1. Kamery CCTV

Nalezy zastosowa¢ kamery ze zmienng ogniskowg. Kamery muszg by¢ w petni kompatybilne z obecnie

zainstalowanym systemem kamer opartym na rozwigzaniach firmy Bosch.

Obudowy nalezy zamontowac na ruchomych statywach. Statyw oraz kamera muszg by¢ przystosowane
do zdalnego zarzgdzania z centrum, reagujac na polecenia zmiany ogniskowej oraz zmiany kata
w poziomie w zakresie 360° oraz w pionie min 120°.

Nalezy wykona¢ przystony w celu uniemozliwienia naruszania prywatnosci w mieszkaniach.
Dostarczone urzadzenia CCTV powinny umozliwia¢ realizacje istniejacych rozwigzan serwerowych.
Oprogramowanie zainstalowane na serwerze w centrum powinno umozliwia¢ peing konfiguracje
strumieni wideo.

Kamery powinny mie¢ zgodno$é z normg SMPTE 296M-2001 w kwestii: rozdzielczosci, skanowania,
odwzorowania koloru, formatem obrazu, czestotliwoscig odSwiezania.

Kamery CCTV - kolorowe zintegrowane, z grzatkg, gtowicg Pan/Til Parametry nie mogg by¢
gorsze od:

- obiektyw z 30 krotnym zoomem,

- czutos¢ kamery nie gorsza niz 0,166 (50 IRE) — w dzien, oraz 0,041 Ix (50 IRE) — w nocy,

- odczyt obrazu przez przetwornik obrazu CCD (przekagtna przetwornika nie mniejsza niz %"),

- rozdzielczos¢ kamery 1280x720,

- format obrazu 16:9,

- sterowanie poprzez przeglgdarke internetowa,

- przetwornik 1/3” CMQOS,

- pole widzenia 2,1-59 stopni,

- ogniskowanie i przystona automatyczne z mozliwoscig recznej regulaciji,

- zakres obrotu 360 stopni, ciggty,

- predkos¢ — obrét 400 stopni/s, pochylenie 300 stopni/s,

- obstuga szyfrowania SSL, AES, DES, 3DES,

- praca w temperaturze: -30° do + 50° i wilgotnosci do 96%,

- stopieh ochrony IP 66,

- ogrzewanie samostabilizujgce,

- odpornosé na uszkodzenia mechaniczne,

- kompresja obrazu H.264 (ISO/IEC 14496-10), M-JPG, JPG,

- odwzorowanie koloréw: zgodne ze standardem ITU-R BT.709,

- czestotliwosé odswiezania: 50 kl./s.

Inne:
- mozliwos¢ rozbudowy o system $ledzenia obiektow,
- 0OSD,



llo$¢ ,pre-pozycji" min. 99,

Trasy obserwaciji: 2,

Strefy zastrzezone,

Automatyczne/manualne przetgczenia w tryb monochromatyczny,
Mozliwos$é podziatu obserwowanego obszaru na strefy,

16 stref oraz 16 znakowy opis kazdej strefy,

wbudowane zabezpieczenia przeciw przepigciowe (tor sygnatowy / sterowanie / zasilanie).

Uwaga: Zamawiajgcy wymaga zastosowania kamer o parametrach nie gorszych niz opisane powyze;j.

2. Kamery ANPR

Strumien wideo z kamer musi by¢ przekazywany do Systemu w trybie ciggltym, gdzie jest poddawany

rozpoznaniu ANPR.

W sktad systemu do rozpoznawania znakdéw alfanumerycznych w wersji podstawowej winny wchodzic:

kamera cyfrowa wraz z obiektywem, promiennikiem podczerwieni, obudowg, ostong przeciw
zabrudzeniowg, wysiegnikiem i uchwytem montazowym; kamery nalezy umiesci¢ centralnie
nad pasem ruchu (lub pasami w wypadku kamer HD), na stabilnych konstrukcjach wsporczych
(sygnalizatory, bramownice, brama wjazdowa); kat padania kamery na pojazd znajdujgcy sie
w punkcie pomiarowym nie powinien przekracza¢ 25°. Zasieg promiennika 65m. Promiennik

podczerwieni musi zosta¢ zamontowany bezposrednio pod kamerg i w sposéb umozliwiajgcy

swobodny ruch i ustawienie. Kamera musi by¢é umieszczana w taki sposéb, by uzyskac

optymalne warunki o$wietleniowe,

sterownik systemu - najczesciej komputer przemystowy o wydajnosci niezbednej do
przeprowadzenia obliczen, wyposazony w zasilacz oraz modut komunikacyjny; w sterowniku
zainstalowane jest oprogramowanie niezbedne do przetwarzania uzyskanych z kamery
obrazdw oraz procesu rozpoznania tablic rejestracyjnych,

urzadzenie do transmisji danych.

Wymagania dla strumienia wideo:

Wielkos¢ obiektu poddawanego rozpoznawaniu. Kazdy algorytm rozpoznawania tablic
rejestracyjnych wymaga odpowiedniej wielkosci rozpoznawanych znakéw na obrazie,
wyrazanej w pikselach. W wypadku algorytméw bazujgcych na sieciach neuronowych
minimalna wysoko$¢ znaku wynosi 12 pikseli, optymalna w granicach 18 pikseli,

Kontrast i jasnos¢ obrazu obiektu. Jako$¢ rozpoznania zalezy w pierwszej linii od uzyskanego
kontrastu i rozdzielczosci obrazu. O kontrascie decyduje gtéwnie ilos¢ dostepnego Swiatla,
moze on zosta¢ poprawiony poprzez zastosowanie dodatkowego oswietlenia (reflektor, flesz)
i/lub kamer o zwigkszonej czuto$ci. Wptyw na oba czynniki majg réwniez zastosowane elementy
optyczne (astygmatyzm, przesuniecia osi, wspotczynnik zatamania),

Kamera pomiarowa powinna dostarcza¢ strumien wideo z predkoscig co najmniej 25 klatek

(zdje¢) na sekunde,



o Nalezy zastosowaé kamery cyfrowe z 20-bitowym, czutym przetwornikiem CCD, wyposazone
w zrédlo podczerwieni o szerokim zakresie dynamiki sprawdzajgcym sie w dowolnych

warunkach oswietleniowych.

