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I. CZESC OPISOWA
1. Ogolny opis przedmiotu zamoéwienia.

Zamowienie obejmuje program funkcjonalno-uzytkowy sterowania sygnalizacja $wietlng i
przebudowe sygnalizacji na skrzyzowaniach ulic:

— Wojska Polskiego — 1-go Maja — Kochanowskiego,

— Wolnos$ci — Marcinkowskiego,

— Roézyckiego - Oginskiego w Jeleniej Gorze.

ZamoOwienie obejmuje réwniez zaprojektowanie, uzyskanie wymaganych prawem decyzji i
zezwolen na przebudowe oraz przebudowanie w/w sygnalizacji i oddanie ich do do eksploatacji.

Szczegdlowy zakres rzeczowy robot projektowych 1 budowlanych przewidzianych do
wykonania w ramach obowigzkow Wykonawcy jest przedstawiony w dalszej tresci Programu
funkcjonalno — uzytkowego.

Dokumenty zawarte w niniejszym programie funkcjonalno-uzytkowym stanowig opis
przedmiotu zamowienia zgodnie z Rozporzadzeniem Ministra Infrastruktury z dnia 2 wrze$nia
2004r. w sprawie szczegOtowego zakresu i1 formy dokumentacji projektowej, specyfikacji
technicznych wykonania i odbioru rob6t budowlanych oraz programu funkcjonalno-uzytkowego
(Dz.U. Z 2013r. poz. 1129).

Zamawiajacy wraz z PFU udostepnia jako dokumenty wigzace wykonawce:

e plany sytuacyjne skrzyzowan Wojska Polskiego — 1-go Maja — Kochanowskiego,

e Wolnosci — Marcinkowskiego,

e Rozyckiego — Oginskiego,
zwierajace obecng 1 projektowang organizacj¢ ruchu wraz z rozmieszczeniem masztow i
wysiggnikow.

Inwestycja zlokalizowana jest w Jeleniej Gorze tj.
e skrzyzowanie ul Wolnosci — Marcinkowskiego w dzielnicy Cieplice,
e skrzyzowanie ul Wojska Polskiego — 1-go Maja — Kochanowskiego w centrum,
e skrzyzowanie ul Rozyckiego — Oginskiego na Zabobrzu.

1.1. Charakterystyczne parametry okreslajace wielko§¢ obiektu lub zakres robét
budowlanych.

1.1.1.  Zakres robot budowlanych przewidzianych do wykonania.

Przedsiewzigcie polega na przebudowie sygnalizacji $wietlnej wg wczesniej opracowanego 1
uzgodnionego z inwestorem projektem przebudowy i zatwierdzonego przez zarzadzajacego ruchem
projektem organizacji ruchu wraz z programami pracy sygnalizacji na w/w skrzyzowaniach.

Zasilanie sygnalizacji z istniejgcych szaf ktore nalezy rowniez wymieni¢ na nowe.
Kanalizacja kablowa pod nowe kable powinna przebiega¢ na przewazajacych odcinkach obok
istniejacych kabli. Nalezy wymieni¢ cato$¢ okablowania, wszystkie szafy sterownicze i1 zasilajace,
maszty, wysi¢gniki, komory wraz z ekranami a, po przekopach odbudowa¢ jezdnie 1 chodniki,
wykona¢ nowe oznakowanie poziome /grubo warstwowo/ i pionowe / znaki z folii III generacji/.



W zakresie projektowanych robot przewiduje sie:
. montaz i oprogramowanie aparatu sterowniczego,
. montaz  konstrukcji  wsporczych oraz  sygnalizatorow  $wietlnych,
sygnalizatorow akustycznych 1 przyciskow zgloszeniowych, kamer wideodetekc;i,
utozenie petli indukcyjnych,

. wykonanie przepustow kablowych pod jezdniami,

. kanalizacje¢ kablowag dla kabli sygnalizacyjnych i1 telekomunikacyjnych
(budowa studni kablowych i utozenie rur ostonowych),

. utozenie w kanalizacji kablowej kabli sygnalizacyjnych ,

. odtworzenie nawierzchni chodnikow, jezdni i zieleni,

. pomiary, proby i uruchomienie sygnalizacji.

1.1.2. Parametry techniczne obiektow i robot przewidzianych do zaprojektowania i
wykonania w ramach inwestycji.

1. Skrzyzowanie ul Wolnos$ci — Marcinkowskiego w dzielnicy Cieplice,
obecnie trzywlotowe, nalezy zaprojektowac 1 wykonac¢ jako czterowlotowe,
13 grup sterowania.
2. Skrzyzowanie ul Wojska Polskiego — 1-go Maja — Kochanowskiego w centrum,
czterowlotowe, rozszerzone o skrzyzowanie 1-go Maja — Kochanowskiego, 27 grup sterowania.
3. Skrzyzowanie ul Roézyckiego — Oginskiego na Zabobrzu jest skrzyzowaniem
czterowlotowym potaczone z przejsciem dla pieszych w rejonie pawilonéw handlowych i
spotdzielni mieszkaniowej, 16 grup sterowania.

1.2. Aktualne uwarunkowania wykonania przedmiotu zamowienia.
1.2.1. Uwarunkowania dotyczgce ochrony srodowiska.

Dla planowanej inwestycji nie potrzeba uzyskania decyzji srodowiskowej, gdyz urzadzenia
sterowania ruchem sg, elementem oznakowania (organizacji ruchu).
Niezaleznie od tego w trakcie prowadzenia robot nalezy przestrzega¢ nastepujacych
wymagan:
— plac budowy 1 zaplecze zorganizowa¢ w sposOb zapewniajacy oszczedne korzystanie z
terenu,
— uporzadkowac teren budowy przywracajac go do stanu poprzedniego,
— powstajace w trakcie budowy odpady nalezy segregowac i wywozi¢ regularnie w miejsce
sktadowania lub przekaza¢ do utylizacji,
— roboty prowadzi¢ w porze dzienne;.

1.2.2. Wytyczne inwestorskie i uwarunkowania zwigzane z przygotowaniem budowy i
jej przeprowadzeniem.

Nie wylaczajac zobowigzan okre§lonych w innych miejscach niniejszego Programu
funkcjonalno — uzytkowego, przy przygotowaniu i realizacji przedmiotowe] inwestycji nalezy
przestrzega¢ nast¢pujacych wytycznych i uwarunkowan:



e wykonawca jest zobowigzany do opracowania, uzgodnienia i zatwierdzenia projektow
organizacji ruchu na czas budowy uwzgl¢dniajac utrzymanie ciggto$ci ruchu maksymalnie
przy obecnej czynnej sygnalizacji,

e wykonawca jest zobowigzany do opracowania harmonogramu i przeprowadzenia robot w
taki sposob, aby zapewni¢ dojazd do terenéw przyleglych sagsiadujacych z inwestycja,

e w projekcie nalezy zachowac istniejacg organizacje ruchu, uwzgledniajac na skrzyzowaniu
ulic Wolnosci — Marcinkowskiego nowy czwarty wlot od strony

e _ warsztatow’”.

e projektujac kanalizacje¢ kablowa, projekt w zakresie kolizji nalezy uzgodni¢ z wiascicielami
sieci, a przy realizacji respektowa¢ warunki uzgodnien.

e Podczas prac ziemnych nalezy zwréci¢ szczegdlng uwage na istniejgcg infrastrukture
telekomunikacyjng w celu uniknigcia jej uszkodzenia. Prace ziemne w poblizu urzadzen
telekomunikacyjnych wykona¢ rgcznie z nalezytg dbatoscia.

1.3. Ogolne wlasciwosci funkcjonalno — uzytkowe.
Zasady sterowania.

Sygnalizacje powinny pracowaé jako akomodacyjne acykliczne realizujac diagramy sterowania

grupowego w zaleznosci od zakresu wzbudzen systemow detekcji. Oprogramowanie bedzie umozliwiaé
generowanie programoéw sygnalizacji w oparciu o zgloszenia nadchodzace z systemu detekcji.
Sygnalizacja bedzie realizowa¢ cykl sterowania o ustalonej kolejnosci otwierania grup z
pomini¢ciem grup nie wzbudzonych.
Obstluga kolejnych zgloszen kolizyjnych wzgledem wczesniej zalaczonych grup jest mozliwa po ich
zakonczeniu. O wyborze nastepnej grupy do zalaczenia decyduje ustalony uktad faz. W czasie
wyswietlania sygnatu zielonego w grupie podstawowej (to jest grupie, ktora zostala wybrana wg faz )
mozliwe bedzie réwniez zalgczenie innych grup tzw. grup ,,réwnoleglych wzbudzanych", o ile
oczekujg zgloszenia odpowiadajace tym grupom, a grupa podstawowa zezwala na zataczenie tych grup
réwnolegtych" (t). wykonano odpowiednie deklaracje w tablicy grup kolizji dla danej grupy
podstawowej). Dla kazdej grupy ,,rownoleglej wzbudzanej” do danej grupy podstawowej zostang
zadeklarowane obszary w jakim przedziale czasowym $wiatla zielonego tej grupy podstawowej grupa
,rownolegta wzbudzana” moze zosta¢ otwarta. Jezeli po zataczeniu grupy ,,réwnoleglej wzbudzanej” 1 jej
zamknieciu wystapi kolejne zgloszenie dla tej grupy rownoleglej, a jednoczesnie realizowany jest
zadeklarowany przedzial §wiatta zielonego grupy podstawowej, to grupa ,,rownolegta” moze zostac
otwarta kolejny raz. Grupa ,rownolegta wzbudzana” bedzie zalaczana jako akomodowana z
parametrami gwarantowanymi.

. Sterownik na podstawie zgloszen z systemu detekcji bedzie generowat
odpowiedni uktad grup.

. W przypadku braku wzbudzen grup pieszych lub krétszego otwierania grup
kotowych niz Gz max mozliwe bgdzie w danej fazie otwieranie wczesniejsze grup nie
kolizyjnych.

