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STWIORB E.01.00.00 - ROBOTY ELEKTRYCZNE

1. Dane ogdlne

1.1. Nazwa zamOwienia
»Sygnalizacjawietina na skrzyowaniu DW 307 Z ul. Gromadzk Tarnowslq w Wigckowicach.

1.2. Zakres stosowania SST

Szczegolowa Specyfikacja Techniczna (SST) jestostapa jako dokument przetargowy i

kontraktowy przy zleceniu i realizacji rob6t wymienych w pkt. 1.1.

1.3. Przedmiot i zakres robot

Przedmiotem niniejszej specyfikacjia swymagania dotyee wykonania i odbioru robot

zwiagzanych z budowsygnalizacjiswietinej oraz kanalizacji kablowej w tym:

zakupienie lub wykonanie wdzen i materiatow;

wykonanie wykopow, przepustéw i innych robét przygysawczych;

wykonanie fundamentow;

monta studni kablowych i rur ostonowych;

budowa linii kablowych eNN, sygnalizacyjnych, tedekunikacyjnych, wizyjnych;

monta konstrukcji wsporczych oraz sygnalizator@wietinych, sygnalizatoréw akustycznych;
przyciskow zgtoszeniowych, kamer wideodetekgc;ji

wykonanie ptli detekcyjnych dla pojazdow i rowerzystow;
monta urzadzen i osprztu;
oprogramowanie sterownika;

pomiary, proby i uruchomienie sygnalizacji;

1.4. Okreslenia podstawowe

Okreslenia podane w niniejszej SSE sgodne z okrdeniami ugtymi w odpowiednich normach i

przepisach, ktérych zestawienie podano w punkcie 12

« Konstrukcje wsporcze - elementy konstrukcyjnezgte do zamocowania sygnalizatorow.

e Maszt sygnalizacyjny - stalowa konstrukcja wsporsizaaca do zamocowania sygnalizatora
lub sygnalizatoréw, osadzona begpalnio w gruncie lub na fundamencie prefabrykowanym

e Fundament - konstrukcjaelbetowa zagbiona w ziemi, stmca do utrzymania masztu
W pozycji pracy.

« Kabel telekomunikacyjny - przewdd wiglowy izolowany, przystosowany do przewodzenia
pradu elektrycznego, magy pracowa pod i nad ziemi.

e Ochrona przeciwpotgniowa dodatkowa - ochrona eéei przewodzacych dostpnych w
wypadku pojawienia gina nich napgicia w warunkach zaktdceniowych.

e Sygnalizator - zestaw wdzeh optyczno-elektrycznych (komor sygnatowych)zgktych do
wyswietlania sygnatéw przeznaczonych dla uczestnikdetu.

« Sterownik - urzdzenie techniczne zapewnieg¢ realizagj zalazonego sposobu sterowania
sygnatamgwietinymi;

e Studnia kablowa — pomieszczenie podziemne wbudowaneiagi kanalizacji kablowej
umazliwiajace wchganie, montai konserwagj kabli lub przynajmniej jedno z tych zada

1.5. Nazwy i kody CPV dla przewidzianych roboét budowlanygh

Przedmiot zamowienia odiy niniejsza ST odpowiada robotom opisanym kodenpdélfeego Stownika
ZamoOwier (CPV) wg. Rozporgdzenia Komisji Wspdlnoty Europejskiej Nr 2151/20036.12.2003r.
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45100000-8 Przygotowanie terenu pod bugow
45200000-9 Roboty budowlane w zakresie wznoszemapketnych obiektéw budowlanych
45231400-9 Roboty budowlane w zakresie budowy éingérgetycznych

45316212-4 Instalowaniaviatet ruchu drogowego
2.  Ogodlny opis projektu

2.1. Opis sygnalizacjiswietlnej
Wykonanie sygnalizacjiswietlnej w na skrzgowaniu DW 307 z ul. Gromadzki Tarnowsly w
Wieckowicach.

3. Materiaty

Parametry techniczne materiatéw i wyrobow powinny lzgodne z wymaganiami podanymi w
projekcie i powinny odpowiadawymaganiom (np. PN-EN PN) oraz przepisom dojggm budowy
urzadzen elektrycznych. Materiaty, wyroby i wdzenia, dla ktérych wymagaeséwiadectw jakdci,
np. aparaty, kable, ugdzenia prefabrykowane itp. najedostarczé ze swiadectwami jakéci, kartami
gwarancyjnymi, protokotami odbioru technicznego. (Wwprzypadku uradzer prefabrykowanych).

3.1. Materialy dla robét ziemnych
» Do zasypywania rowow kablowych najeuzy¢ zwir uziarniony jednofrakcyjny 2,0-8,0 mm

< Dla wykonania podsypki na dnie rowu kablowego anagypania warstwy piasku na gbmym w
rowie kablu mae by uzyty piasek zwykty do betonu.

« Folia z tworzywa sztucznego do oznakowania tradi kearwy niebieskiej, grukiei min. 0,5 mm i
szerokdci dopasowanej do ifgi kabli w wykopie, jednak nie mniejszezr800 mm.

3.2. Materialy do wykonania fundamentu betonowego ,na m&ro”

3.2.1. Szalowanie

Szalowanie powinno zapewhnisztywnd¢é i niezmienné¢ ukfadu. Szalowanie powinno by
skonstruowane w spos6b u#hiwiajacy tatwy jego monta i demonta. Przed wypetnieniem mas
betonow szalowanie powinno kBysprawdzone, aby wykluczalo wyciek zaprawy z mastpiowe;,
mozliwo$¢ znieksztalcé lub odchylé w betonowej konstrukcji.

3.2.2. Beton

Klasa betonu powinna byzgodna z dokumentagcj Beton powinien odpowiadawymaganiom
podanym w tablicy 1, wedtug PN-EN 206-1:2003 [3].

Tablica 1. Wymagania dla betonu klasy C25/30 wg [3]

Wihasciwosé Wartaé¢
Wytrzymatai¢ gwarantowana betonu daiskanie, MPa 30
Nasikliwo$¢ betonu, % 5
Odporna¢ betonu na dziatanie mrozu, stapimrozoodpornéci | F 50

Sktadnikami betonuas cement, kruszywo, woda i domieszki. Cement st@sgwdo betonu powinien
by¢ cementem portlandzkim marki 35, odpowiaggj wymaganiom PN-B-19701:1997 [6]. Cement
powinien by dostarczany w opakowaniach spelpigch wymagania BN-88/6731-08 [14] i
sktadowany w dobrze wentylowanych, suchych i zaolagzh pomieszczeniach.

Kruszywo do betonu (piasek, grys) powinno odpowdagigmaganiom PN-EN 12620:2004 [4].

Woda powinna by odmiany ,1”, zgodnie z wymaganiami PN-EN 1008:2(004



3.3. Elementy gotowe

3.3.1.

3.3.2.

3.3.2.1.

3.3.2.2.

3.3.2.3.

3.3.2.4.

3.3.3.

3.3.4.

3.3.5.

Kanalizacja kablowa

Kanalizacg kablowa wykona& ze studni (z elementéw prefabrykowanych o przgviych
wymiarach 1,2x0,6x1,35, 0,6x0,6x0,95 i rur ostonolwyHDPE osrednicy, 75 mm i 110 mm (pod
jezdniami grubécienne z utwardzonego polietylenu RHDPErednicy 110 mm). Studnie powinny
posiadé wywietrzniki. Pod jezdniami stosowarury gtadkie, o szczegdllnej wytrzyméén W
pozostatych miejscach rury efikie (w zwojach), dwecienne, wewatrz gtadkie, na zewirz
karbowane. Kanalizacja powinna spetni@ymogi norm: ZN-96/TPSA-004 [24], ZN-96/TPSA-012
[26] i ZN-96/TPSA-023 [27].

Kable

Kable sygnalizacyjne

Kable wywane do sygnalizacfwietlnej powinny spetnia wymagania N SEP-E-004 [23]. Naje
stosowé& kable o napiciu znamionowym 0,6/1 kV, wielgtowe o zytach miedzianych
w izolacji polwinitowej. Stosowakable typu YKSY o przekrojuyt 1,5 mnf i ilosci zyt zgodnej z
projektem.

Kable telekomunikacyjne do ptli detekcyjnych

Jako kable do gili zastosowa kabel telekomunikacyjny typu XzTKMXpw 2x2x0,8. Kelbten
powinien spetnié@ norme PN-T-90335:1992 [12].

Kable wizyjne do kamer wideodetekcji
Jako kable wizyjne do kamer wideodetekcji zastosdwdel typu XzZWDXpek 75-1.05/5.0.

Kable zasilajace

Do zasilania sterownika zaprojektowano kabel typkiYY3x10, a do zasilania kamery wideo
detekcji kabel YKY 3x1,5.

Konstrukcje wsporcze

Sygnalizatory naley mocowa na konstrukcjach wsporczych, ktére powinny lngytuowane poza
jezdni drogi, na poboczu, chodniku lub na wysepce wybionej z jezdni przy pomocy kraanikow
— zgodnie z projektem. Konstrukcje wsporcze dlanajigatorow powinny by stabilne i zapewnia
whasciwe umieszczenie wgdzen wyswietlajacych w stosunku do drogi. Konstrukcje powinnyéby
zabezpieczone antykorozyjnie za pomocynkowania oraz dwukrotnego malowania emali
poliuretanow na podkitadzie poliuretanowym przeznaczonym do pmehni cynkowych. Grulsé
scianki stupéw ocynkowanych min. 4mm. Konstrukcjempmy spetnia normy: PN-B-03200:1990
[33], PN-B-02011:1977 [35], PN-B-02003:1982 [34NB-02013:1987[36].

