RITS342.16.2023 zatacznik nr 1

Wykonanie prac utrzymaniowych i konserwacyjnych urzadzen zlokalizowanych na terenie miasta Poznania,
Zwigzanych z systemem dynamicznego wazenia pojazdow.

Opis przedmiotu zaméwienia:
Do obowigzkéw Wykonawcy nalezy w szczegdinosci:

— kontrola sprawnosci i prawidtowego dziatania urzadzen opisanych w niniejszej specyfikacii,

—  wykonywanie okresowych prac konserwacyjnych urzadzen

— dokonywanie innych niezbednych prac i czynnoci zgodnie z wykazem czynnoSci konserwacyjno —
serwisowych,

—  poniesienie kosztow zabezpieczenia wykonywanych robét;

— sporzadzenie szczegbtowego raportu z przegladu urzadzen z oszacowaniem kosztdw ewentualnych
napraw/remontow.

Wykonawca zobowigzany jest do utrzymywania Systemu w petnej sprawnosci technicznej i uzytkowej zapewniajace;:
—  jednoznaczne i czytelne wysSwietlanie obrazu,
— jednoznaczne i czytelne wySwietlanie komunikatow,
— prawidtowy stan zabezpieczer na uktadach pomiarowych energii elekirycznej,
—  ochrone przeciwporazeniowg naziemnych urzadzen energetycznych zgodnie z obowigzujacymi przepisami,
—  czystosC i estetyczny wyglad urzadzen,
—  utrzymywanie w sprawno$ci uktadow detekcji wszystkich uzytkownikéw ruchu.

1. System dynamicznego wazenia pojazdow w ruchu WIM

System preselekcyjnego wazenia pojazdoéw w ruchu (WIM-P: Weight in Motion Preselection)
umozliwia automatyczne wykrywanie i identyfikacje pojazdow przecigzonych lub zbyt
wysokich bez ich zatrzymywania. W ramach realizacji systemu ITS Poznar wybudowano 2 punkty pomiarowe:
— stacja pomiarowa na ul. Glogowskiej
— stacja pomiarowa na ul. Dabrowskiego

Stacje pomiarowg tworzg nastepujace elementy:

— bramownica kratowa na ul. Dabrowskiego, na ul. Gtogowskiej konstrukcja wsporcza tablicy VMS,
konstrukcje zabezpieczone barierami energochtonnymi;

— kamera pogladowa monitorujgca wybrany pas ruchu typu BOSCH NBN-921-P, z obiektywem BOSCH
VLG-3V3813-MP3 zainstalowanej w obudowie zewnetrznej BOSCH UHO-HBGS-10 (~24V),

— kamera pomiarowa, umieszczona centralnie nad pasem ruchu, stuzaca do identyfikacji pojazdu
potencjalnie popetniajacego wykroczenie (ANPR/MMR), typu SD BOSCH NBN-498-11P, z obiektywem
BOSCH LTC3674/20, o$wietlaczem podczerwieni BOSCH UFLED30-9BD w obudowie zewnetrznej
BOSCH UHO-HBGS-10 (~24V)

—  system czujnikéw kwarcowych Kistler Lineas® Quartz Sensor (typ 9195F) wraz z wtasciwym
oprogramowaniem; czujniki umieszczone sg w nawierzchni jezdni w formie dwoch paséw pomiarowych
(weryfikacja pomiaréw) w odlegtosci 4,5 m od siebie;

— petle indukcyjne, umieszczonych w nawierzchni jezdni w konfiguracii 2 petle na kazdym pasie ruchu;

— terminal obliczeniowy, zwierajacy komputer NEXCOM NISE 3500M, sterownik, transformator wraz z
oprogramowanie, szafka terminala Rittal CS 9791.045 na wysokos$ci ok. 2,5 m nad powierzchnig ziemi;

elementy systemu WIM
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Wagi Preselekcyjne WIM

1| WIM przy ul. Dgbrowskiego

Waga NeuroCar WIM-controler-A

2 x ANPR L1 Bosch Dinion NBN-
71013 HD

2 x OV Bosch Dinion NBN-498-11p
Skaner Sick LMS111-10110
Komputer NexCom NISE 3600

2 | WIM przy ul. Glogowskiej

Waga NeuroCar WIM-controler-A

2 X ANPR L1 Bosch Dinion NBN-
71013 HD

2 x OV Bosch Dinion NBN-498-11p
Skaner Sick LMS111-10110
Komputer NexCom NISE 3600

Czynnosci podstawowe wskazano w ponizszej tabeli.

1| WIM (system wazenia pojazdow) wraz z urzadzeniami (szt. 2)

1.1 | Szafa

Sprawdzenie poprawnos$ci wprowadzenia kabli i przewoddw, w razie potrzeby czyszczenie
skrzynki z wpustami. Kontrola potozenia i szczelnosci przepustu izolowanego kabla.

Kontrola szczelno$ci szaf, sprawdzenie ogrzewania i panujacej temperatury, ew. usunigcie
wad.

Czyszczenie obudowy/ szaf wewnatrz i zewnatrz (oprécz Graffiti).

