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Opis Przedmiotu Zamowienia

Przebudowa sygnalizacji Swietinej, systemu dynamicznej informacji
przystankowej (DIP), znakow zmiennej tresci VMS do biezgcych potrzeb
uzytkownikéw ruchu drogowego, w ramach Zintegrowanego Systemu
Zarzadzania Ruchem i Transportem Publicznym w m. Legnica.

CPV: 50232200-2 - Roboty w zakresie konserwacji sygnalizacji ulicznej
45233294-6 - Instalowanie sygnalizacji drogowej.

Przedmiotem niniejszego zamdwienia.

Przedmiotem zamodwienia jest wykonanie Przebudowy sygnalizacji $wietinej,
systemu dynamicznej informacji przystankowej (DIP) , znakdéw zmiennej tredci
VMS do biezgcych potrzeb uzytkownikéw ruchu drogowego, w ramach
Zintegrowanego Systemu Zarzadzania Ruchem i Transportem Publicznym w m.
Legnica, ktorych zakres obejmuje:

przebudowe istniejacych sygnalizacji Swietlnych i urzadzen pochodnych, w tym:
kamer, elementéw wideo detekcji, radaro detekcji, sterownikéw sygnalizacii,
elementéw elektronicznych wyposazenia sterownikéw sygnalizacji, systemu
dynamicznej informacji przystankowej (DIP), znakdw zmiennej tresci (VMS), kabli
do urzadzen objetych zamowieniem, itp.

dostosowanie pracy sygnalizacji swietlnych do aktualnych potrzeb wskazanych
przez Zamawiajgcego;

wykonanie wszelkich prac objetych ST.

Zakres czynno$ci dla urzadzen sygnalizacji $wietinej, urzadzerr pochodnych
Zintegrowanego Systemu Zarzgdzanie Ruchem i Transportem Publicznym
ZSZRIiTP okresla przedmiar robot

W przypadku prac polegajacych na przebudowie sygnalizacji $wietlnej, systemu
dynamicznej informacji przystankowej (DIP) , znakdéw zmiennej tresci VMS do
biezacych potrzeb uzytkownikéw ruchu drogowego, w ramach Zintegrowanego
Systemu Zarzadzania Ruchem i Transportem Publicznym w m. Legnica, kabli do
urzadzen objetych zaméwieniem, itp. Wykonawca jest zobowigzany przestaé
Zamawiajacemu w dniu odbioru prac dokumentacje fotograficzng stanu sprzed i po
przebudowie (dokumentacja fotograficzna musi doktadnie pokazac wszystkie
elementy wymienione) Wykonawca zobowigzany jest przechowywaé ww.
dokumentacje fotograficzng do 3 miesiecy od dnia dokonania odbioru koricowego.

Wykonawca jest odpowiedzialny za jako$¢ wykonania prac zgodne z dokumentacja
i obowigzujacymi normami, jakos¢ dostarczonych materiatow, ktére posiadajace
aktualne certyfikaty, aprobaty techniczne lub atesty ewentualnie $wiadectwo
dopuszczenia do stosowania w energetyce i teletechnice.

Zabezpieczenie robot pod wzgledem bezpieczeristwa ruchu drogowego spoczywa
w petni na Wykonawcy i musi by¢ zgodne z obowiazujacymi przepisami.
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Wykonawca zobowigzany jest do oznakowania robét zgodnie z wtadciwymi
przepisami.

Pracownicy Wykonawcy muszg pracowac w zéttych kamizelkach ostrzegawczych
oraz stosowac srodki ochrony indywidualnej oraz zbiorowej zgodnie z aktualnie
obowigzujgcymi przepisami BHP.

Zapewnienie gwarancji wykonania prac na okres zgodny z ofertg od dnia
bezusterkowego odbioru koricowego wykonania prac.

Obowigzki Wykonawcy

Wykonawca ma obowigzek niezwlocznie akceptowaé Iub byé obecnym na
skrzyzowaniu przy rozpoczynaniu i konczeniu prac przez inne osoby trzecie
dziatajace na zlecenie Zamawiajacego zwigzane z sygnalizacjg, a w razie
koniecznosdci uczestniczyé w trakcie prac, stworzenie protokotu zdawczo-
odbiorczego dotyczacego sygnalizacji swietlnych.;

Wykonawca ma obowigzek udziela¢ Zamawiajgcemu informacji dotyczacych stanu
sygnalizacji, wysyta¢ informacje na adres e-mail, badZ powiadamia¢ telefonicznie
na temat wszystkich stwierdzonych awarii stwierdzonych przy wykonywaniu prac
dotyczacych umowy, informacja taka winna by¢ wystana niezwtocznie po
stwierdzeniu powyzszego.

Zamawiajacy na kazdym etapie realizacji umowy moze zazadac¢ przedstawienia
przez Wykonawce, wymaganych dokumentéw dopuszczajgcych materiaty i
urzgdzenia zgodnie z pkt. 2.2 ST.

Na czas realizacji zamowienia Wykonawca musi posiadac:

telefon komédrkowy z dobrej jakosci aparatem fotograficznym, konto e-mail oraz
fax.

Wykonawca jest odpowiedzialny i ponosi koszty z tytutu strat materialnych

powstatych w zwigzku z zaistnieniem:

a) zdarzen losowych a takze z tytutu odpowiedzialnosci cywilnej za szkody oraz
nastepstwa nieszczesliwych wypadkdw dot. pracownikow i 0séb trzecich -
zZwigzane z prowadzonymi ustugami.

b) zdarzen a takze z tytutu odpowiedzialnosci cywilnej oraz za nastepstwa
nieszczesliwych wypadkéw — spowodowanych wadliwym wykonywaniem ustug
objetych umowg oraz niepodstawieniem lub podstawieniem niesprawnego
sprzetu lub urzadzen.

Wykonawca zobowigzany jest do przedtozenia, przed rozpoczeciem realizacji
umowy, polisy potwierdzajacej ubezpieczenie od odpowiedzialnosci cywilnej

w zakresie prowadzonej dziatalnosci gospodarczej na kwote minimalng o wartosci
brutto zawartej umowy przez caty okres obowigzywania umowy oraz dowod
potwierdzajacy uiszczenie optaty z tego tytutu.

Wykonawca zobowigzany jest do oznakowania i zabezpieczenia miejsca
wykonywania prac zgodnie z wlasciwymi przepisami.

Wykonawca jako wytwarzajacy odpady zobowigqzany jest do przestrzegania
przepisow prawnych wynikajgcych z nastepujacych ustaw:

- Ustawy Prawo Ochrony Srodowiska (t.j. Dz. U. 2023 poz. 1890),



- Ustawy o odpadach (tj. Dz.U. 2023 poz. 1587),
Powotane przepisy prawne Wykonawca zobowigzuje sie stosowac z uwzglednieniem
ewentualnych zmian stanu prawnego w tym zakresie.
UWAGA: Wykonawca ustugi zobowigzany jest do posiadania wpisu w rejestrze
Bazy Danych o Odpadach (BDO), w odpowiednim zakresie, zgodnie z zapisami
ustawy z dnia 14 grudnia 2012 r. o odpadach (t.j. Dz.U. 2023 poz. 1587)
Stosownie do art. 29 ust. 3a ustawy.

7 s Wykonawca zobowigzany jest ztozy¢ Zamawiajgcemu sprawozdanie z ilosci
zebranych odpaddw, miejsca ich sktadowania, rodzaju uzytego transportu, miejsca
oddawania nieczystosci. Nieczystosci majg by¢ kwalifikowane wg katalogu
odpadéw zgodnie z rozporzadzeniem Ministra Srodowiska z dn. 09.12.2014r. tj.
Dz.U. 2023 poz. 1587). Do dokumentacji powykonawczej wykonawca dotgczy
karty przekazania odpadéw w systemie BDO.

8. Wykonawca oceni czy demontowane podzespoty nadajq sie do ponownego
wbudowania lub utylizacji. Urzadzenia zdatne do ponownego wbudowania zostang
przekazane Zamawiajacemu.

9, Wymiana korespondencji pomiedzy przedstawicielami Wykonawcy i
Zamawiajqcego moze odbywac sie w nastepujgcy sposob :

telefonicznie oraz e-mailem na stuzbowe numery i adresy umocowanych w umowie
przedstawicieli.

Zataczniki:
1. zatacznik nr 1 do OPZ - Specyfikacja Techniczna Wykonania i Odbioru Robdt STWIOR
2. zatgcznik nr 2 do OPZ - Przedmiar robot

Marzec, 2024r.

