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A. CZESC OPISOWA



[. OPIS TECHNICZNY

1. PODSTAWY | PRZEDMIOT OPRACOWANIA

1.1 PODSTAWA OPRACOWANIA
Projekt opracowano na podstawie umowy spdzpnej z
Gming Dabrowa Gornicza z siedzita w Dabrowie Gorniczej przy ul.Granicznej 21

1.2 PRZEDMIOT OPRACOWANIA
Przedmiotem opracowania jest wykonanie

Aktualizacja projektu przebudowy sygnalizacyietinej na skrzgowaniu drogi krajowej nr
94 z uliqg Zakawie w ¥browie Gérniczej

1.3 ZAKRES OPRACOWANIA
Zakres opracowania obejmuje wykonanie gaghcych elementow:
- rozmieszczenie elementow sterowania ruchem sygnalizacji ostrzegawczej rsaiprdig

pieszych

1.4 MATERIALY WYJS CIOWE

a) Umowa zawarta poraidzy Gming Dabrowa Gornicza a konsorcjum firm Polprojekt -

Meritum Projekt,

b) Plan orientacyjny 1:20 000,

c) Projekt przebudowy drogi krajowej nr 94 na odcinku od granicy z giosnowiec do

granicy z gminaStawkow

d) szczegotowe warunki techniczne dla znakéw i sygnatéw drogowych orazdzaiz
bezpieczéstwa ruchu drogowego i warunki ich umieszczanianogatch Zajcznik nr 1-
4 do Rozporzdzenia z dnia 3 lipca 2003 r. w sprawie szczegOtdwwarunkow
technicznych dla znakow i sygnatow drogowych orazdeen bezpieczéstwa ruchu

drogowego i warunkow ich umieszczania na drogach.



2. POMIARY RUCHU

Na przedmiotowych skrzpwaniach z sygnalizaciwietlng dokonano pomiarow ruchu
kotowego.

Pomiary ruchu kotowego na skemwaniach przeprowadzono w dniu roboczym w
godzinach 6.00-18.00 (pomiar 12h).

Pomiarow nagzenia ruchu kotowego na skraywaniach dokonano z uwzglhieniem

struktury rodzajowej i kierunkowej.

Do przeliczenia pojazdow rzeczywistych na umowne za mefoRRL przygto

nastpujace wspotczynniki:

. samochody osobowe i dostawcze - 1,00

. autobusy - 1,80
. samochody etarowe - 1,60
. samochody eizarowe z przyczepg -2,25

. motocykle, rowery - 0,30

Wyniki pomiaréw natzenia ruchu przedstawiono w postaci:

. wykresu strumieniowego ruchu dla wéame] wyliczonej godziny szczytu
porannego i popotudniowego (w poj.um/h)

. tabulogramu obegienia skrzyowania w godzinie szczytu porannego |
popotudniowego z uwzgtinieniem struktury rodzajowej i kierunkowej (w
poj.um/h)

. wykresu zmian obgizenia skrzyowania ruchem kotowym w rozbiciu na wloty w
catym okresie pomiarowym (w poj.um/kw.)

. wykresu obcizenia poszczegolinych wlotow w rozbiciu na strutlkierunkowg
(w poj.um/kw.)

. zbiorczego wykresu potokow ruchu dla wyznaczonej wspolnej dla wszystkich

skrzyzowan godziny szczytu oraz catego okresu pomiarowego

Zestawienie wynikOw pomiaréw zamieszczono wesck tabelaryczno-graficznej

niniejszego opracowania.



Skrzy zowanie S3 (DK-94 (ul.Katowicka) — ul. Zakawie)
Rys. 2.1.. Wykres potokéw ruchu — szczyt poranny




Skrzy zowanie S3 (DK-94 (ul.Katowicka) — ul. Zakawie)

Rys. 2.2. Tabulogram struktury rodzajowej ruchu — szczyt poranny




Skrzy zowanie S3 (DK-94 (ul.Katowicka) — ul. Zakawie)
Rys. 2.3. Wykres potokéw ruchu — szczyt popotudniowy




Skrzy zowanie S3 (DK-94 (ul.Katowicka) — ul. Zakawie)

Rys. 2.4. Tabulogram struktury rodzajowej ruchu — szczyt popotudniowy




Skrzy zowanie S3 (DK-94 (ul.Katowicka) — ul. Zakawie)

Rys. 2.5. Wykres potokéw ruchu — caty okres pomiarowy
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Skrzy zowanie S3 (DK-94 (ul.Katowicka) — ul. Zakawie)