. Program akomodacyjny acykliczny bedzie posiadat dlugos¢ cyklu min70s

. max 120s.

. Grupy piesze nie wzbudzone bedg pomijane.

. Czas otwarcia poszczeg6lnych grup w fazie nie musi by¢ réwny.

. Sygnalizacja powinna pracowa¢ wg opisanych zasad od godz.5.30-23.00.W

pozostalych godzinach powinna wyswietla¢ ,,wszystko czerwone” lub przej$s¢ na
program koncowy /decyzje podejmie zarzadzajacy ruchem/



Parametry sterowania i detektorow.

Dla kazdej z grup w kazdym diagramie okreslono czasy $wiatta zielonego Gz, okreslajac min i max:
Dla kazdego z detektoréw okreslono interwaly czasowe okreSlajace czas oczekiwania na kolejne
wzbudzenie. W celu zdynamizowania pracy sygnalizacji przy wydtuzajagcym si¢ czasie otwarcia wlotu
okreslono zmienne wartosci interwalow w zaleznosci od uptywu czasu G

. interwatnr 1 od Gzmin do Gzmax1

. interwal nr 2 od Gmax 1 do Gzmax2
Wzbudzenia detektorow beda kasowane po uptywie 3s od zakonczenia sygnatu zielonego dla petli krotkiej
pierwszej oraz w momencie zakonczenia sygnatu zielonego dla petli pozostatych.
Wzbudzenia przyciskow dla pieszych kasowane bedg po zakonczeniu sygnatu zielonego.

Elementy detecji.
W celu optymalizacji sterowania sygnalizacjg $wietlng, konieczne jest jej wyposazenie w system

detekcji umozliwiajacy rejestracje wzbudzen pojazdéw i pieszych. Sygnalizacje nalezy wyposazy¢ w
nastepujace systemy detekcji:

. dla pojazdow - system wideo detekcji,

. dla pieszych przyciski zgloszeniowe na przejsciu przez jezdni¢ po lewej stronie
przejscia

. dla rowerzystow przyciski zgloszeniowe na przejezdzie przez jezdni¢ po lewej
stronie przejazdu.

Petle pozome / uktad potrojny/ na nawierzchni na wlotach speiniajg nastepujace funkcje:

. Petla krotka /pierwsza od linii zatrzymania/- zadanie Swiatla zielonego,

. Petla dluga -nr2/ srodkowa / -Zadanie $wiatta zielonego, Zadanie wydtuzenia §wiatta
zielonego w przedziale G min-max na okres potrzebny do obstugi pojazdow znajdujacych sie
pomigdzy linig zatrzymania a petla nr 3,

. Petla krotka -nr3/ najdalsza od linii zatrzymania / -zadanie wydluzenia $wiatla
zielonego w oparciu o badanie nat¢zenia ruchu.

Wzbudzenie petli nr 1 powoduje zagdanie otwarcia grupy przez sterownik. Po otwarciu grupy na
czas G ; mm sterownik bada zajetos¢ pasa ruchu poprzez petle nr 2 1 3 .\Wydtuzanie otwarcia grupy
nastepuje poprzez detekcje petli nr 3 do czasu Gz max. Brak wzbudzenia tej petli przez czas
ustalonego opodznienia powoduje podjecie decyzji przez sterownik o zamknigeiu grupy. Nastepnie
sterownik sprawdza zajetos$¢ petli nr 2. Dopiero brak jej wzbudzenia przez czas opdznienia / 2+1s/
powoduje podjecie decyzji o zamknieciu wlotu. System wideo detekcji bedzie spehnial funkcje detekeji
poprzez uktad petli pozomych.

2. Opis wymagan zamawiajacego w stosunku do przedmiotu zaméwienia , obejmujacy
warunki projektowania i wykonania przebudowy sygnalizacji .

2.1. Cechy obiektow budowlanych dotyczace rozwiazan budowlano - konstrukcyjnych.

Lokalizacja sygnalizatorow.

Dla zaprojektowanej organizacji ruchu zlokalizowa¢ sygnalizatory sygnalizacji $wietlnej. Dla
wszystkich wlotow zastosowaé sygnalizatory podstawowe na wysiegnikach i masztach . Dla
pieszych i rowerzystow zastosowac sygnalizatory na kazdym z przejs¢ 1 przejazdow.

Przyktadowe rozmieszczenie sygnalizatorow przedstawiono na planie sytuacyjnym.



Przy sygnalizatorach na wysiggnikach nalezy zastosowac¢ ekrany kontrastowe.

Kamery powinny by¢ zlokalizowane wg nastepujacych zasad:

Kazda kamera zostanie zamontowana na wysiegniku zlokalizowanym na wlocie. Musi on posiada¢
sztywnos$¢ gwarantujgcg brak przesuwu obrazu. Przyciski dla pieszych majg za zadanie przekazad
zadanie $wiatla zielonego do sterownika. Zaprojektowany uklad detekcyjny umozliwia stosowanie
sterowania akomodacyjnego.

Kamera:

--------------------
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ok. 7,5m
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Czasy mie¢dzyzielone.

W zwiagzku z opracowaniem diagramu sterowania dokona¢ obliczen czaséw miedzyzielonych przy
nastgpujacych zatozeniach:
Pojazdy Ve =40 km/h
Ve = 30 km/h (relacje skretne)
Vd = 60 km/h (ze wzgledow bezpieczenstwa)
Piesi Vp = 1,4m/s

W obliczaniach uwzgledni¢ dtugos¢ pojazdow 1,=10,0m.
Na podstawie tych zatozen oraz wyliczonych dlugosci drog dojazdu i ewakuacji dokona¢ obliczen czasow
miedzyzielonych.

Wymagania dla sterownika sygnalizacji Swietlnej:

Konstrukcja 2-procesorowa - osobno funkcjonujace niezaleznie od siebie mikrokomputery
sterowania 1 nadzoru oraz 2 dzialajace niezaleznie od siebie tory pomiarow napie¢ 1 pradow
zaimplementowane na pakietach wykonawczych. W sterowniku powinny by¢ wydzielone osobne
magistrale - magistrala toru sterowania i magistrala nadzoru. Oba mikrokomputery: sterowania 1 nadzoru
32-bitowe.

Whbudowany interfejs obstugi w postaci wyswietlacza LCD oraz klawiatury.



Napiecie sieci doprowadzone do uktadow wykonawczych sterujacych sygnatami swietlnymi

winno by¢ doprowadzone przez uktad stycznikow, ktoére umozliwiaja

- odfgczenie napigcia sieci od obwodow sygnatéw czerwonych 1 zielonych (etap I),

- odlaczenie napigcia sieci od obwodow sygnatow zottych (etap II).

Zalaczanie zasilania sieciowego uktadow wykonawczych, sterujgcych sygnatami §wietlnymi zdublowane -
osobne styczniki zalaczania zasilania sterowane przez mikrokomputer sterowania i mikrokomputer
nadzoru. Nalezy zapewni¢ mozliwos¢ programowania wartosci progowej przy pomocy wyswietlacza i
klawiatury sterownika przez uzytkownikow o odpowiednio wysokich uprawnieniach.

Ciagly pomiar napigcia zasilania sterownika - spadek napigcia zasilania ponizej zadanego progu,
deklarowanego przez obstuge powinien skutkowaé wylaczeniem sygnalizacji, powr6t napigcia do
poprawne] wartosci powinien powodowac automatyczne zalgczenie sygnalizacji. Aktualna wartos¢
napigcia sieci winna by¢ udostepniana uzytkownikowi na wyswietlaczu LCD.

Whbudowany modut kontroli realizujacy funkcje watchdogdéw mikrokomputerow sterowania i nadzoru
powodujacy zalaczenie sygnatow zoltych pulsujacych w przypadku awarii jednego z mikrokomputerow
lub wylaczenie sygnalizacji w przypadku awarii obu mikrokomputeréw.

Eliminacja standw sygnalizacji niebezpiecznych dla ruchu winna nastgpowac w czasie < 0,3s.

Realizacja funkcji §wiatta zottego-pulsujacego serwisowego - sygnaly zotte-pulsujace na sygnalizatorach,
sterowanie diod LED pakietow wykonawczych zgodnie z wybranym programem ,.kolorowym”.
Wbudowane facza szeregowe umozliwiajace dolgczenie urzadzen transmisji danych z systemem
centralnego sterowania oraz terminala diagnostycznego (komputera PC).

Whbudowane facze Ethernet (RJ45) umozliwiajace dotaczenie urzadzen transmisji danych z systemem
centralnego sterowania oraz terminala diagnostycznego (komputera PC). Zdublowane uktady pomiarow
napig¢ 1 pradow w torach sygnaléw $wietlnych (osobne uktady pomiarowe dla torow sterowania i
nadzoru). Oba uklady mierzace napigcie lub prad w tym samym kanale powinny dziata¢ w pehi
niezaleznie od siebie 1 by¢ dotaczone jeden do komputera sterowania, a drugi do komputera nadzoru.
Wyswietlanie na wyswietlaczu LCD aktualnych warto$ci napig¢ w torach sygnatow swietlnych w
woltach 1 pobieranej mocy w torach sygnatéw czerwonych w watach

Dynamiczne deklarowanie (programowanie) przy pomocy wyswietlacza i klawiatury warto$ci progow
kontroli napie¢ (z krokiem 1 V) i mocy (z krokiem 0,1 W).

Dynamiczne deklarowanie (programowanie) przy pomocy wyswietlacza i klawiatury 2 progéw kontroli
pradowej dla $wiatel czerwonych - progu awarii 1 progu ostrzegania. Spadek mocy pobieranej w kanale
ponizej progu ostrzegania powoduje zapis do logu, spadek mocy w kanale ponizej progu awarii -
zalaczenie Swiatta zottego-pulsujacego.

