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OPISTECHNICZNY

1. Podstawa i zakres opracowania

Zakres opracowania obefmuje projekt budowy sygnalizacji swietlng wzbudzane na przej-
sciu dla pieszych przez Droge Wojewddzka nr 926 (ul. Mikotowska) w rejonie skrzyzowania z ul.
Kasztanowa w m. Orzesze. Projekt realizowany jest na zlecenie Zarzadu Drég Wojewddzkich w
Katowicach na podstawie umowy nr WIR/B/230602/2/1 z dnia 16.06.2023 r.

2. Opisstanu istnig acego

Droga Wojewddzka nr 926 stanowi potaczenie pomi¢dzy droga krajowa nr 81, a miejsco-
woscig Orzesze. Na odcinku objetym zadaniem w Orzeszu posiada przekrdj uliczny 1x2 i jezdni¢ o
nawierzchni bitumicznej szerokosci okoto 8,0 m, ktora prowadzony jest dwukierunkowy ruch po-
jazdow. Po stronie wschodni€gj jezdni prowadzony jest chodnik.

Przedmiotowe przejscie dla pieszych przez ul. Mikotowska zlokalizowane jest na obszarze
zabudowanym, w potudniowo-wschodnig czesci migjscowosci, w rejonie skrzyzowaniaz ul. Kasz-
tanowa. Na przejsciu zastosowano oznakowanie grubowarstwowe P-10 na czerwonym tle oraz
oznakowano je znakami typu D-6 z tabliczkami typu T-27 natle fluoroscencyjnym. Przed skrzyzo-
waniem po stronie pétnocnegl wyznaczono przystanek autobusowy, na ktorym autobusy zatrzymuja
Si¢ na poboczu.

Na ul. Mikotowskigl w przekroju drogi w rejonie przejscia dla pieszych przeprowadzono
12-godzinne pomiary ruchu kotowego i pieszego w dzien roboczy (wtorek) oraz dzien wolny od
pracy (niedziela). Wyniki pomiardw przedstawiono w zataczeniu. Pomiary ruchu wskazuja, ze na-
tezeniu ruchu na drodze gtéwnej (w przekroju drogi) wynosi ok. 650 P/h w godzinach szczytu po-
rannego i ponad 800 P/h w godzinie szczytu popotudniowego w dzien powszedni. W okresie week-
endowych w szczytowych okresach jest o ponad potowe mnigjsze. Pomiary nie wskazuja zmienno-
sci kierunkowse ruchu, audziat pojazddw poruszajacych si¢ od potnocy i potudniajest napodobnym
poziomie zaréwno w dzieh powszedni, jak i w niedzielg.

Natgzenie ruchu pieszego na przejsciu jest niewielkiei nie przekraczato w okresach pomia-
rowych 50 pieszych/h. Zwigzany jest gtéwnie z lokalizacja placdwki oswiatowe] naul. 1000-lecia,
przedszkola, przystanku autobusowego i placowek handlowych w poblizu przejscia

3. Opis stanu projektowanego

Zgodnie z zakresem zadania na przedmiotowym przejsciu dla pieszych projektuje si¢ bu-
dowe sygnalizacji swietlngj. Zaktada si¢ zastosowanie sygnalizacji swietlngj wzbudzane przez pie-
szych, pracujgcel w oparciu o system detekcji obejmujacy wszystkie relacje ruchowe. Dodatkowo
projektuje si¢ doswietlenie strefy przejscia dla pieszych oraz wykonanie fragmentu chodnika po
stronie zachodnig przejscia dla pieszych (zakres ten ujeto w odrebnym tomie opracowania).

3.1 Sygnalizacja swietlna - czesé programowa
Przewiduje si¢, ze praca sygnalizacji , w kolorze” odbywa¢ si¢ bedzie catodobowo. Doce-
lowo projektuje si¢ zastosowanie nastepujacych struktur programowych:

Numer Dlugosé cyklu
struktury Program Tryb pracy Tc[rsr]1ax Wybér struktury Uwagi
1 Acykliczny | lzolowany 50 Automatycznie Obowigzuje catodobowo.
2 Statoczasowy | 1zolowany 50 Automatycznie Obowigzuje catodobowo

- w przypadku awarii detekcji.

