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1. Wprowadzenie

1.1 Zarys ogolny

i.  Modut Pozyskiwanie danych o zajeto$ci MOP/parkingdw w klasie 107.A Pozyskiwanie danych z
wysokg doktadno$cig jest Modutem Rozproszonym.

i. Moduf bedzie zliczat pojazdy na MOP/parkingach oraz okreslat zajeto$¢ poszczegdélinych miejsc
parkingowych oraz przekazywat informacje o pojazdach przewozacych materiaty niebezpieczne
bazujgc na automatycznym rozpoznawaniu tablic pojazdéw przewozgcych materiaty
niebezpieczne.

iii. Zliczanie pojazdéw realizowane bedzie w klasach wedtug TLS 8+1.

iv. Liczba kamer jest uzalezniona od wymagan dla konkretnej lokalizacji, stawianych na etapie
projektowania.

v. Diagram okres$lajgcy umiejscowienie Modutu Rozproszonego 107.A w architekturze fizycznej
KSZR przedstawiono na rysunku 1.

107. Pozyskiwanie E:]
informacji o zajetosci

i
MOP [ Parkingow ‘ =

frd_dane_o_ruchu_na_MOP

MOP_gda_dane_o_zajetosci
)

«ESB»
Ruch drogowy (rd)

wud_stan_urzadzer_na_MOP

Rysunek 1. Powigzania modulu w ramach KSZR
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Wymagania funkcjonalne

MR powinien realizowa¢ funkcje autodiagnostyki. W razie nieprawidtowosci MR powinien
przesyta¢ raporty do SC (patrz dokumentacja interfejsu). Stan MR i jego komponentéw powinien
posiada¢ mozliwo$¢ monitoringu zdalnego.

Wszystkie komponenty modutu powinny by¢ regularnie monitorowane za pomocg funkcji
autodiagnostyki w celu zapewnienia ciggtosci petnionych przez nie funkcji. Autodiagnostyka
powinna by¢ wykonywana w 10 — minutowych odstepach czasu (lub innym przedziale czasowym
uzgodnionym z Zamawiajgcym).

Modut powinien informowac na biezgco SC o Btedach (rozdziat 4 Interfejs komunikacyjny,
dokument A.2 Architektura Komunikacyjna).

Modut powinien umozliwia¢ realizacje funkcji sterujgcych i zarzgdzajgcych wywotywanych z SC
zgodnie z dokumentacjg interfejsow.

Modut nie moze wysyta¢ do SC pustych struktur danych lub wypetnionych niezrozumiatymi
znakami.

Modut powinien opisywaé przesytane do SC dane znacznikiem czasu w chwili pozyskania tych
danych. Znacznik czasu powinien by¢ zsynchronizowany z zegarem SC.

Kazdy rekord zarejestrowanych danych, odnoszgcy sie do pojedynczej jezdni lub do
pojedynczego pasa ruchu powinien posiada¢ znacznik lokalizacji pomiaru (znacznik jezdni i/lub
pasa ruchu).

MR powinien rejestrowac¢ w logach oraz przesyta¢ do SC przynajmniej ponizszy zakres informac;ji
z maksymalnym opéznieniem oraz interwatem pomigedzy komunikatami opisanymi w dokumencie
A.2 Architektura Komunikacyjna:

a) btedy zasilania;

b) btedy komunikacii;

c) btedy nadzorowanych podzespotdéw (np.: btedy matrycy, btedy detektorow);
d) btedy w logice sterowania.

MR powinien rejestrowac¢ kazda zmiane parametréw pracy wraz z identyfikatorem osoby
dokonujgcej zmiany, w tym min.:

a) polecenia sterujgce z SC;

b) odpowiedzi do SC;

c) parametry pracy urzgdzen;

d) stany pracy MR;

e) stan natadowania magazynéw energii.

Rejestry wszystkich zdarzen i parametrow muszg by¢ zapisywane w pamieci nieulotnej

W przypadku utraty tgcznosci z Systemem Centralnym klasa Modutu Rozproszonego powinien
dokonac retransmisji do Systemu Centralnego informacji zgromadzonych w czasie trwania
przerwy w fgcznosci z SC w tej samej jakosci i na tym samym poziomie agregacji rekordéw (w
takiej samej strukturze danych), z logami wigcznie, jak przesyta je w trybie pracy z dostepnag
tacznoscia.