Wymaga sie aby kazde wydarzenie rejestrowane przez system dokumentowane byto poprzez
wykonanie:

e zdjecia pojazdu od frontu (z widocznym kierowcg i tablicg rejestracyjng),

e zdjecie tablicy rejestracyjnej,

o doktadna data i czas pomiaru (z doktadnoscig do milisekundy),

e oznaczenie lokalizacji punktu pomiarowego, ktéry dokonat rejestracji pojazdu,

e numer identyfikacyjny (numer seryjny urzgdzenia) punktu pomiarowego.

e wynik rozpoznania ANPR - numer rejestracyjny, marka i kolor pojazdu

W ramach wigczenia do systemu kamer ANPR nalezy przewidzie¢ zakup stosownych licencji,

pamieci RAM przyimujgc zasade: jedna kamera ANPR =2x16GB RAM (Pamie¢ RAM musi by¢ w petni

kompatybilna z istniejagcymi zasobami. Obecnie zainstalowane pamieci to Cisco UCS B420 16GB
DDR3-1866MHz RDIMM/PC3-14900/dual rank/1.5V ), konfiguracji oprogramowania i innych czynnosci

niezbednych do osiggniecia powyzszych wymagan.

Weryfikacja historii lokalizacji pojazdéw ( wyszukiwanie po numerze rejestracyjnym, dacie, lokalizaciji,

marce, kolorze itd.) musi odbywac¢ sie z poziomu ,raportowania R05-historia lokalizacji pojazdéw”

Zamawiajgcy wymaga zastosowania odpowiedniego rozwigzania umozliwiajgcego konfiguracije list:
czarnej ( pojazdy poszukiwane) oraz biatej ( pojazdy wykryte ale nierejestrowane). Powyzsze

rozwigzanie musi umozliwia¢ dodanie do listy poszukiwanego pojazdu. W przypadku zarejestrowania

pojazdu w bazie aut poszukiwanych , operator musi zosta¢ automatycznie powiadomiony stosownym

komunikatem wyswietlonym na ekranie.

Zamawiajacy informuje, ze w obecnym SZR zastosowano nastepujgce kamery ANPR:

-Bosch Dinion IP 7000 HD 720p,

-Bosch Dinion IP 7000 HD 1080p.

Zamawiajgcy wymaga zastosowania kamer o parametrach nie gorszych niz opisane powyzej,

spetniajgcych wymagania i kompatybilnych z istniejagcym Systemem.

3. Inne kamery

Nalezy wykorzysta¢ réwniez inne kamery, jezeli sg instalowane w Systemie (np. kamery
wideodetektorow). W takim przypadku do CSR nalezy dostarczy¢ sygnaty bez mozliwosci regulaciji
potozenia i oghiskowej kamery. Zarzadzanie takimi kamerami moze sie odbywaé wylgcznie z poziomu

oprogramowania dedykowanego urzgdzeniom.



Zamawiajgcy wymaga, zeby strumien wideo z kazdej kamery wideodetekcji, ktére w chwili oddania
Systemu do uzytku bedg zainstalowane w obszarze objetym Systemem, byt transmitowany do Centrum

Sterowania Ruchem. Transmisja ma dotyczy¢ jednoczesnego przesytania obrazu ze wszystkich kamer.

4. Radio krétkiego zasiegu

Podstawowym elementem zapewniajgcym realizacje priorytetow transportu zbiorowego jest modut RKZ
(radio krétkiego zasiegu). Modut bedzie zainstalowany zaréwno w pojezdzie transportu zbiorowego oraz
na skrzyzowaniach.

Modut musi charakteryzowaé sie fatwg eksploatacjg, posiada¢ prostg niezawodna konstrukcje, oraz
obudowe klasy IP65 w petni odporna na zmienne warunki atmosferyczne, temperatura pracy w zakresie
-300/+700C, zapewniajg bezawaryjng prace w diugim okresie czasu. Modem powinien posiadac
certyfikaty: EN300-220, EN301-489, EN300-113, EN60950. Wybrane szczegotowe wymagania zostaty

Zamieszczone w ponizszej tabeli.

Radiomodem
Zasieg przynajmniej 200 m
Czestotliwosé 863 - 870 MHz
Czutos¢ -112 dBm
Szybkos¢ transmisji danych 2,4157,6 kbps
Porty RS232/RS485
Zasilanie 4,5-36 VDC
Pobor mocy 25-40 mw
Temperatura pracy -30°/ +70°C
Klasa obudowy P41

Modut RKZ musi zapewni¢ petng kompatybilnos¢, zgodnos¢, wszelkie funkcjonalnosci, ktére obecnie
sg zapewnione w dziatajgcym systemie zapewnienia priorytetu dla pojazdu transportu zbiorowego. RKZ
musi wspotpracowaé z obecnie zainstalowanymi modutami RKZ (i komputerami podktadowymi)

w pojazdach transportu zbiorowego. Nalezy przewidzie¢ konfiguracje w oprogramowaniu MUNICOM.

5. Sterownik

Sterownik musi spetnia¢ wymagania obowigzujgcych w Polsce norm i wytycznych oraz zapewniac
petng realizacje zadan przewidzianych w programie dziatania sygnalizacji przy zachowaniu warunkéw
bezpieczenstwa ruchu drogowego. Urzgdzenia te powinny by¢ niezawodne i fatwe w eksploataciji,

posiadac solidng obudowe i zamki zabezpieczajgce przed wlamaniem.



Sterownik sygnalizacji powinien spetnia¢é wymagania nastepujacych przepiséw i norm:

Zatgcznik nr 3 do Rozporzadzenia Ministra Infrastruktury z dnia 3 lipca 2003 r w sprawie
szczegotowych warunkéw technicznych dla znakéw i sygnatéw drogowych oraz urzgadzeh
bezpieczenstwa ruchu drogowego i warunkéw ich umieszczania na drogach. - ,Szczegétowe
warunki techniczne dla sygnatéw drogowych i warunki ich umieszczania na drogach",

PN-EN 50556 Systemy sygnalizacji ruchu drogowego,

PN-EN 12675 Kontrolery sygnalizatoréw Funkcjonalne wymagania bezpieczenstwa,

PN-EN 50293 Kompatybilnos¢ elektromagnetyczna (EMC) Systemy sygnalizacji ruchu

drogowego Norma wyrobu.

