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OSsT - 0gélna specyfikacja techniczna
SST - szczegobtowa specyfikacja techniczna
STWi - specyfikacja techniczna wykonania i

ORB odbioru robét budowlanych

MzD - Miejski Zarzd Drég w Opolu
PzJ - program zapewnienia jakd
bhp. - bezpieczestwo i higiena pracy
ITB - Instytut Techniki Budowlanej
MS - maszt sygnatowy

MSW - maszt sygnatowy wygjnikowy

SpecyfikacjeTechniczne Wykonania i Odbioru Robdb@ianych
25



Zmiana organizacji ruchu .
Opole ul. Niemodliska, pl. Kazimierza

1. WSTEP
1.1. Przedmiot SST

Przedmiotem niniejszej szczeg6towe] specyfikagichhicznej (SST) as wymagania dotycxe
wykonania i odbioru rob4t drogowych.

Opracowane Szczego6towe Specyfikacje Techniczne dety zadania budowy sygnalizacjswietinej
w Opolu na ul. Niemodliaskiej przy pl. Kazimierza.
Zamawiajacym jest Miejski Zarzad Drég w Opolu.

1.2. Zakres stosowania SST
Szczegotowa specyfikacja techniczna (SST) jesbstasa jako dokument przetargowy i kontraktowy
przy zlecaniu i realizacji rob6t wymienionych w are 1.1.

1.3. Zakres rob6t obgtych SST
Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji dotyeasad prowadzenia robét aganych z wykonaniem
zmian w programach sygnalizagyjiietinych:

1.4.Okreslenia podstawowe

Sygnalizator - zestaw wdzen optyczno-elektrycznych (komor sygnatowych) zahych do wywietlania
sygnatéw przeznaczonych dla uczestnikéw ruchu.

Konstrukcje wsporcze - elementy konstrukcyjnegte do zamocowania sygnalizatorow.

Maszt sygnatlowy (MS) - stalowa konstrukcja wsporcglarzaca do zamocowania sygnalizatora lub
sygnalizatoréw, osadzona bezpanio w gruncie lub na fundamencie prefabrykowanym

Fundament - konstrukcjeelbetowa zagbiona w ziemi, stlca do utrzymania masztu w pozycji pracy.

Kabel sterowniczy - przewdd wietglowy izolowany, przystosowany do przewodzeniadpr elektrycznego,
mogcy pracowd pod i nad zienai.

Ustdj - rodzaj fundamentu dla niskich masztéw tips.

Sterownik - uradzenie techniczne zapewnjeg realizagi zalazonego sposobu sterowania sygnatami
Swietlnymi.

Szafa zasilaco-pomiarowa - urglzenie elektryczne posiadag pomiar energii elektrycznej, beZpednio
zasilapce sterownik.

Dodatkowa ochrona przeciwpaemiowa - ochrona g4ci przewodzcych dos¢gpnych w wypadku pojawieniaesi
na nich nagicia w warunkach zaktdceniowych.

Pozostale okidenia podstawoweaszgodne z obowkzujacymi odpowiednimi polskimi normami i definicjami
podanymi w SST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogélne” pkt 1.5.

1.5.Og6Ine wymagania dotygze robot

Ogolne wymagania dotygee rob6t podano w SST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogdpkt 1.5.

2. MATERIALY

2.1.0g06Ine wymagania dotygze materiatow

Ogoblne wymagania dotygze materiatéw, ich pozyskiwania i sktadowania, pudav SST D-M-00.00.00
+~Wymagania ogolne” pkt 2.

Kable

Kable sygnalizacyjne

Kable sygnalizacyjnezywane do sygnalizacfiwietinej powinny spetniawymagania PN-93/E-90403
[15]. Nalezy stosowaé kable o nagiciu znamionowym 0,6/1 kV, wigigowe ozytach miedzianych w
izolacji polwinitowej. Zaleca gistosowanie kabli 19 lub 3#&#owych o przekrojuzyt 1,5 mnf.

Sygnalizatory

Wymagania dla sygnalizatoréw oklene s w normie PN-EN 12368:2003 [13].

Sygnalizatory dla sygnalizacfwietlnej ruchu drogowego powinny spelfiasymagania zawarte w
Zalkczniku nr 3 do rozpoexizenia Ministra Infrastruktury z dnia 3 lipca 20038eczeg6towe warunki techniczne
dla znakéw drogowych poziomych i warunki ich umizznia na drogach (Dz. U. nr 220, poz. 2181)
Podstawowym elementem sygnalizatora jest komoranadgwa: sygnalizator me skltada sic z 1 do 4,
wyjatkowo z 5 komér sygnatowych.

Dla zapewnienia wkziwej czytelndci wyswietlanego sygnatu powierzchnia czotowa komory pmai
by¢ czarna.

Konstrukcja komory powinna umbwia¢:

- ustawienie jej poddtem w ptaszczinie pionowej i poziomej,
- pofaczenie kilku komor w zestawy.
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3. WYKONANIE ROBOT
5.1.0go6lne zasady wykonania robét

Ogolne zasady wykonania robét podano w SST D-MN@00 ,Wymagania ogolne” pkt 5.
5.2.Montaz sygnalizatoréw

Sygnalizatory naley montowa na uprzednio zamocowane do masztéw konsole w bgozé@widziany
przez wytwore.

Od zaciskéw glowic do oprawekaréwek znajdujcych sé w komorach sygnatowych nale
pongzrowadzé przewody miedziane jedagtowe z izolacy wzmocniom o przekrojuzyly nie mniejszym ni 1
m

Przewody powinny hy zabezpieczone przed uszkodzeniami izolacji w tealkch przecigania przez
rury i podczas p#niejszej eksploatacji, gdy nax@ne keda na tarcie o krawdzie wewrtrzne konstrukcji.
5.3.Programowanie sygnalizatora nglerzeprowadi zgodnie z zaleceniami producenta sterownika.