Dostep do menu na wys$wietlaczu terminala wewngtrznego mozliwy  po wprowadzeniu przez
uzytkownika jego kodu PIN, z 3 r6znymi poziomami uprawnien. W szczeg6lnosci :

- dostep do funkcji menu interfejsu uzytkownika dotyczacych edycji parametrow nadzoru
prawidlowosci wyswietlanych sygnatow swietlnych od strony elektrycznej (prawidlowe napigcia i moce w
torach sygnatlow $wietlnych) powinien by¢ ograniczony do okres$lonej grupy (grupa I) uzytkownikow
identyfikowanej przez sterownik na podstawie wprowadzanych przez nich kodow PIN,

- dostep do funkcji menu interfejsu uzytkownika dotyczacych edycji parametrow nadzoru
prawidlowosci sygnatéw Swietlnych od strony inzynierii ruchu (prawidlowe dhlugosci sygnatow,
prawidlowe sekwencje sygnalow, nadzor kolizji, nadzor czasow migdzyzielonych) powinien by¢
ograniczony do grupy (grupa II) uzytkownikow identyfikowanej na podstawie wprowadzanych przez nich
kodéw PIN. Nalezy zapewni¢ mozliwo$¢ rozrézniania przez sterownik uprawnien grup uzytkownikow I i
IL.

Przechowywanie w dziennikach zdarzen (logach) min. 1.000 komunikatéw o wykrytych zdarzeniach i
awariach.

Sterownik winien umozliwia¢ odczyt dziennikéw zdarzen - logéw poprzez port PC do notebooka.
Oprogramowanie umozliwiajace odczyt logow winno by¢ dostarczone razem ze sterownikiem.
Sterownik winien umozliwia¢ realizacj¢ koordynacji ze sterownikami typu MSR eksploatowanymi



obecnie na terenie miasta Jelenia Gora w uktadzie koordynacji statocyklicznej, koordynacji nadaznej z
wymiang informacji pomi¢dzy sterownikami co 1 s oraz koordynacji w systemie okien czasowych.
Realizacja pomiarow ruchu w kwantach 1, 5, 15, 30 minutowych oraz 1, 2, 6 1 24 h w okresie min. 90
dni dla wszystkich punkéw pomiarowych.. Do sterownika nalezy dolaczy¢ oprogramowanie do
programowania pomiarow w sterowniku oraz odczytu danych.

Sterownik powinien umozliwia¢ dokonywanie pomiaru predkosci i dlugosci pojazdéw oraz ich
klasyfikacji.

Whbudowany modut interfejsu z symulatorem ruchu. Przelaczenie z trybu przetwarzania zgloszen
rzeczywistych w tryb symulacji zgloszen generowanych przez symulator. Przed
uruchomieniem sterownika nalezy przedtozy¢ Zamawiajagcemu zapis przebiegu symulacji.
Mozliwo$¢ realizacji przez sterownik 3 okresow sygnatu zielonego akomodowanego w kazdej grupie
sygnatowej kotowej. Kazdy z w/w okresow powinny charakteryzowac nastgpujace parametry:

- luka czasowa okresu akomodacji,

- maksymalna dtugo$¢ okresu akomodaciji.

Zmiana okresu akomodacji winna by¢ realizowana zgodnie z zaprogramowanymi warunkami
logicznymi.

Sterownik winien umozliwia¢ realizacj¢ okresu akomodacyjnego 'bezpiecznego zjazdu' -dodatkowe
wydluzenie sygnalu zielonego jezeli po realizacji maksymalnej dtugosci sygnatu w strefie dylematu
znajduje si¢ pojazd.

Sterownik winien umozliwia¢ dynamiczne deklarowanie (programowanie) przy pomocy wyswietlacza i
klawiatury  sterownika przez uzytkownika o odpowiednio wysokim poziomie dostepu

- wartos$ci luk czasowych akomodaciji,

- wartosci czasow miedzyzielonych sterowania,

- warto$ci czasow miedzyzielonych wydluzania ewakuacji,

- wartos$ci maksymalnych dlugosci poszczegolnych okresoéw akomodacii,

- dotgczenia/odlaczenia detektora do/od logiki sterujacej lub zastagpienia detektora statym
zgloszeniem/statym brakiem zgloszenia lub zastgpienia detektora procedurg programowa symulujgca
zgloszenia na detektorze,

- zmian w harmonogramie selekcji programoéw sygnalizacji,

Deklarowanie w/w wartosci winno takze by¢ mozliwe z notebooka - nalezy w tym celu dostarczy¢
Zamawiajacemu odpowiednie oprogramowanie.

Mozliwos¢ pelnego przetestowania reakcji sterownika na zgloszenia od uczestnikow ruchu. Sterownik
winien umozliwia¢ za posrednictwem portu szeregowego wspotprace z symulatorem zgloszen. Przy
pomocy symulatora zgloszen mozliwe winno by¢ symulowanie dowolnych kombinacji zgloszen
odpowiadajacych zgloszeniom na detektorach. Symulator zgloszen powinien by¢ dostarczony razem z
kazdym sterownikiem

Sterownik winien zapewnia¢ mozliwos¢ zadeklarowania przy pomocy wyswietlacza i1 klawiatury
sterownika nadzoru granicznej warto$ci utrzymywania si¢ zgloszenia lub jego braku wraz z mozliwoscia
deklarowania przez sterownik sposobu reakcji na przekroczenie warto$ci granicznej (ignorowanie
zgloszenia, stale zgloszenie, przelaczenie na harmonogram awaryjny, automatyczna symulacja
zgloszenia).

Sterownik winien mie¢ wbudowany nadzor maksymalnego czasu oczekiwania na obshuge zgloszenia
(przekroczenie warto$ci granicznej] winno powodowac przejscia do realizacji harmonogramu
awaryjnego).

Razem ze sterownikiem winno zosta¢ dostarczone oprogramowanie (nadajace si¢ do
zainstalowania na komputerze przeno$nym typu notebook) umozliwiajace:

- tadowanie programow sygnalizacji do sterownika,
- odczyt dziennikdéw zdarzen ze sterownika,



- programowanie i odczyt wynikow pomiar6w ruchu ze sterownika,

— zmiang¢ parametrow sterowania w poszczegolnych grupach sygnalizacyjnych
(dtugosci) sygnaléw minimalnych, okreséw akomodacji, czasow miedzyzielonych
wydluzania ewakuacji realizowanego przez petle wydtuzania ewakuacii).

Obudowa aluminiowa z 5 letnig gwarancja.

Sterownik powinien by¢ wyposazony w $ciemniacz, do obnizania jasno$ci $wiecenia sygnalizatorow w
godzinach nocnych.

Sterownik sygnalizacji powinien zosta¢ wyposazony w moduly stuzace do gromadzenia i1 przetwarzania
obrazu z kamer oraz w jedno zintegrowane charakteryzujace si¢ stalym adresem IP tacze transmisji
danych stuzace do jednoczesnego monitorowania sygnalizacji i transmisji obrazu z kamer na bazie
protokotu TCP/IP

Zintegrowane lacze powinno zapewni¢ mozliwos$¢ transmisji danych (monitorowanie sygnalizacji oraz
podglad obrazu wideo z kamer) zar6wno poprzez sie¢ WAN jak i w sieci LAN taczacej sterowniki z
serwerem systemu MSR-SMiS.

Zintegrowane tgcze transmisji danych powinno by¢ zakonczone gniazdem typu RJ45 w standardzie
Ethernet protok6t TCP/IP, przepustowos¢ minimum 10 Mbit

Zintegrowane tacze transmisji danych powinno by¢ charakteryzowane przez staly adres IP.

Zintegrowane tacze transmisji danych powinno umozliwi¢ dotaczenie urzadzenia transmisji danych, ktore
umozliwi komunikacje z serwerem systemu MSR-SMiS w oparciu o nastepujace media (tacze
kablowe state, §wiatlowdd, Internet).

Zintegrowane lacze transmisji danych powinno dla zapewnienia bezpieczenstwa komunikacji
zapewni¢ mozliwo$¢ dostepu tylko z okreslonych lokalizacji.

W odniesieniu do transmisji obrazu wideo zintegrowane lacze transmisji danych powinno zapewni¢
mozliwo$¢ ograniczania pasma tak, aby nawet najwigksze obcigzenie facza nie wpltywalo na jako$¢
funkcjonowania monitoringu sygnalizacji §wietlnych.

Nalezy zapewni¢ mozliwo$¢ dopasowywania rozdzielczosci 1 stopnia kompresji obserwowanego
obrazu, a tym samym czgstotliwo$ci jego od§wiezania.

Prawidlowos¢ funkcjonowania zintegrowanego tgcza transmisji danych w odniesieniu do transmisji
danych z systemem monitorowania oraz realizacji podgladu obrazu z kamer zostanie sprawdzona
podczas odbioru sygnalizacji $wietlnych 1 bedzie podstawa do dokonania odbioru. Wymagania dla
systemu wideodetekcji .

System wideodetekcji powinien sktada¢ si¢ z nastepujacych elementow:

— kamer w obudowach wyposazonych ~w odpowiednie  uchwyty
umieszczonych na konstrukcjach zgodnie z projektem,

- modutéw  wideodetekcji  (wideodetektorow)  przetwarzajagcych — obraz
z kamer umieszczonych w szafie sterownika sygnalizacji $wietlnej,

— przewodow zasilania kamer typu YKY 3*1,5 (1*1,0) prowadzonych pomiedzy
sterownikiem sygnalizacji $wietlnej a listwami zasilania w masztach sygnalizacyjnych oraz
przewodow OWY 3*1,5 (3*1,0) prowadzonych pomiedzy listwami zasilania w masztach a
kazda z kamer,

- przewodow transmisji obrazu typu XzWDXpek 75-1,5/5,0 prowadzonych
pomigdzy sterownikiem sygnalizacji §wietlnej a kazda z kamer.

Obudowy kamer powinny posiadac¢ stopien ochrony co najmniej IP65 i by¢ wyposazone w grzatki z
termostatami.

Kamery powinny by¢ wyposazone w obiektywy o regulowanej ogniskowej umozliwiajgce precyzyjne
ustawienie na obiekcie optymalnej ostrosci pola widzenia kamery dla okreSlonych przez projekt stref
detekcji.