Sterowniki sygnalizacji w zakresie normy PN-EN 50556 powinny spetnia¢ nastepujgce warunki :

nominalne napiecie zasilania 230VACrms od -13% do +10%,
reakcja na spadki napiecia zasilania - zgodnie z norma,
czestotliwos¢ napiecia sieci 50Hz +/4%,

wbudowany wytgcznik réznicowoprgdowy - klasa T1,
odpornos¢ obudowy - klasa 1K07,

stopien ochrony obudowy - klasa V1,

wbudowane zabezpieczenie nadprgdowe - klasa W1,
wymagane natezenia sygnatu dla zachowania bezpieczenstwa - klasy AF1, AF5,
czas reakcji sterownika na btedy - klasa AG4 (< 0,3s) j)
analiza btedow - klasa X2,

odpornosé na wibracje - klasa AM1,

zakres temperatur pracy - klasy AB2, AE3 (-25°C - +55°C ),

zakres wilgotnosci pracy - klasa AK1.

Sterownik sygnalizacji w zakresie normy PN-EN 12675 powinny speti¢ nastepujgce wymagania

wykrycie kolizji zielone-zielone - klasa AA1,

wykrycie kolizji zielone-zétte - klasa AB1,

wykrycie braku wyswietlania dowolnego sygnatu czerwonego konfliktowego - klasa AF1,
wykrycie sygnatéw niepozgdanych - klasa BA1,

wykrycie sygnatéw niepozgadanych w czasie zottego-migajgcego - klasa BB1,

wykrycie sygnatow niepozgdanych w czasie z6itego-migajgcego awaryjnego - klasa BC1,
wykrycie braku sygnatu czerwonego w wyspecyfikowanej grupie sygnalizacyjnej - klasa CA1,
wykrycie braku ostatniego sygnatu czerwonego w wyspecyfikowanej grupie sygnalizacyjnej -
klasa CB1,

wykrycie braku zdefiniowanej liczby sygnatéw czerwonych w grupie sygnalizacyjnej - klasa
CcC1,

wykrycie braku sygnatéw zéttych lub zielonych w grupach sygnatowych - klasa CE1,

sprawdzanie zgodnosci (compliance) - klasa DA1,



nadzér zapamietanych wartosci czasowych - klasa FAL,

nadzoér czestotliwosci pracy - klasa FB1,

nadzor realizacji minimalnych wartosci nastaw czasowych - klasa FC1,
nadzor realizacji maksymalnych wartosci nastaw czasowych - klasa FD1,
nadzoér sekwencji sygnatéw - GAL,

nadzor czaséw miedzyzielonych - klasa GB1,

nadzor btedow wejsc - klasa HA.

Sterowniki muszg by¢ wyposazone w :

.panel policjanta" o wydzielonym dostepie (osobny klucz), umozliwiajgcym:

o  wylgczenie sygnalizacji,

o zalgczenie sterowania zoitego-migajgcego,

o zalgczenie programu awaryjnego statoczasowego,

o zalgczenie sterowania zaleznego od ruchu,
wbudowany interfejs obstugi w postaci wyswietlacza LCD oraz klawiatury,
wbudowany $ciemniacz dla obnizenia jasno$ci Swiecenia sygnalizatorow w godzinach nocnych
0 20%,
wbudowany uktad do blokowania sygnalizatorow akustycznych dziatajgcy na bazie witasnego
swobodnie programowalnego zegara,
obstuga grup sygnatowych wymaganych dla skrzyzowania plus dwie grupy rezerwowe,
niewykorzystywane z chwilg przekazania systemu Zamawiajgcemu,
wbudowany odbiornik GPS dla synchronizacji czasu w przypadku braku potgczenia z CSR,
wbudowane tacze diagnostyczne umozliwiajgce dotgczenie terminala diagnostycznego
(przenosnego komputera PC),
wbudowane fgcze Ethernet (RJ45) umozlwiajgce dotgczenie urzgdzen transmisji danych
Z systemem centralnego sterowania,
uktady wykonawcze doprowadzajgce napiecie zasilania dla sterowania sygnatami w ukfadzie,
ktéry umozliwia w przypadku awarii:

o odigczenie napigcia sieci od obwoddw sygnatéw czerwonych i zielonych (etap 1),

o odigczenie napiecia sieci od obwoddw sygnatow zottych (etap 1),
uktad ciggtego pomiaru napiecia zasilania sterownika - spadek napiecia zasilania ponizej
zadanego progu, deklarowanego w [V] przez obstuge powinien skutkowaé wytgczeniem
sygnalizacji, powr6t napiecia do poprawnej wartosci powinien powodowaé automatyczne
zatgczenie sygnalizaciji,
zegar czasu rzeczywistego, ktéry musi posiada¢ zasilanie awaryjne zdolne do zapewnienia
wiasciwej pracy zegara przez co najmniej 48 godzin w przypadku braku zasilania sterownika,
oprogramowanie do obstugi komunikacji opartej o protokét TCP/IP dla celéw centralnego
sterowania ruchem (nadawania sygnatow swietinych przez odpowiednie sygnalizatory, zmiany
trybu pracy i/lub programu sterowania, potwierdzen wykonania poleceh systemowych,

pomiaréw ruchu itp.),



e oprogramowanie do petnego monitorowania zaréwno funkcjonowania sterownika jak i
sygnalizacji Swietlnej,
e oprogramowanie do kompilacji i symulacji programu na PC, bez koniecznosci podtgczania

fizycznego sterownika.

Sterownik powinien by¢ wyposazony w co najmniej dwa niezalezne uktady nadzorujgce poprawnosc
jego dziatania tj. dwa bloki funkcjonalne, z ktérych kazdy niezaleznie od drugiego realizuje funkcje

kontroli elektrycznej oraz kontroli zasad inzynierii ruchu.