Startowy

Koncowy
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3.1.1 Program podstawowy

Stosownie do wymagan Zamawiajgcego zaklada si¢ zastosowanie trybu sterowania typu
» Wszystko czerwone’ . Podstawowy program sygnalizacji bedzie programem dwufazowym. O wy-
wolaniui czasie trwaniaposzczegolnych sygnatow decydowac beda zgtoszeniapojazddw i pieszych
na detektorach.

Przedstawiony w ponizszej tabeli agorytm sterowania definiuje zasady meldowania grup,
wydtuzania sygnatéw zielonych w poszczegolnych grupach, konczenia tych sygnatow. Integralng
czes¢ agorytmu sterowania stanowi Tabela funkcji detektor 6w oraz Plan pracy sygnalizacji przed-
stawiony narys. nr 3.

Szczeg6lowe warunki programowe

Numer [ Nazwa War unki

grupy [ grupy dlagrupy
1 K1

Uwagi

1 |GrupaK1 meldowanajest:

- przez zgtoszenie pojazdow na detektorze przyporzadko-
wanymte grupie,

- jezeli zameldowana zostata grupa K 3.

2 |W okresiell sygnat zielony w grupie K 1 jest sterowany ruchem

oraz grupy K1i K3 podtrzymuja Si¢ wzajemnie.

3 | Czastrwania sygnatu zielonego w grupie K1 wynosi:

-8sw okresiel

-0-20sw okresiell.

1 |GrupaK3 meldowanajest:

- przez zgtoszenie pojazdéw na detektorze przyporzadko-
wanymte grupie,

- jezeli zameldowana zostata grupa K 1.

2 |W okresiell sygnat zielony w grupie K 3 jest sterowany ruchem

oraz grupy K3 i K1 podtrzymuja Sie wzajemnie.

3 | Czastrwania sygnatu zielonego w grupie K 3 wynosi:

-8 sw okresiel

-0-20sw okresiell.

1 | GrupaPl meldowanajest przez zgtoszenie pieszych na przyci-
skach przyporzadkowanych te grupie.

2 | Czastrwania sygnatu zielonego w grupie P1 wynosi 7 s.
Program podstawowy przedstawiono narys. nr 3.

3.1.2 Program staloczasowy - awaryjny

Oprdcz programu sygnalizacji realizowanego w trybie pracy acykliczng zaprojektowano
program statoczasowy - awaryjny. Stanowi on pewnego rodzaju zabezpieczenie dlautrzymaniacia-
gtosci pracy sygnalizacji w kolorze. Opracowano 1 strukture programu statoczasowego o dtugosci
cyklu Tc =50 s. Program przedstawiono narys. nr 4.

3.1.3 System detekgji
Zgodnie z wymaganiami, dla detekcji grup kotowych projektuje si¢ zastosowanie podwd;-
nego systemu detekcji:
- petli indukcyjnych — ktore rozmieszczone s3 w strefach 2-70 m od linii warunkowego za-
trzymania na obu wlotach.
- wideodetekcji — z zakresem detekcji, ktora obggmowac bedzie strefy 0-70 m od linii wa-
runkowego zatrzymania na obu wlotach. W strefach tych projektuje si¢ wyznaczenie wir-
tualnych detektoréw o funkcjach podobnych do tradycyjnej detekcji petlowej. W zakresie
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wideodetekcji wszystkie pola detektoréw powinny sktada¢ sie z czworokatnych pél obec-

nosci. Parametry stref detekcji nalezy dostosowaé do szerokosci pasdw ruchu.