Rys. 2.6. Tabulogram struktury rodzajowej ruchu — caty okres pomiarowy
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Skrzy zowanie S3 (DK-94 (ul.Katowicka) — ul. Zakawie)
Rys. 2.7. Wykres waha n ruchu
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3. PROJEKTOWANE ROZWI AZANIE

3.1. ORGANIZACJA RUCHU

Organizacja ruchu w rejonie przedmiotowego pi@ajdla pieszych nie jest przedmiotem
niniejszego opracowania i zostata zawarta webbdym opracowaniu organizacji ruchu dla
catego odcinka drogi krajowej nr 94 na terenie miastlar®wa Gornicza.

Schemat rozmieszczenia elementéw sterowania ruchem nask@ayiu pokazano na rysunku 3

niniejszego opracowania.

3.2.PROGRAM SYGNALIZACJI § WIETLNEJ — ZALO ZENIA OGOLNE

Sygnalizacg $wietlna na skrzzowaniu DK-94 z ul. Zakwie w BRbrowie Gorniczej
zaprojektowano jako sygnalizacpcykliczng akomodacyja pracujaca w trybie ,preferencje”
gdzie przy braku zgtosaesygnat zielony w§wietlany jest dla grup arteryjnych K1 i K2.

Wybor odpowiedniej fazy ruchu na skeoyvaniu uzaleniony jest od parametréw ruchu oraz
zgtoszéh na poszczegolnych detektorach gdzie zgtoszeniazgdya wykrywane $ poprzez
system detekcji w postaci fie indukcyjnych oraz stref wirtualnych systemu wadeetekcji
natomiast zgtoszenia pieszych realizowaaeaprzez detektory piesze w postaci przyciskow
zgtoszeniowych dla pieszych z optycznym potwierdzeniem zgtoszenia.

Parametry wywotywania poszczegolnych faz ruchu:

. Faza 1 — wywolywana jest niezalde od zgtoszenia w grupach K1 i/lub K2, grupy
K1 i K2 ciagnasic wzajemnie w | i Il okresiewiatla zielonego.

. Faza 2 - wywolywana jest jeeli odnotowano zgtoszenie w grupie K5 lub K7 lub
zgtoszone zostaty grupy piesze P8 i P9, w przypadku zgtoszenia w grupach pieszych przy brak
zgtoszé z grup kotowych K5 lub K7 sygnat zielony w tych gach przyznawany jest za darmo
lub jezeli odnotowano zgtoszenie w grupie K4 zostaje otavarupa K4 wraz z przgjiem dla
pieszych. Sygnat zielony w grupie K4 swyietlany jest do czasu zakonczenia zapotrzebowania
lub do maksimum zielonego w tej grupie.

. Faza 3— wystpuje jezeli zostata zgtoszona grupa kotowa K3 lub K4 lubeots
grupy jednoczénie. Wybor odpowiedniej podfazy uzafeony jest od zgloszew grupach
kotowych K3 i K4.

Kazda grupa piesza na skeowaniu dodatkowo osygnalizowana jest sygnalizatorem
ostrzegawczym (,duszek”). Sygnat w tych grupach dla poszczegolnychioidej pieszych
wyswietlany jest zawsze wcgaie] o 1[s] od rozpocgia wyswietlania sygnatu zielonego

elementéw danej grupie pieszej i zawsze djua minimalny czas ewakuacji w danej grupie
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piesze] licac od zakofzenia wywietlania sygnatu zielonego pulguggo w danej grupie

pieszej.
Rozmieszczenie elementdéw sterowania ruchem nazkuaniu przedstawiono ngsunku 3

Uktad faz sygnalizacyjnych oraz program pracy sygnalizacji przedstawiono na rysunku 4

3.3.0BLICZENIA CZASOW MI EDZYZIELONYCH

- czasy mgdzyzielone (}) obliczone zostaty z konieczrms
zapewnienia ewakuacji pojazdéw i pieszych z punktu kolizji fazy
konczcej i rozpoczynajcej,

-obliczeh dokonano wedtug zataosci:

th=t+t-t [g]

gdzie:

tm — czas mydzyzielony [s],

t, — czas trwania sygnatbltego zgodnie z Instrukgj 3 [s],

te — czas ewakuacji strumienia ewakiaggo st poza punkt kolizji [s],
tq — czas dojazdu strumienia dojazdowego do punktu kolizji