Kontrola funkcjonowania, ew. justowanie urzadzen sterujgcych (modutu sterujgcego, kanatu
wejsciowo-wyjsciowego, modemu), takze po awarii lub wytaczeniu zasilania oraz po
wylgczeniu pozostatych podzespotéw zgodnie z TLS, sprawdzenie kontrolnej jednostki
wskaznikowej na panelu sterowania. Ew. usuniecie wad.

Sprawdzenie jednostek komunikacyjnych tacznie z modemem i ew. usuniecie awarii przy
przesytaniu danych w obrebie urzadzenia przydroznego.

Sprawdzenie wytgcznika réznicowopradowego za pomoca przycisku testujacego, ew.
usuniecie wad.

Pomiar rezystancji uziemiania wraz ze sporzadzeniem odrebnej dokumentacji z wynikami
pomiarowymi, ew. usuniecie wad.

Sprawdzenie uziemienia ochronnego wraz ze sporzadzeniem odrebnej dokumentacji z
wynikami pomiarowymi, ew. usuniecie wad.

Sprawdzenie ochrony przepieciowej wraz ze sporzadzeniem odrebnej dokumentacji z
wynikami pomiarowymi, ew. wymiana zabezpieczenia.

—

Pomiar rezystanciji izolacji wraz ze sporzadzeniem odrebnej dokumentacji z wynikami
pomiarowymi, ew. usuniecie wad.

=

Kontrola i czyszczenie wszystkich otwordw wentylacyjnych w szafach i obudowach.

Urzadzenia do pomiaru nacisku osi na podfoze

Kontrola wzrokowa urzadzen do pomiaru nacisku osi na podtoze i jezdni bezposrednio w
poblizu czujnikéw pod katem wad.
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Sprawdzenie funkcjonowania urzadzen do pomiaru nacisku osi na podtoze: zasilania,
gromadzenia danych na no$nikach pamieci w urzadzeniu i przesytania danych do centrali
kontroli ruchu.

Optyczne i akustyczne sprawdzenie urzadzenia z brzegu jezdni. W szczegdlnosci kontrola
mocowania prowadnicy przy czujnikach pomiaru nacisku osi na podtoze. Kontrola
wiarygodnosci rbwnomiernego pomiaru masy przez przekréj pomiarowy, kontrola ustawien
urzadzenia.

Sprawdzenie réwnego potozenia czujnikéw w nawierzchni drogi; ew. korekta i wyjustowanie
potozenia; kontrola prawidtowego stanu czujnikéw w jezdni (mocowanie w jezdni i stan
elementéw mocujacych czujniki) i ew. ustawienie/ poprawienie lub wymiana mocowania
czujnikéw.

Pomiar parametrow elektrycznych (rezystancii , rezystancji izolacji, sygnatow wyjscia)
czujnikdw wraz ze sporzadzeniem odrebnej dokumentaciji z wynikami pomiarowymi.

Ogledziny masy zalewowe.

Sprawdzenie funkcjonowania po przerwie w zasilaniu.

Zalewanie rys w jezdni w odlegto$ci do 30 cm od urzadzenia pomiarowego. W naprawa
wykruszen do 25cm? powierzchni jezdni.

Sprawdzenie petli indukcyjnych pomiar rezystancii izolaciji, rezystancji petli, indukcyjnosci
wraz ze sporzadzeniem odrebnego protokotu z wynikami pomiarowymi.

Kontrola ew. korekta ustawienia kamery pogladowej i ANPR

Kontrola poprawnosci klasyfikacji urzadzenia pomiarowego.

Kalibracja stacji zgodnie z COST 323 lub wedtug odrebnie opracowanej procedury kontroli
doktadno$ci wazenia przez stacje

Kontrola poprawno$ci odczytu tablic rejestracyjnych.

Czynnosci ogdlne:

Kontrola poprawno$ci odczytu tablic rejestracyjnych. W tym celu nalezy przeprowadzi¢ 15 minutowg
weryfikacje odczytu tablic rejestracyjnych, poréwnujac zliczanie kontrolne z rzeczywistymi odczytami z
tablic z zapisu wideo lub zdje¢. Nalezy sporzadzi¢ szczegdtowy protokét ze zliczania. W protokole nalezy
poda¢ przede wszystkim wystepujace roznice miedzy odczytami przez urzadzenie a rzeczywistymi
numerami tablic pojazdow oraz w jakim stopniu udato sie po regulacji osiggna¢ zadang doktadno$c¢
odczytu. W przypadku nie osiggniecia zadanych doktadno$ci nalezy dokona¢ korekty ustawien kamer
ANPR i wykonac¢ drugie zliczanie kontrolne z kolejnym protokotem.

Kontrola poprawnos$ci klasyfikacji urzadzenia pomiarowego. W tym celu nalezy przeprowadzi¢ 15
minutowe zliczanie kontrolne. Podczas zliczania nalezy dokona¢ rozréznienia miedzy samochodami
ciezarowymi a osobowymi. Nalezy sporzadzi¢ szczegdtowy protokdt ze zliczania. W protokole nalezy
poda¢ przede wszystkim wystepujace roznice miedzy zliczonymi, a wykrytymi wartosciami oraz w jakim
stopniu udato sie po regulacji osiggna¢ zadang doktadno$¢ zgodnie np. z COST 323 (w zalezno$ci od
przyjetego schematu klasyfikacji). W tym celu nalezy ew. wykona¢ drugie zliczanie kontrolne z kolejnym
protokotem.
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