Wideodetektory powinny by¢ umieszczone w sterowniku sygnalizacji §wietlnej, ktory nalezy wyposazy¢
w moduty transmisji danych.



Kazdy z wideodetektoréw powinien umozliwia¢ zdefiniowanie minimum 25 stref detekcji wirtualnej dla
jednej kamery. Wideodetektor powinien umozliwia¢ programowe deklarowanie na wynikach detekcji dla
poszczegolnych stref funkcji logicznych OR, AND, NAND, MzN oraz operacji filtracji 1 wydtuzania
zgloszen obecnosci pojazdow.

Strefy detekcji wirtualnej powinny mie¢ mozliwos¢ eliminowania wzbudzen od poruszajacych si¢
cieni. Mozliwe powinno by¢ programowanie na wideodetektorze dla poszczegdlnych stref detekcji
wirtualnej

- identyfikacji pojazdoéw kierunku poruszajacych si¢ zgodnie z kierunkiem ruchu,
— identyfikacji pojazdéw poruszajacych sie przeciwnie do kierunku ruchu,

— obecnosci pojazdow w strefie,
— detekeji pojazdow stojacych.

[los¢ wyj$¢ transmisji rownoleglej wyprowadzonych z jednego wideodetektora powinna wynosic¢
minimum 9.

System wideodetekcji (wideodetektor + kamera) powinien umozliwia¢ detekcje pojazdow do odlegtosci
minimum 120m od kamery.

Wideodetektor powinien umozliwia¢ przestanie do sterownika sygnalizacji $wietlnej informacji o ztej
widoczno$ci uniemozliwiajacej prawidtowa detekceje pojazdow.

Wideodetektor powinien umozliwia¢ podglad obrazow przesytanych przez kamer¢ w czasie
rzeczywistym.

System wideodetekcji powinien posiada¢ mozliwos¢ rozbudowy o wideoserwer w celu przesylania
obrazu z kamer do centrum monitorowania.

System wideodetekcji powinien posiada¢ mozliwo$¢ zdalnej zmiany parametréw. W ramach zadania
nalezy dotaczy¢ sterowniki do serwera systemu zarzadzania MSR-SMiS eksploatowanego przez
MZDiM w Jeleniej Gorze umozliwiajac w ten sposob petng realizacje transmisji danych pomigdzy
serwerem systemu, a sterownikiem oraz peina realizacj¢ funkcji monitorowania, sterowania oraz
pomiardéw ruchu zapewnianych przez system MSR-SMiS.

W ramach zadania nalezy zaprogramowac¢ serwer systemu monitorowania w zakresie niezbednym do
realizacji funkcji centralnego monitorowania, sterowania oraz automatycznych pomiaro6w ruchu zgodnie z
ponizszym zestawieniem :

Wymagania dla serwera systemu centralnego monitorowania, sterowania i pomiarow ruchu oraz odnosnie
wspolpracy serwera ze sterownikami sygnalizacji §wietlnej Serwer systemu sterowania, monitorowania i
pomiardéw ruchu powinien zapewni¢ wymiane ze sterownikiem sygnalizacji $wietlnej nastepujacych
danych :

w zakresie monitorowania pracy sygnalizacji i monitorowania ruchu

— zbiorczy podglad prawidlowosci pracy sygnalizacji w postaci symbolu na mapie
miasta - kolor symbolu powinien zmienia¢ si¢ zaleznie od realizowanego trybu pracy i/lub
wystgpienia awarii elementow 1 detekcji,

— wizualizacja na mapie skrzyzowania 1 diagramach  paskowych
standbw  grup sygnalizacyjnych z rozr6znieniem zielonego stalego oraz poszczegdlnych
okreséw akomodacji (aktualizacja informacji w czasie rzeczywistym),

— wizualizacja na mapie skrzyzowania i diagramach paskowych stanow
zgloszen na detektorach (aktualizacja informacji w czasie rzeczywistym),

- wizualizacja na mapie skrzyzowania wysterowania potwierdzen dla pieszych
(aktualizacja informacji w czasie rzeczywistym),

— wizualizacja na mapie skrzyzowania grup sygnalizacyjnych, w ktoérych
uszkodzone sg zrodta swiatla,
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- wizualizacja na mapie skrzyzowania uszkodzonych detektoréw oraz detektorow
zgloszenia, ktorych sa symulowane,

- wizualizacja czas6w oczekiwania zgloszen na obstugg,

- wizualizacja wartosci  krotkoterminowych — pomiaréw  ruchu  (pomiary
realizowane w interwatach 5 - 15min),

— wizualizacja mocy 1 napig¢ mierzonych w czasie rzeczywistym w torach sygnalizacji,

— sygnalizacja wystgpienia awarii elektrycznej instalacji sygnalizacji lub pojawienia si¢
ostrzezenia o przepaleniu si¢ zarowek,

— wizualizacja warto$ci progowych awarii 1 ostrzezen napi¢¢ i mocy zaprogramowanych w
sterowniku, w zakresie mozliwosci zdalnej edycji parametrow pracy sterownika z serwera

— zmiana trybu sterowania (praca trdjbarwna, sterowania zoOlte migajace, sygnalizacja
(wylaczona) i/lub zalaczenia dowolnego programu umieszczonego w pamigci sterownika
oraz wymuszenia powrotu sterownika do pracy lokalne;,

— zdalna edycja warto$ci progowych awarii 1 ostrzezen napiec 1 mocy sterownika,

— zdalna edycja wartosci progowych detekcji cigglej obecnosci zgloszenia lub cigglego braku
obecnoscli,

— zdalna edycja dofaczania i1 odtgczenie wyj$¢ detektorow do logiki sterujacej, symulowanie
stalego zgloszenia na detektorze, stalego braku zgloszenia, symulowanie okresowych
zgloszen,

— zdalne programowanie generatoroéw symulujacych zgloszenie,

— zdalne programowanie reakcji sterownika na awari¢ detektora (stale zgloszenie, przejscie na
harmonogram awaryjny, zataczenie symulacji zgloszen),

— zdalny dostep do wszystkich dziennikow zdarzen urzadzenia - zaréwno logdéw toru
sterowania jak 1 toru nadzoru, mozliwos¢ odczytu logow 1 ich archiwizowania w serwerze
systemu,

— zdalna modyfikacja czasu i daty sterownika z serwerem (synchronizacja czasu i daty),

— zdalny restart sterownika z serwera,

— zdalne tadowanie oprogramowania do sterownika z serwera - opcja powinna dotyczy¢
cato$ci oprogramowania sterownika,

— zdalne wprowadzenia zmian w harmonogramach selekcji programow sterownika,

— zdalne konfigurowanie nastepujacych parametrow sterowania ruchem:

. wartos$ci luk czasowych akomodacji,

. warto$ci czasdw miedzyzielonych sterowania,

. warto$ci czasow miedzyzielonych wydluzania ewakuacji,

. warto$ci maksymalnych dlugosci poszczegdlnych okresow akomodacji. w zakresie
pomiaréw ruchu

SN

— programowanie krotkoterminowych pomiarow ruchu (interwaty pomiarowe 5-15
min),

- programowanie dtugoterminowych pomiaréw ruchu (wskazanie detektorow
sterownika, ktore beda realizowaly pomiary, wskazanie horyzontu pomiaréw, wskazanie
dhugosci interwatu pomiarowego, odczytu danych o ruchu, wizualizacja danych w postaci
tabelarycznej 1 w postaci wykreséw z mozliwoscig ich drukowania),

w zakresie transmisji obrazu wideo:

— konfigurowanie list wideoserwerow 1 podgladu obrazu pozyskiwanego w oparciu
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o kamery systemOow wideodetekcji zainstalowanych na skrzyzowaniach i/lub kamery
dodatkowe,

— transmisja 1 wizualizacja (podglad) obrazu z poszczegdlnych kamer zgodnie z
wprowadzong konfiguracja

— wybor kamer, ktérych podglad ma dotyczy¢, mozliwo$¢ eliminowania z widoku obrazu z
kamer uznawanych za mato istotne,

— jednoczesny podgladu obrazu z wielu kamer (np. 8 1 wigcej) w tym samym oknie wraz z
mozliwoscig zatrzymania obrazu 1 wydrukowania tego co jest w danej chwili widoczne.
Serwer systemu powinien zapewnia¢, aby dla poszczegélnych uzytkownikow systemu mozliwe byto
zaprogramowanie ich uprawnien w szczeg6lnosci jezeli chodzi o mozliwo$¢ dokonywania zmian
parametréw sterownika.

Projekty obejmujg:

. projekt organizacji ruchu,

. projekt sterowania ruchem,

. aparat sterowniczy,

. montaz nowej szafki licznikowej 1 demontaz starej,

. konstrukcje wsporcze,

. sygnalizatory swietlne i akustyczne, ekrany i znaki F-11,

. budowg przepustéw kablowych /przeciski pod jezdniami/,

. budowe¢  kanalizacji  kablowej dla  kabli  sygnalizacyjnych i
telekomunikacyjnych,

. kable sygnalizacyjne do sygnalizatorow i przyciskéw zgloszeniowych oraz
systemu wideo detekcji,

. przyciski zgloszeniowe dla pieszych,

. ochrong przeciwporazeniowg dodatkowa,

. ochrong przeciw przepigciows.

Zasilanie sygnalizacji.

Zasilanie sygnalizacji nalezy wykona¢ z istniejacego ztagcza kablowego typu Zk/R zasilajacego
obecng sygnalizacje.
Kabel zasilajacy szafke licznikowa utozy¢ w rurach ostonowych typu @ 50.
W szafce posredniej licznikowej zaprojektowac tablice licznikowa dla licznika 1-fazowego energii
czynnej. Zabezpieczenie przed licznikowe zgodnie z TWP.
Roboty kablowe nalezy wykona¢ zgodnie z PN-76/E-05125 ,,Elektroenergetyczne i sygnalizacyjne
linie kablowe. Projektowanie i budowa".