Czasy ewakuaciji oraz dojazdu strumieni obliczono wedtugrade:

- czas ewakuacji dt strumienia ewakuagego st:

_ Se +100 [S]
¢ \Y

e

t

gdzie:

S — droga ewakuacji liczona do punktu kolizji [m],

10,0 — dtugé¢ pojazdu statystycznego [m],

Ve — predkos¢ ewakuacji [m/s].
Z uwagi na wysgpowanie ruchu cgzarowego na skrzowaniu jako dtugosé pojazdu
statystycznego przgio 14,0 [m]

- czas dojazdud) strumienia dojazdowego:

[2{s, +15)
ty = AL [S]
gdzie:

§— droga dojazdu do punktu kolizji [m],
a — przyspieszenie pojazdu [3,0 — 3,5]m/s
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- czas dojazdu {} strumienia dojazdowego (ze startu lotnego):
ty = a1 +1 [S]
Vd

gdzie:
g - droga dojazdu do punktu kolizji [m],
\4 — predkos¢ dojazdu do punktu kolizji

Wyniki obliczer czaséw mgdzyzielonych i grup kolizyjnych zestawione zostaty w fortaieeli
umieszczonej na rysunku 4

3.4.0BLICZENIA MINIMALNYCH CZASOW ZIELONYCH DLA PIESZYCH

. minimalne czasy zielone dla pieszych obliczono zzzakei:
S,
Tomn =—2|8
Gmin Vp [ ]

gdzie:
Sup — dtuga¢ przefcia dla pieszych;
V), — prdkos¢ pieszego (1,4 m/s).

- obliczenie minimalnego czasu zielonego dla grup pieszych P8 i P9

To (P9 = 24 - g57- a3
147

Tomin (P9) = irr:] = 642=70[s]
14

- obliczenie minimalnego czasu zielonego dla catego mizefP8+P9+pas rozdziatu)

T, (P8+P9) _23m _ 1642= 170s]

ol
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3.5.0BLICZENIA CZASOW EWAKUACJI PIESZYCH

czasy ewakuacji pieszych obliczono z zal&ci:
Sd
Tep = 7:[5]
gdzie:
Sup — dtugoséprzegcia dla pieszych,
Ve — predkos¢ ewakuacji pieszego (1,4 m/s).

- czas ewakuaciji dla grup pieszych P8i P9

T.,(P8) :£ﬂ[m] = 857~ g,qs]

ol

T, (P9) = oA _ e 70

lm}
S

3.6.ELEMENTY DETEKCJI

Do detekcji uczestnikow ruchu zastosowano

- dla grup kotowych — detektory indukcyjne oraz wirtualne strefy wideo detekcji

- dla grupy pieszej — przyciski zgtoszeniowe z optycznym potwierdzeniemz@ezyjgtoszenia
przez sterownik

Parametry funkcjonowania detektoréw zamieszczono w tabeli 1 i tabeli 2

16



Tabela 1. Parametry detektorow indukcyjnych

DANE ZGLOSZENIE PRZEDLWZENIE INNE FUNKCJE
GLOWNE
Nr | Nalezy | Zgtasz| Opomio Czas interwatu w | Przedtu-| Czuty| Funkc| Uwagi
Detekt| do ax ne sekundach dla zenie na ja
ora | grupy |sek. pg zgtoszen poszczegolnych czasu |rower| liczen
zgaszeg ie okreséw Wiatta miedzyzi| vy ia
niu zielonego *) el.
zielone
go
lokreg 2 3
okres | okres
D1.1 K7 4 0,5
D1.2 K7 4 1,0
D2.1 K2 0,5 0,5
D2.2 K2 0,5 0,5
D2.3 K2 2,8 2,0 +
D2.4 K2 2,8 2,0 +
D2.5 K2 2,8 1,8
D2.6 K2 2,8 1,8
D2.7 K4 0,5 0,5
D2.8 K4 2,8 +
D3.1 K5 4 0,5 +
D3.2 K5 4 1,0
D3.3 K6 4 0,5 +
D3.4 K6 4 1,0
D4.1 K1 0,5 0,5
D4.2 K1 0,5 0,5
D4.3 K1l 2,8 2,0 +
D4.4 K1l 2,8 2,0 +
D4.5 K1 2,8 1,8
D4.6 K1 2,8 1,8
D4.7 K2 0,5 0,5
D4.8 K2 2,8 +
D5.1 + Max
12[s]
D5.2 + Max
12[s]
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Tabela 2. Parametry detektorow wirtualnych