Zrodia swiatta

W sygnalizatorackwietlnych jakozrédta swiatta zastosowadiody LED na napicie 230V AC..
Zrédta powinny by przechowywane w pomieszczeniach o temperaturzeniiigzej ni -5°C i
wilgotnosci wzglednej powietrza nie przekraczagj 80%, w opakowaniach wg PN-EN 24180-1:2002
[13].

Sygnalizatory.

Sygnalizatory dla sygnalizadjivietinej ruchu drogowego powinny speléiiewymagania zawarte w
Rozporadzeniu [la]. Podstawowym elementem sygnalizatosa femora sygnatowa; sygnalizatory
sktadaj sie z 2. do 4. komér sygnatowych.

Dla zapewnienia wkxiwe] czytelndci wyswietlanego sygnatu powierzchnia czotowa komory
powinna by czarna.

Konstrukcja komory powinna umfiwiac:
*  ustawienie jej poddem w plaszczinie pionowej i poziomej,
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e polaczenie kilku komoér w zestawy.

Soczewki w komorach sygnatowych powinny tnéeednice:
e dla pojazdoéw : 300 mm, wafiek : komora strzatki jazdy warunkowej — 200 mm,
e dla pieszych i rowerzystow : 200 mm.

Soczewki powinny mie daszki ochronne ostanigie je przed kurzem, opadami atmosferycznymi i
podghdem ze strony innych uczestnikdw ruchu, dla ktérglehy sygnat nie jest przeznaczony. Zaleca
sig, aby wystajca czs¢ daszka miata diugdé co najmniej 200 mm . Zalecagsstosowanie soczewek
przeciwodblaskowych. Sygnalizatory powinny¢bylokalizowane w stosunku do drogi zgodnie z
rysunkiem 1.

Sygnalizatorywietine musz posiadéa nastpujace cechy :

a) mocowanie dwupunktowe,

b) konsole aluminiowe mocowanie na opaski lgtby, umaliwiajace monta elementu
stykapcego st z masztem ("stopki”) zaréwno w gdjak i w dot, a elementu stykgjego st z komogr
sygnalizacyja w dowolnym kierunku w ptaszczgie pionowej,

c) budowa modulowa unitiwiajaca wykorzystanie elementéw lampy w celach serwisthyyv
tym co najmniej : wkiad diodowy, soczewkruby i naketki wiencowe, drzwiczki, daszki, uszczelki,
komory sygnalizatora, blok zaciskowy,

d) daszek mocowany tylko za pomoelementéw przewidzianych przez producenta, czgh b
dodatkowych elementéw moagjych takich jaksruby, nity, kotki,

e) pohczenie komoér sygnalizatora ¢dizy sola i do konsoli za pomac $rub i naketek
wiencowych lub piefcienia spgzystego, przy czym konstrukcja i wytrzymédo poszczegoélnych
elementdéw powinna lédytaka,ze w przypadku uderzenia pojazdu w maszt uszkodzemuay ulegad
elementydczace, a nie komora sygnalizacyjna,

f)  wytrzymaldgi¢ mechaniczna o poziomie IR3,

g) obudowa wykonana z polgglanu czarnego, odpornego na dziatanie promienicendw,

h)  drzwiczki wyposzone w uszczelkobwodow,

i)  mozliwos¢ dowolnego montau drzwiczek (otwieranie w prawo lub w lewo bez deagu

j) obudowa spetniaga wymagania IP 54,
k) zakres pracy temperatury -40 °C do +60 °C,
)  wkiad diodowy:
- emitugcy réwnomierne (jednolite)swiatto na calej powierzchni soczewki (brak
pojedynczych punktééwiatta widocznych z bliska i z daleka - od 1.do 16),
- posiadajcy uktad optyczny z zespotem od 3 do 10 diod LEDeaszrzonych w ognisku
soczewki, ktdry powoduje kompensagéyviecenia w przypadku uszkodzenia jednej z diod,
- posiadajcy soczewki z wytrzymakeia mechaniczg na poziomie IR3,
- 0 poborze mocy minimum 12VA dlaZ@ego koloru,
- o stopniu ochrony IP 65,
- montowany w drzwiczkach za pomoelastycznej uszczelki,
- wymiar zewntrzny wkltadu @209mmz+1mm dla wktadéw @200 oraz @3gn+tlmm
dla wktadéw @300
- klasa fantomowa 5 lub 4,
m) dla sygnalizatoréw na wygjniku ekran kontrastowy petny (niluzjowy) o szerokixi 650
mm,
n) mocowanie sygnalizatora na wygmiku musi mié wytrzymaic¢ odpowiedm do miejscowej
strefy wiatrowej.



3.3.6.

3.3.7.

Widok sygnalizatora
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Rys. 1. Zasady umieszczania sygnalizatoréw w pagekyoprzecznym drogi (ulicy)

Konsole

Jako konsole do montowania sygnalizatorow na koksfach wsporczych, stosowanocowania
masztowe i mocowania wygjnikowe dostarczone przez producenta sygnalizatorow

Sterownik

Sterownik powinien zapewniapetra realizacg zada przewidywanych w programie sygnalizaciji
przy zachowaniu warunkéw bezpiedggeva ruchu drogowego. Wmdzenie to powinny hy
niezawodne, proste w oprogramowaniu i fatwe w aleplcji, posiadasolidr, nierdzewn obudow i
zamki zabezpieczgte przed wlkamaniem. Sterownika wypzsay jest w dosipne z zewstrz, ale
odpowiednio zabezpieczone przed osobami niepowddgngrzehczniki umaliwiajace wyhczenie i
zahkczenie sterownika, wprowadzenie go w tryb pracyrgjmej (sygnat zétty migapcy) lub zmiar
programu w zalenosci od potrzeb.

Sterownik powinien spetnéavymagania okrdone w PN-IEC 439-1:1994 [11] i Rozpadzenia [1a].

Konfiguracja sterownika:

. 13 grup sygnalizacyjnych

e 2 wefcia przyciskéw zgtoszeniowych

« 1 wyjscie potwierdzenia zgtoszenia 24V DC

» 1 wyjscie blokupce sygnaty akustyczne (12 zaciskéw dla poznia kabli)

» system wideodetekcji do wspétpracy z 4 kameramidaiieekcji pojazdéw w 8 strefach + 4 kamery
z obiektywami i obudowami

» wideodetektory do wspotpracy z 4 kamerami

» funkcjasciemniania sygnalizatoréw w nocy

» 2 xPort Ethernet RJ-45

* panel policyjny

* modem GPRS do monitorowania sygnalizacji

e zaprogramowanie i uruchomienie sygnalizacji wraystemem wideodetekcji
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Wymagania dla sterownika:

Nalezy zastosowéa sterownik sygnalizacjfiwietinej o architekturze 2-procesorowej np. MSR820ub
rownowany spetniajcy ponizsze wymagania.

Konstrukcja 2-procesorowa— osobno funkcjongage niezalenie od siebie mikrokomputery sterowania i
nadzoru oraz 2 dzialge niezalenie od siebie tory pomiarow napii pradow zaimplementowane na
pakietach wykonawczych.

W sterowniku powinny by wydzieloneosobne magistrale- magistrala toru sterowania i magistrala
nadzoru.

Oba mikrokomputery: sterowania i nadzoru 32-bitowl 64-bitowe.

Wbudowany interfejs obstugi w postaci éwjietlacza LCD oraz klawiatury.

Sterownik powinien kiywyposaony w komoe 0 wydzielonym dogpie wyposaona w pulpit policyjny

Pulpit policyjny powinien posiadgorzyciski umdliwiajace wymuszenie realizacji

 nominalnego (automatycznego) sterowania zgodnegapzogramowanym harmonogramem selekcji
struktur planéw sterowania,

» realizacg trybu pracy ‘sterowanigoite migajce’,

» realizacg trybu ‘sygnalizacja wylczona’ — odiczenie napi¢ zasilajpcych od elementow
sterupcych obwodami sygnatéw grup sygnalizacyjnych,

» realizacg statoczasowego programu awaryjnegozefie sterownik wspotpracuje z detektorami
pojazdéw i/lub pieszych.

Napicie sieci doprowadzone do uktadéw wykonawczychugteych sygnatamiwietlinymi winno by

doprowadzone przez ukfad 4 stycznikéw, ktére dimadaja

o0 odfaczenie nagicia sieci od obwodow sygnatéw czerwonych i zieldnjetap 1),

0 odfczenie nagicia sieci od obwodow sygnatéséitych (etap II).

Zalaczanie zasilania sieciowego uktadéw wykonawczytdrugicych sygnatamgwietinymi zdublowane —

osobne styczniki zatzania zasilania sterowane przez mikrokomputeostznia i mikrokomputer nadzoru.

Ciagty pomiar napjcia zasilania sterownika - spadek r@p zasilania potej zadanego progu,

deklarowanego w [V] przez obskigowinien skutkowé wytaczeniem sygnalizacji, powr6t napia do

poprawnej wartéci powinien powodowaautomatyczne zatzenie sygnalizacji. Aktualna wastonapkcia

sieci winna by udosgpniana aytkownikowi na wywietlaczu LCD. Naley zapewnt mozliwosé

programowania wartgi progowej przy pomocy wyietlacza i klawiatury sterownika przez

uzytkownikéw o odpowiednio wysokich uprawnieniach.

Wbudowany modut kontroli realizupcy funkcje watchdogéw mikrokomputeréw sterowaniaadzoru

powodupcy zahczenie sygnatowottych pulsuacych w przypadku awarii jednego z mikrokomputerdw |

wytaczenie sygnalizacji w przypadku awarii obu mikrolmrterow.

Eliminacjastanéw sygnalizacjiniebezpiecznychdla ruchu winna nagbowa w czasie< 0,3s

Realizacja funkcjswiatta zéttego-pulsupcegoserwisowego— sygnatyzotte-pulsujpce na sygnalizatorach,

sterowanie diod LED pakietow wykonawczych zgodnigybranym programem ‘kolorowym’.