Aparat sterowniczy.

Jako aparat sterowniczy zaprojektowa¢ akomodacyjny sterownik sygnalizacji realizujacy
acykliczne sterowanie grupowe.

Konfiguracja sterownika:

. grup sygnalizacyjnych wg potrzeb,
. wejs¢ przyciskow zgloszeniowych wg potrzeb,
. zaprogramowany,
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. dotaczenie sterownika do systemu zarzadzania MSR-SMiS
. wbudowany system transmisji obrazu z 2 kamery do serwera systemu
zarzadzania,
swbudowany system wideo detekcji do wspolpracy z kamerami dla detekcji pojazdow w
polach detekcji + 2 kamery z obiektywami i obudowami,
*wbudowane zintegrowane tacze transmisji danych z serwerem systemu zarzadzania MSR-
SMiS (transmisja danych przez Internet obejmujaca transmisje obrazu),
*wbudowany $ciemniacz.
Transmisja danych pomigdzy Centrum Zarzadzania (w tym transmisja obrazu) bedzie odbywata si¢
za posrednictwem tacz WAN w postaci 1 pary przewodu teletechnicznego.
Szafy sterownika zamontowa¢ na fundamentach.
Lokalizacja sterownika zostala pokazana na rys. 1.
Sterownik oprogramowac na podstawie projektu .
Sterownik nalezy podtaczy¢ oraz skonfigurowac i uruchomic tacznos$¢ z systemem sterowania MSR
MSiS za pomoca przytacza telefonicznego/internetowego.

Konstrukcje wsporcze sygnalizatorow.

Zaprojektowa¢ jednopunktowe mocowanie diodowych lamp sygnalizacyjnych. Na maszcie niskim
glowice polaczeniows jako wierzchotkowa, na maszcie wysokim wngkowa.
Wszystkie konstrukcje wsporcze ocynkowane. Szczegotowa lokalizacje konstrukcji nalezy po
wytyczeniu geodezyjnym uzgodni¢ z inspektorem nadzoru. Maszty 1 stupy z wysiggnikami
powinny by¢ konstrukcjami rurowymi, przykrgcane do fundamentu betonowego, zabezpieczone
antykorozyjnie poprzez cynkowanie galwaniczne lub cynkowanie natryskowe 1 malowanie
jasnoszarg emalig poliuretanowa na podkladzie poliuretanowym przeznaczonym do powierzchni
cynkowych.
Na masztach zastosowaé¢ pokrywy umozliwiajace swobodny przeptyw powietrza. Konstrukcje
montowaé zgodnie z wytycznymi producenta. Lokalizacje konstrukcji wsporczych pokazano na
rys. 1.

Sygnalizatory.

Na masztach 1 stupach z wysiggnikami zamontowa¢ sygnalizatory $wietlne, sygnalizatory

akustyczne, przyciski zgltoszeniowe i1 inne wyposazenie.
Sygnalizatory $wietlne musza posiada¢ mocowanie dwupunktowe. Nalezy zwroci¢ uwage na takie
zamocowanie sygnalizatorow, aby zachowana bylta przepisowa skrajnia.
Jako zrodta $wiatla zastosowa¢ diody LED z funkcja przyciemniania. Diody powinny rownomiernie
oswietla¢ catg powierzchni¢ soczewki. Wysoko§¢ mocowania sygnalizatora winna wynosi¢ 2,20 m
(do dolnego wspornika).
Sygnalizatory laczy¢ bez  przecinania zyt wewnatrz za  posrednictwem  listwy
zaciskowej, miniaturowej. Kolorystyka zaciskow :

*pomaranczowy - przewod fazowy,

*niebieski - przewod neutralny N,

701ty z zielonym - przewod ochronny PE - polaczy¢ z metalowymi elementami konstrukc;ji,

*szary - obwody o napigciu bezpiecznym - przyciski i potwierdzenie zgloszenia 24V.

Na wysiegnikach zamontowac ekrany kontrastowe o szerokosci 0,65 m, pelne (nie azurowe).
Sygnalizatory akustyczne montowa¢ na wysokosci co najmniej 2,20 m. Sygnalizatory winny
spelnia¢ wymagania zawarte w Rozporzadzeniu Ministra Infrastruktury z dnia 03 lipca 2003r.
Sygnalizatory winny mie¢ mozliwo$¢ wyltaczania sygnalu akustycznego przez sterownik w
okreslonych godzinach .

Przyciski zgloszeniowe montowa¢ na wysokosci 1,2 m nad chodnikiem. Przyciski winny spehia¢
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wymagania zawarte w Rozporzadzeniu Ministra Infrastruktury z dnia 03 lipca 2003 r., a w
szczegblnosci:

*posiadac¢ optyczne potwierdzenie zgtoszenia pochodzace ze sterownika (24 V).

sgenerowaé sygnal akustyczny /glosowy/ pomocniczy, pomagajacy osobom z dysfunkcja
wzroku

*zlokalizowanie przejscia i przycisku,

'mie¢ mozliwo$¢ wytaczania sygnalu akustycznego przez sterownik w okreslonych
godzinach (np. w porze nocnej). Nad przyciskami umiesci¢ piktogramy ,,Wiacz
przejscie".

Kanalizacja i przepusty kablowe.

W celu ochrony projektowanych kabli zaprojektowac kanalizacje kablowa. Nalezy zastosowac
studnie z elementoéw prefabrykowanych o wymiarach zewnetrznych odpowiednio:

- 1,2x 0,6 x 1,35 m,

- 0,6 x 0,6 x 0,95 m.
Pokrywy studni powinny posiada¢ wywietrzniki. Studnie nalezy wykona¢é w  sposob
uniemozliwiajacy przedostanie si¢ gazow do ich wnetrza - nalezy uszczelni¢ potaczenia rur i
wejscia rur do studni. Wywietrzniki w pokrywach i ramy zabezpieczy¢ lakierem asfaltowym. Studnie
zaopatrzy¢ w 2-torowe uchwyty dla umocowania kabli.
Pod jezdniami nalezy wykonac przepusty z rury RHDPE cp 110 gruboscienne;.
Pod jezdniami rury nalezy utozy¢ metoda przecisku, a w pozostatych przypadkach wykopu
otwartego.

Glebokos¢ uktadania rur od nawierzchni do gornej powierzchni rury - w zaleznosci od rodzaju
nawierzchni - wynosi:

*pod chodnikami nie miej niz 0,5 m od nawierzchni,

. pod jezdniami nie mniej niz 1,0 m od nawierzchni,

. pod trawnikami nie mniej niz 0,7 m od powierzchni gruntu.

Przy wykonywaniu powyzszych robot maja zastosowanie nast¢pujgce normy:

. ZN-96 / TPSA - 004 Telekomunikacyjne linie kablowe. Zblizenia i
skrzyzowania z innymi urzgdzeniami uzbrojenia terenowego. Ogdlne wymagania i
badania.

. ZN-96 / TPSA - 012 Telekomunikacyjna kanalizacja kablowa. Kanalizacja
pierwotna. Wymagania i badania.

. ZN-96 / TPSA - 023 Telekomunikacyjna kanalizacja kablowa. Studnie kablowe.
Wymagania i badania.

Podczas prac ziemnych nalezy zwrdci¢ szczeg6lng uwage na istniejacg infrastrukturg telekomunikacyjng
w celu uniknigcia jej uszkodzenia. Prace ziemne w poblizu urzadzen telekomunikacyjnych wykonaé
recznie z nalezyta dbatoscia.

Kable sygnalizacyjne.

Do polaczenia sterownika z masztami i stupami sygnalizacyjnymi nalezy ulozy¢ kable
sygnalizacyjne typu YKSY n x1,5 mm? i YKY nxl,5 mnr. Kable uktada¢ w kanalizacji kablowej w
wykopie. Osobne kable uktada¢ dla obwodow przyciskow zgloszeniowych. Kable sygnalizacyjne rozszy¢
wewnatrz sygnalizatoréw i przyciskow na zaciskach miniaturowych.

Kable uktada¢ jak kable oswietleniowe stosujac si¢ do postanowien normy N-SEP-004. W strefie 5
m od istniejgcego uzbrojenia prace nalezy wykona¢ recznie. Kable oznakowaé opaskami zgodnie z
obowigzujacym wzorem, z zaznaczeniem wiasciciela kabla.
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Wideodetekcja.

System wideo detekeji z kamerami 1 petlami wirtualnymi. Wymagania dla systemu wideo detekcji
L. System wideo detekcji powinien sktada¢ si¢ z nastepujacych elementow:

* kamer w obudowach wyposazonych w odpowiednie uchwyty umieszczonych na
konstrukcjach zgodnie z projektem,

* modutow wideo detekcji (wideo detektorow) przetwarzajacych obraz z kamer
umieszczonych w szafie sterownika sygnalizacji §wietlnej,

* przewodow zasilania kamer typu YKY 3*1,5 (1*1,0) prowadzonych pomi¢dzy
sterownikiem sygnalizacji §wietlnej a listwami zasilania w masztach
sygnalizacyjnych oraz przewodow OWY 3*1,5 (3*1,0) prowadzonych pomiedzy
listwami zasilania w masztach a kazda z kamer,

* przewodow transmisji obrazu typu XzWDXpek 75-1,5/5,0 prowadzonych pomiedzy
sterownikiem sygnalizacji §wietlnej a kazdg z kamer.

2. Obudowy kamer powinny posiada¢ stopien ochrony co najmniej IP65 i by¢
wyposazone w grzatki z termostatami.

3. Kamery powinny by¢ wyposazone w obiektywy o regulowanej ogniskowe]
umozliwiajace precyzyjne ustawienie na obiekcie optymalnej ostrosci pola widzenia kamery
dla okreslonych przez projekt stref detekcji.

4. Wideo detektory powinny by¢ umieszczone w sterowniku sygnalizacji $wietlne;,
ktory nalezy wyposazy¢ w moduly transmisji danych.