Dla detekcji grupy pieszej na przejsciu przez ul. Mikotowska przewiduje si¢ zastosowanie
detektoréw bezdotykowych (w formie przyciskéw zgtoszeniowych) z potwierdzeniem optycznym.
System wideodetekcji musi sktada¢ sie z nastepujgcych elementéw:

- konstrukcji wsporczych zainstalowanych (zgodnie z projektem) do ramion wysiegnikéw sy-
gnalizacji swietlngj,

- kamer |P w obudowach wyposazonych w odpowiednie uchwyty montazowe, zamontowanych
na konstrukcjach wsporczych,

- switcha ethernetowego z aktywnym POE (Power Over Ethernet) przeznaczonego do podta-
czeniai zasilania kamer wideodetekcji:

a) switch musi by¢ wyposazony w liczbe portow POE umozliwiajaca podigczeniei zasile-
nie kamer wideodetekgji,

b) dodatkowo swich musi by¢ wyposazony w porty umozliwigjace poditaczenie: modutdw
wideodetekcji, sterownika sygnalizacji swietlng, komputera serwisowego na czas ob-
stugi, zapasowego portu.

c) dopuszcza si¢ rozwigzanie w ktorym modut (moduty) wideodetekcji wyposazony jest
we wbudowany switch poe umozliwigjacy zasilenie wszystkich podigczonych do niego
kamer oraz dodatkowo 3 porty ETH do podtaczenie pozostatych urzadzen jak: sterownik
sygnalizacji swietlngj, komputer na czas serwisu, jeden port zapasowy,

d) dopuszcza sie zarbwno rozwigzania sprzetowe w ktérych przetwarzanie i analityka ob-
razu odbywa si¢ w kamerze jak i rozwigzania w ktérych przetwarzanie odbywa sie w
dodatkowym module (modutach) instalowanym w szafie sterownicze,

- przewodow ethernetowych stuzacych jednoczesnie do zasilania kamer oraz transmigji stru-
mienia wideo: co nggmnigj UTPw kat.5e U/UTP 4x2x0,5 (ekranowany, zelowany, ziemny,
odporny na warunki atmosferyczne, kategoria co nggmnig 5e) prowadzonych pomig¢dzy ka-
merami a switchem ethernetowym POE zlokalizowanym wewnatrz szafy sterownika,

- patchcordu taczacego switch POE ze sterownikiem sygnalizacji swietlng.

Szczegbtowe wymagania funkcjonal ne:

- kamery cyfrowe |P o minimalnej rozdziel czosci 2MPix, wyposazone w technologie WDR lub
réwnowazna,

- nie dopuszczasi¢ uzyciakamer wymagaj acych manual nego ustawiania ostrosci np. przy uzy-
ciu srubokreta lub pokretta,

- minimalna wysokos¢ instalacji kamer to 6 m

- kamery musza mie¢ odpowiednio dobrang ogniskowa lub by¢ wyposazone w obiektyw ze
Zzmienng ogniskowa umozliwigjac dostrojenie polaobserwaci kamery do wymagan przedsta-
wionych w projekcie ruchowym,

- kamery nalezy zainstalowac i dostroi¢ tak aby w kadrze nie byto wida¢ niczego powyzegj linii
horyzontu topograficznego,

- obudowa kamery musi zapewnia¢ odpowiednia ochrone przed czynnikami pogodowymi,

- komunikacja systemu detekcji ze sterownikiem sygnalizacji swietlng musi odbywac si¢ po-
przez sie¢ ethernet (TCP/IP) - bez posrednictwa modutow wejsé i wyjs¢ dwustanowych,

- brak koniecznosci doposazenia sterownika i systemu wideodetekcji w jakiekolwiek dodat-
kowe posredniczace moduty sprzetowe (moduty wejsé i wyjs¢ dwustanowych),

- detekcja pojazdéw w odlegtosci 0-60 m od linii zatrzymania,

- detekcjapojazdow w przedzia e odlegtosci 50-120 m od linii zatrzymania przy wykorzystaniu
kamery z obiektywem typu zoom (np. z ogniskowsg 5-50 mm) - jezeli wymaga tego projekt,

- musi umozliwia¢ detekcje pojazdow w zaprojektowanych przez projektanta strefach detekgji
0 dowolnych ksztattach (np. ksztatt dopasowany do geometrii jezdni)