Opracowat: Romuald Szeligowski - Inspektor nadzoru inwestorskiego robét elektrycznych.

Uzgodnit : Mirostaw Wronkowski — Z-ca Dyrektora ZDM.






Zatgcznik nr 1 do OPZ

Specyfikacja techniczna wykonania i odbioru robét

SPECYFIKACJA TECHNICZNA WYKONANIA I

Nazwa opracowania: ODBIORU ROB OT

Ustuga przebudeowy sygnalizaciji
Swietlnej, systemu dynamicznej
informacji przystankocwej (DIP),
znakdéw zmiennej tresci VMS do
biezacych potrzeb uzytkownikow
ruchu drogowego, w ramach
Zintegrowanego Systemu Zarzadzania
Ruchem i Transportem Publicznym

w m. Legnica.

Nazwa zadania;

50232200-2, 45233294-6 — Roboty w zakresie

KOD CPV: konserwacji sygnalizacji ulicznej; Instalowanie
sygnalizacji drogowej.
Branza: Budowlana 1 Instalacyjna
Zakres: Prace ustugowe i instalacyjne
Gmina Legnica pl. Stowianski 8; 59-220 Legnica
Inwestor: Zarzad Drég Miejskich w Legnicy ul. Wojska Polskiego
10; 59-2220 Legnica
Data: Marzec 2024 r.

Romuald Szeligowski
(sporzgdzit)



1. Wstep Charakterystyka zadania

1.1. Specyfikacja Techniczna (zwana dalej ST).

Prace objete zamowieniem okreslone w niniejszej Specyfikacji Technicznej musza by¢
wykonane przy zastosowaniu n/w aktow prawnych:

e Ustawa Prawo o ruchu drogowym z dnia 20 czerwca 1997r. (Dz.U. z 1997r. Nr 98. poz.
602 z pdézn. zm.);

e Ustawa o drogach publicznych z dnia 21 marca 1985r. (Dz. U. z 1985r. Nr 14 poz. 60 z

pozn. zm.);
e Rozporzgdzenie Ministra Transportu i Gospodarki Morskiej z dnia 2 marca 1999r. w
sprawie warunkéw technicznych, jakim powinny odpowiadaé drogi publiczne i ich

usytuowanie (Dz.U. z 2019r., poz. 1643);

e Rozporzadzenie Ministra Infrastruktury z dnia 23 wrzednia 2003r. w sprawie

szczegotowych warunkdw zarzadzania ruchem na drogach oraz wykonywania nadzoru

nad tym zarzadzeniem (teks jednolity Dz.U. z 2017r., poz. 784);

* Rozporzadzenie Ministra Infrastruktury z dnia 3 lipca 2003r. w sprawie szczeg6towych

warunkow technicznych dla znakéw i sygnatéw drogowych oraz urzadzen bezpieczenstwa

ruchu drogowego i warunkoéw ich umieszczania na drogach (tekst jednolity z 2019r. poz.

2311 ) zwane dalej ,Instrukcjq”;

e Rozporzgdzenie Ministra Infrastruktury z dnia z dnia 31 grudnia 2002r. w sprawie

warunkéw technicznych pojazdéw oraz zakresu ich niezbednego wyposazenia (teks

jednolity z 2016 r. poz. 2022);

e Rozporzgdzenie Ministra Spraw Wewnetrznych i Administracji z dnia 18 lipca 2008r. w

sprawie kierowania ruchem drogowym ( teks jednolity z 2016 r. , poz. 143)

e Zamawiajacy zastrzega sobie prawo wydawania dodatkowych dokumentéw w formie
instrukcji, wytycznych Ilub zarzadzen w celu regulacji technicznych zagadnien,
dotyczacych sygnalizacji $wietlnej w Legnicy, w czasie trwania umowy. Wydanie takiego
dokumentu, w kazdym przypadku poprzedzone bedzie zebraniem opinii od stron
zainteresowanych.

1.2. Przedmiot STWIOR

Przedmiotem niniejszej specyfikacji sa wymagania dotyczgace wykonania i odbioru robét

instalacyjnych i montazowych polegajacych przebudowie sygnalizacji $wietlnej, systemu

dynamicznej informacji przystankowej (DIP) , znakéw zmiennej tresci VMS do biezacych

potrzeb uzytkownikdw ruchu drogowego, w ramach Zintegrowanego Systemu

Zarzgdzania Ruchem i Transportem Publicznym w m. Legnica, ktorych zakres obejmuje:

e przebudowg istniejacych sygnalizacji Swietlnych i urzadzen pochodnych, w tym:
kamer, elementow wideo detekcji, radaro detekcji, sterownikéw sygnalizaciji,
elementow elektronicznych wyposazenia sterownikéw sygnalizacji, systemu
dynamicznej informacji przystankowej (DIP), znakdéw zmiennej tresci (VMS), kabli do
urzadzen objetych zamowieniem, itp.

o dostosowanie pracy sygnalizacji $wietinych do aktualnych potrzeb wskazanych przez
Zamawiajgcego;

e oraz wszelkich prac objetych STWIiOR.

1.3. Zakres robét objetych ST.

Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji dotycza zasad prowadzenia robot
wymienionych w punkcie 1.2 i w zakresie podanym w punkcie 1.4.



1.4. Szczeqgdtowy zakres robdot objetych STWIOR.

Zapisy niniejszej Specyfikacji Technicznej majg zastosowanie przy realizacji i
prowadzenia robdt, ktére majg na celu przebudowe istniejacych sygnalizacji $wietlnych i
urzadzen pochodnych Zintegrowanego Systemu Zarzgdzania Ruchem i Transportem
Publicznym w miescie Legnica.

1.4.1 Zakres czynnosci dla urzadzer sygnalizacji swietlnej, urzadzen okresla przedmiar
robot

1.4.2 W przypadku prac polegajacych na przebudowie sygnalizacji swietlnej, systemu
dynamicznej informacji przystankowej (DIP) , znakow zmiennej tresci VMS do biezgcych
potrzeb uzytkownikéw ruchu drogowego, w ramach Zintegrowanego Systemu
Zarzgdzania Ruchem i Transportem Publicznym w m. Legnica, ktérych zakres obejmuje:
przebudowe istniejacych sygnalizacji Swietinych i urzadzen pochodnych, w tym: kamer,
elementéw wideo detekcji, radaro detekcji, sterownikow sygnalizacji $wietinej,
elementdw elektronicznych wyposazenia sterownikéw sygnalizacji, , systemu
dynamicznej informacji przystankowej (DIP), znakow zmiennej tresci (VMS), kabli do
urzadzen objetych zamdwieniem, itp. Wykonawca jest zobowigzany przestaé
Zamawiajgcemu w dniu odbioru prac dokumentacje fotograficzng stanu sprzed i po
przebudowie (dokumentacja fotograficzna musi doktadnie pokazac wszystkie elementy
wymienione) Wykonawca zobowigzany jest przechowywac¢ ww. dokumentacje
fotograficzng do 3 miesiecy od dnia dokonania odbioru koricowego.

1.4.3 Wykonawca jest odpowiedzialny za jako$¢ wykonania prac zgodne z dokumentacjg
i obowigzujacymi normami, jakos¢ dostarczonych materiatdéw, ktére posiadajace aktualne
certyfikaty, aprobaty techniczne lub atesty ewentualnie swiadectwo dopuszczenia do
stosowania w energetyce i teletechnice.

1.4.4 Zabezpieczenie robo6t pod wzgledem bezpieczenstwa ruchu drogowego spoczywa w
petni na Wykonawcy i musi by¢ zgodne z obowigzujacymi przepisami.

Wykonawca zobowigzany jest do oznakowania robét zgodnie z wtasciwymi przepisami.
Pracownicy Wykonawcy muszg pracowac w zottych kamizelkach ostrzegawczych oraz
Stosowac srodki ochrony indywidualnej oraz zbiorowej zgodnie z aktualnie
obowigzujacymi przepisami BHP.

1.5. Okreslenia podstawowe.
Przyjmuje sie nastepujace okreslenia podstawowe:

Kabel sterowniczy - przewdd wielozylowy izolowany, przystosowany do
przewodzenia pradu elektrycznego, mogacy pracowac pod i nad ziemia.
Przebudowa urzadzen regulacji ruchu - zabiegi polegajgce na przebudowie
elementéw urzadzen regulacji ruchu w celu dostosowania do biezacych potrzeb
uzytkownikéw ruchu drogowego.

