Kazdy sterownik sygnalizacji Swietlnej musi spelnia¢ wymagania okreslone w

Rozporzadzeniu Ministra Infrastruktury w sprawie szczegolowych warunkow

technicznych dla znakéw i sygnalow drogowych oraz urzadzen bezpieczenstwa

ruchu drogowego i warunkéw umieszczania ich na drogach, Dz. U. 2019 r. poz.

2311.

Sterownik musi spelnia¢ wymagania okreslone odrebnymi przepisami o budowie

urzadzen elektrycznych, a takze odpowiednimi normami a w szczegolnosci:

o PN-EN 12675:2000 Kontrolery sygnalizatorow - funkcjonalne
wymagania bezpieczenstwa
o PN-EN 50293:2012 Systemy sygnalizacji ruchu drogowego -
kompatybilnosc¢ elektromagnetyczna
o PN-EN 50556:2011 Systemy sygnalizacji ruchu drogowego
o PN-EN 60950-1:2006 Urzadzenia techniki informatycznej -
Bezpieczenstwo — Czes¢ 1: Wymagania podstawowe
Zamawiajacy wymaga przedstawienia odpowiednich certyfikatow wydanych
przez niezalezne jednostki uprawnione do potwierdzenia spelnienia w/w
norm.
Dostarczony sterownik musi byc¢ fabrycznie nowym i dostepnym w ofercie
producenta. Zamawiajacy nie dopuszcza zastosowania sterownikow
wycofanych z produkcji.
Sterownik musi bazowac na bezpiecznej i elastycznej platformie sprzetowej o
konstrukcji odpornej na trudne warunki atmosferyczne, tatwej w utrzymaniu
oraz trwalej w eksploatacji.
Sterownik musi zapewnia¢ uniwersalne mozliwosci tacznosci z urzadzeniami
zewnetrznymi, mozliwoS¢ wspolpracy obszarowej polaczonych ze soba kilku
niezaleznych sterownikow,
Sterownik musi mie¢ konstrukcje modutowa z mozliwoscig tatwej wymiany

(lub zmiany kolejnosci) modutéw w przypadku awarii urzadzenia.

Wymagania funkcjonalne

Sterownik musi umozliwiac:

Realizacje dowolnego algorytmu sterowania: grupowego, fazowego,
acyklicznego, akomodowanego, staloczasowego, koordynowanego a w
szczegblnosci adaptacyjnego (w tym koordynacji adaptacyjnej). Przez
sterowanie adaptacyjne rozumie sie algorytm bazujacy na pomiarach ruchu z

wykorzystaniem petli indukcyjnych znajdujacych sie przed liniag



warunkowego zatrzymania. Funkcjonalnos¢ tego trybu ma polega¢ miedzy
innymi na plynnym, dynamicznym doborze maksymalnego czasu zielonego
(w ramach zdefiniowanych wartosci minimalnych i maksymalnych czasu
maksymalnego) dla wybranych grup sygnalowych i akomodacja tego okresu z
wykorzystaniem detekcji lokalnej. Konfiguracja musi odbywac sie przy uzyciu
podstawowego narzedzia stuzacego do programowania sterownika i musi
mie¢  mozliwos¢ zdalnej modyfikacji parametréow  sterujacych z
wykorzystaniem wbudowanego interfejsu  WEB sterownika. System
adaptacyjny musi by¢ zdecentralizowany i bazowac na prostej strukturze bez
udzialu serwera centralnego. Nie dopuszcza sie rozwigzan gdzie modut
programowy systemu adaptacyjnego jest zaimplementowany na module nie
bedacym integralna czescig sterownika. Ponadto wymaga sie funkcjonalnosci
polegajacej na dostarczaniu szczegoélowych informacji dotyczacych warunkéw
ruchu takich jak poziom obshugi, natezenie nasycenia, przepustowosci,
opoznienia, straty czasu w cyklu, szacowana dlugosc¢ kolejek, sugerowana
optymalna dhugosé cyklu.

Realizacje obstugi priorytetu dla pojazdow komunikacji publicznej
wprowadzong Ww sposob sparametryzowany przy uzyciu dedykowanego
oprogramowania narzedziowego. Od realizacji tej funkcji wymaga sie w
szczegoblnosci mozliwosci okreslenia sposobu nadawania priorytetu (priorytet
niski, Sredni, wysoki) i na tej podstawie wywotanie odpowiedniej fazy / grupy
sygnatowej (przy priorytecie wysokim pomijanie faz kolizyjnych i wywolanie
fazy priorytetowej a po zakonczeniu priorytetu powrét do obstugi faz
pominietych).

Mozliwos¢ zmiany programu pracy sygnalizacji bez koniecznosci wymiany
jakichkolwiek elementow sprzetowych sterownika.