- mozliwos¢ utworzenia dowolngj liczby stref detekcji,
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- podglad obrazu z kamer w czasie rzeczywistym przy wykorzystaniu interfejsu WWW |ub
odtwarzacza strumieni RTSP

- mozliwos¢ podgladu obrazu z kamer na zywo z naniesionymi informacjami o dziataniu de-
tekcji np. w oprogramowaniu narzgdziowym

- mozliwoé¢ zdalngj zmiany wszystkich parametréw poprzez sie¢ Ethernet

- natychmiastowa reakcja wideodetektora po zmianie ustawien detekcji (brak koniecznosci
"uczeniasi¢" wideodetektora)

- detekcja braku kamery lub obrazu niezdatnego do analizy

- detekcja kierunku poruszania sie obiektow

- detekcja obecnosci w strefie detekci

- detekcja pojazddw zatrzymanych (np. detekcja pojazdow zatrzymanych dtuzej niz zadeklaro-
wanawartos¢ czasu)

- detekcja pieszych i rowerzystow (odrdznianie pieszych i rowerzystow od pozostatych uzyt-
kownikéw drogi),

- detekcja koloru obiektow,

- odpornos¢ na poruszajace sie cienie dzigki klasyfikacji wszystkich obiektow w polu widzenia
kamery

- klasyfikacja obiektéw (co nggmnigj 11 klas: osobowy, dostawczy, ciezarowy, przyczepa, bus,
traktor, tramwaj, motocykl, rower, wozek inwalidzki, pieszy),

- pomiar predkosci wykrytych obiektow,

- pomiar przyspieszenia wykrytych obiektow,

- rozroznianie kierunku i detekcjatrajektorii poruszania si¢ obiektow,

- mozliwos¢ pomiaru struktury kierunkowej ruchu,

- pomiar czasu obecnosci obiektow w polu widzenia kamery,

- pomiar czasu zatrzymania obiektéw,

- pomiar natezeniaruchu z podziatem na klasy obiektow,

- mozliwos¢ anonimizacji wybranych kategorii obiektéw lub ich fragmentow (np. tablic reje-
stracyjnych, twarzy),

- mozliwoé¢ tworzenia kont uzytkownikédw o réznych uprawnieniach.

Lokalizacje detektorow przedstawiono narys. nr 2.

3.1.4 Pomiary ruchu i przepustowosé

W rejonie przejscia dla pieszych na ul. Mikotowskigl w dniach 18.06.2023 r. (niedziela) i
20.06.2023 r. (wtorek) przeprowadzono pomiary ruchu kotowego oraz pieszego w godzinach: 6%-
18%. Dodatkowo przeprowadzono pomiar liczby pieszy przechodzacych przez ul. Mikotowska poza
wyznaczonym przejsciem w strefach do 50 m w obu kierunkach.

Wyniki pomiar6w ruchu oraz obliczenie przepustowosci przedstawiono w zatgczeniu.

3.2 Organizacja ruchu
W zakresie organizacji ruchu nie przewiduje si¢ wprowadzenia wigkszych zmian. Ze
wzgledu na planowang budowg sygnalizacji swietlngj zaktada si¢ jedynie montaz znakow typu A-
29 z obu kierunkow. Dodatkowo projektuje si¢ montaz nowych znakdw typu D-6 z tabliczkami typu
T-27 z wykorzystaniem nowych konstrukcji wsporczych. Istnigjace tablice ze znakami typu D-6 i
tabliczka typu T-27 nalezy zdemontowac i zdeponowac w miegjscu wskazanym przez zarzad drogi.
W zakresie oznakowania poziomego przewiduje sie wykonanie linii P-14 od strony pétnoc-
ng oraz wyznaczenie linii krawedziowych na wlocie ul. Kasztanowej. Dodatkowo przewiduje si¢
usuniecieistnigiace linii P-12 nawlocie ul. Ks. Blachnickiego.
Plan statgl organizacji ruchu przedstawiono narys. nr 5.
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Oznakowanie pionowe oraz poziome nalezy wykonat zgodnie ze standardami okreslonymi
w ,, WAtycznych Technicznych Znaki Pionowe i Konstrukcje Wsporcze’ oraz w ,, \Witycznych Tech-
nicznych Oznakowanie Poziome” , ktére zamieszczone s3 ha stronie internetowej ZDW w Katowi-
cach.
3.3 Osprzet sygnalizacji