Szafa zasilajaco-pomiarowa - urzadzenie elektryczne stuzace do =zasilania
sterownika, montazu urzadzeri sterowniczych dla systemu aktywnych przejéé¢ dla
pieszych

Szafa sterownicza - urzadzenie elektryczne stuzgce do montazu sterownika i
urzadzen sterowniczych w czesci pasywnej i aktywnej systemu ZRITP.
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Sterownik - urzadzenie elektroniczne zapewniajace realizacje zatozonego sposobu
sterowania sygnatami swietlnymi z zapewnieniem bezpieczeristwa sterowanego ruchu
kotowego i pieszego.

System dynamicznej informacji przystankowej (DIP) - zestaw urzadzen
wyposazony elementy i urzadzenia dla systemu dynamicznej informacji
przystankowej.

Elementy infrastruktury przystankowej, umozliwiajg prezentacje rzeczywistych godzin
odjazdéw $rodkdw transportu zbiorowego na elektronicznych tablicach
informacyjnych.

Znaki zmiennej tresci (VMS) - sg podstawowym narzedziem w dynamicznym
zarzadzaniu ruchem na autostradach, drogach ekspresowych oraz obszarach
miejskich.

Pozwala na biezaco przekazywac kierowcom ostrzezenia i istotne komunikaty

o aktualnej sytuacji w sieci drogowej, utrudnieniach oraz warunkach
atmosferycznych, co wptywa na uptynnienie ruchu, poprawe jego bezpieczefstwa
oraz komfort jazdy.

Materialy.

Wszelkie uzyte materiaty przy przebudowie urzadzen Zintegrowanego Systemu
Zarzgdzania Ruchem i Transportem Publicznym wymagajace wymiany dostarczane
sg na koszt Wykonawcy. Nie dopuszcza si¢ oferowania urzadzen odnawianych lub
refabrykowanych

Ogdlne wymagania dotyczgce kamer

Wszelkie kamery przy przebudowie urzadzen Zintegrowanego Systemu Zarzadzania
ruchem i Transportem Publicznym muszg posiada¢ aktualne certyfikaty, aprobaty
techniczne lub atesty ewentualnie Swiadectwo do dopuszczenia do stosowania w
energetyce i teletechnice. Rodzaj i typ materiatdw oraz parametry techniczne
stosowanych przy wymianie muszg by¢ takie same, lub lepsze od kamer
wymienianych.

2.2.1 Kamera systemu automatycznego wykrywania incydentéw AID
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Kamera ma spetnia¢ parametry:

przetwornik: 1/2.7" Progressive Scan CMOS, 4 MP
rozdzielczos¢: 2592x1944

interfejs: Ethernet 10/100 Mbps

kompresja: H.265+, H.265, H.264+, H.264, MIPEG
obiektyw: 2.8 mm - 12 mm / Motozoom/ Auto Focus/ F1.4
ilos¢ pikseli: 4 MP

czutos¢: 0.003 Lux @ (F1.4, AGC ON)
oprogramowanie: iVMS-4200, Hik-Connect, Hik-Central
audio I/0O, alarm

IR LED (zasieg 60 m)

AWB, AGC, BLC, 3D DNR, DWDR, ROI

mechaniczny filtr podczerwieni ICR

obudowa: IP66, IK10

zasilanie: 12V DC lub PoE 802.3af

uruchomienie i warunki pracy od -40 °C do 60 °C

2.2.2 Kamery ANPR { RWC) maja petni¢ funkcje:
identyfikowania i rozpoznawania numerow tablic wszystkich pojazdow przejezdzajacych
przez skrzyzowanie.

Kamera ma spetnia¢ parametry:

« przetwornik: 1/2.7" Progressive Scan CMOS, 4 MP



rozdzielczosé: 2592x1944

interfejs: Ethernet 10/100 Mbps

kompresja: H.265+, H.265, H.264+, H.264, MIPEG
obiektyw: 2.8 mm - 12 mm / Motozoom/ Auto Focus/ F1.4
ilos¢ pikseli: 4 MP

czutosé: 0.003 Lux @ (F1.4, AGC ON)
oprogramowanie: iVMS-4200, Hik-Connect, Hik-Central
audio I/0, alarm

IR LED (zasieg 60 m)

AWB, AGC, BLC, 3D DNR, DWDR, ROI

mechaniczny filtr podczerwieni ICR

obudowa: IP66, IK10

zasilanie: 12V DC lub PoE 802.3af

uruchomienie i warunki pracy od -40 °C do 60 °C

2.2.3 Kamera systemu monitoringu CCTV na skrzyzowaniu.
Kamera ma spetnia¢ parametry:

Przetwornik: 1/1.8" Progressive Scan CMOS, 4 MP
Kompresja H.265+/ H.265/ H.264+/ H.264/ MIPEG
Wysoka jakos¢ obrazu: 25kl/s@4MPX (2688 x 1520)
Mechaniczny filtr ICR

czutos¢: 0.0005 Ix

Obiektyw: 2,8 mm

Kat widzenia 95°

Max zasieg reflektora IR 60m

Klasyfikacja celdw ludzi i pojazddéw w oparciu o technologii gtebokiego uczenia.
Kolorowy obraz 24/7

Zasilanie: 12 VDC lub PoE 802.3af

Stopien ochrony: IP67

uruchomienie i warunki pracy od -40 °C do 60 °C

2.2.4 Kamera systemu zapisu numeréw tablic rejestracyjnych pojazdéw przejezdzajacych

przez skrzyzowanie na czerwonym swietle.
Kamera ma spetnia¢ parametry:

Rozdzielczos¢ obrazu 1.3 megapiksele (1280 x 960)
Obiektyw zmiennoogniskowy 2.8-12mm

Katy widzenia 98.4°-30.2°

Dzieri/Noc

Wbudowane diody IR o zasiegu do 30m

Dwa niezalezne strumienie wideo

Dwie metody kompresji H.264/MJPEG

Detekcja ruchu

Cyfrowy WDR

Cyfrowa redukcja szuméw 3D DNR

Zasilanie PoE

Wodoodporna obudowa o klasie szczelnosci IP66
Wbudowany slot kart MicroSD/SDHC/SDXC
uruchomienie i warunki pracy od -40 °C do 60 °C



2.2.5 Kamera wysoko obrotowa PZT systemu monitoringu na skrzyzowaniu.
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Kamera ma spetnia¢ parametry:

Standard: TCP/IP

Przetwornik: 1/2.8 " Progressive Scan CMOS

Wielkos$¢ matrycy: 4Mpx

Rozdzielczosé: 2560 x 1440 - 3.7Mpx,1920 x 1080 -1080p,1280 x 960 -
1.3Mpx,1280 x 720 -720p

System skanowania: Progresywny

Obiektyw: 4.8 ... 120 mm

Kat widzenia: 55 °© ... 2.4 ° (dane producenta), 52 ° ... 3.2 ° (nasze testy)
Zoom optyczny: x 25

Zoom cyfrowy: x 16

Zasieg oswietlacza IR: 150 m

Predkos¢ obrotowa przy presetach: 120 °/s (poziom)80 °/s (pion)

Predkosc obrotowa (sterowanie reczne): 0.1 °/s ... 120 °/s (poziom)0.1 °/s ...
80 °/s (pion)

Zakres obrotu w poziomie: 360 © - ciggty

Zakres obrotu w pionie: -15° ... 90 °

Interfejs RS-485: Brak

Liczba presetéw: 300

Skanowanie w poziomie: Tak

Ustawiane trasy ruchu: 8

Metoda kompresji obrazu: H.265+ /H.2685/ H.264+ /H.264/MIPEG

Wejscia / wyjscia alarmowe: 2/ 1

Audio: Wejscie na mikrofon zewnetrzny, Wyjscie audio, Obstuga dwukierunkowego
audio, Detekcja dZzwieku, Cyfrowa redukcja szumu

Predkosc¢ transmisji strumienia gtownego: 25kl/s@ 3.7Mpx

Interfejs sieciowy: 10/100 Base-TX(RJ-45)

Protokoty sieciowe: IPv4/IPv6, HTTP, HTTPS, IEEE 802.1x, QoS, FTP, SMTP, UPnP,
SNMP, DNS, DDNS, NTP, RTSP, RTCP, RTP, TCP/IP, UDP, IGMP, ICMP, DHCP,
PPPoE, Bonjour, WebSocket, WebSockets

