ze stanem faktycznym.

Schemat zasilania Wykonawca umiesci na widocznym miejscu wewnatrz szafy.

Rysunek lokalizacji urzadzen sygnalizacji na planie sytuacyjnym Wykonawca umiesci
na widocznym miejscu wewnatrz szafy.

Schemat potaczen kablowych Wykonawca umiesci wewnatrz szafy.

6.5.Sprawdzenie dziatania sygnalizacji

Wykonawca moze wigczy¢ sygnalizacje do pracy cyklicznej po wyswietleniu sygnatu
z6ttego migajacego. Pierwsze uruchomienie sygnalizacji nowo wybudowanej Iub
uruchamianej po przebudowie skrzyzowania powinno by¢ poprzedzone nadawaniem
sygnatu zéttego migajacego przez okres co najmniej 24 godz.

Przed zataczeniem sygnalizacji Wykonawca dostarczy w miejsce wskazane przez
Zamawiajgcego wszelkie niezbedne narzedzia sprzetowe i programowe pozwalajace na
sprawdzenie realizacji programu sygnalizacyjnego (symulacje pracy sygnalizacji) pod
wzgledem; poprawnosci wykonywania, poprawnosci realizacji zatozonego algorytmu
sterowania, zgodnosci z przepisami, zgodnosci z Dokumentacjg Techniczng, itp. Poprawne
przeprowadzenie symulacji pracy sygnalizacji jest warunkiem niezbednym umozliwiajgcym
dopuszczenie sygnalizacji do eksploatacji po przebudowie lub zmianie programu.

Sterownik powinien mie¢ mozliwos¢ wspdtpracy przynajmniej z jednym ze
standardowych programoéw do modelowania i symulowania ruchu, takimi jak: VISSIM,
HUTSIM, EMMA, Synchro, itp.)

Zataczenie sygnalizacji moze nastgpi¢ po sprawdzeniu poprawnosci dziatania
nastepujacych uktadow:

- poprawnos¢ przyporzadkowania sygnalizatoréw do grup wykonawczych,

- nadzoru sygnatéw czerwonych,

- wykrywanie kolizji sygnatéw zielonych w grupach kolizyjnych,

— poprawnos¢ przyporzadkowania detektorow ruchu do zdefiniowanych kanatow

wejsciowych,

- poprawnos¢ pracy uktadu detekcji, tj.: sprawdzenie dla kazdego obwodu petli

indukcyjnej;

— stabilnos¢ zestrojenia obwodu, stabilnos$¢ pracy obwodu bez obecnosci pojazdu,

— brak przestuchu i sprzezen pomiedzy kanatami petli, poziom odstrojenia obwodu

- detekcji przez pojazd, stabilno$¢ poziomu odstrojenia obwodu przez pojazd stojacy

na petli obecnosci,

— poprawnos¢ przyporzadkowania przyciskow dla pieszych do zdefiniowanych

kanatow wejsciowych i wyjsciowych,

- wiasciwosci realizacji czasdéw programéw sygnalizacyjnych.

Dziatanie uktadow nadzorujacych: kolizji sygnatow zielonych, kontroli sygnatéw
czerwonych i sprzecznych powinno natychmiast wprowadzi¢ sterownik w tryb pracy
awaryjnej wraz z zapamietaniem rodzaju i miejsca awarii.
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7. OBMIAR ROBOT

Ogdlne wymagania dotyczgce obmiaru robét podano w OST DM.00.00.00. [11].
Obmiaru robot dokonywac¢ nalezy w oparciu o Dokumentacje Projektowg i ewentualne

dodatkowe ustalenia wynikte w czasie robodt, akceptowane przez Inspektora Nadzoru.
Jednostkg obmiarowg robot jest: 1 sztuka wybudowanej sygnalizacji.

8. ODBIOR ROBOT

Ogdlne wymagania dotyczace odbioru robot podano w OST DM.00.00.00. [11].
Przy przekazywaniu sygnalizacji swietlnej do eksploatacji Wykonawca zobowigzany
jest dostarczy¢ Inspektorowi Nadzoru nastepujace dokumenty:
— aktualng powykonawczg Dokumentacje Projektowq,
— geodezyjng dokumentacje powykonawczg,
— protokoty z dokonanych pomiardw skutecznoséci zastosowanej ochrony
przeciwporazeniowej.