5. Kazdy z wideodetektoréw powinien umozliwia¢ zdefiniowanie minimum 25 stref
detekcji wirtualnej dla jednej kamery. Wideo detektor powinien umozliwia¢ programowe
deklarowanie na wynikach detekcji dla poszczegolnych stref funkcji logicznych OR, AND,
NAND, MzN oraz operacji filtracji 1 wydtuzania zgloszen obecnosci pojazdow.

6. Strefy detekcji wirtualnej powinny mie¢ mozliwo$¢ eliminowania wzbudzen od
poruszajacych sie cieni. Mozliwe powinno by¢ programowanie na wideo detektorze
dla poszczegdlnych stref detekcji wirtualne;j

* identyfikacji pojazdow kierunku poruszajacych si¢ zgodnie z kierunkiem ruchu,
* identyfikacji pojazdow poruszajacych si¢ przeciwnie do kierunku ruchu,

* obecnosci pojazdow w strefie,

* detekcji pojazdow stojacych.

7. [lo§¢ wyjs¢ transmisji rownolegte] wyprowadzonych z jednego wideo detektora
powinna wynosi¢ minimum 8.

8. System wideo detekcji (wideo detektor + kamera) powinien umozliwia¢ detekcje
pojazdéw do odleglosci minimum 80m od kamery.

9. Wideo detektor powinien umozliwia¢ przestanie do sterownika sygnalizacji §wietlnej
informacji o ztej widoczno$ci uniemozliwiajacej prawidtowa detekcje pojazdow.
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10. Wideo detektor powinien umozliwia¢ podglad obrazéw przesylanych przez kamere w

czasie rzeczywistym.

11. System wideo detekcji powinien posiada¢ mozliwos$¢ rozbudowy o wideo serwer w

celu przesytania obrazu z kamer do centrum monitorowania.

System wideo detekcji powinien posiada¢ mozliwo$¢ zdalnej zmiany parametrow.

W ramach zadania nalezy dofaczy¢ sterowniki do serwera systemu zarzgdzania MSR-SMiS

eksploatowanego przez MZDiM w Jeleniej Gorze umozliwiajac w ten sposob petna realizacje
transmisji danych pomigdzy serwerem systemu, a sterownikiem oraz pelng realizacj¢ funkcji

monitorowania, sterowania oraz pomiaréw ruchu zapewnianych przez system MSR-SMiS.

W ramach zadania nalezy zaprogramowac serwer systemu monitorowania w zakresie niezbednym
do realizacji funkcji centralnego monitorowania, sterowania oraz automatycznych pomiaréw ruchu

zgodnie z ponizszym zestawieniem :

Wymagania dla serwera systemu centralnego monitorowania, sterowania i pomiaré6w ruchu oraz
odnosnie wspdtpracy serwera ze sterownikami sygnalizacji Swietlnej.

Serwer systemu sterowania, monitorowania i pomiaréw ruchu powinien zapewni¢ wymiang ze
sterownikiem sygnalizacji §wietlnej nastepujacych danych :

w zakresie monitorowania pracy sygnalizacji i monitorowania ruchu:

* zbiorczy podglad prawidtowosci pracy sygnalizacji w postaci symbolu na mapie miasta -
kolor symbolu powinien zmienia¢ si¢ zaleznie od realizowanego trybu pracy i/lub
wystgpienia awarii elementéw i detekc;i,

* wizualizacja na mapie skrzyzowania 1 diagramach paskowych stanéw grup
sygnalizacyjnych z rozroznieniem zielonego statego oraz poszczegdlnych okresow
akomodacji (aktualizacja informacji w czasie rzeczywistym),

* wizualizacja na mapie skrzyzowania 1 diagramach paskowych stanow zgloszen na
detektorach (aktualizacja informacji w czasie rzeczywistym),

* wizualizacja na mapie skrzyzowania wysterowania potwierdzen dla pieszych (aktualizacja
informacji w czasie rzeczywistym),

» wizualizacja na mapie skrzyzowania grup sygnalizacyjnych, w ktorych uszkodzone sg zrodta
Swiatla,

* wizualizacja na mapie skrzyzowania uszkodzonych detektorow oraz detektoréw zgloszenia
ktorych sg symulowane,

* wizualizacja czasdw oczekiwania zgloszen na obstugg,

* wizualizacja wartosci krotkoterminowych pomiaréw ruchu (pomiary realizowane w
interwatach 5 - 15min),

* wizualizacja mocy i1 napi¢¢ mierzonych w czasie rzeczywistym w torach sygnalizacji,

* sygnalizacja wystapienia awarii elektrycznej instalacji sygnalizacji lub pojawienia si¢
ostrzezenia o przepaleniu si¢ zardwek,

* wizualizacja warto$ci progowych awarii i ostrzezen napi¢¢ 1 mocy zaprogramowanych w
sterowniku,

w zakresie mozliwosci zdalnej edycji parametréw pracy sterownika z serwera:
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*zmiana trybu sterowania (praca trojbarwna, sterowania zoOlte migajace, sygnalizacja
wytaczona) i/lub zalaczenia dowolnego programu umieszczonego w pamigci
sterownika oraz wymuszenia powrotu sterownika do pracy lokalne;j,

* zdalna edycja warto$ci progowych awarii i ostrzezen napi¢¢ i mocy sterownika,

» zdalna edycja wartosci progowych detekcji cigglej obecnosci zgtoszenia lub cigglego braku
obecnosci,

* zdalna edycja dotgczania 1 odlgczenie wyjs¢ detektorow do logiki sterujacej,
symulowanie stalego zgloszenia na detektorze, stalego braku zgloszenia, symulowanie
okresowych zgloszen,

* zdalne programowanie generatorow symulujacych zgloszenie,

» zdalne programowanie reakcji sterownika na awari¢ detektora (state zgloszenie, przej$cie na
harmonogram awaryjny, zalagczenie symulacji zgtoszen),

* zdalny dostep do wszystkich dziennikow zdarzen urzadzenia - zarowno logow toru
sterowania jak 1 toru nadzoru, mozliwo$¢ odczytu logéw i ich archiwizowania w
serwerze systemu,

» zdalna modyfikacja czasu i daty sterownika z serwerem (synchronizacja czasu i daty), -
zdalny restart sterownika z serwera,

» zdalne tadowanie oprogramowania do sterownika z serwera - opcja powinna dotyczy¢ catosci
oprogramowania sterownika,

* zdalne wprowadzenia zmian w harmonogramach selekcji programow sterownika,

* zdalne konfigurowanie nastepujacych parametréw sterowania ruchem:

1. wartosci luk czasowych akomodacji,

2. wartosci czasOw miedzyzielonych sterowania,

3. wartos$ci czaséw migdzyzielonych wydtuzania ewakuacji,

4. wartosci maksymalnych dlugosci poszczegdlnych okreséw akomodacji.
w zakresie pomiardéw ruchu:

* programowanie krotkoterminowych pomiaréw ruchu (interwaty pomiarowe 5-15 min),

. programowanie  dlugoterminowych pomiaré6w ruchu (wskazanie
detektoréw sterownika ktore beda realizowaty pomiary, wskazanie horyzontu pomiarow,
wskazanie dlugosci interwalu pomiarowego, odczytu danych o ruchu, wizualizacja
danych w postaci tabelarycznej i w postaci wykresoOw z mozliwoscig ich drukowania),

w zakresie transmisji obrazu wideo:

* konfigurowanie list wideo serwerdw i podgladu obrazu pozyskiwanego w oparciu o kamery
systemow wideo detekcji zainstalowanych na skrzyzowaniach i/lub kamery dodatkowe,

* transmisja 1 wizualizacja (podglad) obrazu z poszczego6lnych kamer zgodnie z wprowadzong
konfiguracja,

* wybor kamer, ktorych podglad ma dotyczy¢, mozliwos$¢ eliminowania z widoku obrazu z
kamer uznawanych za mato istotne,

* jednoczesny podgladu obrazu z wielu kamer (np. 8 1 wiecej) w tym samym oknie wraz z
mozliwoscig zatrzymania obrazu 1 wydrukowania tego co jest w danej chwili widoczne.

Serwer systemu powinien zapewnia¢, aby dla poszczegdlnych uzytkownikéw systemu mozliwe
byto zaprogramowanie ich uprawnien w szczegdlnosci jezeli chodzi o mozliwo$¢ dokonywania
zmian parametrow sterownika. Zastosowano wideo detekcje. Lokalizacja kamer systemu wideo
detekcji zostata przedstawiona na rys. 1.

Konstrukcja stupa 1 wysiegnika powinna zapewni¢ maksymalng sztywno$¢ / brak mozliwosci
poruszania wywotanego podmuchem wiatru/ . Przewody zasilajacy 1 wizyjny miedzy sterownikiem a
stupami z wysiegnikami kamer prowadzi¢ w rurach ochronnych.
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Zasilanie kamer:

Kamery s3 zasilane napigciem 230V.

. Od sterownika do kazdego ze stupéw poprowadzi¢ przewod zasilajacy
YKY 3x1.5mm?2 (z zytg ochronng).

. W stupie umiesci¢ listwe zaciskowa, od ktoérej nalezy wyprowadzié
zasilanie kamery przewodem OWY 3x1.5 mm2 (z zyta ochronng). Przewdd ten biegnie
wewnatrz shupa.

. W poblizu konca wysiggnika przewod wyprowadzi¢ od spodu, poprzez
otwor zabezpieczony przepustem kablowym. Pozostawi¢ co najmniej 0.7m przewodu
na zewnatrz wysi¢gnika dla swobodnego montazu do kamery (potozenie kamery na
ramieniu wysi¢gnika bedzie wyznaczone podczas koncowej instalacji).

Przewody zasilajacy 1 wizyjny miedzy sterownikiem a stupami z wysiegnikami kamer prowadzi¢ w rurach
ochronnych.

Przewod wizyjny:

- jako przewod wizyjny zastosowac przewdd koncentryczny zelowany WzWDXpek 75-05/50.