WEB Server: Wbudowany

Maks. liczba uzytkownikéw on-line: 20

ONVIF: 19.12

Gniazdo karty pamieci: Obstuga kart Micro SD do 256GB (mozliwy zapis lokalny)
Dostep z telefonu komdrkowego: Android: Darmowa aplikacja Hik-Connect , i0S:
Darmowa aplikacja Hik-Connect

- Domysliny login / hasto administratora: admin / -Hasto administratora nalezy

ustawic przy pierwszym uruchomieniu

Domyslny adres IP: 192.168.1.64

Porty dostepu przez www: 80

Porty dostepu przez aplikacje na PC: Port: 8000 lub dostep przez chmure (P2P) -
aplikacja iVMS-4200

Port dostepu przez aplikacje mobilng: 8000

Port ONVIF: 80

RTSP URL: Strumien gtowny :
rtsp://uzytkownik:hasto@192.168.1.64:554/Streaming/Channels/101/, Strumien
pomocniczy :
rtsp://uzytkownik:hasto@192.168.1.64:554/Streaming/Channels/102/



Zasilanie: PoE (802.3at), 24 VAC/ 2.5 A (zasilacz w komplecie)

Pobdér mocy: < 24 W

Obudowa: Speed Dome, Metalowa + Plastikowa

Kolor: Biaty + Czarny

Temperatiura praey: =30 96 .. 6b 20

Klasa szczelnosci: IP66

Waga: 3.7 kg (bez uchwytu), 4.7 kg (z uchwytem)

Wymiary: @ 210 x 345 mm (bez uchwytu)420 x 208 x 379 mm (z uchwytem)
o uruchomienie i warunki pracy od -40 °C do 60 °C

2.2.6 Miejsca przebudowy kamer zostanie wskazana na etapie realizacji.

2.3. Sterowniki sygnalizacji, wyposazenie elektroniczne sterownikdw.
Na przedmiotowym zadaniu przebudowy ZSZRiTP zachodzi konieczno$¢ wymiany
wymiane poszczegolnych elementéw wyposazenia sterownikéw CROSS RS4.
Po dokonaniu przebudowy oprogramowanie sterownia ma spetnia¢ warunki "Projektu
sygnalizacji swietlnej — Czes¢ ruchowa”.
Sterownik ruchu CORSS RS4 i CROSS RS4S sg zgodne z obecnie obowigzujgcymi
przepisami i normami oraz wspotpracujgcy z Centrum Sterowania Ruchem w
Legnicy.

Cechy sterownika:
e 21 grup sygnalizacyjnych 230V (8 - K, 7 - P, 4 - R, 2- 5),
o 24 petle indukcyjne,
o 15 przyciskéw dla pieszych/rowerzystow,
e 2 wyjscia przekaznikowe do sterowania sygnalizatorami dzwiekowymi.

2.4. Sensorowy przycisk dla pieszych z wibratorem i systemem nagtasniania przejscia.
Przeznaczenie: Przycisk dla pieszych stosowac na przejsciach dla pieszych,
wyposazonych w sygnalizacje swietlna, pracujacg z programami akomodacyjnymi.
Przycisk sensorowy ma nie posiadac elementéow ruchomych. Ma by¢ wyposazony
system wibracji, pulsujacy podswietlany napis "CZEKAJ/WAIT", akustyczne i
wibracyjne potwierdzenie nacisniecia przycisku, inteligentny system regulacji
gtosnosci, Przystosowany do bezpiecznego napiecia 24V.

Spetnia.najnowsze przepisy opublikowane w

ROZPORZADZENIE MINISTRA INFRASTRUKTURY I ROZWOJU z dnia 2022-11-21
poz. 2377, pkt 3.3.5.2. "Sygnalizatory akustyczne dla pieszych" oraz pkt 3.3.5.3.
Sygnalizatory wibracyine

2.4.1 Miejsca przebudowy sensorowych przyciskéw zostanie wskazana na etapie

realizacji.

Switch

Switch Zarzadzalny wraz z nieodptatnym oprogramowaniem do centrum
zarzadzania urzadzeniami

Switch ma spetniac¢ parametry:

po 1M
=
| —

Obudowa RACK (1U)

Obstuga wielowarstwowa w tym warstwy 3 modelu OSI (L3)
Procesor: 650MHz

Rozmiar pamieci RAM: 64MB

Rozmiar pamieci wewnetrznej Storage: 16MB flash

Liczba portow 100Mbps: 1 szt.

Liczba portow 1 GbE PoE: 48 szt.

Liczba portow 10G SFP+: 4 szt.

Liczba portow 40G QSFP+: 2 szt.



Liczba portéw konsoli RJ-45: 1 szt

Przepustowos¢ bez blokowania: 168 Gbps

Przepustowosc¢ przetaczania 336 Gbps

Szybkos$¢ przesytania danych: 235 Mpps

System operacyjny: Router OS poziom licencji 5

Obstuga monitorowania stanu urzadzenia w czasie rzeczywistym w tym m.in.:
temperatury

CPU, obcigzenia przepustowosci oraz zasilania i napiecia dla poszczegélnych
interfejsow

Obstugiwane zasilanie: AC 100-240V dla regionu Polska

Wymiary - nie wigksze niz: szer. 443mm x gt. 382mm x wys. 44mm
Zakres temperatury eksploatacji: -20°C to +60°C

Minimalna moc wbudowanego zasilacza: 800W

Paramtery dla obstugi PoE:

- 48 portow Ethernet - PoE, 802.3af/at (typ 1 - PoE/ typ 2 PoE+) and 26 or 53 V
Passive PoE z automatycznym wykrywaniem standardu

- PoE-out max per port (low voltage 26 V) 26 W

- PoE-out max per port (high voltage 53 V) 30 W

- Max total out (low voltage 26 V) 27 A

- Max total out (high voltage 53 V) 13.2 A

- Catkowita mozliwa moc wyjsciowa dla PoE - 700W

Zarzadzanie:

- centralne zarzadzanie i obstuga wielu urzadzen, poprzez dedykowane,

nieodptatnie dostarczone oprogramowanie producenta pracujgce w trybie

graficznym (GUI), uruchamiane niezaleznie od przegladarki WWwW

- CLI, telnet, www, www ssl, ssh

- mozliwo$¢ przechowywania na urzadzeniu kopii konfiguracji w ilosci, ktérg

ogranicza jedynie pojemnosé pamieci nie mniej niz 3 wersje

- mozliwo$¢ zdalnej aktualizacji oprogramowania systemowego i uktadowego

dostarczanego przez producenta urzadzenia w tym z wykorzystaniem graficznego

interfejs uzytkownika (GUI), wspierajacego przecigganie i upuszczanie (Drag-and-

Drop)

- mozliwos¢ eksportu (pobrania) aktualnej i zapasowej kopii konfiguracji

urzadzenia, bezposrednio na komputer uzytkownika

Wyposazenie dla kazdego urzadzenia:

- przewod zasilajacy pradu przemiennego, ktdrego zakoriczenia znajdujace sie po

obu stronach sg utozone katowo (90°) wzgledem gniazda Zrddta zasilania i

urzgdzenia - 1 szt.

- wktadki swiattowodowe dedykowane przez producenta zgodne z portami

urzadzenia SFP+, rodzaj ztacza: LC Duplex, typ wtdkna: SM, predkos¢ transmisii:

1.25Gbps, Dtugosé fali RX/TX: 1310nm - 1szt.

- uchwyty montazowe do szafy RACK dedykowane do urzgdzenia wraz z $rubami
2.5.2 Miejsca przebudowy switchy zostanie wskazana na etapie realizacji.

2.6 Detekcje za pomocg strumieni video z petng analizg ruchu pojazdow, ruchu
pieszo/rowerowego.
2.6.1 Wymagania ogolne dla detekcji za pomocg strumieni wideo.
- Karta komunikacji kompatybilna ze sterownikiem typu CROSS RS4 i CROSS RS 4S
- nieodptatny dostep do aplikacji
- Petna analityka wideo wtym:
e Zliczanie liczby pojazdéw na kazdym z paséw jezdni (w poprzedniej petnej godzinie).
e Posiada mozliwos¢ uruchomienia detekcji przy istniejgcych kamerach CCTV - IP.



Zliczanie liczby pojazdéw na kazdym z pasow jezdni (w poprzedniej petnej godzinie).