Zadaniem modutu jest:

a) pozyskiwanie i przekazywanie informaciji o zajetosci miejsc postojowych dla pojazdow
ciezarowych w MOP/parkingach;

b) bilansowanie wjazdéw i wyjazdow pojazddéw wraz z klasyfikacjg TLS 8+1,
c) monitoring zajetosci MOP/parkingu;

d) wykrywanie pojazdow przewozgcych materiaty niebezpieczne (ADR).
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xiii. Modut powinien rejestrowac i przekazywaé dane o liczbie pojazdéw kazdej z klas pojazdow,
wedtug standardu TLS 8+1, przebywajacych na terenie MOP do SC.

xiv. Modut powinien zbiera¢ dane o:

a)
b)
c)
d)

zmiana zajetosci poszczegolnych miejsc postojowych;
zmiana zajetosci MOP/parkingu dla poszczegdlnych kategorii pojazdow;
zmiana liczby pojazdéw dla danej kategorii TLS 8+1;

zmiana liczby pojazdéw z tablicg ADR.

xv. Modut 107.A powinien dokonywa¢ detekcji zajetosci miejsc postojowych z doktadnoscig 97%.

xvi. Modut 107.A powinien dokonywac detekcji tablic ADR z doktadnoscig nie mniejszg niz 95%.

xvii. Modut powinien dokonywac detekcji kazdej klasy pojazdu z doktadnoscig A2.

xviii. Oprogramowanie modutu powinno zapewni¢ mozliwos¢ zdalnego wpisania rzeczywistej liczby
pojazdéw przebywajgcych w MOP. Powyzsze bedzie wykorzystywane dla wpisania warto$ci
poczatkowych oraz do okresowego kalibrowania, w przypadku wystgpienia btedéw lub réznic w
klasyfikowaniu pojazdéw.

xix. Modut powinien archiwizowa¢ polecenia przekazywane przez SC, zdarzenia i parametry pracy
przez okres co najmniej 30 dni przy zatozeniu typowej eksploatacji MR.

xx. Modut powinien archiwizowaé tresci, wraz ze znacznikami czasu.

xxi. W przypadku utraty zasilania Modut Rozproszony przetaczy sie w tryb bezpieczny. Tryb
bezpieczny jest to stan w jakim MR nie powoduje zagrozenia dla uzytkownikéw drogi.
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3. Wymagania niefunkcjonalne

3.1 Kontrola jakosci
i.  Wymagania na testy zostaty przedstawione w dokumencie OST.

ii. Wykonawca powinien przeprowadzi¢ testy FAT jako minimum zgodnie ze scenariuszami testow
FAT przedstawionymi w Zatgczniku 1.

iii. Wykonawca powinien przeprowadzi¢ testy SAT jako minimum zgodnie ze scenariuszami testéw
SAT przedstawionymi w Zatgczniku 2.

iv. Wykonawca powinien przeprowadzi¢ testy SIT zgodnie z wymaganiami przedstawionymi w
dokumencie OST.
3.2 Wymagania techniczne

i. Zastosowane urzgdzenia powinny pracowaé¢ poprawnie w zakresie temperatur zewnetrznych
-30°C do +55°C niezaleznie od warunkéw pogodowych.

ii. Zastosowane moduty muszg by¢ odporne na wstrzgsy i wibracje spowodowane ruchem
drogowym panujgcymi warunkami atmosferycznymi, w szczegodlnosci silnymi porywami wiatru,
oraz przedmiotami niesionymi przez wiatr.

iii. Zastosowane sterowniki’komputery przemystowe nie mogg posiada¢ czesci ruchomych typu
wentylator.

iv. Jednostka centralna powinna by¢ wyposazone w zegar czasu rzeczywistego oraz udostepniac
mozliwos¢ korekty czasu z poziomu SC.

i. MR isposdb jego umieszczenia powinno gwarantowac spetnienie wymagan funkcjonalnych
opisanych w punkcie 2 niezaleznie od warunkéw pogodowych i o$wietlenia (noc, mgta,
intensywne opady $niegu lub deszczu).