DANE ZGLOSZENIE PRZEDLWZENIE INNE FUNKCJE

GLOWNE

Nr | Nalezy | Zgtasz| Opomio Czas interwatu w | Przedtu-| Czuty| Funkc| Uwagi
Detekt| do ax ne sekundach dla zenie na ja
ora | grupy |sek. pg zgtoszen poszczegolnych czasu |rower| liczen

zgaszeg ie okreséw Wiatta miedzyzi| vy ia
niu zielonego *) el.
zielone
go
lokreg 2 3
okres | okres

V1.1 K7 4 0,5

V2.1 K2 0,8 0,5

V2.2 K2 0,8 0,5

V2.3 K2 2,2 1,6

V2.4 K2 2,2 1,6

V2.5 K2 0,5 0,5

V2.6 K2 0,5 0,5
W2.7 K2 2,2 1,6

V2.8 K2 2,2 1,6

V2.9 K4 0,5
V2.10| K4 2,8
V2.11 K4 0,5

V3.1 K5 4 0,5

V3.2 K5 1,8

V3.3 K6 4 0,5

V4.1 K1 0,8 0,5

V4.2 K1 0,8 0,5

V4.3 K1 2,2 1,6

V4.4 K1 2,2 1,6

V4.5 K1 0,5 0,5

V4.6 K1 0,5 0,5

V4.7 K1 2,2 1,6

V4.8 K1 2,2 1,6

V4.9 K2 0,5
V4.10 K2 2,8
V4.11| K2 0,5
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3.7.00BOWY PLAN PRACY
Sygnalizacja dziatabedzie w catodobowym kolorowym trybie pracy

3.8.PROGRAM AWARYJNY

W przypadku usterki detekc;ji:

- w grupach kotowych — natg przyja¢ otwarcia grup kotowych zgodnie z programem
akomodacyjnym z w§wietlaniem sygnatéw zielonych do maksimum

- w grupach pieszych — naleprzehczy¢ sygnalizag swietlng w tryb z0ite pulsujce

3.9.PSR (POZIOM SWOBODY RUCHU)

Przepustowoséskrzyzowania z sygnalizagjswieting akomodacyjngjest trudna do okééenia,

z uwagi na dynamicznzmiangdtugogi cyklu co powoduje zmiangdziatuswiatta zielonego w
cyklu na danym wilocie. Udziat tegéwiatta jest wag dla zweryfikowania przepustowds
wyjsciowej wlotu i okrdlenia w ten sposdb przepustowd§zeczywistej. Mona jedynie
okresli¢ krytyczne warunki swobody ruchu w przypadku zaelia stalo czasowej pracy
sygnalizacji tj. realizacji w kadym cyklu maksymalnych czasow otwarcia dla wszystkaz.

Oceny warunkow na skrzgwaniach z sygnalizagj dokonano jak poprzednio w oparciu o
wytyczne GDDKIA W-wa opracowane przez zespot prof. Tracza z Pol. Krakowskiej i wydane w
kwietniu 2004 r.

Za w/w instrukcy przyjgto 4-y Poziomy Swobody Ruchu (PSR) , ktorym odpoagad

nastpujace przedziaty strat czasu :

| PSR (warunki b. dobre) - 0-20s/P

Il PSR (warunki dobre) - 20,1 - 45 s/P
[l PSR (warunki przecitne) - 45,1 - 80 s/P
IV PSR (warunki niekorzystne) - ponad 80 s/P

Obliczenia przepustowokdla okresu szczytowego obhzenia ruchem przedstawiono vabeli 3
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Tabela 3.

Przepustowosé&ygnalizacji

DUWWWNN R R R
FWNENRWN R

gdzie:

[p/h]l  [s/P1 [P/hz]  [-] [p/h]
L 47. 1565 0.018 170
w 362 19.5 1565 0.463 782
wpP 362 19.5 1565 0.463 782
Lw 12 37.8 1857 0.031 387
P 8 0.7 793 0.011 707
L 1 47.7 1565 0.006 170
w 477 21.1 1654 0.577 827
wp 476 21.1 1652 0.577 826
LWP 19 38.1 1567  0.058 326

Globalne straty czasu = 9.89 h*P/h

—WLOT=PAS=0ORGANIZACJA=NATEZENIE=STRATY=NAT-NAS==X=PRZE PUS'IEOWOSC

—_—
—WYNIKI DLA=

T= 120 s
G[1]= 59 s
G[2]= 24 s
G[3]=12 s

1. Wilot 1 — DK-94 (wlot wschodni)

2. Wilot 2 — ul. Zakawie (wlot potudniowy)
3. Wilot 3 — DK-94 (wlot zachodni)
4

Wilot 4 — ul. Zakawie (wlot pétnocny)