L]

e Sprawdzanie ile pojazdéw znajduje sie aktualnie w kazdej z utworzonych strefach detekcji.

e Zliczanie pieszych przechodzgcych po chodniku w obu kierunkach.

o Wizualizacja danych dla catego wlotu w formie wykresu, tabeli rozktadu jazdy uczestnikéw
ruchu.

e Weryfikacja liczby pojazdéw wg. ich koloru znajdujgcych sie na catym wlocie.

e Detekcje koloru sygnatu na sygnalizatorze.

e Zliczanie uczestnikoéw ruchu przechodzacych przez pasy w obu kierunkach.

e Rozktad kierunkowy i rodzajowy ruchu.

e Temperatura pracy: -20°C do +60°C

o Zasilanie 24V DC

¢ Zasilane kamer: Power of Ethernet, 48V (PoE)

2.6.2 Wymiana detekcji z autoscope na detekcje strumienia wideo dotyczy skrzyzowan:
SK_13, SK_22, SK_25, SK_35, SK_36 (wlot ul. Chojnowskiej od strony centrum
miasta), SK_38 (wloty od strony ul. Rzeczypospolitej), SK_41, SK_42.

Lista i opis funkcji detektoréw zawiera zatgcznik nr 1 do STWIOR.

2.7 Ptyta gtdwna sterownika CROSS RS4 lub RS4S

2.7.1 Plyta zarzadzajgca pracg sterownika RS4 i RS4S wraz z wymaganymi modutami
operacyjnymi.

2.7.2 Miejsca przebudowy ptyt gtdwnych. zostanie wskazana na etapie realizacji

2.8 Ptyta sygnatowa sterownika CROSS RS4
2.8.1 Ptyta zarzadzajgca praca grup sygnatowych
2.8.2 Miejsca przebudowy ptyt sygnatowych zostanie wskazana na etapie realizacji
3. Sprzet.
3.1 Wymagania ogdlne dotyczgce sprzetu.
Dla realizacji robot objetych niniejsza specyfikacjg nalezy uzywaé sprzetu zgodnie z
jego przeznaczeniem. Stosowanie sprzetu zastgpczego w jakimkolwiek zakresie jest
niedozwolone. Sprzet zasadniczy i drobny sprzet budowlany ( wiertarki, agregaty
itp.) musi by¢ sprawny i uzywany zgodnie z przeznaczeniem.
3.2 Sprzet do przebudowy urzadzen ZSZRiTP
Wykonawca przystepujacy do wykonywania przebudowy sygnalizacji $wietinej
winien wykazywac sie mozliwoscig korzystania z nastepujacych maszyn i sprzetu
gwarantujacych wtasciwg jakosé robét:

- samochod specjalny z podnosnikiem koszowym (posiadajacy aktualne
swiadectwo dozoru technicznego dopuszczajace podnoénik do pracy) oraz
pracownika z zaswiadczeniem kwalifikacyjnym do jego obstugi - 1 szt.,

- samochdd dostawczy - 1 szt.,

~ komplet znakéw do oznakowania robot prowadzonych w pasie drogowym zgodnie
z obowigzujacymi przepisami - min. 1 kpl.,

- zageszczarka wibracyjng - 1 szt.,

- pita do ciecia nawierzchni bitumicznej - 1 szt.,

- koparka jednonaczyniowa do 0,25 m?3 - 1 szt.,

- przyrzady do pomiardw elektrycznych do 1 kV - min. 1 kpl.

Sprzet samochodowy i koparka musi by¢ wyposazona w $wiatta ostrzegawcze
koloru zéttego.

3.3 Wykonawca zapewni obsade personalng niezbedng do terminowego i
prawidtowego wykonania zobowigzan wynikajacych z umowy, a pracownikéw
wyposazy¢ w telefony lub radiotelefony.
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Obstuga serwisowa

1 osoba - kierownik robét z uprawnieniami budowlanyma do prowadzenia robét
elektrycznych, posiadajgcego aktualne $wiadectwa kwalifikacyjne osoby uprawnione;
do wykonywania prac elektrycznych do 1 kV na stanowisku DOZOR

- minimum dwéch monteréw posiadajgcych aktualne $wiadectwa kwalifikacyjne osoby
uprawnionej do wykonywania prac elektrycznych do 1 kV na stanowisku
EKSPLOATACJI oraz: posiadajgcych nabyte umiejetnosci do wykonywania czynnoéci
w zakresie instalacji, konserwacji i obstugi sterownikéw sygnalizacji $wietinej CROSS
RS4 i CROSS RS4s, posiadajgcych nabyte umiejgtnosci do wykonywania czynnosci
jako operator w zakresie obstugi podsystemdw wideo nadzoru: CCTV NVS, RWCS
rejestracja wjazdu na czerwonym $wietle, posiadajgcych nabyte umiejetnosci do
wykonywania czynnosci montazu kamer i konfiguracji w oparciu o system POLIXEL,

Zasady wykonania roboét.
Roboty przygotowawcze.
Przystepujac do przebudowy sygnalizacji swietlnej nalezy na miejscu zabezpieczy¢
mozliwos¢ dostepu oséb trzecich do urzadzen pod napieciem, a w czasie przebudowy
wiasciwie oznakowac teren wykonywania prac.
Kolejnos¢, sposéb i termin wykonania przebudowy powinny by¢ uzgodnione
z przedstawicielem Zamawiajgcego.

Zabiegi zapewniajace sprawnos¢ dziatania sygnalizacji $wietinej.

Zabiegi przebudowy przy sygnalizacji swietlnej dotyczy czynnosci:

a) kazdorazowo, polegajacych na przywréceniu normalnego dziatania urzadzenia po
wykonanej przebudowie,

b) zabezpieczajacych (profilaktycznych), wykonywanych w ustalonych terminach
przebudowy urzadzer dla poszczegdlnych sterownikéw, w celu zmniejszenia
prawdopodobienstwa awarii sterownika,

c) przebudowy urzadzenia, catkowitego lub czesciowego, w ramach realizowanego
zadania.

Kable i przewody.
Przeglad kabli i przewodow w celu wbudowania powinien obejmowac:
a) sprawdzenie mozliwosci wbudowania w otworach montazowych, skrzynkach
rozgateznych (potgczeniowych) i studzienkach kanalizacji kablowej,
b) po wbudowaniu kabli i przewoddéw sprawdzeniu i pomiarom elektrycznym
podlegajg kable zgodnie z ich przeznaczeniem.

Kontrola jakosci robét.

Wykonywanie robo6t kontroluje Zamawiajacy wykonujac objazdy pod katem
prawidtowosci dziatania sygnailzacy Swietlnych zgodnie z wymogami niniejszej
Specyfikacji.

Wykonawca winien dostarczy¢ Zamawiajacemu certyfikaty, aprobaty techniczne lub
atesty ewentualnie Swiadectwo do dopuszczenia do stosowania w energetyce i
teletechnice wbudowanych materiatéw i urzadzen.

Zakres kontroli obejmuje réwniez kontrole oznakowania robot, estetyke wykonania,
kontrole uporzadkowania terenu wykonywanych prac.

Wykopy pod studnie i kanalizacje.

Lokalizacja, wymiary i zabezpieczenie $cian wykopu.
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8.2