Przyporzadkowanie dowolnego kanalu wyjsciowego modulow wykonawczych
(kart grup) do dowolnego sygnalu w logicznych grupach sygnalowych

Zmiane kolejnosci modulow wykonawczych (grup sygnalowych) bez
koniecznosci ich przeprogramowywania lub przelaczania przetacznikéw
kodujacych

Wykrywanie w obwodach wykonawczych braku obciazenia, nadmiaru
obciazenia, braku napiecia, nadmiaru napiecia dla kazdego zrodla swiatla w
czasie nie dtuzszym niz 300ms.

Nadzor detektorow ruchu pozwalajacy na zdefiniowaniu reakcji sterownika

na btedy poszczegblnych detektorow:



o zwarcie / przerwa,

o stata aktywnosg¢,

o stala nieaktywnosc,

o zbyt duza liczba wykrytych pojazdow w zdefiniowanym przedziale
czasu

e oraz okreslenie reakcji na wykryta nieprawidlowosc¢:

o przejscie do trybu pracy ostrzegawczej,

o przejecie funkcji detektora przez inny detektor,

o wygenerowanie btedu,

o przelaczenie detektora w tryb bledu (stala aktywnos¢ lub wylaczenie
detektora),

o wylaczenie tylko zglaszania

o wylaczenie tylko wydtuzania przez detektor na ktérym wykryty zostat
btad.

e Pelna zdalna obstluge w =zakresie pracy sterownika bez wplywu na
bezpieczenstwo ruchu drogowego.

e Mozliwos¢ wylaczenia sterowania sygnatami dowolnej grupy sygnalizacyjnej i
powtornego wlaczenia (tj. powrot do sterowania jej sygnalami) w trakcie
realizacji programu sygnalizacji bez koniecznosci wylaczania sterowania
sygnalizacja zaréwno z lokalnie przy sterowniku jak i zdalnie.

e MozliwoS¢ pobrania sparametryzowanego programu pracy sygnalizacji ze
sterownika, edycje jego parametrow oraz wgranie zmodyfikowanych
parametrow za pomoca komputera PC.

e Zdalna zmiane dowolnego parametru niemajacego bezposredniego wpltywu na
bezpieczenstwo sterowania, bez przerywania pracy sygnalizacji (nie
dopuszcza sie wygaszania sygnalizacji, przelaczania na tryb pracy
ostrzegawczej lub przechodzenia programu przez tryb allred)

e Zdalna zmiane catego programu sterownika bez koniecznosci wprowadzania
jakichkolwiek zmian sprzetowych (wymiany jakichkolwiek modutow,
przelaczania jakichkolwiek przelacznikow, itp.)

e Wybor struktury programu na podstawie danych 2ze swobodnie
definiowanych punktow pomiaru ruchu.

e Dynamiczne wydluzanie czasow miedzyzielonych przez dowolny detektor

ruchu



Gromadzenie danych o ruchu (zliczanie zmian stanéw detektorow, badanie
czasu zajecia detektorow) przez okres minimum 8 dni w interwalach 5
minutowych lub krotszych.

Synchronizowanie zegara czasu rzeczywistego przy wykorzystaniu co
najmniej GPS i z serwera czasu NTP.

Podlaczenie do systemu nadzorujacego eksploatowanego aktualnie przez

Zamawiajacego.

Sterownik musi by¢ wyposazony w:

Zabezpieczenie przed wgraniem niewlasciwego programu
Zlacze Ethernet umozliwiajace komunikacje w sieci TCP/IP, wymiane danych
z innymi sterownikami, synchronizacje zegara czasu rzeczywistego przy
wykorzystaniu protokotu NTP
Zlacze USB umozliwiajace zarowno zarchiwizowanie aktualnie
eksploatowanego programu sterownika do pamieci USB jak i zaladowanie
kompletnie nowego programu sterownika z pamieci USB
Moduly grup  sygnalowych  umozliwiajace  sterowanie  obwodami
wykonawczymi z zainstalowanymi zrodlami Swiatla o napieciach od 22 do
260V (zarowno LED jak i zarowe)
Wbudowany interfejs WWW umozliwiajacy
o komunikacje ze sterownikiem przez dowolna przegladarke internetowa
bez koniecznosci instalowania dodatkowego oprogramowania lub
pluginow do przegladarki
o prezentacje schematu skrzyzowania wraz z naniesionymi symbolami
przedstawiajacymi stan elementow sterowania (grup sygnalowych,
detektorow, wejs¢, wyjsc, itd.)
o prezentacje wykresu paskowego zaréwno aktualnie wykonywanego
programu jak i stanu zarejestrowanego wczesniej wykresu
o przegladanie zarejestrowanej historii btedow i zdarzen,
o sprawdzanie zarejestrowanej historii pomiaréw temperatury w
obudowie sterownika
o sprawdzanie zarejestrowanej historii pomiaréw napiecia zasilania
o kontrole biezacych oraz zapamietanych obciazen w grupach
sygnatowych,
o generowanie wykresu natezenia ruchu,