6. KONTROLA JAKO SCI ROBOT
6.1.0golne zasady kontroli jakoi robot

Ogodlne zasady kontroli jakoi rob6t podano w SST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogblpkt 6.
6.2. Sprawdzenie dziatania sygnalizacji

Przed whczeniem sygnalizacji do pracy cyklicznej nglelokona& sprawdzenia dziatania sygnalizaciji
przez:
wyswietlanie sygnahiditego migajcego przez co najmniej jeglaoke,
kontroke poprawndci dziatania nagpujacych uktadéw nadzoragych:
sygnatéw czerwonych, co najmniej w grupach sygngédwdla pojazdéw,
kolizji sygnatéw zielonych w grupach kolizyjnych,
dtugasci cyklu i wtasciwych czaséw realizacji programéw sygnalizacyjnych
napkcia zasilania,
pracy zdalnej.

Dziatanie uktadéw nadzomgych: sygnaty czerwone, kolizyjsd sygnatéw zielonych oraz diugb
cyklu, powinno natychmiast wprowadzsterownik w tryb pracy awaryjnej w przypadku zadmia uktadu wraz
Z zapamitaniem rodzaju i miejsca awarii, kasowanym w mornensungcia przyczyny.

Uktad nadzorujcy napecie zasilania powinien w przypadku stwierdzenia igdma napicia poza
dopuszczala granie, automatycznie przedzy¢ sterownik na zasilanie rezerwowe lub goagyhc.

Uktad nadzorujcy prae zdalry sterownika powinien, w przypadku stwierdzenia prgew pokczeniu
ze sterownikiem koordynagym prag, spowodowa przefcie nadzorowanego sterownika na gragrogramem
indywidualnym.
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7. OBMIAR ROBOT

7.1.0g06Ine zasady obmiaru robét

Ogoblne zasady obmiaru robét podano w SST D-M-00@Wymagania ogélne” pkt 7.
7.2.Jednostka obmiarowa

Jednostik obmiarowy jest kompletna sygnalizacfavietina na jednym skrzpwaniu - 1 szt.

Obmiar rob6t polega na sprawdzeniu wykonania wWkys elementdw sygnalizacigwietinej, po
skontrolowaniu poprawrci jego dziatania na catym skraywaniu drogowym (ulicznym).

8. ODBIOR ROBOT
8.1.0godlIne zasady odbioru roboét

Ogolne zasady odbioru rob6t podano w SST D-M-@00 ,Wymagania ogélne” pkt 8.

Roboty uznaje giza wykonane zgodnie z dokumentapyojektows, SST i wymaganiami Inspektora
nadzoru, jeeli wszystkie pomiary i badania z zachowaniem toeji wg pkt 6 daty wyniki pozytywne.
8.2.Dokumenty do odbioru kmowego robot

Do odbioru kacowego Wykonawca jest zobawamany przygotowd oprécz dokumentéw
wymienionych w punkcie 8.5 SST D-M-00.00.00 ,Wymaigaogdlne”:

- protokdty z dokonanych pomiaréw skutecgri@astosowanej ochrony przeciwpzeaiowej,
metrylke sygnalizacji, zawieraga podstawowe informacje o wykonanych zmianach w alygacji.

9. PODSTAWA PLATNOSCI
9.1.Ogolne ustalenia dotysaze podstawy ptatrici
Ogodlne ustalenia dotygze podstawy ptatrgi podano w SST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogolne” @kt
9.2.Cena jednostki obmiarowe;j
Cena 1 sztuki sygnalizagjivietinej dla jednego skrzgwania obejmuje:
v' wyznaczenie robét w terenie,
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v dostarczenie materiatow,
v' przeprowadzenie prob w celu sprawdzenia dziataygaaizacii,
v' konserwacja urgdzer do chwili przekazania sygnalizacji Zamaviizgmu.

10. Przepisy zwazane
10.1.Normy
1. PN-91/E-05160/01 Rozdzielnice i sterownice nigjmkciowe. Wymagania
dotyczice zestawow badanych w pelnym i niepetnym zakresie

bada typu

2. PN-83/T-90331 Telekomunikacyjne  kable  miejscowez  wigzkami
czworkowymi, gczkowe o izolacji polietylenowej

3. BN-83/8836-02 Przewody podziemne. Roboty zienwigmagania i badania

przy odbiorze
10.2.Inne dokumenty
7. Zahcznik nr 3 do rozpormzenia Ministra Infrastruktury z dnia 3 lipca 2008zczeg6towe warunki
techniczne dla znakéw drogowych poziomych i waruckiumieszczania na drogach (Dz. U. nr 220, p&812
Przepisy budowy urtdlzen elektrycznych. Warszawa 1980 r.
Rozporadzenie Ministra Budownictwa i Przemystu Material®udowlanych w sprawie bezpiecdztwa i
higieny pracy przy wykonywaniu robét budowlano-n@ntvych i rozbiérkowych. Dz.U. Nr 13 z dn. 10.04.1972
r.
Warunki Techniczne Wykonania i Odbioru Robét Budmvd-Montaowych - Cz$¢ V. Instalacje elektryczne,
1973r.
Rozporadzenie Ministra Przemystu z dn. 26.11.1990 r. wagje warunkoéw technicznych, jakim powinny
odpowiadé urzadzenia elektroenergetyczne w zakresie ochrony puvpecazeniowej. Dz.U. Nr 81 z dn.
26.11.1990 .
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