i. MR powinien realizowa¢ zadania zwigzane z nadzorem pracy urzadzehn wchodzgcych w sktad
modutu 107.A, diagnostyke techniczng oraz komunikacja.

iii. MR powinien informowac¢ SC o istotnych dla pracy Btedach nadzorowanych modutow, jak np.:
uszkodzeniach rejestréw sterujgcych, zanikach napigcia sieci energetycznej, itp.

iv. MR powinien dostarcza¢ do SC, a takze lokalnie przez tgcze serwisowe, wyniki automatycznej
diagnostyki technicznej obstugiwanych urzadzen modutu, co najmniej w zakresie:

a) monitorowania ilosci uszkodzonych elementéw;
b) monitorowania ilo$ci uszkodzonych rejestréow sterujgcych;
€c) monitorowania stanu sieci zasilajgcej;

d) monitorowania stanu natadowania magazynu energii podtrzymujacego prace MR i urzadzen
komunikacyjnych.

v. Modut powinien mie¢ mozliwosc¢ lokalnej obstugi przy wykorzystaniu oprogramowania
narzedziowego, umozliwiajgcego zarzgdzanie i konfiguracje modutu.

vi. Modut powinien zapewnia¢ dwukierunkowg komunikacje z SC.
vii. MR powinien by¢é wyposazony w porty komunikacyjne standardu Ethernet do komunikacji z SC.

viii. MR powinien by¢é wyposazony w zegar czasu rzeczywistego oraz udostepnia¢ mozliwos¢ korekty
czasu z poziomu SC.

ix. MR powinien posiada¢ zabezpieczania przed dostepem oséb postronnych a w szczegdlnosci
przed mozliwoscig modyfikacji rejestrow.
3.21 Szafka teletechniczna

i. Podzespoty elektroniczne (urzgdzenia komunikacyjne i uktady zasilania) modutu 107.A winny
by¢ instalowane w szafkach teletechnicznych.
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i. Obudowy szafek teletechnicznych lub zlokalizowane w urzgdzeniu miejsca dostepu do
podzespotéw elektronicznych powinny by¢ zabezpieczenie przed wtamaniem wraz
z wyposazeniem w instalacje alarmowa (czujnik otwarcia drzwi lub otworzenia pokrywy). Dane
0 zdarzeniach muszg by¢ przestane Zamawiajgcemu oraz grupom interwencyjnym

iii. Wymaga sie, aby wszystkie urzgdzenia wchodzgce w sktad modutu 107.A byly zasilane i
podtgczone do sieci tgcznosci z jednej szafki teletechniczne;j.

3.2.2 Obudowy

i. Podzespoty elektroniczne modutu 107.A A powinny byc¢ instalowane w: szafkach
teletechnicznych, szczelnych obudowach lub w innym miejscu umozliwiajgcym dostep, a w
szczegollnosci w samym urzgdzeniu, odpornych na dziatanie opadéw atmosferycznych, wysokiej
wilgotnosci powietrza, kurzu, promieni UV i srodkéw chemicznych stosowanych w drogownictwie,
wyposazone w drzwi, klapy itp., z zabezpieczeniem przed dostepem os6b niepowotanych oraz
zapewniajgce wodoszczelne zamkniecie.

i. Konstrukcja obudéw winna nie dopuszcza¢ do powstawania zjawiska kondensacji, bedgcej
rezultatem znacznych dobowych réznic temperatur wystepujgcych na zewnatrz i wewnatrz
obudowy. Nie dopuszcza sie stosowania wymienianych srodkéw osuszajgcych w celu
eliminowania skutkéw kondensac;ji.

iii. Konstrukcje obuddéw oraz sposoéb instalacji urzadzen powinny zapewniac tatwy i bezpieczny
dostep do podzespotdw elektronicznych w celu prowadzenia czynnosci konserwacyjno-
serwisowych.

iv. Obudowy szafek teletechnicznych lub zlokalizowane w urzgdzeniu miejsca dostepu do
podzespotdw elektronicznych powinny by¢ zabezpieczenie przed wtamaniem wraz
z wyposazeniem w instalacje alarmowa (czujnik otwarcia drzwi lub otworzenia pokrywy). Dane
0 zdarzeniach muszg by¢ przestane do SC.

v. Klasa zabezpieczenia obuddw powinny wynosi¢ minimum IP 65.