Z uwagi na okres, w jakim realizowana jest aktualizacja dokumentacji i brakwoos
wykonania miarodajnych pomiaréw ruchu w rejonie skaxyania do celow okétenia PSR dla
zaprojektowanego programu pracy sygnalizacji pitoyjwzrost ruchu na skrzgwaniu dla
kazdej relacji o 3% rocznie. Sumarycznie zBa relacg ruchu, w zakresie ngtenia
poszczegOlnych relacji ruchu, na skiawaniu zweékszono o okoto 10% i dokonano ponownego

przeliczenia przepustowogsygnalizacji. Wyniki obliczé przedstawiono ponej.

AWWWNNR R R
RWNRENEFEWN R

[p/h]
L 4
w 399
wP 399
LW 15
P 10
L 2
w 525
wp 524
LwpP 28

gdzie:

Globalne straty cz

—WLOT=PAS=0ORGANIZACJA=NATEZENIE=STRATY=NAT-NAS==X=PRZEPUSTOWOSC

[s/P] [P/hz] [-] [p/h]
47.8 1565 0.024 170
20.1 1565 0.510 782
20.1 1565 0.510 782
37.9 1852 0.039 386
0.7 754  0.015 672
47.8 1565 0.012 170
22.0 1654 0.635 827
22.0 1652 0.635 826
38.3 1574  0.085 328
asu = 11.40 h*P/h

= 1
—WYNIKI DLA=

T= 120 s
G[1]= 59 s
G[2]= 24 s
G[3]=12 s

1. Wilot 1 — DK-94 (wlot wschodni)

2. Wilot 2 — ul. Zakawie (wlot potudniowy)
3. Wilot 3 — DK-94 (wlot zachodni)
4. Wilot 4 — ul. Zakawie (wlot poinocny)

3.10.MONITORIN SYGNALIZACJI

Sterownik sygnalizacjiwietinej naley wyposay¢ w system monitoringu pracy sygnalizaciji
oraz system transmisji danych untiwodajacy przesytanie obrazu z kamer zainstalowanych na

skrzyzowaniu stuzgych do detekcji pojazdéw



II. ZASILANIE, OKABLOWANIE | OSPRZ ET SYGNALIZACJI

1. DANE OGOLNE

1.1 PODSTAWA OPRACOWANIA
- plan sytuacyjno-geodezyjny w skali 1:500
- obowhzujace normy, przepisy, oraz aktualne katalogi

1.2 ZAKRES OPRACOWANIA

Zakres opracowania obejmuje wykonanie gaghcych elementow:
- lokalizacja urzdzen sterowania ruchem

- kanalizacja kablowa

- rozprowadzenie sieci kablowej sterowniczej i zasilajacej
2. OPIS TECHNICZNY

2.1. ZASILANIE
Zasilanie sygnalizacjiwietlnej pozostaje bez zmian. Projektowany steroveytnalizacii
swietlnej naley ustawt w miejscu istnigjcej szafy sterowniczej i wprowadazilo niej istniejcy

kabel zasilajcy.

2.2. ZABEZPIECZENIA, OCHRONA PRZED PORA ZENIEM ELEKTRYCZNYM

Szafka sterownika wypogana be¢lzie w ochronnik przepciowy, zabezpieczenie wydznikiem
instalacyjnym S301B 10A, oraz vagiznik ochronny rogicowopadowy 25/0,03 A.

Rozdziat przewodu PEN na N i PE natedlokon& w sterowniku, a miejsce rozdziatu uziémi
Rezystancja uziemienia nie moprzekroczy wartogci 10 om.

Jako system ochrony przed pgeaiem pgdem elektrycznym zastosowano:

- szybkie wyhczenie zasilania — dla uktadéw sterowania.