3.3.1 Sterownik sygnalizacji
Ze wzgledu natryb pracy oraz warunki programowe jakie marealizowa¢ sterownik sygna-
lizacji musi odpowiada¢ nastepujgcym kryteriom:

Podstawowa konfiguracja, wyposazenie i wymagania sterownika

1 | Liczbagrup sygnatowych | 3
2 | Obstuga systemu detekcji pojazdow:

- petle indukcyjne 8

- wideodetekcja 2 kamery
3 | Obstuga systemu detekcji pieszych

- detektory bezdotykowe (w formie przyciskéw zgtoszeniowych - 24 V) | 2
4 | Liczba programow:

- acykliczny 1

- statoczasowy 1

- Startowy 1

- koncowy 1
5 | Urzadzenia dodatkowe:

- karta wejs¢/wyjsc 1

-modem 4G LTE 1

- UPS 1
6 | Dodatkowe wyposazenie umozliwiajace:

- wspbtprace z systemem monitorowania X

Pozostafe wymagane parametry techniczne dla sterownika sygnalizacji
- realizowanie sterowania grupowego
obstuga systemu detekcji: petle indukcyjne, detektory dwustanowe
generowanie minimum 32 dwustanowych sygnatow wyjsciowych
zasilanie sterownika -230V £15%, 50/60Hz
dopuszczalne warunki pracy:
- temperatura otoczenia od —30°C do +75°C
- wilgotnos¢ powietrza 95%
- odpornos¢ na przepigcia 3,5kA dla 230V
- minimalne napiecie zasilania przy ktéry kontynuowane jest sterowanie sygnalizacjg —
130V.
Ponadto sterownik winien by¢ wyposazony w typowe dla tego typu urzadzen uktady kontrolno -
zabezpieczajace:
zabezpieczenia zasilania sterownika:
- Zwarciowe
- rOznicowo - pradowe
- przeciwprzepigciowe.
pomiar i nadzér przeptywu pradu w obwodach sygnatow zielonych, zottych i czerwonych.
W przypadku stwierdzenia wystapienia zmian o zdefiniowana wartos¢ od wstepnie zatozo-
nych parametrow sterownik winien podja¢ dziatania zgodne z okreslong przez uzytkownika
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procedura — np. przechodzi w stan ,, z6/ty migajgcy” , wyswietla komunikat na pulpicie ste-
rownika, wysyta wiadomos¢ przez system nadzoru lub wysyta wiadomosc¢ tekstowa na za-
deklarowane numery telefondw.
wykrywaniakolizji sygnatéw zielonych
nadzor napi¢cia zasilania sterownika
mozliwos¢ wyboru trybu pracy sterowaniaw stanie awarii (z6tte migajace lub wyciemnienie
sygnalizacji)
kontrola czasbw miedzyzielonych w grupach kolizyjnych (dwa poziomy programowe)
kontrola sprawnosci uktadu nadzoru kolizyjnosci swiatet zielonych
nadzér czasu oczekiwania grupy ha podanie sygnatu ziel onego
nadzor czasu state) zaj¢tosci i czasu nie zgj¢tosci detektora
nadzor poprawnosci pracy detektoréw ruchu i wejsé przyciskow dla pieszych. W przypadku
stwierdzenia awarii detektora sterownik winien podja¢ dziatania zgodne z okreslong przez
uzytkownika procedurg — np. przechodzi w stan ,, z6/ty migajgcy” , wyswietla komunikat na
pulpicie sterownika, wysyta wiadomos¢ przez system nadzoru lub wysyta wiadomos¢ tek-
stowg na zadeklarowane numery telefondw.
nadzér pracy czesci logicznej sterownika
zabezpieczenie przed mozliwoscig modyfikacji parametrow pracy sygnalizacji przez osoby
niepozadane
rejestrowanie standw pracy sygnalizacji z mozliwosciag pobrania zapami¢tanych danych do
komputera PC.
Wymagania podstawowe dla realizacji zafozen i warunkoéw programowych
Dla petng realizacji zatozen i warunkéw programowych wynikajgcych z opracowania pro-
jektowego sterownik powinien gwarantowac:

zgtoszenie zapotrzebowania na Sygnat zielony przez grupe Sygnatowa winno by¢ mozliwe
poprzez :