Jednym z tych blokéw moze by¢ blok sterowania odpowiedzialny réwniez za sterowanie sygnatami
Swietlnymi. Drugim elementem musi by¢ wydzielony blok nadzoru. Kazdy z blokéw jezeli chodzi

0 nadzér i eliminacje stanéw niebezpiecznych powinien dziata¢ niezaleznie od drugiego.

Kazdy z blokéw musi prowadzi¢ odrebny rejestr zdarzen, w ktérym zapisywane sg informacje
o0 zmianach trybow i programéw sterowania ruchem, usterkach, awariach, ingerencjach obstugi,

poleceniach przesytanych z centrum sterowania ruchem itp.

Kazdy z blokéw/uktadéw powinien by¢ wyposazony w n/w elementy :
o uktady pomiarowe napie¢ w torach wszystkich sygnatow,
e uktady pomiarowe pradoéw lub mocy w torach sygnatow czerwonych, zéttych i zielonych,
e ukfady logiczne analizujgce sterowania wystane do ukfadéw wykonawczych (kontrola zasad
inzynierii ruchu) np. mikrokomputery analizujgce,
o uktady eliminujgce stany niebezpieczne dla ruchu przez elektryczne odciecie napiecia zasilania

od sygnalizatoréw

Producent sterownika jest obowigzany wskaza¢ jednoznacznie, gdzie wymagane bloki i ich elementy
sie znajdujg oraz z jakich elementéw sg wykonane w celu umozliwienia oceny architektury urzagdzenia

i sposobu eliminacji stanéw awaryjnych.

Sterowniki muszg umozliwia¢ realizacje nastepujacych funkcji:

e nadzor sygnatdw czerwonych, zéttych, zielonych.

o wysSwietlanie na wyswietlaczu aktualnych wartosci napie¢ w torach sygnatéw Swietinych
w woltach i pobieranej mocy w torach sygnatéw w watach,

e powiadamianie operatora systemu o wykrytej awarii lub nieprawidlowym stanie
sterownika lub urzadzen przez niego obstugiwanych w formie komunikatu SMS i email.
Tres¢ komunikatu oraz lista numeréw na ktére nalezy wysyla¢ powiadomienie,
Zamawiajacy udostepni na etapie realizacji wigczenia do systemu,

e powiadomienie operatora systemu o wykrytej awarii lub nieprawidtowym stanie sterownika w

formie zdarzenia prezentowanego w aplikacji centralnej ( OPTIMA )



e deklarowanie (programowanie) przy pomocy wyswietlacza i klawiatury wartosci progdéw kontroli
napie¢ (z krokiem 1 V') i mocy (z krokiem 0,1 W),

o mozliwo$¢ wykrycia przepalenia zrodet swiatta dla kazdego toru sygnalizacji i ustawienia dla
kazdego toru progu ostrzezenia (generacja przez sterownik ostrzezenia w przypadku spadku
poboru mocy w torze sygnalizacji ponizej tego progu) i progu wytgczenia sygnalizacji (prog
awarii - zatgczenie przez sterownik sterowania zé6ttego migajgcego w przypadku spadku poboru
mocy w torze sygnalizacji ponizej tego progu),

e rejestracja zdarzen w pamieci nieulotnej sterownika - kazdy rejestr powinien umozliwia¢ zapis
minimum 2000 komunikatéw, niezaleznie od rejestru zdarzen systemu centralnego sterowania.
Zapisy w rejestrach powinny by¢ dokonywane przez sterownik w jezyku polskim. Dla kazdego
z uktadéw nadzoru komputera powinien by¢ zaimplementowany osobny rejestr zdarzen.

e dostep do menu na wyswietlaczu sterownika mozliwy po wprowadzeniu przez uzytkownika jego
kodu PIN, z 3 réznymi poziomami uprawnien. W szczegélnosci wydzielony poziom dostepu
powinien dotyczy¢ funkcji zwigzanych z zabezpieczeniami (funkcjami nadzoru sygnatéw).

e mozliwos¢ zmiany parametrow programu i zdalnego wgrywanie programéw bez koniecznosci
przerywania pracy sterownika,

e zabezpieczenie przed zdalnym wgraniem tablicy kolizji,

e oddzielne porty do komunikacji w ramach pracy systemowej i do komunikacji lokalnej
(diagnostyka),

e realizacja koordynacji ze sterownikami istniejgcymi zlokalizowanym na sgsiednich
skrzyzowaniach,

e realizacja pomiaréw ruchu w kwantach 1-, 5-, 10-, 15-, 30-minutowych oraz 1, 2, 6 i 24 h
w okresie min. 60 dni dla 32 punkéw pomiarowych niezaleznie od pomiaréw systemowych. Do
sterownika nalezy dotgczy¢ oprogramowanie do programowania pomiaréw w sterowniku oraz
odczytu danych,

e Sterowniki powinny byé dostosowane do sterowania latarniami sygnalizacyjnymi ze Zrédtami
Swiatta typu lumiled,

¢ Wymaga sie, aby komora sygnalizacyjna, w ktorej zrodtem Swiatta sg diody LED musi by¢
traktowana jako uszkodzona w przypadku przepalenia sie 25% diod,

e Sterownik winien umozliwia¢ odczyt dziennikow zdarzen — logéw.

Nalezy zapewni¢ mozliwos¢ wgrywania tych plikéw do sterowania zaréwno lokalnie z komputera

przenosnego jak réwniez zdalnie z Centrum Sterowania Ruchem.

Sterownik winien umozliwia¢ realizacje koordynacji ze sterownikami istniejgcymi zlokalizowanym
na sasiednich skrzyzowaniach. Sterownik powinien umozliwia¢ wymiane w czasie rzeczywistym
co najmniej nastepujgcych danych: tryb pracy, tryb sterowania ruchem, numer programu, sekunda
cyklu, biezgce stany wszystkich grup sygnalizacyjnych, biezgce stany detektoréw, zarejestrowane

zgtoszenia od pojazdéw komunikacji zbiorowe;j.