Wbudowane tacza szeregoweumazliwiajace dohkczenie uradzea transmisji danych z systemem

centralnego zagzlzania ruchem oraz terminala diagnostycznego (kéenauiPC).

Wbudowanetacze Ethernet (RJ45)umaliwiajace dohczenie urzdzen transmisji danych z systemem

centralnego zaadlzania ruchem).

Zdublowane uktady pomiaréw napkc¢ i pradow w torach sygnatévdwietinych ©sobneuktady pomiarowe

dla toru sterowania i toru nadzoru). Oba uklady mierce napicie lub pad w tym samym kanale

powinny dziaté w petniniezaleznie od siebie i by dolaczone jeden do komputera sterowania, a drugi do

komputera nadzoru.

Wyswietlanie na wywietlaczu LCD aktualnychwartosci napigé¢ w torach sygnatow swietlnych w

woltach i pobierangjnocy w torach sygnatéw czerwonychw watach

Dynamiczne deklarowanie (programowanie) przy pomocy wywietlacza i  klawiatury wartdsci

progow kontroli napé¢ (z krokieml V') i mocy (z krokiem0,1 W).

Dynamicznedeklarowanie (programowanie) przy pomocy wywietlacza i klawiatury 2 progéw kontroli

pradowej dlaswiatet czerwonych -progu awarii i progu ostrzegania Spadek mocy pobieranej w kanale

ponizej progu ostrzegania powoduje zapis do logu, dpatey w kanale powej progu awarii - zatzenie

Swiatta zOttego-pulsuicego.

Dostep do menuna wywietlaczu terminala wewttrznego maliwy po wprowadzeniu przezzytkownika

jegokodu PIN, z 3 r&nymi poziomami uprawnie

Przechowywaniew dziennikach zdarze(logach) min.2.000 komunikatéw o wykrytych zdarzeniach i

awariach. Komunikaty powinny Byprezentowane wegyku polskim.



Dla komputera sterowania i komputera nadzoru poywhyt zaimplementowane wydzielone dzienniki
zdarzaé.
Sterownik winien umgiwia¢ odczyt dziennikéw zdarde— logéw poprzez port PC do notebooka.
Oprogramowanie umazliwiaj gce odczyt logéw winno by dostarczone razem ze sterownikiem.
Sterownik powinien by¢é kompatybilny ze sterownikami zainstalowanymi na sgsiednich
skrzyzowaniach.
Realizacjapomiaréw ruchu w kwantachl , 5, 15, 30minutowych orazl , 2, 6 i 24 h w okresiemin. 90
dni dla 64 punkéw pomiarowych. Do sterownika naley dolaczyé oprogramowanie do
programowania pomiaréw w sterowniku oraz odczytu daych.
Wbudowany modut interfejsusymulatoremruchuVissim firmy PTV.
Przehczenie z trybu przetwarzania zgtoszeeczywistych w tryb symulacji zgtoszgenerowanych przez
symulator.
Mozliwosé realizacji przez sterownik 3 okreséw sygnatu zielgo akomodowanego w #dej grupie
sygnatowej kotowej. Kady z w/w okreséw powinny charakteryzoivaastpujace parametry :

0 luka czasowa okresu akomodaciji,

o maksymalna dtug@ okresu akomodaciji.
Zmiana okresu akomodacji winnadmealizowana zgodnie z zaprogramowanymi warunkagicknymi.
Sterownik winien umgliwia¢ realizacg okresu akomodacyjnego ‘bezpiecznego zjazdu’ — tttosae
wydtuzenie sygnatu zielonegozeli po realizacji maksymalnej diugd sygnatu w strefie dylematu znajduje
sie pojazd.
Sterownik winien umgiwia¢ dynamicznedeklarowanie (programowanie) przy pomocy wywietlacza i
klawiatury sterownika przez uytkownika o odpowiednio wysokim poziomie degst

0 wartasci luk czasowych akomodacii,
wartasci czaséw mydzyzielonych sterowania,
wartasci czaséw mgdzyzielonych wydtaania ewakuacji,
wartasci maksymalnych diugei poszczegolnych okreséw akomodacii,
dofaczenia/odiczenia detektora do/od logiki stegcgj lub zastpienia detektora statym
zgloszeniem/statym brakiem zgloszenia lub g@ishia detektora procedurprogramowy
symulupca zgtoszenia na detektorze,

0 czuldéci poszczegOlnych kanatow detekcji wspétpracapych z ptlami indukcyjnymi

0 zmian w harmonogramie selekcji programéw sygnajizac
Deklarowanie w/w wartai winno take by mozliwe z notebooka — natg w tym celu dostarczy
Zamawiajcemu odpowiednie oprogramowanie.

O O0OOoo

Mozliwo$¢ petnego przetestowania reakcji sterownika na zghoisw od uczestnikéw ruchu. Sterownik
winien umaliwia¢ za pdrednictwem portu szeregowego wspoétgrac symulatorem zgtoszé. Przy
pomocy symulatora zglosze mazliwe winno by symulowanie dowolnych kombinacji zglogze
odpowiadajcych zgtoszeniom na detektorach.

Sterownik winien zapewnia mozliwos¢ zadeklarowania przy pomocy wgwietlacza i klawiatury
sterownika nadzoru granicznej wartcgci utrzymywania si¢ zgtoszenia lub jego brakuwraz z
mozliwoscia deklarowania przez sterownik sposobu reakcji na prekroczenie wartGci granicznej
(ignorowanie zgtoszenia, state zgtoszenie, prznie na harmonogram awaryjny, automatyczna sygjaula
zgloszenia).

Sterownik winien mié wbudowany nadz6r maksymalnego czasu oczekiwaniobsug zgtoszenia
(przekroczenie wartei granicznej winno powodowarzejcia do realizacji harmonogramu awaryjnego).
Razem ze sterownikiem winno zaStdostarczone oprogramowanie (nadej st do zainstalowania na
komputerze przersaym typu notebook) unitiwiajace :

o ‘tadowanie programéw sygnalizacji do sterownika,

0 odczyt dziennikéw zdarseze sterownika,

0 programowanie i odczyt wynikow pomiaréw ruchu zeretvnika,

0 zmiare parametréw sterowania w poszczegoélnych grupachnaizgcyjnych (dtugéci
sygnatéw minimalnych, okreséw akomodacji, czaséwdayzielonych wydtaania ewakuacji
realizowanego przezte wydtuzania ewakuacji).

Obudowaaluminiowa dwuscienna z Setnia gwarancj.

Sterownik powinien zost& wyposaony w sciemniacz stiacy do obniania jasndsci $wiecenia

sygnalizatorow w godzinach nocnych.

Sterownik powinien zosta& wyposazony w modem GPRS do monitorowania sygnalizacfiwietine;.

Sterownik powinien spetnig wymagania nasgpujacych przepiséw i norm :

* Rozporzadzenie Ministra Infrastruktury z dnia z dnia 3 lipca 2003 r. w sprawie szczegO6towych
warunkoéw technicznych dla znakéw i sygnatéw drogowsh oraz urzadzea bezpieczéstwa ruchu
drogowego i warunkéw ich umieszczania na drogach waz z Zahcznikiem Nr 3 do wiw
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Rozporzadzenia ‘SzczegoOtowe warunki techniczne dla sygnatéwirogowych i warunki ich
umieszczania na drogach’
 PN-EN 50556 Systemy sygnalizacji ruchu drogowego
Sterownik sygnalizacji w zakresie normy PN-EN 50p86vinien spetni&nastpujace warunki :
a) nominalne nagcie zasilania 230Vacrms -13% - +10%

b) reakcja na spadki nagia zasilania - zgodnie z nogm

c) czestotliwosé napkcia sieci 50Hz +/4%

d) wbudowany wyidcznik ra&znicowoprdowy — klasa T1

e) odporng¢ obudowy — klasa IKO7

f) stopiex ochrony obudowy — klasa V2

g) wbudowane zabezpieczenie nagjmwe — klasa W1

h) wymagane natenia sygnatu dla zachowania bezpigstea — klasy AF1
i) czas reakcji sterownika naghlly — klasa AG4 (< 0,3s)

i) analiza b¢dow — klasa X2

k) odpornd¢ na wibracje — klasa AM1

I) zakres temperatur pracy — klasy AB2, AE3 (@25 +55C )
m) zakres wilgotnéci pracy - klasa AK1

* PN-EN 50293 Kompatybilnd elektromagnetyczna EMC — Systemy sygnalizacji audtogowego
Norma wyrobu
* PN-EN 12675 Kontrolery sygnalizatoréw Funkcjonangnagania bezpiecastwa
Sterownik sygnalizacji w zakresie normy PN-EN 12@0svinny spetrd nastpujace wymagania :
a) wykrycie kolizji zielone-zielone — klasa AA1
b) wykrycie kolizji zielonezétte - klasa AB1
c) wykrycie braku wywietlania dowolnego sygnatu czerwonego konfliktowedlasa AF1
d) wykrycie sygnatow niepmdanych — klasa BA1
e) wykrycie sygnatéw niepadanych w czasiedttego-migajcego — klasa BB1
f)  wykrycie sygnatéw niepmdanych w czasigdttego-migagcego awaryjnego — klasa BC1
g) wykrycie braku sygnatu czerwonego w wyspecyfikowarapie sygnalizacyjnej - klasa CA1
h)  wykrycie braku ostatniego sygnatu czerwonego w \eggfikowanej grupie sygnalizacyjnej -
klasa CB1
i) wykrycie braku zdefiniowanej liczby sygnatéw czerwoh w grupie sygnalizacyjnej - klasa CC1
i) wykrycie braku sygnatowottych lub zielonych w grupach sygnatowych - ki&&l
k) sprawdzanie zgoddoi (compliance) — klasa DA1
I)  nadzér zapamtanych wartéci czasowych — klasa FAL
m) nadzor czstotliwosci pracy — klasa FB1
n) nadzor realizacji minimalnych wagm nastaw czasowych - klasa FC1
0) nadzér realizacji maksymalnych waitonastaw czasowych - klasa FD1
p) nadzér sekwencji sygnatdw — GA1
gq) nadzér czasOw railzyzielonych - klasa GB1
r)  nadzér bddow wefé — klasa HAL

Spemienie wymadgaw/w _przepisdw powinno ldypotwierdzone badaniami wykonanymi przez niezsde
jednostki badawcze.
Dostarczenie certyfikatow batlbedzie warunkiem koniecznym akceptacji sterownikaeprz

Zamawiajcego.