9. PODSTAWA PLATNOSCI

Ogdlne wymagania podano w OST DM.00.00.00. [11].
Ptatno$¢ wg jednostek obmiarowych zgodnie z punktem 7 na podstawie obmiaru i
odbioru jakosciowego obejmuje:

— wyznaczenie lokalizacji fundamentow,

- wykopy i ich ewentualne umocnienie wraz z usunieciem nadmiaru gruntu poza
teren budowy (stanowi on wtasnos$¢ Wykonawcy), plantowanie podtoza,

- dostarczenie niezbednych materiatow,

— zasypanie wykopu i zageszczenie gruntu,

- demontaz i montaz sterownika, ustawienie szafy na kotwach, zamocowanie i
zabetonowanie,

- utozenie przepustow kablowych,

— zabezpieczenie przepustow kablowych przed zamuleniem i dostepem wody,
oznaczenie kabla,

- ewentualna naprawa powiok malarskich,

- zabezpieczenie przewoddéw przed uszkodzeniem izolacji,

— oznaczenie przewodow,

— oczyszczenie powierzchni stykowych elementow taczacych,

- wykonanie podtaczen i potaczen elektrycznych, zaprogramowanie sterownika,

- wykonanie pomiardw i badan,

- inwentaryzacja geodezyjna powykonawcza (jezeli bedzie konieczna),

— wiaczenie zasilania po uzyskaniu zgody Inspektora Nadzoru.

Zakres robot zgodnie z dokumentacjq projektowa i przedmiarem robot.

10.PRZEPISY ZWIAZANE
10.1. Normy

[1] PN-EN-12675:2002 Kontrolery sygnalizatorow. Funkcjonalne wymagania
bezpieczenstwa.

[2] PN-HD 638 S1:2006 Systemy sygnalizacyjne ruchu.

[3] PN-E-90301:1976 Kable elektroenergetyczne o izolacji z tworzyw
termoplastycznych i powtoce polwinitowej na napiecie znamionowe 0,6/1 kV.

[4] PN-E-90304:1976 Kable sygnalizacyjne o izolacji z tworzyw termoplastycznych
i powtoce polwinitowej na napiecie znamionowe 0,6/1 kV.

[5] PN-E-05125:1976 Elektroenergetyczne i sygnalizacyjne linie kablowe.
Projektowanie i budowa.
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[6] PN-E-90054:1987 Przewody elektroenergetyczne ogdlnego przeznaczenia do
ukfadania na state. Przewody jednozytowe o izolacji polwinitowej.

10.2. Inne dokumenty

[7] Rozporzadzenie Ministra Infrastruktury z dnia 3 lipca 2003 r. w sprawie
szczegotowych warunkow technicznych dla znakow i sygnatéw drogowych oraz
urzadzen bezpieczenstwa ruchu drogowego i warunkow ich umieszczania na
drogach (Dz.U. 2019 poz. 2310) - zatacznik Nr 3.

[8] Przepisy budowy urzadzen elektrycznych. Warszawa 1980r.

[9] Warunki techniczne wykonania i odbioru robot budowlano-montazowych -
czes$¢ V instalacje elektryczne.

[10] Rozporzadzenie Ministra Przemystu z dnia 26.11.1990 r. w sprawie warunkéw
technicznych, jakim powinny odpowiada¢ urzadzenia elektroenergetyczne w
zakresie ochrony przeciwpozarowej (Dz. U. nr 81).

[11] Ogodlne specyfikacje techniczne.

Ilekro¢ w wymaganiach wskazano znaki towarowe, patenty lub pochodzenia, a takze normy - oznacza to, iz
Zamawiajacy nie mogt opisac¢ przedmiotu zamodwienia za pomocg dostatecznie doktadnych okreslen i dopuszcza
rozwigzanie rownowazne tj. wskazanemu zapisowi towarzyszy wyrazenie ,lub réwnowazne”. Wskazanie znaku
towarowego, pochodzenia lub patentu jest jedynie przykfadowe i stuzy okresleniu minimalnych parametrow
jakosciowych i cech uzytkowych, jakim musza odpowiada¢ materiaty, produkty, urzadzenia aby spetniac
wymagania stawiane przez Zamawiajacego. Za rozwigzania rownowazne Zamawiajacy uzna takie rozwigzanie,
ktore pod wzgledem technologii, wydajnosci i funkcjonalnosci przez to rozwigzanie oferowanych, nie odbiega
znaczgco od technologii funkcjonalnosci i wydajnosci wyszczegélnionych w rozwigzaniu wyspecyfikowanym, przy
czym nie podlegajg porownaniu cechy rozwigzania wiasciwe wytacznie dla rozwigzania wyspecyfikowanego, takie
jak: zastrzezone patenty, wtasnosciowe rozwigzania technologiczne, wtasnosciowe protokoty itp., a jedynie te,
ktore stanowig o istocie catosci zaktadanych rozwigzan technologicznych i posiadajg odniesienie w rozwigzaniu
rownowaznym. Za rozwigzanie réwnowazne nie mozna uznaé rozwigzania identycznego (tozsamego), a jedynie
takie, ktore w porownywanych cechach wykazuje doktadnie tg sama lub bardzo zblizong wartos¢ uzytkowa. Przez
bardzo zblizong warto$¢ uzytkowa rozumie sie podobne, z dopuszczeniem nieznacznych réznic niewptywajacych
w zadnym stopniu na catoksztatt rozwigzania, zachowanie oraz realizowanie podobnych funkcjonalnosci w danych
warunkach, identycznych dla obu rozwigzan, dla ktérych to warunkdw rozwigzania te sq dedykowane.
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