3.3 Konstrukcje wsporcze

i.  Konstrukcje wsporcze modutu 107.A muszg by¢ zaprojektowane i wykonane zgodnie z zapisami
dokumentu OST.

3.4 Spos6b mocowania i montazu urzadzen

i.  Opis czynno$ci przygotowawczych i warunkéw wejscia w teren jest zawarty w dokumencie OST.

i. Jezeli Zamawiajgcy nie wymaga inaczej, urzadzenia nalezy montowac¢ z zapewnieniem skrajni
pionowej 5,0 m.

iii. Po wykonaniu niezbednych regulacji urzgdzenia powinny zosta¢ zamocowana do konstrukgc;ji
wsporczej w sposéb uniemozliwiajgcy jej przesuniecie lub obrot.

iv. Sposéb mocowania urzgdzen do konstrukcji wsporczej musi umozliwiaé, przy uzyciu
odpowiednich narzedzi, wykonanie demontazu i ich ponownego montazu w przypadkach
wystgpienia takiej koniecznosci.

v. Podczas montazu zwrdci¢ nalezy szczegdlng uwage, aby nie uszkodzi¢ urzadzen.

vi. Szafka teletechniczna, jesli dotyczy, powinna by¢ zlokalizowana w bezposrednim sgsiedztwie
konstrukcji wsporczej, a jej lokalizacja powinna zapewnia¢ bezpieczng obstuge serwisowa.

vii. W przypadku, gdy podzespoty elektroniczne MR znajdujg sie poza szafkg teletechniczna, to ich
lokalizacja powinna umozliwia¢ bezpieczng obstuge serwisows.

3.5 Zasilanie

i.  Wymagania ogdlne w zakresie wykonania i ochrony urzgdzen opisano w dokumencie OST.

i. Wpymagane jest zasilanie napieciem z sieci energetycznej. Maksymalna moc przytgczeniowa ma
zosta¢ dobrana przez Wykonawce na poziomie zapewniajgcym poprawne funkcjonowanie
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modutu. Dla wykonywanych urzadzen nalezy wykonac¢ system zasilania w energie elektryczng
umozliwiajgcy prawidtowe funkcjonowanie w trybie ciggtym.

iii. Modut 107.A powinien by¢ zasilany z sieci energetycznej 230V AC, z tolerancjg -15% do +10%.
iv. Modut 107.A powinien dziata¢ nieprzerwanie przy krétkotrwatych zanikach napiecia.

v. Modut 107.A powinien zapewnia¢ automatyczne odigczenie magazynow energii w przypadku
spadku napiecia magazynow energii ponizej wartosci dopuszczalne;.

vi.  Modut 107.A powinien posiadac¢ funkcje kompensaciji temperatury oraz zabezpieczenia przed
przetadowaniem magazynu energii.

vii. Modut 107.A powinien umozliwia¢ raportowanie stanu natadowania magazynu energii
wykorzystywanych do awaryjnego podtrzymania zasilania.

viii. Modut 107.A powinien umozliwia¢ podtrzymanie zasilania dla urzadzen sterujgcych i
teletransmisyjnych przez okres co najmniej 360 min bez koniecznosci dotadowywania magazynéw
energii.

3.6 Wymagania utrzymaniowe

3.6.1 Konserwacja i przeglady

i.  Wykonawca jest zobowigzany do przeprowadzania konserwacji i przeglagdéw zgodnie z zapisami
dokumentu OST

ii. Ponadto nalezy przeprowadzac okresowe przeglady techniczne, obejmujgce:

Okres pomiedzy
czynnosciami

1 Sprawdzenie skutecznosci wykrywania kazdego z typow 3 miesigce
pojazdow dla kazdej ze stref detekgji

2 Sprawdzenie zasilaczy, stanu magazynu energii 3 miesigce

Sprawdzenie i kalibracja urzadzen detekcji 12 miesiecy

iii. Przed przystgpieniem do ponownego uruchomienia urzadzen nalezy sprawdzi¢ wszystkie
elementy modutu pod kagtem prawidtowosci funkcjonowania
3.6.2 Obstuga Btedu

i.  Obstuga Btedu okreslona jest w dokumencie OST.

i. Czas dostepnosci Modutu Rozproszonego w klasie 107.A w okresie rozliczeniowym nalezy do
kategorii 3.

iii. Umowny czas dozwolonej niedostepnosci Modutu Rozproszonego 107.A wynosi 3024 minuty w
miesigcu kalendarzowym.