Wykonawca bedzie odpowiadat za prawidtowe funkcjonowanie sterownika nowego lub elementéw jego
rozbudowy przez caty okres od wykonania, poprzez okres strojenia oraz gwarancji. W tym okresie na

wtasny koszt bedzie dokonywat czynnosci naprawczych wynikajgcych z warunkéw gwarancyjnych.

Sterownik musi by¢ w petni kompatybilny z wdrozonym nadrzednym systemem sterowania i zarzgdzania
ruchem — SZR. System dziata na bazie sterownikéw MSR 2002 realizujacych algorytm BALANCE i
EPICS.

W celu uzyskania wspétpracy pomiedzy sterownikiem, a systemem nadrzednym niezbedne jest
zasilenie sterownika plikami wsadowymi wygenerowanymi z programu VISSIG, bgdz analogicznym
narzedziu generujgcym tozsame pliki wsadowe (co do struktury, zasobu informaciji, itd.). Tozsame pliki
muszg znalez¢ sie w systemie nadrzednym, gdzie zostang wczytane do bazy danych.

Oprogramowanie sterownika musi pozwalaé¢ na wlgczenie skrzyiowania do systemu SZR w Lublinie (polgczenie
swiatlowodowe ) oraz jego zdalne uruchomienie w celu weryfikacji poprawnosci dzialania 7 poziomu Centrum Sterowania
Ruchem ul. Lipowa 27. Poprawnosé dzialania sygnalizacji oraz jej dwu stronnej komunikacji i wymiany danych zostanie

zdalnie zweryfikowana przed powolaniem komisji odbioru koncowego.

Dodatkowo protokdt wymiany danych pomiedzy sterownikiem sygnalizacji swietlnej, a systemem
nadrzednym zastosowany w ramach danego sterownika sygnalizacji swietlnej musi by¢ protokotem
otwartym, spetniajgcym wymagania systemu oraz musi zostaé przekazany w catosci z opisem
technicznym do Zamawiajgcego. Ponadto, protokét ten musi by¢ kompatybilny z protokotami
zastosowanymi do komunikacji sterownikow z systemem centralnym zastosowanym w ramach

wdrozenia w SZR.

o Wymaga sie opracowania pliku *.sig oraz modelu mikrosymulacyjnego dla opracowanego ukfadu
transportowego — docelowego projektu geometrii i organizacji ruchu.

o Wymaga sie, aby pliki *sig oraz modelu byly otwierane w programie PTV Vissim (wersja 7, pliki
.inpx).

° Pliki sa przedmiotem zamodwienia i wymaga sie ich przekazania do Wydziatu Zarzgdzania Ruchem

ZDiM w Lublinie jeszcze przed wgraniem na sterownik ( w celu weryfikacji zgodnosci z projektem )

Na Wykonawcy budowy kazdeqgo skrzyzowania cigzy obowigzek aktualizacji min. mapy skrzyzowania

programu MSR SMIS zainstalowanego w Centrum Sterowania Ruchem ul. Lipowa 27. Wspomniany

program stuzy do monitorowania stanu pracy sygnalizacji $wietine;.

Do obowiazkéw Wykonawcy rowniez nalezy petna konfiguracja wszystkich urzadzen

z programami: PTV Optima (aplikacja centralna), Terminal 2002, Neurocar, Centreon, Intellect,

Aplikacja APM, Municom ( bedacym na wyposazeniu ZTM), ustawienia priorytetéow Transportu

zbiorowego, ustawienia koordynacji w dwéch kierunkach z sasiednimi skrzyzowaniami itp.




Do obowigzkéw Wykonawcy réwniez nalezy petna kalibracja sterowania lokalnego i
obszarowego.

Wykonawca moze zapoznaé sie z istniejgcg dokumentacjg dotyczgca obecnie funkcjonujgcego SZR

w__ramach godzin pracy Centrum Sterowania Ruchem po uprzednim _skontaktowaniu sie

Z przedstawicielem Zamawiajgcego. Z uwagi na charakter dostepnej dokumentaciji Zamawiajgcy bedzie

wymagat podpisania klauzuli dotyczacej zachowania poufnosci i nierozprzestrzeniania zdobytych

informacji.

5. Wideodetekcja

System wideodetekcji sktada sie z nastepujgcych elementéw:

- kamer w obudowach wyposazonych w odpowiednie uchwyty umieszczonych na konstrukcjach zgodnie
Z projektem,

- modutéw wideodetekcji (wideodetektorow) przetwarzajgcych obraz z kamer umieszczonych w szafie
sterownika sygnalizacji Swietlnej,

- przewoddéw zasilania kamer typu YKY 3*1,5 prowadzonych pomiedzy sterownikiem sygnalizacji
Swietlnej a listwami zasilania w masztach sygnalizacyjnych oraz przewodéw OWY 3*1,5 prowadzonych
pomiedzy listwami zasilania w masztach a kazdg z kamer,

- przewodoéw transmisji obrazu typu XzZWDXpek 75-1,5/5,0 prowadzonych pomiedzy sterownikiem
sygnalizacji Swietlnej a kazdg z kamer.

Obudowy kamer powinny posiadajg stopien ochrony co najmniej IP-65 i by¢ wyposazone w grzatki
z termostatami.

Do detekcji pojazdéw nalezy zastosowa¢ kamery kolorowe PAL 625 linii o wysokiej czutosci
z przetgczaniem dzieh/noc.

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 (wymagana regulacja AUTO-IRYS).

Wideodetektory powinny byé umieszczone w sterowniku sygnalizacji Swietlne;.

Kazdy z wideodetektorow powinien umozliwiaé zdefiniowanie minimum 25 stref detekcji wirtualnej
dla jednej kamery. Wideodetektor powinien umozliwiaé programowe deklarowanie na wynikach detekc;ji
dla poszczegélnych stref funkcji logicznych (np. OR, AND, NAND, MzN ) oraz operacji filtracji
i wydtuzania zgtoszenh obecnosci pojazddow.