Nalezy sprawdzi¢ wskaznik zageszczenia gruntu oraz sprawdzi¢ sposéb usuniecia
nadmiaru gruntu z wykopu.
Linia kablowa.
W czasie wykonywania i po zakofczeniu robo6t kablowych nalezy przeprowadzié
nastepujgce pomiary:
- gtebokosci zakopania kanalizacji,
- odlegtosci folii ochronnej od kanalizacji,
- rezystancji izolacji i ciggtosci zyt kabli.
Sprawdzenie dziatania sygnalizacji.
Przed wtaczeniem sygnalizacji do pracy cyklicznej nalezy dokonaé sprawdzenia
dziatania sygnalizacji przez:
a) wyswietlanie sygnatu zéttego migajacego przez co najmniej jedna dobe,
b) kontrole poprawnosci dziatania nastepujacych uktadéw nadzorujacych:
sygnatow czerwonych, co najmniej w grupach sygnatowych dla pojazdoéw,
- kolizji sygnatdéw zielonych w grupach kolizyjnych,
— dhugosci cyklu i whasciwych czaséw realizacji programéw sygnalizacyjnych,
- napigcia zasilania,
- pracy zdalnej.
Dziatanie uktadéw nadzorujgcych: sygnaty czerwone, kolizyjno$¢ sygnatéw zielonych
oraz dtugo$¢ cyklu, powinno natychmiast wprowadzaé¢ sterownik w tryb pracy
awaryjnej w przypadku zadziatania ukfadu wraz z zapamigtaniem rodzaju i miejsca
awarii, kasowanym w momencie usuniecia przyczyny.
Uktad nadzorujacy napiecie zasilania powinien w przypadku stwierdzenia obnizenia
napiecia poza dopuszczalng granice, automatycznie przetaczyé sterownik na
zasilanie rezerwowe lub go wytgczyc.
Uktad nadzorujacy prace zdalng sterownika powinien, w przypadku stwierdzenia
przerwy w potfgaczeniu ze sterownikiem koordynujacym prace, spowodowac przejscie
nadzorowanego sterownika na prace z programem indywidualnym.
Zasady postepowania z wadliwie wykonanymi elementami robét.
Wszystkie materiaty nie spetniajace wymagan ustalonych w odpowiednich punktach
niniejszej specyfikacji zostang przez przedstawiciela Zamawiajacego odrzucone.
Wszystkie elementy robdt, ktére wykazuja odstepstwa od postanowien niniejszej
specyfikacji zostang rozebrane i ponownie wykonane na koszt Wykonawcy.
Obmiar robét.
Jednostkami obmiarowymi z zakresu przebudowy sygnalizacji $wietinej jest:
obmiarowy kosztorys powykonawczy.
Jednostkami obmiarowymi przebudowy sygnalizacji swietlnej sg:
a) szt. (sztuka) dla demontazu i montazu poszczegélnych elementéw sygnalizacji,
b) m (metr) dla budowy kabli, budowy kanalizacji.
c) m2 (metr kwadratowy) dla rozbiérki i naprawy nawierzchni
d) kpl. (komplet) dla wymiany elementéw urzadzen

Odbiodr robét.
Roboty zwigzane z przebudowg urzadzernn ZSZRiTP bedg odbierane raz w miesigcu
przez Zamawiajacego na podstawie przed+oionych przez Wykonawce wykazu robdét
i ich wyceny zgodng z umowa. Z czynnosci odbiorowych bedzie spisany protokdt,
ktéry bedzie stanowit podstawe do wystawienia faktury przez Wykonawce. Odbidr
robét nastepuje przy braku zastrzezeri Zamawiajacego co do pracy i stanu
przebudowanych sygnalizacji $wietlnych i urzadzer pochodnych.

Przedstawiciel Zamawiajacego dokona odbioru faktycznle wykonanych przez

Wykonawce robot zgodnie z Opisem przedmiotu zaméwienia zawartym w SWZ.



8.3 Roboty uznaje sie za wykonane zgodnie z dokumentacjg, STWIOR i wymaganiami
przedstawiciela Zamawiajgcego, jezeli wszystkie pomiary i badania, daly wyniki
pozytywne.

8.4 W przypadku stwierdzenia podczas dokonywania czynnosci odbiorowych przez
Zamawiajqcego usterek, Wykonawca zostanie zobowigzany do ich usuniecia w
terminie wskazanym przez Zamawiajgcego. W tym przypadku odbiér robét nastgpi
po stwierdzeniu przez Zamawiajgcego usuniecia usterek.

9. Podstawa ptatnosci.

9.1 Zakonczone roboty beda rozliczane ilosciowo, na podstawie podpisanych przez
przedstawiciela Zamawiajacego obmiardow i protokotéw odbioru, wedtug postanowien
zawartych w umowie.

9.2 Cena jednostki obmiarowej za przebudowe urzadzen ZSZRiTP obejmuje wszelkie
koszty zwigzane z: robocizna, zakupem materiatow i ich transportem, pracg sprzetu,
kosztami posrednimi, optatami oraz zyskiem Wykonawcy.

Zakgczniki:

1. zatgcznik nr 1 do STWIOR - lista i opis funkcji detektoréow — 8 kpl.
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19.2. Lista i opis funkcji detektorow

. kalnnct Interwaty [s] | — Funkcje

azwa | Lokalizacija RN Opdznie-

Breriol e B - S T BN Waﬁg‘;"'“"e‘qowa Phie  [Odmelgol

petlifsj | nie sadania | Wanie

1 V1.1 1 K1 2,01 0 0 oa Tak Tak
2 V1.2 30 251221 0 oa Tak
3 V1.3 %t KiL 2,01 0 0 oo Tak Tak
4 Vi.4 30 251221 0 oo Tak
5 V2.1 15 1,51 0 0 oa Tak
6 V2.2 40 K2 231301 O oo
7 V2.3 15 L,5]1 0 0 oo Tak
8 V2.4 40 231301 0O oo
9 | V4W.1 18 1,51 0 0 oo Tak
10 | V4W.2 40 23130 0 o0
11 | VAW.3 15 Kaw i,51 0 0 oo Tak
12 [ VAWA | 40 23[30] 0 | =
13 | V4L.1 1 KaL 20| 0 o oo Tak Tak
14 ) V4.2 30 25122 0O oo Tak
15 | DP1a* - =
16 | DP1b* - i -
17 | DP2a - P2a Tak
18 | DP2b - P2a/P2¢ Tak
19 | DP2c - P2c Tak

120 | Via | systemowa na wylocie Tak

DPx* - przyciski zwarte na stale
Vx / Sx— strefy detekefi wirtualnef (wideodetekcya)

DPx — preyeiski

18.3. Sterownik

dla pieszych

Projektuje si¢ sterowanie realizowane przy wykorzystnaniu sterownika,ktory musi w petni
spelnia¢ wymagania zawarte w Rozporzadzeniu Ministra Infrastruktury z dnia 3 lipca 2003r. w
sprawie szczegdlowych warunkéw technicznych dla znakéw i sygnatéw drogowych oraz
urzadzen bezpieczenstwa ruchu drogowego i warunkéw ich umieszezania na drogach -

Zatgeznik Nr

3

19.4. Sygnalizatory

Rodzaje oraz lokalizacja poszczegblnych sygnalizatorow znajdujq si¢ w poniZszym

Integrated Solutions Sp. z o.0.

2 e s
ul. Skiemiewicka 10a, 01-230 Warszawa

‘- 1% Orange Polska S.A.
Al Jerozolimskic 160, (:2-326 Warszawa

zestawieniu.
Nazwa Gfupa "
sygnalizat Nazu;va[étrzjumer Grupa [nadzor| Sekwencja sygnalow Sgigg:g;i Lokalizacja
ora owana
Wiot 1
ul. Gwiezdna o
il (pdtnoc) K1 Tak 300 wysiggnik
KONSORCIUM:

Koma Nord 8p. z 0.0,

ul LuZycka 2, 871537 Gdynia

%ﬁ
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Projekt inzynierfi ruchu
SK22 JAWORZYNSKA - NOWODWORSKA

18.2. Lista i opis funkcji detektoréw

~Budowa Zlmrgxuw&ixcgu Systemu Zarzadzania Ruchem i Transportem Publicznym w miescic Legnica™