3.3.8. Wideodetekcja.

Wymagania dla systemu wideodetekcji
1. System wideo detekcji powinien skigdge z nasgpujacych elementow:

» kamer w obudowach wypaganych w odpowiednie uchwyty umieszczonych na kaoksjach
zgodnie z projektem,

 modutéw wideodetekcji (wideodetektoréw) przetwaszggh obraz z kamer umieszczonych w
szafie sterownika sygnalizagjvietlnej,

e przewoddéw zasilania kamer typu YKY 3*1,5 (1*1,0)opadzonych pomidzy sterownikiem
sygnalizacjiswietlnej a listwami zasilania w masztach sygnalypagch oraz przewodéw OWY
3*1,5 (3*1,0) prowadzonych pokdzy listwami zasilania w masztach azélaz kamer,



10.

11.

12.

13.
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e przewoddw transmisji obrazu typu XzZWDXpek 75-1,6/prowadzonych poreilzy sterownikiem

sygnalizacjiswietlnej a kada z kamer.
System wideodetekcji (wideodetektor + kamera) p@mirumaliwia¢ detekcg pojazdéw do odlegkei
minimum 120m od kamery.
Do detekcji pojazdéw naty zastosowa kamery kolorowe PAL 625 linii 0 wysokiej czéin z
przehczaniem dzig/noc.
Obudowy kamer powinny posiadatopiés ochrony co najmniej IP65 i bywyposaone w grzatki z
termostatami.
Kamery powinny by wyposaone w obiektywy o regulowanej ogniskowej utlimiajace precyzyjne
ustawienie na obiekcie optymalnej ostiopola widzenia kamery dla oldlenych przez projekt stref
detekcji (wymagana regulacja AUTO-IRYS).
Wideodetektory powinny kiy umieszczone w sterowniku sygnalizagjietinej, ktéry naley
wyposay¢ w moduty transmisji danych.
Kazdy z wideodetektoréw powinien urdiwiaé¢ zdefiniowanie minimum 25 stref detekcji wirtualnej
dla jednej kamery. Wideodetektor powinien uthwia¢ programowe deklarowanie na wynikach
detekcji dla poszczegdlnych stref funkcji logiczhy©R, AND, NAND, MzN oraz operaciji filtracji i
wydtuzania zgloszé obecndci pojazdow.
Strefy detekcji wirtualnej powinny miemozliwo$¢ eliminowania wzbudzeod poruszajcych sg cieni.
Mozliwe powinno by programowanie na wideodetektorze dla poszczegblsiref detekcji wirtualnej

» identyfikacji pojazdéw kierunku porusaaych st zgodnie z kierunkiem ruchu,

» identyfikacji pojazdow poruszagych st przeciwnie do kierunku ruchu,

» obecndci pojazdow w strefie,

» detekcji pojazddéw stagych.
llos¢ wyjs¢ transmisji rownolegtej wyprowadzonych z jednegodeddetektora powinna wyndsi
minimum 8.
Wideodetektor powinien unitiwia¢ przestanie do sterownika sygnalizagjiietinej informacji o ztej
widoczndci uniemaliwiajacej prawidtova detekcg pojazdow.
Wideodetektor powinien umbwia¢ podghd obrazéw przesytanych przez kamew czasie
rzeczywistym.
System wideodetekcji powinien posigdmozliwos¢ rozbudowy o wideoserwer w celu przesylania
obrazu z kamer do centrum monitorowania.
System wideodetekcji powinien posigdaozliwos¢ zdalnej zmiany parametrow.
System wideodetekcji powinien posigdaozliwos¢ obserwacji obrazu z kamer z naniesionymi na nim
lokalizacjami stref wideodetekcji oraz powinien ailiwia¢ obserwagj w czasie rzeczywistym
pojawiania s zgtoszé w tych strefach.

W ramach zadania nalg dostarczy oprogramowanie do monitorowania sygnalizégjietinej (1 licencja).
Przy pomocy tego oprogramowania rigleapewnt realizacg wymienionych poriej funkcji zdalnego
monitowania sygnalizacfwietlnej, sterowania i pomiaréw ruchu.

Licencja na w/w oprogramowanie powinnattbezterminowa. tytkowanie tego oprogramowania nie 1eo
wigzat sie z zadnymi dodatkowymi kosztami dla wkiciela sygnalizaciji.

WYMAGANIA DLA SERWERA SYSTEMU CENTRALNEGO MONITOROWA NIA, STEROWANIA | POMIAROW RUCHU

ORAZ ODNOSNIE WSPOLPRACY SERWERA ZE STEROWNIKAMI SYGNALIZACJI  SWIETLNEJ

Serwer systemu sterowania, monitorowania i pomiaravehu powinien zapewéi wymiare ze
sterownikiem sygnalizacfiwietlnej nastpujacych danych :
w zakresie monitorowania pracy sygnalizacji i morotvania ruchu

0 zbiorczy podgld prawidtowdci pracy sygnalizacji w postaci symbolu na mapiasta - kolor
symbolu powinien zmienéa sie zaleznie od realizowanego trybu pracy i/lub wysenia
awarii elementéw i detekcji,

0 wizualizacja na mapie skrzgwania i diagramach paskowych stanéw grup sygraljagich z
rozr&nieniem zielonego statego oraz poszczegélnych Gkreakomodacji (aktualizacja
informacji w czasie rzeczywistym),

0 wizualizacja na mapie skrzgwania i diagramach paskowych stanéw zgtasz detektorach
(aktualizacja informacji w czasie rzeczywistym),

0 wizualizacja na mapie skrzgwania wysterowania potwierdzedla pieszych (aktualizacja
informacji w czasie rzeczywistym),

0 wizualizacja na mapie skrzgwania grup sygnalizacyjnych, w ktorych uszkodzemeérddia
Swiatta,

0 wizualizacja na mapie skrzgwania uszkodzonych detektoréw oraz detektorow szgioia
ktérych s symulowane,
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0 wizualizacja czaséw oczekiwania zgtosze obstug,
0 wizualizacja wartéci krétkoterminowych pomiaréw ruchu (pomiary realzane w
interwatach 5 - 15min),
0 wizualizacja mocy i napé mierzonych w czasie rzeczywistym w torach sygaaiiz
0 sygnalizacja wyspienia awarii elektrycznej instalacji sygnalizadjib pojawienia si
ostrzeenia o przepaleniugiarowek,
0 wizualizacja wartéci progowych awarii i ostrzen napk¢ i mocy zaprogramowanych w
sterowniku,
w zakresie maiwosci zdalnej edycji parametrow pracy sterownika zvegza
0 zmiana trybu sterowania (praca trOjbarwna, sterdgavaidite migajce, sygnalizacja
wytaczona) i/lub zalczenia dowolnego programu umieszczonego w geansterownika oraz
wymuszenia powrotu sterownika do pracy lokalnej,
o zdalna edycja warfgi progowych awarii i ostrzen napke¢ i mocy sterownika,
o zdalna edycja warfgoi progowych detekcji agtej obecnéci zgtoszenia lub gitego braku
obecndci,
0 zdalna edycja datzania i odiczenie wy§¢ detektoréw do logiki steragej, symulowanie
stalego zgtoszenia na detektorze, stalego bralaszghia, symulowanie okresowych zglagze
0 zdalne programowanie generatoréw symudyg¢h zgtoszenie,
0 zdalne programowanie reakcji sterownika na ayvdetektora (state zgtoszenie, pkpg na
harmonogram awaryjny, zgizenie symulacji zgtosag,
o zdalny dostp do wszystkich dziennikéw zdarzerzadzenia - zaréwno logéw toru sterowania
jak i toru nadzoru, mdiwos¢ odczytu logéw i ich archiwizowania w serwerze systi,
o zdalna modyfikacja czasu i daty sterownika z seewefsynchronizacja czasu i daty),
o zdalny restart sterownika z serwera,
o zdalne fadowanie oprogramowania do sterownika weser — opcja powinna dotyczgataici
oprogramowania sterownika,
0 zdalne wprowadzenia zmian w harmonogramach selpkagramow sterownika,
0 zdalne konfigurowanie nagtujacych parametréw sterowania ruchem
1. wartdsci luk czasowych akomodacii,
2. wartaici czaséw midzyzielonych sterowania,
3. wartaici czaséw midzyzielonych wydtaania ewakuacii,
4. wartcsci maksymalnych diugei poszczegélnych okreséw akomodacji.
w zakresie pomiaréw ruchu

0 programowanie krétkoterminowych pomiaréw ruchuditaty pomiarowe 5 - 15 min),

0 programowanie diugoterminowych pomiaréw ruchu (vzskee detektoréw sterownika ktéreda
realizowaty pomiary, wskazanie horyzontu pomiaréwskazanie diugai interwatu pomiarowego,
odczytu danych o ruchu, wizualizacja danych w postabelarycznej i w postaci wykreséw z
mozliwoscia ich drukowania),

Serwer systemu powinien zapewhiaby dla poszczegdlnycliytkownikéw systemu mdiwe byto
zaprogramowanie ich uprawiie szczegolngci jezeli chodzi o maliwos¢ dokonywania zmian parametréw
sterownika.