o tworzenie kont uzytkownikow o réznych uprawnieniach



Pulpit operatorski umozliwiajacy:

o

o

o

Zalaczenie i wylaczenie sygnalizacji Swietlnej

Zalaczenie i wylaczenie trybu pracy ostrzegawczej

Zalaczenie i wylaczenie trybu pracy ,,Wszystko czerwone”

Zalaczenie 1 wylaczenie trybu pracy sekwencyjnej umozliwiajacej
reczne przechodzenie miedzy kolejnymi fazami

Przeprowadzenie testu podlaczenia obwodow wykonawczych do
sterownika

Sprawdzenie stanu logicznego dowolnej grupy sygnatowe;j

Sprawdzenie stanu fizycznego jaki jest generowany w kanatach
wyjsciowych modulow wykonawczych

Zmiane czasow maksymalnych sygnalow zielonych w dowolnej
strukturze programu pracy sygnalizacji,

Zmiane czasOw bezpiecznego zamykania sygnalow zielonych w
dowolnej strukturze programu pracy sygnalizacji,

Modyfikacje (zwiekszenie) czasow miedzyzielonych;

Zmiane parametrow okreslajacych oddzialywanie detektorow ruchu na
czasy sygnalow w grupach sygnalizacyjnych,

Zmiane parametréw nadzoru obwodow sygnatowych grup,

Wizualizacje na wyswietlaczu aktualnego stanu sterownika, stanu
grup sygnalowych oraz elementéw systemu detekcji,

Wylaczanie i zalaczanie pracy dowolnego detektora,

Dobor czulosci pracy obwodu petli indukceyjnej,

Wywolanie programu awaryjnego staloczasowego przy uzyciu
dedykowanego przycisku na pulpicie sterownika

Odczyt zgromadzonych w sterowniku zapiséw btedow i zdarzen
Sprawdzenie mocy pobieranej przez poszczegolne sygnaly w grupach
sygnalowych

Sprawdzenie dzialania i dostrojenie petli indukcyjnych

Sprawdzenie stanu wejs¢ i wyjs¢ dwustanowych

Edycje planu dobowo - tygodniowego

Zarchiwizowanie calego programu wgranego do sterownika w pamieci
wewnetrznej lub na pamie¢ USB

Wgranie catkowicie nowego programu sterownika z pamieci USB



Komunikacja z innymi sterownikami
Komunikacja z innymi sterownikami w ramach koordynowanego ciagu musi
odbywac sie poprzez protokot TCP/IP. Karta sieciowa umozliwiajaca prace w sieci
Ethernet TCP/IP musi by¢ integralnym wyposazeniem sterownika — nie dopuszcza
sie stosowania mediakonwerterow typu RS232 (RS485, itd.) - Ethernet TCP/IP.
Karta sieciowa musi posiada¢ standardowe zlacze Ethernet (RJ-45). Za
posrednictwem karty sieciowej sterowniki musza gwarantowac¢ wielokanatowy
dostep (co najmniej 10 kanaléow), tj. jednoczesnie wymienia¢ dane z innymi
sterownikami, udostepnia¢ uzytkownikowi wizualizacje skrzyzowania (stan grup
sygnalowych i detekcji), mozliwos¢ wgrywania parametrow programu pracy
sygnalizacji i zapewnic tacznos¢ konsolowa.
Sterownik musi zapewni¢ dwukierunkowa wymiane danych 2z sgsiadujacymi
sterownikami poprzez sie¢ Ethernet TCP/IP dotyczacych:

e stanu grup sygnatowych,;

o stanu detektorow fizycznych (petli indukcyjnych);

e stanu detektorow wirtualnych (wideodetekcja);

e stanu przyciskow dla pieszych;

o numeru aktualnie realizowanej fazy;

e informacji o zadaniu obstugi grupy sygnatowej;

e pozostalych czasach sygnatu zielonego we wskazanych grupach;

o informacji o uszkodzeniu detekcji

e informacji o poczatku cyklu
Protokoly wymiany informacji gwarantujace realizacje komunikacji z innymi
sterownikami musza by¢ zaimplementowane w sterowniku. Ze wzgledu na
minimalizacje prawdopodobienstwa wystapienia usterki, nie dopuszcza sie

stosowania zewnetrznych urzadzen do zapewnienia takiej komunikacji.