Strefy detekcji wirtualnej powinny mie¢ mozliwos¢ eliminowania wzbudzen od poruszajgcych sie cieni.
Mozliwe powinno by¢ programowanie na wideodetektorze dla poszczegdlnych stref detekcji wirtualnej:
- identyfikacji pojazdéw kierunku poruszajgcych sie zgodnie z kierunkiem ruchu,

- identyfikacji pojazdéw poruszajgcych sie przeciwnie do kierunku ruchu,

- obecnosci pojazdéw w strefie,

- detekcji pojazdow stojgcych.



Wideodetektor musi udostepniaé minimum 16 wyjs¢ transmisji rownolegtej, umozliwia¢ wprowadzenie
minimum 4 binarnych sygnatéw wejsciowych, by¢ wyposazony w port Ethernet RJ-45 dla zdalnego
podgladu w czasie rzeczywistym realizacji detekcji pojazdéw, zdalnego programowania
i konfigurowania oraz serwisowego podglagdu obrazu z kamer, umozliwiaé przestanie do sterownika
sygnalizacji swietlnej informacji o ztej widocznosci uniemozliwiajgcej prawidtowg detekcje pojazdéw.

System wideodetekcji musi zapewni¢ mozliwo$¢ podgladu obrazu w czasie rzeczywistym w Centrum
Sterowania Ruchem z wszystkich kamer wideodetekcji zainstalowanych na skrzyzowaniach objetych
niniejszym postepowaniem przetargowym w postaci cyfrowych strumieni wideo z wykorzystaniem
protokotéw IP oraz musi posiada¢ mozliwo$¢ zdalnej zmiany parametréw (w tym programowanie stref
detekcji) z poziomu Centrum Sterowania Ruchem. Wideodetektory powinny by¢é kompatybilne

z oprogramowaniem Autoscope Browser dostepnym obecnie w CSR.

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

Wideodetektor musi zosta¢ podtgczony do urzadzeh aktywnych transmisji danych umieszczonych
w szafie STS poprzez port Ethernet RJ-45.

Nalezy zapewni¢ mozliwo$¢ zdalnego konfigurowania wszystkich wideodetektorow zainstalowanych na
skrzyzowaniach zgodnie z Zatgcznikiem nr 1, w tym celu nalezy dotgczy¢ instalowane wideodetektory
do zainstalowanego w Centrum Sterowania Ruchem oprogramowania do zdalnej diagnostyki
funkcjonowania wideodetekcji oraz konfigurowania wideodetektorow.

System detekcji pojazdéw indywidualnych, jaki nalezy wykona¢ w ramach rozbudowy SZR objetej
niniejszym zadaniem, powinien by¢ kompatybilny z systemem wykonanym w ramach budowy SZR
w 2015 roku.

6. Przelgcznice swiattowodowe

Przetgcznica Swiattowodowa powinna umozliwiaé zakonczenie roznych rodzajow linii
optotelekomunikacyjnych, niezaleznie od ich przeznaczenia, liczby i rodzaju Swiattowoddw.
Przetgcznica Swiattowodowa jest przeznaczona do przytgczenia i odtgczenia traktéw Swiattowodowych
od urzadzen stacyjnych oraz do dogodnego wykonania przetgczen toréw Swiattowodowych miedzy
polami jednej przetgcznicy. Zainstalowane przetgcznice muszg zapewni¢ odpowiednig liczbe pdl do
instalowanych wiékien $wiattowodowych zgodnie ze schematem optycznym oraz 12 pdl rezerwy.
Konstrukcja przetgcznicy $wiattowodowej powinna umozliwia¢ zainstalowanie jej w szafach STS.
Konstrukcja przetgcznicy powinna by¢ lekka, wykonana z materiatéw metalowych (aluminium, stal)
w ochronnych pokryciach antykorozyjnych. Powinna zapewniaé sprawne i niezawodne jej uzytkowanie
przez okres 20 lat. Przetgcznica swiattowodowa powinna byé wykonana w postaci potek w standardzie
19", w ktérych powinno znajdowac sie pole ztgczek swiattowodowych, pole zapaséw widkien lub tub dla
kabla stacyjnego i liniowego, , miejsce na kasety spawow $wiattowodowych Dostep do pola ztgczek
powinien by¢ fatwy. Liczba zigczek powinna odpowiadaé liczbie doprowadzonych widkien

Swiattowodowych.



7. Wtyki i adaptery swiattowodowe

Kable swiattowodowe w weztach sieci muszg zosta¢ zakonczone ztgczkami sSwiattowodowymi
(pigtailami) jednego typu SC/APC, w ramach catego projektu. Ztgcza (2 potztaczki + adapter) musza
zapewnic¢ parametry:

o dla kabli sieci szkieletowej i rozdzielczej nalezy zastosowacC wtyki zgodne z wymaganiami
IEC61753-1 Grade B,

e adaptery muszg zapewnic¢ ttumiennos$¢ nie gorsza niz,, < 0.12dB mean < 0.25dB max. dla >97%
prébek" , oraz zgodnie z wymaganiami IEC61753-1 Grade C straty odbiciowe nie wieksze niz ,,
> 60dB (mated) and > 55dB (unmated)" oraz zgodnie z normami: PN-EN 61300-3-4:2003, PN-
EN 61300-3-6:2004.

8. Szafy transmisji STS

Zaleca sie aby projektowana lokalizacja szafek byta optymalna z punktu widzenia instalacji elementow
SZR (kamery, czujniki, urzadzenia radiowe), ktére z reguty beda instalowane na konstrukcjach
wsporczych sygnalizacji. Nalezy projektowaé lokalizacje szafek w bezposredniej bliskosci istniejgcych
szaf sterownikéw ruchu. Wymiary zewnetrzne szafek oraz szczegétowe wymagania zostang podane
przez Zamawiajgcego w trybie uzgodnien projektowych Do powyzszych lokalizacji (studzienek
przyszafkowych) nalezy uwzgledni¢ doprowadzenie rury ostonowej przytgcza zasilania elektrycznego
(od pobliskiego sterownika sygnalizacji) oraz dotgczenie do rurociggu gtéwnego.

W szafce nalezy przewidzie¢ szyny wsporniki do montazu urzadzen 19" oraz szyny 35mm do montazu
urzgdzenh elektronicznych.