4.  Sprzet

Urzadzenia pomocnicze, transportowe i ochronne stosevpary robotach elektrycznych powinny
odpowiadé ogdlnie przygtym wymaganiom, co do ich jaka oraz wytrzymaléci.

Maszyny, urzdzenia i sprgt zmechanizowany aywane na budowie powinny ndieustalone
parametry techniczne i powinny dyistawione zgodnie z wymaganiami producenta orazostane
zgodnie z ich przeznaczeniem.

Urzadzenia i sprgt zmechanizowany podlegag przepisom o dozorze technicznym, eksploatowane
na budowie, powinny méeaktualnie wane dokumenty uprawnige do ich eksploataciji.

Wykonawca przyspujacy do wykonania sygnalizacgjivietinej winien wykazywaé si¢ mozliwoscia
korzystania z nagpujacych maszyn i spetu gwarantujcych wiaciwa jakaos¢ robét:

e zurawia samochodowego,

» samochodu specjalnego linowego z platfgirhalkonem,
e spawarki transformatorowej do 500 A,

«  zag:szczarki wibracyjnej spalinowej 70°h,
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e recznego zestawéwidrow do wiercenia poziomego otworéw él@dnicy 15 cm,
*  sprzarki.
Sprzt musi spetnia wymagania o ktérych mowa w ST.

Transport materiatéw i elementéw

Srodki i urzmdzenia transportowe powinny dyodpowiednio przystosowane do transportu
materiatéw, elementéw, konstrukcji udzen itp. niezlednych do wykonania danego rodzaju robot
elektrycznych. W czasie transportu rnglezabezpieczy przemieszczane przedmioty w sposéb
zapobiegajcy ich uszkodzeniu.

Wykonawca przygpujacy do wykonania sygnalizacjwietinej winien wykazé sig mozliwoscia
korzystania z nagpujacychsrodkéw transportu:

e samochodu skrzyniowego,

e samochodu dostawczego,

e samochodu samowytadowczego,
e przyczepy do przewnia kabli.

W czasie transportu, zatadunku i wyladunku orazaddvania aparatury elekirycznej
i urzadzen rozdzielczych naley przestrzegazalecé wytworcow.

Zaleca s} dostarczenie uggzizen i ich konstrukcji oraz aparatéw bezpednio przed monggm, w
celu unikngcia dodatkowego transportu wegirznego z magazynu budowy. Stosowaimedki i
urzadzenia transportowe winny spelaia warunki ustaw
o transporcie drogowym.

Na srodkach transportu przewone materiaty i elementy powinny dyabezpieczone przed ich
przemieszczaniem, ukladane zgodnie z warunkamisp@tu wydanymi przez wytwoége dla
poszczegolnych elementow.

Wykonanie robot

Ogolne wymagania dotycgce robot
Wykonawca rob6t jest odpowiedzialny za j&koich wykonania oraz za zgodito
z dokumentagj projektowva.

Rodzaje (typy) kabli, ugdzer, osprztu i materialbw pomocniczych zastosowanych do
budowy linii powinny by zgodne z podanymi w dokumentacji projektowej. dsstvanie do budowy
linii innych rodzajéw kabli i osprgu niz wymienione w dokumentacji projektowej dopuszczgbst
jedynie pod warunkiem wprowadzenia do dokumentgumjpjektowej zmian, uzgodnionych w
obowigzujacym trybie z Inwestorem i Projektantem.

Prowadzenie rob6t wymaga

Stosowania si do warunkéw i wymaga podanych w przepisach zwganych oraz uzgodnie
wykonania robét z jednostkami utrzymaymi dane obiekty.

Odbiér placu budowy

Przed rozpocgiem rob6t elektrycznych wykonawca powinien zapézrgie z obiektem
budowlanym (lub terenem), gdzieda prowadzone roboty oraz stwierdzidpowiednie przygotowanie
frontu robot.

Odbiér placu budowy przez wykonagcpowinien by dokonany komisyjnie z udziatem
zainteresowanych stron i udokumentowany spisanietokotu.

Koordynacja robét elektrycznych z innymi robotami
Koordynacja robdt budowlano-mouatavych poszczegoélnych rodzajéw powinnat lidokonywana
we wszystkich fazach.

Koordynacja naley obja¢ projekt organizacji budowy, szczegétowy harmonagraobét
elektrycznych oraz pomocnicze roboty ogélnobudowlawizane z robotami elektrycznymi.
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6.2.

6.3.

6.4.

6.5.

Roboty ziemne — wykopy pod fundamenty i kanalizagj kablowa

Przed przyspieniem do wykonywania wykopoéw, Wykonawca ma oh@ek sprawdzenia
zgodndci rzednych terenu z danymi w dokumentacji projektowegjzonceny warunkéw gruntowych.

Metoda wykonywania rob6t ziemnych powinnattdobrana w zaleosci od gkbokasci wykopu,
uksztattowania terenu oraz rodzaju gruntu. Pod domehty prefabrykowane zaleca siykonywanie
wykopow wasko-przestrzennychecznie. Ich obudowa i zabezpieczenie przed osypameminno
odpowiadé wymaganiom PN-B-10736:1999 [16].

Wykopy pod maszty naly wykonywa recznie, bez zabezpieczenigcian bocznych, z
zastosowaniem bezpiecznego nachylenia skarp.

Wykopy pod fundamenty prefabrykowane lub maszty ipaw by¢ wykonane bez naruszenia
naturalnej struktury dna wykopu, zgodnie z PN-BB®&0999 [2].

Wykop rowu dla kanalizacji powinien byzgodny z dokumentagjprojektows. Wydobyty grunt
powinien by sktadowany z jednej strony wykopu. Skarpy rowkavipmy byt wykonane w sposéb
zapewniajcy ich stateczni.

W celu zabezpieczenia wykopu przed zalaniem avad opadow atmosferycznych, naje
powierzchng terenu wyprofilowd ze spadkiem unitiwiajacym tatwy odptyw wody poza teren
przylegajcy do wykopu.

Zasypanie fundamentu lub kabla nglewykona zgodnie z norm PN-S-02205:19998[9] z
wymiam gruntu nazwir lub pospolk, zagszczé warstwami o grubfi odpowiedniej dla
zastosowanego spitm zagszczagcego, aby uzyska wspétczynnik zagszczenia réwny 1,0
potwierdzony przez laboratorium drogowe. Zsarzenie naly wykonywa w taki sposob, aby nie
spowodowa uszkodzé fundamentu lub kanalizacji.

Nadmiar gruntu z wykopu, pozos{ay po zasypaniu fundamentu lub kanalizacji maaywiez¢.

Montaz kanalizacji kablowej

Przy wykonywaniu przepustéw pod drogami przeznagaomo ruchu kotowego odlegié miedzy
go6rm czesécia ostony a powierzchaidrogi nie powinna by mniejsza ni 100 cm. Dla terenéw bez
nawierzchni odleg® miedzy gorm, czescia ostony a powierzchai gruntu powinna wynoéi co
najmniej 70 cm, pod chodnikami co najmniej 50 cmdle@tas¢ pomidzy powierzchniami
zewrgtrznymi rur prowadzonych obok siebie powinna wyhoesinimum 5 cm. Rury ukladanalery w
wykopie otwartym na podsypce z piasku frakcji 0-8&m grubdgci min. 10 cm. Grub& warstwy
piasku nad rur nie mae by mniejsza ni 10 cm. Wypetnienie do poziomu gruntu zedoy¢ wykonane
z przesianego materiatu dgghego na miejscu. Rury naleuklada ze spadkiem co najmniej 0,1% w
kierunku studzienki kablowej. Metedutozenia przepustow pod jezdniami (przekop otwarty lub
przewiert eczny) okréli projekt budowlany. Zastosowaury w kolorze niebieskim (kable do 1kV)
Wprowadzenie rur do studzienki uszczélmianky silikonowa. Studnie kablowe lokalizowaw
odlegtasci min. 1,0m od kraedzi jezdni.

Montaz masztoéw sygnalizacyjnych

Maszty powinny b¥ posadowione przy zastosowaniueddw betonowych, zabezpieczone
antykorozyjnie poprzez cynkowanie galwaniczne lybkowanie natryskowe. Maszt najeustawia
tak, aby otwory do mocowania sygnalizatorow znajalgwsk na odpowiednich kierunkach, a
wychylenie jego od pionu nie przekraczato 0,001akgsci masztu.

Ukladanie kabli

Kable naley uktada& w projektowanej kanalizacji kablowej. Uktadanidobkgowinno by zgodne z
normy N SEP-E-004 [23] i BN-89/8984-17/03 [19]. Temperat otoczenia przy uktadaniu kabli nie
powinna by mniejsza ni 0°C. Kable powinny b§ uktadane w sposob wyklucaay ich uszkodzenie
przez zginanie, skcanie, rozciganie itp. Kabel mina zgina jedynie w przypadkach koniecznych,
przy czym promi#é gigcia powinien by mazliwie duzy, jednak nie mniejszy nil0-krotna zewetrzna
jegosrednica. Kabel powinien posiatlaznaczniki identyfikacyjne.

Przefcia pod drogami wykoriaprzewiertem bez naruszania stanu nawierzchni dvogiurze
ochronnej na gbokasci min. 1,5m licac od najniszej radnej terenu (w pasie drogowym) do gérnej
krawedzi rury ochronne;j.

Zaleca st przy masztach, szafie zasijep-pomiarowej i sterowniku; pozostawienie zapasow
eksploatacyjnych kabla diugm 0,5m na kadym podejciu.



6.6.

6.6.1.

6.6.2.

6.6.3.

Po ulaeniu naley zmierzy¢ ciagtos¢ zyt i rezystana izolacji poszczegélnych odcinkéw kabli
energetycznych induktorem o nagiu nie mniejszym i 2,5 kV, przy czym rezystancja nie pgoby¢
mniejsza ni 20 MQ/m.