2.3. SYGNALIZACYJNE LINIE KABLOWE
Z szafy sterownika wyprowadzonedag
— sterownicze linie kablowe wykonane kablem typu YKSY n x 1.59mmnilosci zyt
wgrys. 7 zasilajce poszczegolne sygnalizatory
— sie¢ kablowa teletechniczna wykonanediie kablem XzTKMxpw (feeder) o ilog
zyt wg rys. 8 oraz kablem XwDXpek (kabel wizyjny) do pacitenia kamer systemu
wideo detekcji
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— linie kablowe zasilajce pozostate elementy sygnalizacji (zasilanie kasystemu

wideo detekcji) kablem typu YKY 5x1,5 m#nwg rys. 8

Kable prowadzone lola w catoci w kanalizacji kablowej, ktérej przebieg w terenie
przedstawiono narys.5irys. 6
Schemat okablowanjarzedstawiono narys. 7irys. 8

2.4. UKLADANIE KABLI

Kable sterownicze, zasilajce prowadzone bda w catogi kanalizacji kablowej projektowanej
dla potrzeb sygnalizaciji.

Kanalizacg nalery wykona wg rys.rys. 5i6 z rur

- w obrebie skrzyowania — DVR 110

- przewiert pod jezdniami — SRS 110

llos¢ rur w cagu (jedno-, dwuotworowa) wskazana zostataysm 6.

Kanalizacg nalezy wykona ze studniami typu SKR1 i SK1 prefabrykowanymi.cligtkose
uktadania kanalizacji winna Bytaka, by pokrycie rur liczone od poziomu terenu gionej
krawedzi kanalizacji wynosito minimum:

- pod chodnikami i ziekkcami - 0.7 m,

- pod jezdniami - 0.9 m.

Przefcie pod jezdni wykona& metodaprzewiertu.

Calos¢ prac naley wykona& zgodnie z postanowieniamigtymi w normie branawej BN-
76/8994-17, BN-73/8994-02, BN-73/8994-05 .

2.5. OCHRONA PRZED KOROZJA

Wszystkie konstrukcje pod sygnalizatory tj. maszty, waysiki, zawiesia, konsole winny by
ocynkowane ogniowo lub zabezpieczone przed kanpaprzez malowanie.

Dla fundamentow betonowych oraz studzienek kablowych SK-1wzrmada od konkretnych
warunkow lokalizacyjnych , skfadnikbw wdd gruntowych, aglevykona zabezpieczenie
antykorozyjne poprzez : natenie lepiku smotowego na zimno (pierwsza warstwawore
asfaltowy do gruntowania ), oraz z lepiku asfaltowego nacgofhast¢pna warstwa ) zgodnie z
"Instrukcp zabezpieczeprzed korozj konstrukcji betonowych™

Ponadto zestyki powinny I8y zabezpieczone przed korazpreparatem typu Elektrosol lub
innym o podobnych wiaiwosciach .
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2.6. FUNDAMENTY

Sterownik posadowi na fundamencie dostarczonym przez producenta lukoma wg
wytycznych producenta..

Fundament pod MSB (konstrukcje bramowe) MSW (konstrukcje egggiowe)- wykona
zgodnie z zaleceniem wytworcy bramy kratowej. Roboty betonowe prosvaggdnie z
wymogami zawartymi w PN-88/B-06251

Wszystkie fundamenty oraz studzienki kanalizacyjne zabezgieczaleznosci od konkretnych
warunkéw lokalizacyjnych, sktadu wod gruntowych, antykorozyjnie zgodnie z "Insirukcj

zabezpiecze przed korozj konstrukcji betonowych " zgodnie z pkt. 2.7. nisiEggo opisu.

2.7. KONSTRUKCJE WSPORCZE

Z uwagi na motiwos¢ zakupu gotowych konstrukcji wsporczych dla sygreabrow wraz z
elementami do ich mocowania mgs. 9 przedstawiono jedynie ogdlne wymiary kompletnych
konstrukcji wraz z wytycznymi dla jego ustawienia.

Na konstrukcjach wysgnikowych (zgodn.z rysunkiem) nale przewidzi€¢ dodatkowe
wsporniki umokwiajace monta systemu wideo detekcji typu AUTOSCOPE, TRAFICON
Przed wykonaniem belki gornej wskazane jest woigsze wykonanie fundamentu, a rasie

w terenie zmierzenie rzeczywistej ( z uwagi na warunki terenowe ) odtegkifundamentu od
kraweznika.

W razie innej odlegkxi niz w dokumentacji skorygowa projektowana dtugos¢ belki

wysi¢gnika tak, aby sygnalizatory znajdowaty sad osi odpowiedniego pasa ruchu.

Wysiegniki nalezy ustawt przy pomocy dwigu zwracajc uwag na potoenie wnki stupa w
stosunku do wykonanego chodnika oraz aby jego wychylenie od pionu nie bykezeiod

0,002 wysokoéi masztu.