W szafkach $Swiattowdd zostanie zakohczony za pomocag przetgcznicy swiattowodowej. Nalezy
przewidzie¢ w STS gtowice dla kabli telekomunikacyjnych miedzianych, ktére zostang podtgczone jako
koordynowane do sygnalizacji objetych SZR. Obudowa powinna zapewni¢ szczelnos¢ IP 46 (uszczelki

drzwi, dtawiki kablowe, radiatory i wentylatory zapewniajgce wewnetrzny obieg powietrza).

Zastosowana szafa STS musi spetnia¢ nastepujgce minimalne kryteria:

o  Wymiary szafy: wysoko$¢ (bez fundamentu) - 1345mm, szerokos¢ - 885mm, gtebokos¢ - 640
mm.,

e Szafa posadowiona bedzie na betonowym fundamencie prefabrykowanym o wymiarach
pasujgcych do szafy,

e Szafa powinna posiada¢ posiada konstrukcje dwuscienng wykonang z blachy aluminiowej,

o Wewnetrzna czes¢ szafy powinna stanowi¢ zamknietg konstrukcje spawano - nitowang
i pokrytg izolacja,

e Zewnetrzng czes¢ powinny stanowi¢ ostony boczne, tylna, dwuptaszczowe drzwi z izolacjg oraz

daszek,



Drzwi powinny by¢é wyposazone w zamek dwupunktowy z zabezpieczony wktadkg patentowg
zatrzaskowg. Dolng czes¢ szafy powinna stanowié¢ stalowy ocynkowany cokodt o wysokosci
125mm przystosowany do posadowienia szafy na fundamencie,

Szafa malowana w kolorze RAL 7035.

Szafa _musi_posiadaé¢ widoczne oznaczenia wfaSciciela szafy oraz _numer skrzyzowania.

Oznaczenia _muszg by¢é widoczne minimum z 10m odlegtosci. Obecnie standardowym

oznaczeniem szaf jest napis ,, S XXX ZDiM” gdzie XXX oznacza nr skrzyzowania

Szafa musi by¢ wyposazona w uktady chtodzenia i ogrzewania. Ukfad chtodzenia sktada sie z zasilacza

impulsowego 24VDC, termostatu ze stykiem zwiernym oraz dwéch wentylatorow o wydajnosci 8,23 m

3 /min. Uktad ogrzewania skfada sie z termostatu ze stykiem rozwiernym i grzejnika 500W zespolonego

Z wentylatorem.

9. Modele mikrosymulacyjne

Wykonawca zobowigzany bedzie do wykonania modeli mikrosymulacyjnych dla wszystkich skrzyzowan

wchodzacych w skiad zakresu rozbudowy SZR. Wymagania Zamawiajgcego odnosnie modeli

mikrosymulacyjnych:

skrzyzowania wchodzgce w skifad tego samego obszaru sterowania muszg zostac
zamodelowane w jednym modelu

odwzorowanie sieci drogowej nalezy przeprowadzi¢ na podstawie ogdélnodostepnych zdjeé
satelitarnych,

modele muszg zawiera¢ co najmniej nastepujgce elementy: odcinki i tgczniki, trasy pojazdow
indywidualnych, trasy pojazdoéw transportu zbiorowego (z odzwierciedleniem interwatow
kursowania), odcinki ograniczenia predkosci (np. na tukach, odzwierciedlenie lokalnych
ograniczen predkosci), sygnalizatory i reguty pierwszenstwa, przejscia dla pieszych i przejazdy
rowerowe, punkty i liczniki pomiarowe,

lokalizacja oraz nazewnictwo sygnalizatorow oraz detektorow musi byé zgodna
z zatwierdzonymi przy rozbudowie projektami inzynierii ruchu,

zamodelowane natezenia, struktury kierunkowe i rodzajowe ruchu pojazdéw, pieszych
i rowerzystdw muszg byé oparte na pomiarach ruchu wykorzystanych do opracowywania
projektdow inzynierii ruchu; nalezy zamodelowaé co najmniej okres porannego oraz
popotudniowego szczytu transportowego,

model kazdego ze skrzyzowan musi umozliwiaC zasymulowanie sterowania statoczasowego
oraz wykorzystujgcego algorytmy optymalizujgce (lokalne i obszarowe), tozsame z algorytmami
wdrozonymi na rzeczywistych skrzyzowaniach, do kazdego modelu muszg zosta¢ zatgczone
pliki sterujgce uzyte podczas symulacji.

Dla skrzyzowan lezacych w jednym ciggu komunikacyjnym nalezy ustawi¢ koordynacje w

obydwu kierunkach.



Modele muszg by¢ przygotowane w standardzie umozliwiajgcym otwarcie i zapewnienie petnej

funkcjonalnosci w oprogramowaniu PTV Vissim 8.00-12 bedacym na wyposazeniu Centrum Sterowania

Ruchem w Lublinie

10. Switche (przetaczniki)

Do transmisji danych nalezy stosowaé urzgdzenia kompatybilne z istniejgcymi w SZR spetniajgce co

najmniej nastepujgce wymagania:

temperatura pracy — 20'C do 75°C,

wilgotnos¢ 5 do 95% (bez kondensaciji),

minimum trzy sloty dla 8x1G, z obstugg topologii O-RING,
minimum jeden slot dla 4x10G,

port konsoli szeregowej RS-232 w ztgczu RJ45,

porty 10/100 Base TX Ethernet RJ-45 - wediug potrzeb,

IEEE 802.3 for 10Base-T,

IEEE 802.3u for 100Base-TX and 100Base-FX,

IEEE 802.3ab for 1000Base-T,

IEEE 802.z for 1000Base-X,

IEEE 802.3ae for 10Gigabit Ethernet,

IEEE 802.3x for Flow control,

IEEE 802.3ad for LACP (Link Aggregation Control Protocol ),

IEEE 802.1p for COS (Class of Service),

IEEE 802.1Q for VLAN Tagging,

IEEE 802.1w for RSTP (Rapid Spanning Tree Protocol),

IEEE 802.1s for MSTP (Multiple Spanning Tree Protocol),

IEEE 802.1x for Authentication,

IEEE 802.1AB for LLDP (Link Layer Discovery Protocol),
Szyfrowana autentykacja i dostep SNMPV3,

Tryb pracy reduntacyjnej,

Zasilanie z 2 zrodet (mozliwo$¢ dotgczenia zasilania rezerwowego),
Pojemnos$¢ przetgczania: 128 Gbps.