Montaz pojedynczych aparatéw, odbiornikow, szafek sterowinzych

Mocowanie obudowy

Aparaty, odbiorniki, szafki rozdzielcze i sterowréc naley mocowd& zgodnie ze wskazaniami
podanymi w instrukcji montawe]j wytwaorcy i uwzgdniajac nastpujace warunki:

jezeli urzadzenie jest mocowane na konstrukcji, tglga uprzednio umocowazgodnie z
projektem, jeeli mocowanie tej konstrukcji nie zostato wykongamey robotach budowlanych.

konstrukcg pod uradzenie nalgy mocowa& do podiga w zalenosci od jej rodzaju za
pomoa w betonowanych kotew, kotkéw rozporowych, spawasiab lub wketéw oraz
przewidzianych do tego celu elementéw konstrukogfny

urzadzenia (aparaty, odbiorniki, tablice) natemocowa srubami lub wketami do stalowych
konstrukcji (ewentualnie aparaty w rozdzielnicachzeg mocowanie zatrzaskowe na
prefabrykowanych listwach morawych), natomiast do podta (ciana, strop) na kotkach
kotwiacych rozporowych lub w betonowanych kotwackruby nalgy umieszcza we
wszystkich otworach ustlzenia stiacych do ich mocowania.

Kable i przewody

Przed przysipieniem do prac elektro-moritawych sprawdzi prawidtowdé mocowania
i ustawienia aparatéw i odbiornikéw.

Whprowadzenie przewodéw do udzen (aparaty, odbiorniki, tablice) nate wykona zgodnie ze
wskazowkami podanymi w instrukcji moatavej wytworcy i uwzgtdniajac nasgpujace warunki:

w miejscach navanych na uszkodzenia mechaniczne przewody doprawadmusza hy
chronione.

przewody wychodae z rur powinny b§ zabezpieczone przed mechanicznymi uszkodzeniami
izolacji, np. przez zal@nie tulejek izolacyjnych.

przewody odbiornikdw i aparatow nie powinny przdtosapkzen, a przewdd ochronny
powinien mi€ wigkszy nadmiar diugei niz przewody robocze.

zewretrzne warstwy ochronne pragizonych przewodéw wolno usuwaylko z tych czsci
przewodu, ktére po poattzeniu leda niedos¢pne.

przy pohczeniu odbiornika lub aparatu z instalacja w rutalowej naley wykona
pofaczenie za pomocy kéda umaliwiajacego demontaaparatu bez demontowania rury.

w przypadku, gdy instalacja jest wykonana przewddabelkowymi lub oponowymi a aparat
lub odbiornik jest zaopatrzony w dtawik, najeuszczelni przewdd zgodnie z warunki
wykonania instalacji szczelnych.

Przytaczenie pod zaciski

Miejsca przyhczeh zyt przewodow z zaciskami odbiornikéw powinnyébgioktadnie oczyszczone.
Samo paiczenie musi by wykonane w sposdéb pewny pod wadgm elektrycznym
i mechanicznym oraz zabezpieczone przed ostabiersdyn docisku i korozja. Ponadto naje
zachowa nastpujace wymagania:

zyla przewodu powinna I8y pozbawiona izolacji tylko na diugo niezlzdnej dla
prawidiowego paiczenia z zaciskiem.

koniec zyty wielodrutowej naley zabezpieczy przed maliwoscia oddzielenia si
poszczegolnych drutow lub siek np. przez kicéwke lub zaprasowana tulejkdopuszcza
si¢ zakaiczenia z dobrze pocynowanymicem w przypadku przewodowzgtami Cu).

dhugas¢ zyt wprowadzonych do odbiornika lub aparatu powinmaazliwiaé przylczenie ich
do dowolnego zacisku.

konce zyt przewoddéw wprowadzonych do odbiornika, a nie argystanych naley izolowa
i unieruchomg.
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 na zyly naley zatazy¢ oznaczniki (z symbolami zgodnymi ze schematem) atenmtu
izolacyjnego.

e zyly przewoddw powinny by oznaczone zgodnie z nognPN-EN 60446:2008[37], PN-HD
308 S2:2007[38]

6.6.4. Cechowanie uradzeh, odbiornikéw i aparatéw

Kazde uradzenie, aparat i odbiornik naleoznakowd symbolem zgodnym ze schematem. Aparaty
przeznaczone do sterowania i sygnalizacji nie zdowemne na sterowanych wdzeniach naley
zaopatrzy w nazve i opis funkcjonalny.

6.7. Technologia montau petli detekcyjnych

Wykonawca winien w szczeg6lny spos6b zadbataranne wykonanie i zabezpieczenriti pgodnie z
SST. Zaleca si ulozenie przewodow gili w warstwie whzacej nawierzchni — przed wykonaniem
warstwy $cieralnej. (jeeli wykonaniu sygnalizacji towarzyszoboty drogowe zwizane z wymiam
nawierzchni).

6.7.1. Wykonywanie rowka pod przewod ptli w nawierzchni jezdni

1. Potazenie rowka w nawierzchni nale zaznacz§ kredy, zwracajc szczegdllna uwag aby
odstp miedzy rowkiem, a linia segregacyjnasgdniego pasa ruchu nie byt mniejszy b
cm;

2. Rowek nie mae posiada nar@nikow o katach mniejszych , mil35 ° (naley wykona
ukosne rowki w odlegtéci 15 cm od kadego narénika);

3. Szerokdé¢ rowka musi by o okoto 2mm wiksza nik $rednica przewodu, tj. 6 -7mm dla
przewodu LgYd 2,5 mm2;

4, Optymalna gibokas¢ rowka wynosi 75 mm,

5. Rowek w nawierzchni , gdzie biegnie ,bierna'e&z przewodu pgtli do kraweznika, winien
mie¢ szeroké¢ dwukrotnejsrednicy przewodu plus ok. 4mm, tj. ok. 13mm;

6. przewody ptli przeprowadz przez krawznik otworem wywierconym podakem 45 ° do
nawierzchni, grednicy umaliwiajacej wprowadzenie rurki RL 16, np. 18 - 20mm;

7. Przy wyciu np. diuta, naley usura¢ nieréwndci scianek rowka, nie uszkadaajjego gérnych
czesci;

8. Rowek naley odwodné, osuszy i odkurzyt przy pomocy kompresora; nalesprawdzt, czy

na dnie rowka nie znajdupie fragmenty nawierzchni, ktére mogtyby uszkddaizewdd gtli.

6.7.2. Instalowanie przewodu gtli detekcyjnej

1. Przewdd ptli musi by¢ uktadany w rowku zupetnie suchym; powinieade na dnie rowka;
dla utrzymania przewodu przy dnie, mocéwgop za pomocy np. drewnianych klindw, ktére
nalezy usury¢ podczas wypetniania rowka masitumiczr;

2. Od miejsca zakiczenia rowka ¢li, do punktu padczenia z feederem, przewody nale
skreci¢ (10 skecen na metr); w wywierconym w krawniku otworze, przewody natg
prowadzé w rurce polietylenowej od strony rowka, rurka poma by uszczelniona, aby
zapobiec wnikaniu do niej wypetniacza,

3. Po uteniu przewodu ¢li w rowku, rowek naley wypetnic wypetniaczem dobrej jakoi
mas zalewowa bitumiczna o dej przyczepnéci i odporngci na nacisk o parametrach
spetniajcych wymagania podane w tabeli pji

Lp. Wiasciwosé Jednostka Wymaganie wedtug
Z/96-03-003

1 Penetracja w temperaturze 25 °C 0,1 mm 70-100

2 Temperatura naknienia PiK °C >80

3 Splywna¢ w temp. 60°C, w czasie 30 mm <3,0
minut pod lgtem 15°

4 Mrozoodporné (upadek 4 kul z szt. min. 3 kule cale
wysokaci 250cm; temp. -20°C




6.7.3.

6.7.4.

6.8.

5 Temperatura wypetniania °C podaje producent
Odporna¢ na przegrzanie; przyrost
6 temperatury negknienia PiK po °C <10
wygrzewaniu prébki w 240°C przez 4
godziny
Wydtuzenie w temperaturze -20°C:
prébka niewygrzewana; szczelina mm
gruntowana
probka niewygrzewana; szczelina mm >4,0
7 niegruntowana
probka wygrzewana; szczelina gruntowana mm
probka wygrzewana; szczelina mm
niegruntowana

5

4. Zaleznie od rodzaju stosowanego wypetniacza, w przypaukétérych mas bitumicznych,
korzystne jest nagrzanie gornej powierzchni rowkaelu lepszego spojeniaviezo wylanej
masy z nawierzchnia;

5. Koncowki przewodu gtli, jezeli nie maja by natychmiast patzone feederem, muszady
zaopatrzone w kotpaki ochronne;
6. Przed i po wylaniu masy uszczelniegj, naley wykona opisane porej pomiary.

Wykonanie mufy przewod petli — feeder

Pokczenie feedera z przewodamitlpmusi by pofaczeniem lutowanym, zabezpieczonym maf
rur termokurczliwych. Nie nakly pozostawid nadmiernego zapasu przewodttliplub kabla feeder
poniewa maze to spowodowaniewtaciwa prae: petli.

Pomiary i czynndéci sprawdzajace

Po zakaczeniu kolejnych etapéw instalacjgth, nalezy wykona nastpujace pomiary i czynnii
sprawdzajce:

1. Po ul@eniu przewodu gli w rowku , lecz jeszcze przed zalaniem wypetn&m:
pomiar rezystancji i indukcyjroi petli; pomiar rezystanciji izolacji kablagpi wzgledem ziemi
(nie mniej nk 100 MQ); sprawdzenie iléci zwojow.