2.8. STEROWNIK, OSPRZET SYGNALIZACYJNY
Do sterowania sygnalizacprzewidziano sterownik grupowy o konfiguracji:
— liczba grup sygnatowych — 11
— elementy detekc;ji:
- petle wirtualne — 26
- petle indukcyjne - 24
- przyciski zgtoszeniowe — 4
- kamery Autoscope - 6

— napkcie sterowania latarniami — 230V
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Przewidziano nagliujace typy sygnalizatorow (LED 230V):

- dla grup kotowych - sygnalizatory ogoélne kierunkowe 3 x 300, 1x200

- sygnalizatory dla pieszych 2 x 200, 1x200
W sterowniku nalgy zamontow& modem do transmisji danych unfi@dajacy komunikacg i
przesytanie danych poprzez system monitoringu. Dodatkowo sterownikynalgposayé w
wideo serwer dla podgia minimum 4 kamer z systemu wideo detekcji zzimamscia

przesytania obrazu w trybie ,on-line” do sluivskazanych przez Zamawieggo.

Sygnalizatory stojace (z boku stupa wysignika lub masztu) mocowa& na konsolach
przykrecanych bezpagdnio do stupa. Stosowanocowanie dwupunktowe.
Sygnalizatory wiszace - nad jezdnj montowaé na masztach MSW - wysignikach
(bramach) z wykorzystaniem typowego zawiesia.
Dla detekcji ruchu pieszego zamont@wazyciski zgtoszeniowe sensorowe z konirotzyjecia
zgtoszenia dowolnego typu.
Przewiduje si jednostronne zasilanie lafar W tym celu nalgy wyjs¢ kablem sterowniczym
typu YKSY poprowadzi go w kanalizacji kablowej, a pod drogami w przeépos od
sterownika do miejsca rozszycia, ktorym s
- dla masztow wolnostagych (MS) - listwy zaciskowe umieszczone we wag¢
masztu

- dla wyskgnikbw (MSW) - listwy zaciskowe umieszczone we wmgestupa

wysiegnika

Od punktu rozszycia do sygnalizatoréw zasilanie prowagzzewodem YKSY 7x1.5 mfn

prowadzonym wewrtsz stupa.

Wszystkie otwory przez ktore przechodzi kabel zabezpéecdiawikiem z materiatu
izolacyjnego, a wégia z rur kanalizacji do studni kablowych , kanatéw fundamentach
sterownika , wysignikdw oraz masztow wolnostaych uszczelrinp. piankapoliuretanov.

Potaczenie sygnalizatoréw z sterownikiem wykénag listy pohczen zamieszczonej w dalszej
czesci opracowania. Zestyki powinny byzabezpieczone przed korgzpreparatem typu
Elektrosol lub innym o podobnych wdeiwosciach . Listwy zaciskowe we wkach masztow

wolnostopcych i wystgnikach (bramach) natg zabezpieczyprzed wilgoc.
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2.9. ELEMENTY DETEKCJI
Detekcja pojazdow kotowych odbywa ¢sim.innymi z wykorzystaniem np. systemu
wideodetekcji AUTOSCOPE lub VIP/4 (firmy SIEMENS), w ktorego sktad wchodz
- elementy zabudowane w sterowniku:
- Karta detektora — 6szt
- elementy zabudowane na konstrukcjach wsporczych
- Kamera — 6 szt
Kamery naley zamontowa na wysegnikach (bramach) oraz masztach sygnalizacyjnych
zgodnie z rys. 9 na wysokok.9.0 — 10 m.
Elementy wideodetekcji patzy¢ zgodnie z wytycznymi producenta systemu.
Dodatkowo na przedmiotowym skeaywaniu przewiduje gi wykonanie tradycyjnych
petli indukcyjnych zgodnie zys. 3.
Ich zadaniem jest zapewnienie detekcji na sksmaniu (w ograniczonym zakresie) w
sytuacji awarii systemu wideodetekcji lub trudnych warunkéw atmosferycznych
uniemodiwiajace wiaciwe funkcjonowanie systemu.
Lokalizacg, petli indukcyjnych wraz z ich numeracpokazano nays.3
Petle indukcyjne wykon& z przewodu typu Lgs 1.5n#hw izolacji silikonowej wgrys
10.
Petle indukcyjnapolaczy¢ z sterownikiem kablem typu XzTKMXpw

Przewdd p#li pomiedzy pdla a muf kablows zlokalizowanaw najblizszej studni naley

skreci¢ (min. 1 zwdj na mb).