- dowolny detektor systemu detekcji

- grupe detektorow spetniajacych zdefiniowany warunek ich zaj¢tosci

- dowolny sygnat inng grupy

- dowolny sygnat wejsciowy

- brak kolizji z inna grupa (pasywne podanie sygnatu)
mozliwos¢ wydtuzenia sygnatu zielonego dla grup kotowych (we wszystkich okresach)
przez dowolny detektor ruchu, dla ktérego mozliwy jest indywidualny dobdr interwatoéw
czasowych, ktorych wartosci moga by¢ zmieniane za pomoca standardowego wyposazenia
sterownika
wydtuzanie czasu miedzyzielonego przez dowolny detektor ruchu i poprzez dobor interwa:
tow czasowych, ktorych wartosci moga by¢ zmieniane za pomoca standardowego wyposa-
zenia sterownika
mozliwosé¢ dwukanatowego oddziatywania przyciskow dla pieszych na dtugos¢ sygnatu zie-
lonego grupy pieszel (rézne dziatanie przyciskow zewnetrznych i wewnetrznych na grupy
piesze)
realizacje wszystkich funkcji detektoréw zgodnie z opisem i parametrami zamieszczonymi
w Tabeli funkcji detektorow,
mozliwos¢ cyfrowe) wizualizacji oddziatywania pojazdéw na petle indukcyjne oraz dobér
parametréw pracy petli za pomocg standardowego wyposazenia sterownika (dobor czutosci
petli),
mozliwos¢ indywidual nego doboru parametréw nadzoru obwodow sygnatowych grup, aich
zmiana byta mozliwa za pomocg standardowego wyposazenia sterownika.
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Wymagane podstawowe parametry serwisowe
kodowanie programéw pracy sygnalizacji przy pomocy komputera PC i mozliwosé zmiany
wartosci ich parametrow w trakcie eksploatacji urzadzenia
modyfikacja parametrow programu pracy sygnalizacji i parametrow systemu detekcji za
pomocy standardowego wyposazenia sterownika
zapis programéw pracy sygndizacji (lub parametréw) w pamieci RAM (nie w pamieci
EPROM)
mozliwos¢ zda nego modyfikowaniawszystkich parametréw programéw pracy sygnalizacji
mozliwos¢ rejestrowania stanu sterownika, stanu grup sygnatowych i systemu detekcji
mozliwos¢ realizowaniatestu pracy grup sygnatowych
mozliwos¢ realizowaniaautomatycznego testu uktadu nadzoru kolizyjnosci sygnatow zielo-
nych.
Wymagane podstawowe parametry ze wzgledu na monitorowanie pracy i systemu detekcji
Sterownik winien umozliwia¢ przekazanie danych taczem szeregowym o:
aktualnym stanie grup sygnatowych i detektoréw ruchu,
danych o stanach pracy sygnalizacji w okreslonym horyzoncie czasu
Zmianach programéw pracy sterownika,
ruchu pojazdéw w obrebie skrzyzowania (liczbe zliczonych pojazdéw przez kazdy detektor
ruchu w okresie 1-5 minut),
stanie sterownika, zaistniatych zdarzeniach i historii ich wystgpienia, zarejestrowanych bie-
dach, zmianach programéw pracy sygnalizacji
- parametrach programow pracy sygnalizacji
Sterownik winien umozliwia¢ zdalne sterownie sygnalizacja w zakresie:
wymuszeniarealizacji programu ,, Oty migajgcy”
wylgczenia pracy sterownika
wymuszeniarealizacji wskazanego programu pracy sygnalizagji
Zmiang wartosci parametru programu pracy sygnalizaci.
Projektuje si¢ zastosowanie sterownika typu I TC 3 lub innego spefniajgcego przedstawione wyma-
gania.