2. Po dokhczeniu ptli do kabla i podczeniu kabla z listwa zaciskowa sterownika (detekto
musz, by¢ wtedy odhczone): pomiar rezystancji i indukcyjw petli z kablem; pomiar
rezystancji izolacji wzglddem ziemizyt petli z kablem przy zwarciayt miedzy sola (nie mniej
niz 100 MQ). Pomiary rezystancji izolacji wykotamiernikiem o nagiciu 500 V DC. Jeeli
Zmierzone wart@&i sa nizsze od wyej wymienionych, wskazuje to na uszkodzenia izolat)
uptywy w punktach paczen.

3. Po wypetnieniu rowka i stwardnieniu wypetniaczalesa ponownie dokon&pomiardw tak,
jak podano w pkt. 2.

Po wykonaniu powsszych czynnéci nalery sporadzi¢ ,Protokét pomiaréw instalaciigtli”, ktory
powinien zawiera zmierzone wartii, dat wykonania pomiaréw oraz uwagi dotyce ewentualnych
elementéw mogrych zaktoca detekcg, np. zbrojenia.

Wykonanie ochrony przeciwporazeniowej przy uszkodzeniu (dodatkowa)

Jako ochroa przeciwporaeniowy przy uszkodzeniu (dodatkowa) zastosowano samoezynn
wylaczanie zasilania zgodnie z nanPN-HD 60364-4-41:2009 [10]. W sieci zasilegj (do
sterownika) przewiduje siuktad TN-C, tzn. wspoélny przewod ochronny i nelmyaPEN, natomiast w
sieci rozdzielczej (do sygnalizatoréw) uktad TNtS). oddzielny przewdd ochronny PE i neutralny N.

Szyre PE sterownika patzy¢ z uziomem. Zastosowauziom pionowy z mtéw stalowych
miedziowanych. Rezystancja uziomu nie powinna lpamza 30 Q. Wszystkie elementy podlegag
ochronie paiczy¢ przewodem ochronnym PE z sayRE w sterowniku. W instalacji jako przewod
ochronny PE wykorzystawolnezyly kabli sygnalizacyjnych.
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6.9. Wykonanie ochrony przeciwprzepgciowej

W celu ochrony przeciwprzeggiowej sterownik winien by wyposaony w hybrydowy
ogranicznik przepi klasy Il na zasilaniu oraz wejach i wygciach sygnatowych i transmisyjnych.

6.10. Montaz sygnalizatoréw

Sygnalizatory naley montow& na uprzednio zamocowane do masztéw konsole w bposo
przewidziany przez wytwoec

Od zaciskéw gtowic do oprawekarowek znajdujcych s w komorach sygnatowych nale
poprowadzt przewody miedziane z izolacjvzmocnion o przekrojuzyty nie mniejszym ni 1 mnf.

Przewody powinny hy zabezpieczone przed uszkodzeniami izolacji w teakeh przecigania
przez rury i podczas poiejszej eksploatacji, gdy nam@ne teda na tarcie o krawdzie wewrtrzne
konstrukcji. Sygnalizatory dla pojazdéw umieszczobek jezdni natey odchylic o kat od 5 do 10 w
strorg jezdni, natomiast sygnalizatory podwieszone naddrjga nalezy pochyl¢ w kierunku
nadjezdzajacych pojazdow o & od 5 do 10 w stosunku do ptaszczyzny prostopadtej do osiidjak
pokazano narys. 1.

Nalezy zwrdcié uwag: na takie zamocowanie sygnalizatoréw, aby zachowana przepisowa
skrajnia. Wysoké¢ mocowania sygnalizatora winna wyndgi,20 m do dolnego wspornika .
Sygnalizatorydczy¢ we wryce rozdzielczej przewodem YDY 4 x 1,5 mm2 i YDY 3,6 mnf za
posrednictwem listwy zaciskowej z zaciskami ggmowymi klatkowymi.
Kolorystyka zaciskow :

. pomaraczowy — przewoéd fazowy,

. niebieski — przewdd neutralny N,

. z0ky z zielonym — przewdd ochronny PE - quay¢ z metalowymi elementami
konstrukciji,

. szary — obwody o naggiiu bezpiecznym — przyciski i potwierdzenie zgltosae24V.

Na wysegnikach zamontowaekrany kontrastowe petne (nizuaowe) o szerokiai 650 mm.

6.11. Montaz sterownika

Montaz sterownika naley wykona& na fundamencie betonowym wedtug instrukcji dogtanej
przez producenta.

7. Kontrola jako sci robot

Kontrole jakosci rob6t naley przeprowad@ zgodnie z normami i przepisami awymi dla
danego rodzaju robo6t oraz uwagami zawartymi w SST.

7.1.  Wykopy pod fundamenty i kanalizacjg

Lokalizacja, wymiary i zabezpieczenie écian  wykopu powinno by zgodne
z dokumentagj projektowv i SST.

Po zasypaniu fundamentéw lub kanalizacji maleprawdzt wskanik zag:szczenia gruntu oraz
sprawdzé sposéb usugncia nadmiaru gruntu z wykopu.

7.2. Fundamenty

Program badapowinien obejmowasprawdzenie ksztattu i wymiaréw, wydlu zewrtrznego oraz
wytrzymaitaci.

Parametry te powinny Byzgodne z wymaganiami zawartymi w dokumentacji gktgwej oraz
wymaganiami PN-B-03322:1980 [1]. Ponadto nwlesprawdzé dokltadndé ustawienia w planie i
rzedne posadowienia.

7.3. Maszty z sygnalizatorami
Elementy masztow powinny bygodne z dokumentacprojektova i SST.
Maszty z sygnalizatorami po ich mo#atia podlegaj sprawdzeniu pod wzgllem:
1. dokifadndci ustawienia pionowego konstrukgiji,
2. rodzaju sygnalizatoréw,
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3. prawidlowdci ustawienia sygnalizatoréw,
4. jakosci polczen kabli i przewoddéw we wgkach kablowych i w komorach sygnalizatoréw,
5. jakaosci polaczen srubowych masztow, wysgnikow,
6. konsol i sygnalizatoréw,
7. stanu antykorozyjnej powtoki ochronnej wszystkitdneentéw metalowych.
Kanalizacja kablowa
W czasie wykonywania i po zakczeniu robét naley przeprowadzi nastpujace pomiary:
— poziomu utgenia pokryw studni wzgtlem terenu,
— zabezpieczenia przeciwwilgociowego,
— uszczelnienia przeciwgazowego,
— droznosci wywietrznikdw w pokrywach studni,
— gtebokadsci utozenia rur,
— grubdci podsypki piaskowej nad i pod rurami,
— odlegtcci miedzy rurami.
Ponadto naley sprawdzé wskanik zag;szczenia gruntu i rozplantowanie nadmiaru ziemi.

Kable

W czasie wykonywania i po zakezeniu robot kablowych nalg przeprowadzi pomiary
rezystancji izolacji i cigtosci zyt kabla.

Ochrona przeciwporazeniowa

Po wykonaniu ochrony przeciwpdeniowe] naley sprawdzt jakos¢ polczen przewodow
ochronnych, wykona pomiary rezystancji uzioméw i sprawdzdziatanie wydcznika ré&nicowo-
pradowego.

Sterownik
Po zamontowaniu sterownika nayesprawdzt:
1. wyposaenie,
2. jakos¢ polczen srubowych pomgdzy fundamentem a konstrukgj
3. stan powtok antykorozyjnych,
4. jakoi¢ polaczen kabli: zasilagcego, sygnalizacyjnych i telekomunikacyjnych.

Sprawdzenie dziatania sygnalizaciji
Przed whczeniem sygnalizacji do pracy najedokona sprawdzenia dziatania sygnalizacji przez:
wyswietlanie sygnatiéttego migaacego przez co najmniej jesldokb,
kontrok poprawndci dziatania nagpujacych uktadéw nadzoragych:
sygnatdéw czerwonych, co najmniej w grupach sygngtwdla pojazdow,
kolizji sygnatéw zielonych w grupach kolizyjnych,
dhugdsci cyklu i wkasciwych czasow realizacji programéw sygnalizacyjnych
napkcia zasilania,
pracy zdalne;j.

No oh~wDdPRE

Dziatanie uktadéw nadzoragych: sygnaty czerwone, kolizyjsd sygnatéw zielonych oraz dtugb
cyklu, powinno natychmiast wprowadzaterownik w tryb pracy awaryjnej w przypadku zadania
uktadu wraz z zapartianiem rodzaju i miejsca awarii, kasowanym w monensungcia przyczyny.

Uktad nadzorujcy napecie zasilania powinien w przypadku stwierdzeniaigbma napicia poza
dopuszczala granie, automatycznie przetzy¢ sterownik na zasilanie rezerwowe lub go aggh(.

Uktad nadzorujcy prag zdalm sterownika powinien, w przypadku stwierdzenia prge w
pofaczeniu ze sterownikiem koordynmpym prag, spowodowé przefcie nadzorowanego sterownika
na prag z programem indywidualnym.
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Zasady posgpowania z wadliwie wykonanymi elementami robot

Wszystkie materiaty nie spetnigie wymaga ustalonych w odpowiednich punktach SST zastan
przez inspektora nadzoru inwestorskiego odrzucone.

Wszystkie elementy robét, ktére wykazupdstpstwa od postanowieSST zostam rozebrane i
ponownie wykonane na koszt Wykonawcy.

Obmiar rob6t

Jednostka obmiarawjest 1 m, 1 dr) 1 szt, 1 My, 1 nf, 1kg, 1szt. . Do obliczenia naksci
przyjmuje st faktyczra diugcs¢ linii kablowych i kanalizacji kablowej oraz #6 wykonanych
fundamentéw i montowanych konstrukcji.

Obmiar rob6t polega na sprawdzeniu wykonania wkiglst elementdéw, zgodnie
z Przedmiarem robo6t stanawym element materiatow przetargowych.