/RG-6/

. od sterownika do kazdej kamery przewod wizyjny wprowadzi¢ jako
pojedynczy odcinek,

. w  wysiegniku lub bramie przewdd wprowadzi¢ /obok przewodu
zasilajacego/ zabezpieczony przepustem otwor kablowy i pozostawi¢ min. 07m
przewodu na zewnatrz ramienia wysi¢gnika lub poprzeczki bramy dla kamery.

System MSR SMiS

W ramach zadania nalezy dotaczy¢ sterowniki do serwera systemu zarzadzania MSR-SMiS
eksploatowanego przez MZDiM w Jeleniej Gorze umozliwiajac w ten sposob pelng realizacje
transmisji danych pomig¢dzy serwerem systemu, a sterownikiem oraz pelng realizacj¢ funkcji
monitorowania, sterowania oraz pomiaréw ruchu zapewnianych przez system MSR-SMiS. W
ramach zadania nalezy zaprogramowac serwer systemu monitorowania w zakresie niezbednym do
realizacji funkcji centralnego monitorowania, sterowania oraz automatycznych pomiaréw ruchu
zgodnie z ponizszym zestawieniem:

Wymagania serwera systemu centralnego monitorowania, sterowania i pomiarow oraz odnosnie
wspotpracy serwera ze sterownikami sygnalizacji $wietlnej.

Serwer systemu sterowania, monitorowania i pomiaré6w ruchu powinien zapewni¢ wymiang ze
sterownikiem sygnalizacji $wietlnej nastepujacych danych:

w zakresie monitorowania pracy sygnalizacji i monitorowania ruchu:

* zbiorczy podglad prawidlowos$ci pracy sygnalizacji w postaci symbolu na

mapie miasta, kolor symbolu powinien zmienia¢ si¢ zaleznie od realizowanego trybu
pracy i/lub wystapienia awarii elementow 1 detekcji,

wizualizacja na mapie skrzyzowania i diagramach paskowych standéw grup
sygnalizacyjnych z rozréznieniem zielonego stalego oraz poszczegdlnych okreséw
akomodacji (aktualizacja informacji w czasie rzeczywistym),

wizualizacja na mapie skrzyzowania i diagramach paskowych stanéw zgloszen
na detektorach (aktualizacja informacji w czasie rzeczywistym),
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wizualizacja na mapie skrzyzowania wysterowania potwierdzen dla pieszych
(aktualizacja informacji w czasie rzeczywistym),

wizualizacja na mapie skrzyzowania grup sygnalizacyjnych, w ktorych uszkodzone sa
zrodla Swiatla,

wizualizacja na mapie skrzyzowania uszkodzonych detektorow oraz detektoréw zgloszenia
ktérych sa symulowane,

wizualizacja czasow oczekiwania zgloszen na obstugg,

wizualizacja warto$ci krotkoterminowych pomiardw ruchu (pomiary realizowane w
interwatach 5-15 min),

wizualizacja mocy i napi¢¢ mierzonych w czasie rzeczywistym w torach sygnalizacji,

sygnalizacja wystgpienia awarii elektrycznej instalacji sygnalizacji lub pojawienia si¢
ostrzezenia o przepaleniu zardwek,

wizualizacja wartosci progowych 1 ostrzezen napie¢ i mocy zaprogramowanych w
sterowniku,

w zakresie mozliwos$ci zdalnej edycji parametréw pracy sterownika z serwerem:

*  *

zmiana trybu sterowania

zdalna edycja wartosci progowych awarii 1 ostrzezen napi¢¢ 1 mocy sterownika,

zdalna edycja wartosci progowych detekcji ciagtej obecnosci zgtoszenia lub
cigglego braku obecnosci,

zdalna edycja dotgczania i odtagczania wyjs¢ detektorow do logiki sterujacej, symulowanie
statego zgloszenia na detektorze, stalego braku zgloszenia, symulowanie okresowych
zgloszen,

zdalne programowanie generatoréw symulujacych zgtoszenie,

zdalne programowanie reakcji sterownika na awari¢ detektora (stale zgloszenie,
przejscie na harmonogram awaryjny, zatgczenie symulacji zgloszen),

zdalny dostgp do wszystkich dziennikow zdarzen, zarowno logdéw toru
sterowania jak i toru nadzoru, mozliwos$¢ odczytu logow i ich archiwizowania
W serwerze systemu,

zdalna modyfikacja czasu 1 daty sterownika z serwerem (synchronizacja daty i czasu),

zdalny restart sterownika z serwera,

zdalne tadowanie oprogramowania do sterownika z serwera, opcja powinna dotyczy¢
calo$ci oprogramowania sterownika,

zdalne wprowadzenia zmian w harmonogramach selekcji programoéw sterownika,

zdalne konfigurowanie nast¢pujacych parametrow sterowania ruchem:

L. wartosci luk czasowych akomodacji,

2. wartosci czasow mig¢dzyzielonych sterowania,

3. wartos$ci czasOw miedzyzielonych wydtuzania ewakuacji,

4. wartosci maksymalnych dlugosci poszczegdlnych okresow akomodacii,

w zakresie pomiardw ruchu:

programowanie krotkoterminowych pomiaréw ruchu,

programowanie dlugoterminowych pomiaréw ruchu (wskazanie detektoréw strownika,
ktore beda realizowaty pomiary, wskazanie horyzontu pomiaréw, wskazanie dtugosci
interwalu pomiarowego, odczytu danych o ruchu, wizualizacja danych w postaci
tabelarycznej i w postaci wykresow z mozliwos$cig ich drukowania),

- w zakresie transmisji obrazu video

konfigurowanie list videoserwerdw i1 podgladu obrazu pozyskiwanego w oparciu o
kamery systemow videodetekcji zainstalowanych na skrzyzowaniach i/lub kamery
dodatkowe,
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* transmisja 1 wizualizacja (podglad) obrazu z poszczegdlnych kamer zgodnie z
wprowadzong konfiguracja,
* wybor kamer, ktérych podglad ma dotyczy¢, mozliwos¢ eliminowania z widoku obrazu
kamer uznawanych za malo istotne,
jednoczesny podglad obrazu z wielu kamer (np. 5 1 wigcej) w tym samym oknie wraz
z mozliwoscig zatrzymania obrazu 1 wydrukowania tego co jest w danej chwili widoczne.
Serwer systemu powinien zapewniac¢, aby dla poszczegdlnych uzytkownikow systemu
mozliwe bylo zaprogramowanie ich uprawnien w szczegdlnosci jezeli chodzi o mozliwo$¢
dokonywania zmian parametrow.

Ochrona przeciwporazeniowa dodatkowa.

Jako ochrong przeciwporazeniowa dodatkowa zaprojektowac¢ samoczynne wylgczanie zasilania
w uktadzie TNCS, zgodnie z Rozporzadzeniem MP z 08.10.90 (Dz. U. z 1990 r. nr 81, poz. 473) i
normg PN-IEC 60364. W sieci zasilajacej sterownika wystepuje uktad TNS, tzn. oddzielny przewod
ochronny PE i neutralny N.

Ochrona przeciw przepieciowa.

Dla zapewnienia ochrony przeciw przepigciowej, od strony zasilania sterownik powinien by¢
wyposazony w ogranicznik przepie¢ II klasy. Ponadto obwody wyj$ciowe sterownika powinny by¢
chronione warystorami.

2.2 Dokumenty wykonawcy.
2.2.1. Sklad dokumentéw wykonawcy.

W ramach ceny oferty wykonawca opracuje nizej wymienione projekty i dokumenty oraz nie
ograniczajagc si¢ do nich, wszelkie inne dokumenty jakie moga okaza¢ si¢ niezbgdne dla
zaprojektowania, budowy i uzytkowania obiektow wchodzacych w sktad przedmiotu zamdwienia,
a w szczeg6lnosci:

—mapg sytuacyjno-wysokosciowa do celow projektowych,

—projekt budowlany wraz ze wszystkimi opracowaniami towarzyszacymi,

—plan bezpieczenstwa i ochrony zdrowia,

—projekt statej i czasowej organizacji ruchu,

—projekt wykonawczy wraz ze wszystkimi opracowaniami towarzyszacymi,

—szczegotowe specyfikacje techniczne wykonania i odbioru robot budowlanych,

—geodezyjng inwentaryzacj¢ powykonawczg robot i1 sieci uzbrojenia terenu oraz kopie

mapy zasadniczej powstale] w wyniku geodezyjnej dokumentacji powykonawczej,
tacznie z rejestracjg w osrodku dokumentacji geodezyjne;.

Wynagrodzenie wykonawcy za wykonanie dokumentow wykonawcy objetych niniejszym
zamowieniem oraz innych dokumentéw niezbg¢dnych dla wykonania przedmiotu zamowienia jest
ujete w cenie oferty.

2.3. Warunki wykonania i odbioru robot budowlanych odpowiadajgce zawartoSci
specyfikacji technicznych wykonania i odbioru robot budowlanych.

Szczegotowe Specyfikacje Techniczne Wykonania i Odbioru Robo6t Budowlanych zostang

opracowane dla kazdego rodzaju robdt wynikajgcego z projektu budowlanego 1 projektu
wykonawczego, opracowanego przez Wykonawce w ramach niniejszej umowy i po zatwierdzeniu
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przez Zamawiajacego bedg stanowily podstawe do oceny wykonania i odbioru Robot niezbgdnych
dla realizacji przedmiotu zamowienia.

Szczegdtowe Specyfikacje Techniczne Wykonania 1 Odbioru Robot Budowlanych beda takze
zawieraly treSci o szczegotowosci zgodnej z odpowiednimi Ogoélnymi Specyfikacjami
Technicznymi publikowanymi przez GDDKIA.
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II. CZESC INFORMACYJNA
1. Dokumenty potwierdzajace zgodno$¢ zamowienia budowlanego z wymaganiami
wynikajacymi z odrebnych przepisow.

Dla przedmiotowej inwestycji nie trzeba uzyskania decyzji sSrodowiskowej, gdyz urzadzenia
sterowania ruchem, sa elementem oznakowania (organizacji ruchu), a decyzja moze by¢ tylko
umarzajaca.