Pokczenie pomidzy zytami kabla p#li i zytami feedera wykonaw najblizszej studni z
wykorzystaniem typowej mufy kablowej 2lem inteligentnym (np Raychem gelbox).

Feeder prowadzony jest w kanalizacji kablowej wspdlnie z kablami sterowniczymi.

Giebokosé rowka - 35-100 mm., gérny zwdj tiepowinien znajdowa si¢ nie gkbiej niz

70mm i nie ptycej ni 25 mm. Rowek wypehairbwno z nawierzchai mas zalewowg

wylewanana gogco (np. Ravnemestic). Zaleca siby gtle utozy¢ w warstwie wazacej

nawierzchni w czasie prac zagianych z przebudow ukiadu drogowego — nale

wowczas uwzgldni¢ grubosé¢warstwy cieralnej.

Nalezy zwrocié uwage na to aby zachowaodlegtos¢ min. 0.4 - 0.5 m pomdzy

brzegiem ptli a linia segregacyjmpomidzy wspotbienymi pasami ruchu.

Petle o tym samym numerze mme wykona jako jednaobejmupca dwa pasy ruchu.

W przypadku dwoch g¢ili o tym samym numerze od mufy do sterownikaapoénie
wykona odrebnymi paramizyt. W sterowniku nalgy je pohczy¢ réwnolegle i wpi¢ do

modutu obstugi ptli.

25



Do detekcji ruchu pieszego zastoséwazyciski zgtoszeniowe sensorowe z korgrol

przyjecia zgtoszenia.
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3. ROZSZYJCIE KABLI

1. Pohkczye zaciski sterownicze szafy sterownika z latarniapgingtowymi wg zatczonej listy.
Dopuszcza si stopniowanie ilogi zyty w kablach sterowniczych w miaioddalania s od

sterownika

2. W kablu sterowniczym typu YKSY wydziéliprzewody ochronne PEadzace metalowe
czesci sygnalizatorow (masztéw) z uziemiohatwa PE. Przewody ochronne najedodatkowo

uziemit na koncu kadego kabla sygnalizacyjnego.

3. Dodatkows ochroneprzeciwporaeniowg wykona z wykorzystaniem wyicznika rénicowo

— pradowego i przewodéw PE

4. W wysiegnikach od listwy zaciskowej do lataerasilanie prowadzikablem YKSY 7 x 1.5
2
mm

Wewndrz latan zasilanie prowadziprzewodem LY 1.5 m#h
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Kabel nr 1 YKSY 19 x 1.5 mnf

Numer zacisku w Numer zyty w Sygnat Numer Numer
sterowniku kablu sygnalizatora grupy
2R 1 R 5
2Y 2 Y
2G 3 G > K2
2N 4 N '
4R 5 R
4y 6 Y 4
4G 7 G 4.1 K4
4N 8 N
PE 18,19
Kabel nr 2 YKSY 19 x 1.5 mnf
Numer zacisku w Numer zyty w Sygnat Numer Numer
sterowniku kablu sygnalizatora grupy
5R 1 R
5Y 2 Y 5
5G 3 G 5.1 KS
5N 4 N
6R 5 R
6Y 6 Y 6
6G 7 G 6.1 K6
6N 8 N
10G 9 G
10N 10 N 10 w10
PE 18,19
Kabel nr 3 YKSY 19 x 1.5 mnf
Numer zacisku w Numer zyty w Sygnat Numer Numer
sterowniku kablu sygnalizatora grupy
7R 1 R
1A% 2 Y 7
7G 3 G 7.1 KT
7N 4 N
PE 18,19
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Kabel nr 4 YKSY 30 x 1.5 mnf

Numer zacisku w Numer zyty w Sygnat Numer Numer
sterowniku kablu sygnalizatora grupy
1R 1 R 1
1Y 2 Y
1G 3 G > Kl
1IN 4 N '
3R 5 R
3Y 6 Y 2
3G 7 G 2.1 K2
3N 8 N
8R 9 R 8a
8G 10 G 8b P8
8N 11 N
9R 12 R
9G 13 G 83 P9
9N 14 N
11Y 15 Y 11
11N 16 N 11.1 O11
17 przycisk
18 zgtoszeniowy 8a P8
19 kontrola 8b
20 zgtoszenia
21 przycisk
22 zgtoszeniowy 9a P9
23 kontrola 9b
24 zgtoszenia
PE 29,30

29



B. CZESC GRAFICZNA

30