3.6.3 Bezpieczenstwo

i.  Wykonawca ponosi odpowiedzialnos¢ za nalezyte zabezpieczenie terenu prac, w tym w zakresie
bezpieczenstwa uzytkownikow ruchu drogowego i odpowiada za wszelkie szkody wyrzadzone
Zamawiajgcemu i osobom trzecim.

i. Wykonawca odpowiada za zabezpieczenie urzgdzen przed dostepem osob
nieuprawnionych. Dotyczy to zaréwno zabezpieczen przed dostepem fizycznym,
jak rowniez bezpieczenstwa danych.

3.7 Dokumentacja

3.7.1 Dokumentacja projektowa

i.  Wymagania dla dokumentacji projektowej zostaty przedstawione w dokumencie OST.
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Wykonawca jest zobowigzany do opracowania projektu rozmieszczenia wszystkich urzgdzen
wraz z ich konfiguracja.

Wykonawca jest zobowigzany do przekazania dokumentacji w formie wydrukéw oraz w formie
plikbw wsadowych do oprogramowania narzedziowego, umozliwiajgcego zarzadzanie i
konfiguracje modutu.

3.7.2 Dokumentacja eksploatacyjna

3.8

Wykonawca jest zobowigzany do przekazania dokumentacji eksploatacyjnej, w tym DTR,
instrukcji obstugi oprogramowania narzedziowego.

Wyzej wymienione dokumenty powinny zosta¢ przekazane w formie drukowanej w 3
egzemplarzach oraz w formie plikow PDF.

Wykonawca jest zobowigzany do wykonania i pozostawienia w szafce teletechnicznej
zafoliowanych plansz ze schematami potgczen elektrycznych i komunikacyjnych. W przypadku
jej braku, schemat nalezy pozostawi¢ w miejscu dostepu do podzespotéw technicznych.

Licencje i prawa autorskie

Ogodlne wymagania w zakresie licencji i praw autorskich przedstawiono w dokumencie OST oraz
Umowie.

Oprogramowanie narzedziowe wraz z licencjg na jego uzytkowanie musi by¢ przekazane
Zamawiajgcemu.
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4. Interfejs komunikacyjny

Dokumentacja interfejsu dla niniejszej klasy jest oparta na modelu zdefiniowanym w dokumentac;ji
A.2 Architektura Komunikacyjna i stanowi jego uzupetnienie i uszczegétowienie, adekwatnie do
wymagan funkcjonalnych i niefunkcjonalnych zdefiniowanych w tej specyfikacji wzorcowej.

Specyfikacja opisuje dla poszczegdlnych metod implementowanych lub wywotywanych przez klase
modutu strukture danych wejsciowych i wyjsciowych zdefiniowang w formie schematu XML Schema.

4.1 Metody implementowane przez urzadzenie

Metoda Opis metody

Typ parametru Opis parametru

programuj Programowanie urzadzenia polega na przekazaniu informacji o
aktualnej zajetosci MOP/parkingu w chwili inicjalizacji urzgdzenia
lub stwierdzenia niezgodnosci faktycznej zajetosci MOP/parkingu
ze stanem raportowanym przez urzadzenie.

Metoda zwraca kod wyniku programowania - w przypadku btedu
jest to kod i opis btedu.

parametry ProgramowanieMOPParkinguTLS81
(patrz ppkt 4.1.1)

Return: WynikProgramowania

sprawdz System centralny sprawdza ustawienia urzgdzenia. W przypadku
bfedu jako wynik zwracany jest kod i opis bfedu.