Poniewaz inwestycja polega na przebudowie istniejacej sygnalizacji ulicznej 1 jest elementem
organizacji ruchu nie zachodzi potrzeba dostosowania si¢ do wymagan wynikajacych z przepiséw
Miejscowego Planu Zagospodarowania Przestrzennego.
2. Oswiadczenie zamawiajacego stwierdzajace jego prawo do dysponowania
nieruchomoscia na cele budowlane.
Ze wzgledu, ze inwestycja w calo$ci realizowana jest w pasach drogowych, ktorych zarzadca jest
Prezydent Miasta, inwestor dysponuje nieruchomoscig na cele budowlane.
3. Przepisy prawne i normy zwiazane z projektowaniem i wykonaniem zaméwienia
budowlanego.
a) Ustawa z dnia 7 lipca 1994r. Prawo budowlane.
b) Rozporzadzenie Ministra Infrastruktury z dnia 2 wrze$nia 2004r. w sprawie szczegotowego
zakresu 1 formy dokumentacji projektowej, specyfikacji technicznej wykonania i1 odbioru robot
budowlanych oraz programu funkcjonalno-uzytkowego.
¢) Rozporzadzenie ministra Infrastruktury z dnia 3 lipca 2003r. W sprawie informacji dotyczacej
bezpieczenstwa i ochrony zdrowia.
d) Ustawa z dnia 20 czerwca 1997r. Prawo o ruchu drogowym.
e) Rozporzadzenie Ministra Infrastruktury z dnia 3 lipca 2003r. w sprawie szczegdétowych
warunkow technicznych dla znakow i sygnalow drogowych oraz urzadzen bezpieczenstwa ruchu
drogowego 1 warunkéw ich umieszczenia na drogach.
4. Inne posiadane informacje i dokumenty niezbedne do zaprojektowania robdt
budowlanych.
4.1. Pomiary ruchu drogowego.

Do niniejszego Programu funkcjonalno-uzytkowego zostaja dolozone pomiary ruchu

drogowego w godzinie szczytu tj. godz. 15:00-16:00.
Zatacznik nr 1.
4.2.Inwentaryzacja sygnalizatorow i schemat organizacji ruchu.

Do niniejszego programu funkcjonalno-uzytkowego dotacza si¢ mape zasadniczg z
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inwentaryzacja sygnalizatoréw i schematem organizacji ruchu.

III. WYNIKI POMIAROW RUCHU

SCHEMAT SKRZYZOWANIA ULIC WOLNOSCI — MARCINKOWSKIEGO

WOLT nr3  ul. Marcinkowskiego [kier. Cmentarz]

WOLTnr2  ul. Wolnogci [kier. PI. Piastowskil WOLT nr 1 ul. Wolnosci [kier. Jelenia Géral

SKRZYZOWANIE ULIC WOLNOSCI - MARCINKOWSKIEGO

DATA: 30.06.2016 R. GODZINA: 15.00 — 16.00 POGODA: POCHMURNO
’ A O X C+Cp M+R+K Yy SP WP SL >
rz um 1z um z um 1z um z um 1z um Rz 507 586 0 1093
SL 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 % 46 54 100
WP 18 54 514 514 46 46 6 12 2 1 586 627 Um 582 627 1209
SP 32 96 426 426 38 38 11 22 0 0 507 582 % 48 52 100
> 50 150 940 940 84 84 17 34 2 1 1093 | 1209
% 5 12 86 78 8 7 2 3 100 100
9 A 0 X C+Cp M+R+K Yy SP WP SL >
z um 1z um 1z um 1z um z um z um Rz 0 486 185 671
SL 0 0 176 176 6 6 3 6 0 0 185 188 % 72 28 100
WP 18 54 428 428 31 31 7 14 2 1 486 528 Um 528 188 716
SP 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 % 74 26 100
> 18 54 604 604 37 37 10 20 2 1 671 716
% 3 8 90 84 6 5 1 3 100 100
3 A [0} X C+Cp M+R+K Yy SP WP SL >
z um 1z um 1z um 1z um z um z um Rz 211 0 545 756
SL 16 48 472 472 51 51 6 12 0 0 545 583 % 28 72 100
WP 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 Um 213 583 796
SP 0 0 196 196 12 12 2 4 1 0,5 211 213 % 27 73 100
> 16 48 668 668 63 63 8 16 1 0,5 756 796
% 2 6 88 84 8 8 1 2 100 100




SCHEMAT SKRZYZOWANIA ULIC WOJSKA POLSKIEGO — 1—GO MAJA

W. Pola [kier. ul. Ztotnicza] wlot nr 1

ul.

wlot nr 4 ul. 1—go Maja [kier. Centrum] ul. 1—go Maja [kier. dworzec PKP] wlot nr 2

Klonowica]

Wojska Polskiego [kier. ul.

ul.

wlot nr 3

SKRZYZOWANIE ULIC WOJSKA POLSKIEGO — 1-GO MAJA — WINCENTEGO POLA

DATA: 30.06.2016 R. GODZINA: 15.00 — 16.00 POGODA: POCHMURNO
1 A [e) X C+Cp M+R+K > SP wpP SL >
rz um rz um z um z um z um rz um Rz 84 816 105 1005
SL 1 3 97 97 7 7 0 0] 0 0] 105 107 % 8 81 10 100
wP 7 21 415 415 381 381 11 22 2 1 816 840 Um 84 840 107 1031
SP. 0] 0 82 82 2 2 0 0] 0 0] 84 84 % 8 81 10 100
> 8 24 594 594 390 390 11 22 2 1 1005 1031
% 1 2 59 58 39 38 1 2 100 100
> A [e] X C+Cp M+R+K > SP wP SL >
rz um rz um z um z um z um rz um Rz 165 58 134 357
SL 31 93 101 101 2 2 0 0] 9] 0] 134 196 % 46 16 38 100
WP 0] 0 52 52 6 6 [9] 0] 9] 0] 58 58 Um 174 58 196 428
SP 3 9 136 136 22 22 3 6 1 0,5 165 174 % 41 14 46 100
> 34 102 289 289 30 30 3 6 1 0,5 357 428
Y% 10 24 81 68 8 7 1 1 100 100
3 A o X C+Cp M+R+K > SP wP SL >
rz um rz um z um z um z um rz um Rz 203 670 38 911
SL 4] 0 36 36 2 2 0 0 0 0 38 38 % 22 74 4 100
WP 7 21 582 582 72 72 6 12 3 1,5 670 689 Um 249 689 38 975
SP 23 69 167 167 12 12 0 0] 1 0,5 203 249 % 25 71 4 100
> 30 90 785 785 86 86 6 12 4 2 911 975
Y% 3 9 86 81 9 9 1 1 100 100
A [e) X C+Cp M+R+K > SP wpP SL >
1 rz um rz um z um z um z um rz um Rz 159 68 83 310
SL 0] 0 79 79 4 4 0 0] 0 0] 83 83 % 51 22 27 100
wpP 1 3 55 55 1 1 ] 0] 11 5,5 68 65 Um 159 65 83 306
SP. 0 0 156 156 2 2 0 0 1 0,5 159 159 % 52 21 27 100
> 1 3 290 290 7 7 0 0 12 6 310 306
% 1 94 95 2 2 4 2 100 100
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SCHEMAT SKRZYZOWANIA ULIC

ROZYCKIEGO — OGINSKIEGO
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wlot nr 3 ul. Oginskiego [kier. os. Robotnicze] ul. Oginskiego [kier. szpital] wiot nr 1
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SKRZYZOWANIE ULIC ROZYCKIEGO — OGINSKIEGO
DATA: 30.06.2016 R. GODZINA: 15.00 — 16.00 POGODA: POCHMURNO
1 A (o] X C+Cp M+R+K > SP WP SL >
rz um rz um z um z um z um z um Rz 150 49 696 895
SL 16 48 644 644 31 31 5 10 0 0 696 733 %o 17 5 78 100
WP 0 [0] 46 46 2 2 0] [0]) 1 0,5 49 49 Um 150 49 733 932
SP. 0 0 144 144 6 6 0 0 0 0 150 150 %o 16 5 79 100
> 16 48 834 834 39 39 5 10 1 0,5 895 932
%o 2 5 93 90 4 4 1 1 100 100
2 A o X C+Cp M+R+K > SP WP SL >
rz um rz um rz um rz um rz um rz um Rz 750 713 93 1556
SL 0 0 91 91 2 2 0 0 0 9] 93 93 %o 48 46 6 100
WP 8 24 667 667 33 33 2 4 3 1,5 713 730 Um 779 730 93 1601
SP. 13 39 712 712 21 21 3 6 1 0,5 750 779 %o 49 46 6 100
> 21 63 1470 1470 56 56 5 10 4 2 1556 1601
% 1 4 94 92 4 3 1 100 100
3 A o X C+Cp M+R+K > SP WP SL >
rz um rz um rz um rz um rz um rz um Rz 137 115 101 353
SL 0 0 99 99 2 2 0 0 0 0 101 101 % 39 33 29 100
WP 0 [0] 112 112 3 3 0] 0 0] 0 115 115 Um 137 115 101 353
SP 0 0] 136 136 0 0] 0] 0 1 0,5 137 137 Y% 39 33 29 100
> [9) 0 347 347 5 5 0 0 1 0,5 353 353
% 98 98 1 1 100 100
1 A o X C+Cp M+R+K > SP WP SL >
z um rz um z um z um z um z um Rz 90 735 202 1027
SL 0 0] 197 197 4 4 1 2 0] 0 202 203 Y% 9 72 20 100
WP 24 72 681 681 22 22 4 8 4 2 735 785 Um 920 785 203 1078
SP 0 0] 88 88 1 1 0] 0 1 0,5 90 90 % 8 73 19 100
> 24 72 966 966 27 27 5 10 5 2,5 1027 1078
% 2 7 94 90 3 3 1 100 100
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