Switch musi posiada¢ mozliwosé petnej weryfikacji stanu pracy z poziomu operatora w Centrum
Sterowania Ruchem. Kazdorazowe wytgczenie, rozpigcie lub uszkodzenie portu lub wtyku

( brak potgczenia) musi by¢ sygnalizowane sms i alertem / komunikatem na ekranie operatora.

11. Wideorejestratory

Temperatura pracy - 10 ~+55°C / 10~90%RH / 86~106kpa,
Port RJ-45 (10/100M),



e Protokoty: HTTP, IPv4/IPv6, TCP/IP, UPNP, RTSP, UDP, SMTP, NTP, DHCP, DNS, PPPOE,
DDNS, FTP, IP Filter,

o Wejscie wideo: 4/8 kanatéw, BNC,

e Rozdzielczos$¢ wideo: 1920%1080, 1280x1024, 1280x720, 1024x768,

e Kompresja wideo: H.264 / G.711, dual stream,

e Standard wideo: NTSC(525Line, 60f/s), PAL(625Line, 50f/s).

e Wideorejestrator musi posiada¢ mozliwos¢ petnej weryfikacji stanu pracy z poziomu operatora
w Centrum Sterowania Ruchem. Kazdorazowe wytaczenie, rozpiecie lub uszkodzenie ( brak

potgczenia) musi byé sygnalizowane sms i alertem / komunikatem na ekranie operatora.

12. Podsystem monitoringu wizyjnego

Nowo dotgczane do Systemu skrzyzowania wyposazone w urzgdzenia CCTV oraz kamery
wideodetekcji muszg w petni wspotpracowaé z juz dziatajgcym oprogramowaniem Axxon Intellect w
wersji biezgcej 4.10.0.1328. Budowa samego podsystemu nie jest przedmiotem zamowienia.

Wykonawca musi przewidzie¢ zakup stosownych licencji.

13. Priorytety dla transportu zbiorowego

Do Wykonawcy nalezy witgczenie do podsystemu TZ skrzyzowan wdrazanych do SZR w ramach
rozbudowy.
Celem sterowania transportem zbiorowym jest poprawa efektywnosci jego funkcjonowania. Nalezy
dazy¢ do spéjnosci celéw sterowania eksploatacjg transportu zbiorowego z celami zarzgdzania catoscig
ruchu miejskiego.
Zagadnienie nadawania stosownych priorytetow jest $cisle powigzane z funkcjonowaniem podsystemu
sterowania sygnalizacjami swietinymi. W obecnie dziatajgcym SZR priorytety dla transportu zbiorowego
realizowane sg przez lokalny algorytm optymalizujgcy PTV Epics wersji 2015.0. Z uwagi na petng
integralnos¢ systemu, doswiadczenie i wiedze pracownikéw CSR oraz wzgledy utrzymania i obstugi
systemu, Zamawiajgcy preferuje wykorzystanie do powyzszego celu ww. algorytmu (w najbardziej
aktualnej wersji obowigzujgcej ostatniego dnia projektu) lub rownowaznego pod katem funkcjonalnosci
i integralnosci. Podsystem powinien spetnia¢ wszystkie wymogi zawarte w PFU poprzez:

e realizacje priorytetu odbywajgcg sie poprzez komunikacje pojazdu transportu zbiorowego

bezposrednio ze sterownikiem poziomu lokalnego,
e przekazywanie informacji z pojazdéw komunikacji zbiorowej do urzgadzenh sterowniczych

w sposoéb catkowicie automatyczny,



e uwzglednienie trajektorii przejazdu wszystkich linii transportu zbiorowego przez dane
skrzyzowania w ramach rozbudowy SZR,

e warunkowego przydzielania priorytetu z wykorzystaniem 4 stopniowej hierarchii pozioméw
gdzie poziom 0 oznacza brak przydzielonego priorytetu, a poziom 3 oznacza wysokg wage
priorytetu w optymalizacji poziomu lokalnego,

e uwzgledniania odchytki od rozktadu jazdy, aktualnej pozycji pojazdu oraz trajektorii poruszania
sie przy decyzji o nadawaniu poziomu priorytetu,

e realizowanie priorytetu z wykorzystaniem nastepujgcych strategii: wydtuzenie aktualnie
trwajacego sygnatu zielonego, wczesniejsza aktywacja sygnatu zielonego oraz realizacja

wydzielonych faz ruchu dla transportu zbiorowego..

Kazdy sterownik na skrzyzowaniach dotgczanych w ramach rozbudowy SZR ma by¢ wyposazony
w stosowne oprzyrzagdowanie do komunikowania sie z pojazdami transportu zbiorowego.

Montaz kazdego z dodatkowych elementéw musi by¢ potwierdzony stosownym protokotem odbioru.

14. Podsystem wykrywania zaburzen ruchu

Podsystem bedzie miat zadanie wykrywac zaburzenia ruchu takie jak:
e znaczne spowolnienie przeptywu pojazdow,

e zatrzymanie przeptywu pojazdow( kolizja, wypadek itd.)

Podsystem musi wskazywacé kierunek wystapienia zaburzen ruchu oraz notyfikowa¢ Operatora
o wykrytym zaburzeniu w Aplikacji Centralnej. Operator bedzie miat mozliwosé potwierdzenie
zgtoszenia o zaburzeniu ruchu i udostepnienia informacji z uzyciem tablic zmiennej tresci, Portalu
i Aplikacji. Dane z podsystemu majg byé ponadto uzywane do analiz sytuacji ruchowej w miescie
i zasilenia dynamicznego modelu ruchu. Budowa samego podsystemu nie jest przedmiotem
zaméwienia — do Wykonawcy nalezy skonfigurowanie urzgdzeh z obecnie funkcjonujgcym

podsystemem.