3.3.2 Monitorowanie sygnalizacji
Projektuje sie objecie przedmiotowe) sygnalizacji zdalnym nadzorem poprzez wiaczenie ste-
rownika do systemu monitorowania pracy sygnalizacji. Jako wiaczenie do systemu rozumie Sie:
- opracowanie i przetestowanie aktywnego schematu sygnalizacji prezentujacego stan petli
indukcyjnych, wirtualnych stref detekcji, przyciskéw dla pieszych i sygnalizatorow;
- konfiguracje kont uzytkownikow tak, aby operatorzy mieli mozliwosé obserwacji stanu sy-
gnalizacji oraz mozliwos¢ zarzadzani nia;
- konfiguracje systemu priorytetu, o ile niezbedne urzadzenia s3 zainstalowane na skrzyzowa-
niu;
- konfiguracje licznikéw ruchu w sterowniku i uruchomienie zbierania danych tak aby byta
mozliwos¢ analizy natgzenia ruchu poprzez system monitorowania;
- konfiguracje powiadomien SMS o btedach i zdarzenia wystepujacych na danym krzyzowa-
niu;
- konfiguracje dostepu do modutéw wideodetekcji;
- utworzenie w systemie monitorowaniaprocedur zgodnych w projektem ruchowym oraz udo-
stepnienie ich operatorom;
- wigczenie kamer wideodetekcji i wizyjnych.
Projektuje si¢ zastosowanie systemu ZIR 24 [ub innego spefniajgce przedstawi one wymagania.
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3.3.3 Latarnie sygnalizacyjne

Projektuje sie zastosowanie nastepujacych sygnalizatoréw:
- dlagrup kotowych z boku jezdni - sygnalizatory ogdlne 3* 300 — typu LED
- dlagrup kotowych nad jezdnig - sygnalizatory ogdlne 3* 300 — typu LED
- dlagrupy pieszg - sygnalizatory 2* 200 —typu LED.

Wykaz sygnalizatoréw przedstawiono w zataczeniu. Dodatkowo dla wszystkich sygnaliza-
torow umieszczonych nad jezdnig nalezy zastosowaé ekrany kontrastowe. Sposdb montazu sygna-
lizatorow do elementow wsporczych:

- dwupodporowo — w przypadku mocowaniu z boku jezdni

- dwupodporowo —w przypadku mocowania nad jezdnig.

W projekcie przewidziano zastosowanie sygnalizatoréw o nastepujacych parametrach:

- napiecie zasilania— 230V

- system optyczny typu LED

- zgodne z PN-EN 12368

- szczelnosci przed penetracja czynnikdw zewnetrznych P65, lub wyzsze

- odpornos¢ na uderzenia— klasa IR-3 wg EN 60598-1

- dwustronnie otwierane drzwi komory sygnalizacyjnej

- kolor obudowy — czarny lub inny wskazany przez zarzadce drogi.

3.3.4 Detektory dla pieszych
Dladetekcji pieszych zaktada si¢ zastosowanie detektorow bezdotykowych (w formie przy-
ciskow zgtoszeniowych) z potwierdzeniem optycznym. Detektory nalezy instalowa¢ na masztach
i kolumnie wysiegnika na wysokosci 1,20-1,35 m. Obudowa przycisku powinna by¢ trwata, unie-
mozliwigaca szybkie oderwanie lub zniszczenie przycisku. Nie moze powodowaé zagrozenia dla
0sb korzystajacych z sygnalizacji i musi spetnia¢ wszystkie wymagania pod wzgledem bezpie-
czenstwa przeciwporazeniowego i mechanicznego. Ze wzgledu na potrzeby osob niedowidzacych
barwa obudowy musi kontrastowac z barwa konstrukgji, na ktorej bedzie zamontowana.
Podstawowe parametry przyciskow sa nastepujace:
* napi¢cie zasilania- 24 V,
* klasa ochronnosci - 11,
* stopien ochrony obudowy przed penetracja czynnikdéw zewnetrznych - 1P 55,
* kolor obudowy - zoétty,
* potwierdzenie przyjecia zgtoszeniatypu LED,
* zakres pracy temp: min. -40 do maks. 70°C.
Lacznie z przyciskami nalezy zastosowac tabliczki informujace o bezdotykowym dziataniu
detektorow. Ostateczng tres¢ oraz kolor tabliczki (z6tty lub pomaranczowy) nalezy przed montazem
uzgodni¢ z ZDW w Katowicach.