ul. Skiermiewicka 10a, 01-230 Warscawa

68/70

Al Jerozolimskie 160, (2-32¢ Warszawa

ul. Luzycka 2. $1-537 Gdynia

Nazwa | Lokalizacia Interwaly [s] Bkres = Funkcje
zZwa (o] £ g aznie-
Zzadania
1 V1.1 1 K1 2 0 0 oo Tak Tak
2| V1.2 30 2 3 0 oo Tak
3 |VILW 1 1 2 10 0 oo Tak Tak
4 [VILW.2 30 2 3| 0 oo Tak
5 [VILW.3 1 KAl 2 |0 0 oo Tak Tak
6 |VILW.4 30 2 3 0 co Tak
7 | v2i1 15 15]0| O oo Tak |
8 | V22 40 K2 2313 0 o0
9| V23 15 1510} O oo Tak
10| V2.4 40 231341 0 oo
11| VZLA1 1 KoL ' 2 10 0 o0 Tak Tak
12| va2L.2 30 2 0 0 o0 Tak
13 ] Van i 1 2 {0 0 oo Tak Tak
14| v3.2 3 2 3] o0 o0 Tak
15| Va3 1 B 2 [o] o oo Tak Tak
16| V3.4 30 2 13| 0. oa Tak
17 | V4.1 1 1,570} 0 oo Tak
18| V4.2 40 Ka 2313 B oa
18| va.3 15 1,5 0] © oo Tak
20| V44 40 2313 0 oo
21| v4LA 1 KAl 2 0 0 oo Tak Tak
22 | v4L.2 30 2 |3 0 oo Tak
23 | DP2a - P2a ) Tak
24 | DP2b - P2a,P2c Tak
26 | DP2d - P2c Tak
27 | DP4g - P4a Tak
' 28 | DP4c 2 P4a P4c Tak
1 30 | DPad - P4c Tak
31 Via Tak
132 | V2a Tak
33| V2b Systemowe na Tak
34| V3a wylocie Tak
351 V8a Tak
36| V8b Tak
Vi — wirtuaine strefy detekcji
DPx — przyeishi dia pieszveh
%\n??g.——fa?_elti(—:‘;%{iﬁ\g;ns Sp.z20.0. i1} Orange Polska S.A. Koma Nord Sp. z s.0. éﬁwﬁ
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{...iﬁ\.;f__'u”\ 31_?:1:‘ TA i_:‘ £33 :( o~
~Budowa Zinlegrowanego Systemu Zarzadzania Ruchem i Transporem Fubiium}‘;ﬁwm& Cegrucp =,
Projekt inzynicrii ruchu B oo :
SK25 CHOJNOWSKA - MARYNARSKA ~-HEM Drogy. :
17.2. Lista i opis funkcji detektorow
Nazwa | Lokalizacja Gr . w;);r:::ci N Opéir::?kg: d
detektoral  [m] | |EG1[EGZ EG3 | i nig & nie W:rie" Liczenie
zadania
1 V2.1 15 K2 1,510 0 | = Tak
2| V22 40 23 (30] 0 | oo
3| V31 1 K3 200 0 ] Tak Tak
4 V3.2 30 25 (271 0 oo Tak
5 V4.1 15 Ka 1,50 0 oa Tak
' 6 | V4.2 40 2,3 130 0 oo
7 | DP2a - Tak
8 | DP2b - P2 Tak
9 | DP3a - P3| Tak
10 | DP3b - Tak
11| DP4a - P4 Tak
12 | DP4b - Tak
13| V3a Systemowe na _ Tak
14| Vaa wylocie Tok |

Vx - strefy detekcii wirtualngj (wideodetekcia)
DPx — przyciski dla pieszych

17.3. Sterownik

Projektuje sig sterowanie realizowane przy wykorzystnaniu sterownika ktory musi w pelni
spetnia¢ wymagania zawarte w Rozporzadzeniu Ministra Infrastruktury z dnia 3 lipca 2003r. w
sprawie szczegélowych warunkéw technicznych dla znakéw i sygnaléw drogowych oraz
urzgdzen bezpieczefstwa ruchu drogowego i warunkéw ich umieszczania na drogach —
Zalacznik Nr 3

- A ——
fl,--ff‘x £.5
Z ORYG
JOKURE,
] S IET, ot A ?‘"1 ™ 1
0N {
‘KO A
‘ie
RONSORCJUM: ;
Integrated Solutions Sp. z 0.0, #+ | Orange Polska S.A. koma Nord 8p. z 0.0, @kmmml
ul. Skierniewicka 10a, 01230 Warszawa Al Jerorolimskie 160, 02-7126 Warszawa ul fuzycka 2, 81-537 Gdynja "~ e
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wBudowa Zintegrowancgo Systemu Zarzadzania Ruchem § Transpertem Publicznym w mietcic Legnica® !
Projekt indynteril ruchu Hucnem Dro HOW VIn
SK35 JAGIELONSKA - SENATORSKA :

18.2. Lista i opis funkcji detektoréw

" N Interwaly [s] Okres 5 —‘Eunkcje

a. a Ooralizacja 5 s -

e i S P N ey | oA e Odmeldol | iczene
Zgdania

1| vai 1 ks 200 o o0 Tak Tak

2 V2.2 40 3,6 127 0 oo Tak

3| V31 1 K3 20101/ 0 o0 Tak Tak

4| v32 30 31 |25] 0 oo Tak

7] V4.1 1 Ka 2010 0 oo Tak Tak

8 V4.2 40 36 127 0 oo Tak

7 | DP1a - P1 Tak

8 ! DP1b - Tak

9 | DP2a - Py Tak

10! DP2b - Tak

11| DP3a - 3 ‘ Tak

12| DP3b - ‘ Tak

13 | DP4a - pa : Tak

14 | DP4b - ¥ Tak

15| V2a Tak

161 Vvaa Syster;m\{ve na ) Tak

17 | Vda FIRES Tak |

Vi — strefy detekcji wirtualner twideodetekeiay
DPx ~ przyeiski dla pieszych

18.3. Sterownik

Projektuje sie sterowanie realizowane przy wykorzystnaniu sterownikaktéry musi w pelni
spefnia¢ wymagania zawarte w Rozporzadzeniu Ministra Infrastruktury z-dnia 3 lipca 2003r, w
sprawie szczegblowych warunkéw technicznych dla znakéw i sygnatéw drogowych oraz
urzadzen bezpieczefistwa ruchu drogowego i warunkéw ich umieszczania na drogach -
Zatageznik Nr 3

KONSORCJUN:
Integrated Solutions Sp. z 0.0, . Orange Polska 5.4, Koma Nord Sp. z 0.0. @!&m m&
ul. Skierniewicka 10z, 01-220 Warszawa Al Jerozolimsiue 160, 02-326 Warszawa ul. Eusyeka 2. %1-537 GAynin s apwaior
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e e .,Qqai&dﬂ"ﬁﬁ‘ﬁ%@é&fﬁnég} ‘%;fsla,mu / dzania Ruchem i Transportem Publiczoym w mieécie Legnica”
SK36 : oy Zarzadzal! Jekt inzynierii ruchu
R yyan oy K36 OWSKA - JAGIELONSKA
Ruchicit ) i /
Lista 1 opis funkcji detektoréw
Interwaty [s] Funkcje
— : Okres
Nazwa | Lokalizacja o Opoznie-
Gr. waznosciiMeldowa ‘ Odmeldol|, . A
detekiora, [m] EG1 [EG2 EG3 petli [s] HiEs ~ nie wrnia Liczenie
_ zgdania
1| D14 1 KA1 2001 0 co Tak
| 2| D12 25 2,2 (25| 0 oo Tak Tak
3 | Vow.1 15 15]0] 0 co
4 | D2W.2 40 1,8 130] 0 oo Tak |
5 | V2W.3 15 e 1510} 0 oo
6 | D2W 4 40 1,8 |3,0] O e Tak
7| V2P 15 K2p 2,0 {181 O oo
8 | D2P.2 40 25123 0 oo | Tak
9 | V2L 1 2001 O oo Tak
10| D2L 1 KeL. 20101 O oo Tak
111 D341 1 K3 2010 0 oo Tak
12| D3.2 20 1,8 |25] O oo Tak Tak
13| D71 40 K7 3,0 12,8] O o0 Tak
14 | D7L1 1 koL L9101 0 oo Tak
161 D7L.2 25 2,4 1305 0O oo Tak ' Tak
16 | DPia - ) Tak
17 | DP1b - P1 - ) Tak
18 | DP1c - Tak
18 | DP2a - P24 Tak
20 | DP2b - | . Tak
21| DP2c - , - . Tak
22 | DP2d - Fee. Tak
23 | DP3a* - -
aloPwr | - | _ - |
25| DP7a - Tak
26 | DP7D s Tak
27 | DPTc - P7c Tak
28 | DP7d - i Tak |
29| S2a ; : Tak
30| S2b R — Tak
ystemowe na
31 S3a wylocie Tak
32| S7a ! Tak
33| S7b B | . Tak
I — strefy detekeii wirtualnej (wideodetekeia) 7 4 o
D/ Sx - petle indukcyjne wa P ;}"‘:’{ .:.’{ﬁv:. N
DPx — przyciski dla pieszych Scicd A K »‘g AL
DPx* — przyciski dla pieszych zwarte na stale Z O < i ANALEM
b
18.2. Sterownik i ; ';' NCZS

fal@l’s
Nd ¥

Projektuje si¢ sterowanie realizowane przy wykorzystnaniu sterownikaktory musi w peini
spelniaé¢ wymagania zawarte w Rozporzadzeniu Ministra Infrastruktury z dnia 3 lipca 2003r. w
sprawie szczegélowych warunkéw technicznych dla znakéw 1 sygnaléw drogowych oraz
urzadzed bezpieczenstwa ruchu drogowego 1 warunkéw ich umieszczania na drogach -
Zatacznik Nr 3