Odbior rob6t

Jednostka obmiarawjest 1 m, 1 drf) 1 szt, 1 M 1 nf, 1kg, 1szt. . Do obliczenia natesci
przyjmuje s¢ faktyczrmy dtugas¢ linii kablowych i kanalizacji kablowej oraz #6 wykonanych
fundamentéw i montowanych konstrukgciji.

Obmiar robét polega na sprawdzeniu wykonania wgmfst elementéw, zgodnie
z Przedmiarem rob6t stanawym element materiatow przetargowych.

Ogodlne zasady odbioru robot

Roboty uznaje giza wykonane zgodnie z dokumentagjojektovs i SST, jeeli wszystkie pomiary
i badania daty wyniki pozytywne.

Odbior robo6t zanikaj acych i ulegapcych zakryciu

Przed odbiorem ostatecznym zgah oraz skomplikowanych instalacji elektrycznyclaleay
przekazé Inwestorowi poszczeg6lne fragmenty instalacji wdire odbioréw agciowych.

Odbiorowi robot zanikagych i ulegajcych zakryciu podlegaj

1. wykopy pod fundamenty i kanalizagj

wykonanie fundamentow,
wykonanie studni kablowych,
utozenie rur ostonowych z wykonaniem podsypki pod i na@mi,
wykonanie uziomow,
zasypanie oraz zagzczenie.
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Odbior ostateczny roboét

Odbioér ostateczny przeprowadza sia podstawie technicznych warunkéw odbioru robdty p
przestrzeganiu ogélnych zasad odbioru obiektéw ppctaw przepisach zazanych

1. Odbidr ostateczny robot wykonanych w obiekcie dokeany przez Inwestora me by polaczony
z odbiorem maicych na celu przekazanie obiektiytkownikowi do eksploatacji.

2. Odbiér ostateczny powinien bpoprzedzony odbiorami egciowymi.
3. Przed przysipieniem do odbioru ostatecznego wykonawca robétz@sownzany do:

- Przygotowania dokumentéw potrzebnych do igkj oceny wykonanych robot etlacych
przedmiotem odbioru, a w szczegd&loio

e dokumentagj powykonawca,
* geodezyjn inwentaryzagj powykonawca
e protokdty pomiaréw kabli,

» protokdty z dokonanych pomiarébw  skutecgcio zastosowanej  ochrony
przeciwporaeniowej,

* metryke sygnalizacji, zawierafa podstawowe informacje o wykonanej sygnalizacji.



- Umazliwienia komisji odbioru zapoznaniagsz wyzej wymienionymi dokumentami i przedmiotem
odbioru.

4. Przy dokonywaniu odbioru ostatecznego agle

- sprawdzt zgodnd¢ wykonywanych robét z kontraktem, dokumentacja ghktgwo - kosztorysow
warunkami technicznymi wykonania, normami i przepis

- sprawdzé udokumentowanie jakoi materiatow i uradzen,

- sprawdzt udokumentowanie jakoi wykonanych robét odpowiednimi protokotami préb
montaowych, sprawdzaf przy tym rownieé wykonanie zaledei ustalé zawartych w protokotach
préb i odbiorow.

- w przypadku odbioru cadoi obiektu, sprawdzi czy odbierany obiekt spetnia warunki zasad
prawidtowe] eksploatacji i m@ by uzytkowany lub stwierdiistniepce wady i usterki,

5. Z odbioru ostatecznego powinien ¢byspisany protok6t podpisany przez upawnianych
przedstawicieli Inwestora, oddapgo wykonany obiekt (lub roboty) i przez osobyrie udziat w
czynnaciach odbioru. Protokdt powinien zawiéraustalenia poczynione w toku odbioru,
stwierdzone ewentualne wady i usterki oraz uzgaumterminy ich usurcia.

10. Cena jednostki obmiarowej

Cena Jednostki obmiarowej dla danego rodzaju rofate $ w odpowiadajcym im SST.
Dla robo6t obgtych SST do obliczenia naeosci przyjmuje s¢ faktyczm ilos¢ wykonanych robot:

1. 1 m wykopu rowu o okigonych wymiarach dla ul@nia kabla lub wykonania
fundamentu,

2. 1 m zasyp rowow, wykonanie podsypki i nasypki zgia
3. 1 szt. montau aparatéw lub szafek sterowniczych.
4. Inne jednostki obmiaru wygbujace w przedmiarze robét

11. Podstawa ptatndci

Jednostki obmiarowe cbace podstaw ptatncci dla danego rodzaju robdt ctg @
w odpowiadajcym im SST.

Dla robot obgtych SST podstagvptatndgci stanowi cena jednostkowa zasitaobét wg jednostek
podanych zgodnie z zakresem robét opisanym w S8fa©bejmuje: wykonanie robdt ziemnych oraz
montazowych dla aparatow i szafek sterowniczych, a¢akne czynnéci zwiazane z doprowadzeniem
terenu do stanu sprzed wykonania robot.

Dla robdt obgtych SST do obliczenia nadeosci przyjmuje s¢ faktyczr ilos¢ wykonanych robot:
1. 1 n? wykonania fundamentéw,

1 szt. montau konstrukcji wsporczej,

1 m wykonania kanalizacji kablowej,

1 m ulazenia linii kablowej w kanalizacji,

1 szt. préby i pomiary kabli,

1 m ptli detekcyjnej w nawierzchni jezdni,

1 szt. montainstalacji przeciwporgniowej i przeciwprzegciowej,

1 szt. montowania ugdzenia.
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12. Przepisy zwhpzane

12.1. Normy
[1] PN-B-03322:1980 Elektroenergetyczne linie najgtrzne. Fundamenty konstrukcji wsporczych
[2] PN-B-06050:1999 Goetechnika — Roboty ziemne ymAgania ogolne.
[3] PN-EN 206-1:2003 Beton —€& 1: Wymagania, wigiwosci, produkcja i zgodnig

[4]PN-E 12620+A1:2008 Kruszywa do betonu
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[5] PN-EN 934-2:2009 Domieszki do betonu, zaprawgaczynu — C&¢ 2: Domieszki do betonu —
Definicje, wymagania, zgodié, oznakowanie i etykietowanie

[6] PN-EN 197-1:2002 Cement — &2 1: Skiad, wymagania i kryteria zgodeodotyczice cementow
powszechnegoaytku

[7]PN-EN 1008:2004 Woda zarobowa do betonu — Sjileagia pobierania prébek, badanie i ocena

przydatndci wody zarobowej do betonu, w tym wody odzyskang@rocesow
produkcji betonu

[8] PN-EN 61386-24:2010 Systemy rur instalacyjnycto prowadzenia przewodéw -- &z 24:
Wymagania szczegbétowe — Systemy rur instalacyjnyjg¢adanych w ziemi

[9] PN-S-02205:1998 Drogi samochodowe — Roboty nem Wymagania i badania

[10] PN-HD60364-4- Instalacje elektryczne w obiektach budowlanych. ol dla zapewnienia
41:2009 bezpieczastwa. Ochrona przeciwpomniowa

[11] PN-IEC  60439- Rozdzielnice i sterownice niskonapiowe — Czs¢ 1. Zestawy badane w
1:2003 petnym i niepetlnym zakresie badgypu.

[12] PN-T-90335:1992 Telekomunikacyjne kable miejse z wizkami czwdrkowymi, pczkowe, o

izolacji polietylenowej, o powtoce polietylenowegzapon przeciwwilgociows,
wypetnione - Ogdlne wymagania i badania
[16] PN-EN 13043:2004 Kruszywa do mieszanek bitmmjch i powierzchniowych utrwaie

stosowanych na drogach, lotniskach i innych powieniach przeznaczonych
do ruchu

[17] PN-B-10736:1999 Roboty ziemne. Wykopy otwar@la przewodoéw wodoggowych i
kanalizacyjnych — Warunki techniczne wykonania.

[18] PN-B-04481:1988 Grunty budowlane - Badaniabgiogruntu
[19] PN-S-02205:1998 Drogi samochodowe — Robotynnie — Wymagania i badania

12.2. Inne dokumenty

[1a] Rozporadzenie Ministra Infrastruktury z dnia 3 lipca 2003w sprawie szczegétowych warunkéw
technicznych dla znakéw i sygnatéw drogowych orazadeen bezpieczéstwa ruchu drogowego i
warunkoéw ich umieszczania na drogach (Dz. U. nr228.12.2003 r.)

[2a] Przepisy Budowy Uetlzer Elektroenergetycznych. Instytut Energetyki, W-v@®97 r.

[3a] Rozporadzenie Ministra Infrastruktury w sprawie bezpietsteva i higieny pracy podczas wykonywania
robot budowlanych. 06.02.2003 Dz.U. Nr 47 poz.401

[4a] Warunki Techniczne Wykonania i Odbioru RobdidBwlano-Montaowych —
Cz4¢ V. Instalacje elektryczne, 2001 r.

[5a] Rozporadzenie Ministra Przemystu z dn. 10.05.2003 r. vagge warunkéw technicznych, jakim powinny
odpowiadé urzadzenia elektroenergetyczne w zakresie ochrony pvpecazeniowej. Dz.U. Nr 80 poz.
718

[6a] Zgodnie z ustawvz dn.16 kwietnia 2004 o wyrobach budowlanych DaikrnUstaw 30 kwietnia 2004
wszystkie materiaty zyte do budowy sygnalizacji musby¢ oznaczone znakiem ,B” i posiatl&rajowa
Deklaracg Zgodndci na podstawie rozpogdzenia Ministra Infrastruktury z 11 sierpnia 2004sprawie
Deklaracji Zgodnéci Wyrobéw Budowlanych oraz sposobu znakowania ictakiem budowlanym
Dziennik Ustaw 198/2004.

[7a] Rozporadzenie Ministra Infrastruktury z dnia 7 kwietniaQ20r. zmieniajce rozporzdzenie w sprawie

warunkéw technicznych, jakim powinny odpowiadaudynki i ich usytuowanie Dz.U. z dnia 12 maja
2004r