3.3.5 Konstrukcje wspor cze sygnalizator ow.
Maszty sygnalizacyjne

Projektuje si¢ zastosowanie masztu z rury stalowej, ocynkowang przystosowane do dwu-
podporowego montazu sygnalizatoréw. Konstrukcja masztu powinna uwzgledniac koniecznosé
montazu sygnalizatoréw na wysokosci 2,3 m nad chodnikiem. Wneka kablowa powinna posiada¢
odpowiednig listwe zaciskows dostosowana do liczby zyt wynikajacej z rozszycia sygnatdw.
Konstrukcja wysiegnikowa

Dla zamontowania latarn sygnalizacyjnych nad jezdnig projektuje si¢ zastosowanie kon-
strukcji wysiegnikowe o odpowiednigj rozpigtos¢ poprzeczki, przy jednoczesnym zapewnieniu
wiasciwe wytrzymatosci i stabilnosci po zamocowaniu latarn sygnalizacyjnych, ekranow kontra-
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stowych oraz ewentual nie znakéw pionowych. Kolumnawysiegnika musi posiada¢ wneke przysto-
sowang do montazu listwy zaciskowej dlakabli sygnatowych ze szczelnie zamykang pokrywga oraz
zacisk PE.

Wsporniki dla sygnalizator éw

Montaz sygnalizatoréw nad jezdnig nalezy wykonac¢ stosujac elementy wsporcze w postaci
zawiesiai dwadch konsol dedykowanych do konkretnego rodzaju sygnalizatoréw konstrukcji wspor-
czegj. Konstrukcja zawiesiapowinnaumozliwiaprecyzyjna regulacje potozeniasygnalizatorawzgle-
dem jezdni i pasow ruchu.
Wsporniki dla kamer

Dlawtasciwego usytuowaniakamer systemu wideodetekcji konieczne jest zastosowanie do-
datkowych wspornikow umozliwigjacych lokalizacje kamery na wysokosci ok. 9,0 m od poziomu
jezdni.
Uwagi dotyczgce konstrukcji wsporczych

Wszystkie konstrukcje wsporcze musza zapewni¢ wiasciwa wytrzymatosci i stabilnosé do-
stosowang do przewidzianych obcigzen dziatgacych nakonstrukcje i nazamontowany osprzet oraz
uwzglednia¢ warunki klimatyczne. Przy montazu konstrukcji wsporczych nalezy zwrdci¢ uwage,
aby odlegtos¢ posadowieniaich od krawedzi drogi zapewniata minimalng normatywna skrajni¢ od
nadalgl wysunic¢tego elementu latarni sygnalizacyjng (w tym daszka) i zarazem nie przekroczyta
wartosci 2 m. Ponadto w przypadku sygnalizatorow montowanych bezposrednio nad ciggiem pie-
szym nalezy zapewni¢ normatywng wartos¢ od poziomu chodnika do dolng krawedzi konsoli.
Wszystkie elementy wsporcze stalowe powinny by¢ odpowiednio zabezpieczone antykorozyjnie.
Projektuje si¢ zastosowanie elementow ocynkowanych. Montaz konstrukcji wsporczych nalezy wy-
kona¢ zgodnie z instrukcja producenta.

Rodzgj zastosowanych konstrukcji wsporczych sygnalizatorow przedstawiono narys. 7.
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