KONSQRCJUM:

Integrated Solutions Sp. z 0.0. .+ | Orange Polska S.A. Koma Nord Sp. 7 6.0,

ul. Skierniewicka [0a, 01230 Warszawa Al Jergzolimskic 160, 02-326 Warszawa ul, Luzyeka 2, 81-537 Gdynia
56 /58
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Ve
Lo

~Budowa Zintegrowanegs Systemu Zarzadzania Ruchem § Transportem Poblicznym w nuescie Fepaica™
Projekt inZynierii ruchu :
SK38 39 RZECZYPOSPOLITEJ - BIELANSKA — PDP PRZY BYLEJ JEDNOSTCE WOISKO 1/ 1

#

/
7
18.2. Listai opis detektoréw
o Interwaty il Funkcje
Nazwa | Lokalizacja i A%nie-
detektord  m] | O |Eet EG2 EG3 Wa;ggfc‘”’eﬁgwa O"ﬁﬁ?‘e oi‘;‘;:f" Liczenie
2gdania

1] V1.1 15 K1 1,50 ( O oo Tak
2| V12 40 23 {30] 0O oo
3 | VLA | 1 RiL 1010 0 B Tak
4 | VL2 30 2,5 |30 0 ca Tak Tak
5| Va1 1 5 10|01 0 oo Tak
6| V22 30 2,530 0 oo Tak Tak
7 | V3W.1 15 15/0| 0 oo Tak
8 | V3W.1 28 KV 1,5 25| 0 oo ,
S | V3P.1 1 Kap 1,00 0 oo Tak
10! V3P.2 28 2,5 [30] O oo Tak Tak
11| v3L1 1 - 10/0]| 0 oo Tak
12 | v3L2 28 30 (25| 0 oo Tak Tak
13| V41 1 - 1,00 0 | e Tak ;
14| V4,2 30 2,5 |30] o oa Tak Tak
15 | DPR1a - Tak
16 | DPR1b « e Tak
17 | DPR3a . Tak
18 | DPR3b - Biis Tak
19| V11.1 15 i it 15{0] 0 oo Tak
20| vi1.2 40 23|3] 0 oo
21| V131 15 o 15|01/ o oo Tak
22| V13.2 40 23|13 0 oo
23 | DP11a £ - Tak
24 ; DP11b - Tak
251 Via Systemowe na Tak
26| Vda wylocie . Tak |

Fx — strefy detekeji wirtualnes (wideodetekcja)
DPx ~ przyciski dia pieszych
DRx - przyeisk dia rowerzystéw

18.3. Sterownik

Projektuje sig sterowanie realizowane przy wykorzystnaniu sterownika ktéry musi w petni
spetmaé wymagania zawarte w Rozporzadzeniu Ministra [nfrastruktury z dnia 3 lipca 2003r. w
sprawie szczegélowych warunkéw technicznych dla znakéw i sygnalow drogowych oraz
urzadzen bezpieczefistwa ruchu drogowego i warunkéw ich umieszezania na drogach —
Zatacznik Nr 3

KONSORCJUM: ¢ .
Integrated Solutions Sp. z o.a, e Orange Polska §,A. Koma Nerd Sp. z 0.0. ﬁ m«m{
ul. Skicrniewicka 10a, 01-230 Warszava Al Jerozohimskic 160, 02-326 Warszawa ul. fuzycka 2. 81537 Gdymia ™
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— e TRZAD M Blidowa Ain;égréﬁ%ﬁcéb Systemu Zarzadeania Ruchem i Transportem Publicmym w miedcic Legmea™
SK A IV Zarzadzania .k Projekt inZynierii ruchu
i = ) O SK_A POZNANSKA - TORUNSKA

RUCOIN LEGEOMWYIRL 55

18.2. Listai opis funkcji detektorow

" iL . Interwaty [s] Okres 5 ”F_unkc:je

azwa | Lokalizacja o »

detoktor, 1] | " |6t |62 EGs il Phie . [odmeidol e
petli [s] nie sadania wanie

1 V1.1 15 K1 1,5 1+ 0 0 oo Tak

2 V1.2 40 23130 O oa

3| D114 1 B11 0130 0 oo Tak

4 V2.1 1 K2 2,01 0 0 oa Tak Tak

5 vz.2 17 1,5 11,71 © so Tak

6 V3.1 15 K3 1.5 1.0 0 co Tak

i V3.2 40 23130 O oo

8 | DP2a - P2 Tak

9 DP2b - Tak

10| DP3a - P3 . Tak

11| DP3b - Tak

12| V2a Systemowe na ' Tak

13| V3a \yylocie Tak

Vx / Sx— strefy detekeii wirtualney (wideodetekcjay
Dx — petie indukeyjne
DPx ~ przveiski dla pieszych i

18.3. Sterownik

Projektuje sig sterowanie realizowane przy wykorzystnaniu sterownika ktéry musi w pelni
spetnia¢ wymagania zawarte w Rozporzadzeniu Ministra Infrastruktury z dnia 3 lipca 20031, w
sprawie szczegblowych warunkéw technicznych dia znakéw i sygnatéow drogowych oraz
urzgdzen bezpieczenstwa ruchu drogowego i warunkow ich umieszczania na drogach —
Zatacznik Nr 3

18.4. Sygnalizatory

Rodzaje oraz lokalizacja poszczegblnych sygnalizatoréw znajdujg si¢ w ponizszym

zestawieniu.
Nazwa Grupa ;
Na . _
sygnalizat Sow Nk Grupa |nadzor| Sekwencja sygnatéw Sﬂmmca‘ Lokalizacja
wiofu soczewki
ora owana
@ @ O
K1 kit | T | DM OO | 300 | wysiegnik
w1 EEEEE
ul. Poznanska - e
of BUS BUS BUS BUS BuSl
pened EENEE
B1 B1 | Tak @ 0 | wrsieonik
ENNEE
KONSORCHUM: '
Integrated Solutions Sp. z c.0. -2 % Orange Polska S.A. Koma Nord Sp. z 0.0. iﬁ{w’mm&
ul, Skiemicwicka TUa, 01-230 Warszawa Al Jervzolimskie 160, 02-326 Warszawa ul fuzycka 2, §1-537 Gdynia " TOF
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12.2. Listai opis detektoréw

Interwaty [s] _— Funkcje
Nazwa | Lokalizacja ' e .| Opodznie-
detektora [m] G EG1 [EG2| EG3 w;;;?gf : Meﬁgwa nie Odmeldo Liczenie
zgdania Wi
1 V1.1 1 KA1 2010 oo
2| viz2 45 2,5 (3,8 oo Tak
3 | viLA 1 KAL 2010 oo Tak
4 1 ViL.2 35 ) 2,5 |35 oo Tak Tak
51 D21 1 2,0 12,0 oo Tak
6 D2 2 20 deteklor wylgczony przewidziany do wykorzystania w
i : - docelowym rozwiazaniu
7 | D23 " K2 detektor wylgezony przewidziany do wykorzystania w
X = docelowym rozwigzaniu
8 | D24 30 detekior wytaczony przewidziany do wykorzystania w
- - docelowym rozwigzaniu
9 | V31 1 K3 201 0 oo
10| vs.2 45 2,5 |35 oo Tak
11| V3L1 1 K3l 2,0-| 0 oo Tak .
12 | V3L.2 35 2,5 135 oo Tak Tak
13| V41 1 20| 0 ca Tak '
14 | v4.2 35 Ka 2,5 |35 oo Tak Tak
15| V4.3 1 201 0 oo Tak
16| V4.4 35 2,535 oo Tak Tak
17 | DP1a - - Tak
18 | DP1b - Tak
19 | DR1a - R1 Tak
20 | DR1b - Tak
21| DP2a - _ =
22 | DP2b . s -
23 | DR2a - -
(24| DR2b - Rea "
25| DP2c - -
26 | DP2d . g -
27 | DR2c - -
28 | DRad . R 5
| 29 | DP3a - 55 ) Tak
30 | DP3b - | Tak
31| DR3a - R3 Tak
32 | DR3b - Tak
33| DP4a - -
34 | DP4b § P :
35| DR4a - -
36 | DR4b - i . _
37 | DP4c - -
38 | DP4d - Pie .
39 | DR4c - : -
40 | DR4d : R :
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