Return: SprawdzenieMopParkinguTLS81 (patrz ppkt 4.1.2)

4.1.1 Dokumentacja XSD: ProgramowanieMOPParkinguTLS81

Schema ProgramowanieMOPParkinguTLS81.xsd

Complex types
LiczbaPojazdéwTLS81
ProgramowanieMOPParkinguTLS81

complexType LiczbaPojazdowTLS81

diagram =

[Liczbapojazdé-wTLsm E]—Eja—

children | kategoria liczbaPojazdéw liczbaPojazdoéwZADR

element ProgramowanieMOPParkinguTL S81/pojazdy

used by

documentation

annotation Informacje nt. liczby pojazdéw danej kategorii wg TLS 8+1 na MOP/Parkingu.
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element LiczbaPojazdowTLS81/kategoria

Wspétfinansowane przez instrument
Unii Europejskiej ,,Laczac Europe”

diagram =
kategoria
type | KategoriaPojazduTLS81
. isRef 0
properties content  simple
facets Kind _ Value annotation _

enumeration b documentation
motocykle i skutery

enumeration cl documentation
samochody osobowe

enumeration c2 documentation
samochody osobowe i dostawcze z przyczepa

enumeration d documentation
samochody dostawcze

enumeration e documentation
samochody ciezarowe bez przyczep, duze samochody dostawcze

enumeration  f1 documentation
samochody ciezarowe z przyczepami

enumeration 2 documentation
samochody ciezarowe z naczepami (ciggniki siodtowe)

enumeration g documentation
autobusy

enumeration h documentation
pojazdy niesklasyfikowane

: documentation
annotation Kategoria pojazdu wg TLS 8+1.

element LiczbaPojazdéwTLS81/liczbaPojazdéw

diagram =
liczbaPojazdow

type | xs:nonNegativelnteger

isRef 0

roperties ;
prop content __simple

documentation

tati
annotation Liczba pojazdéw danej kategorii na MOP/parkingu.

element LiczbaPojazdéwTLS81/liczbaPojazdéwZADR

diagram =
r liczhaPojazdowZADR

type | xs:nonNegativelnteger

isRef 0

roperties ;
prop content  simple

documentation

annotation Liczba pojazddw z tablicg ADR danej kategorii na MOP/parkingu.

11


file:///C:/Dokumenty/RedPill/Projekty/CH2M%20KSZR/kszr/107A/PMop.doc%23Link00000005

Wspélfinansowane przez instrument

Generalna Dyrekcja Rzeczpospolita P sowal
7 Unii Europejskiej ,,Laczac Europe”
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complexType ProgramowanieMOPParkinguTLS81

diagram
[PrcrgramowanieMDPParkinguTL... E]—F:E— pojazdy [

=L

children | pojazdy

documentation

Informacja o aktualnej zajetosci MOP/parkingu przekazywana do urzadzenia w chwili inicjalizacji
urzadzenia lub stwierdzenia niezgodnosci faktycznej zajetosci MOP/parkingu ze stanem raportowanym
przez urzadzenie.

annotation

element ProgramowanieMOPParkinguTLS81/pojazdy

diagram _— Y — — —

' I
|

pojazdy =] ICE——FIiczhaPojézdéw |
| |
| |
|

type | LiczbaPojazdowTLS81

isRef 0
minOcc 1
maxOcc  unbounded
content complex

properties

children | kategoria liczbaPojazdéw liczbaPojazdéwZADR

documentation

tati . o . . . . .
annotaton Informacja o zajetosci MOP/parkingu pojazdami w podziale na kategorie.

4.1.2 Dokumentacja XSD: SprawdzenieMOPParkinguTLS81

Schema SprawdzenieMOPParkinguTLS81.xsd

Complex types
LiczbaPojazdéwTLS81

MiejscePostojowe
StanMopParkinguTL S81
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complexType LiczbaPojazdowTLS81

diagram =
[Liczuapojazd GwTL 581 @_ Enczbapc.jazdéw

children | kategoria liczbaPojazdéw liczbaPojazdéwZADR

element StanMopParkinguTLS81/pojazdy

used by

documentation

annotation Informacje nt. liczby pojazdédw danej kategorii wg TLS 8+1 na MOP/Parkingu.

element LiczbaPojazd6éwTLS81/kategoria

diagram =
kategoria
type | KategoriaPojazduTLS81
properties isRef 0_
content  simple
facets Kind _ Value annotation .
enumeration b documentation
motocykle i skutery
enumeration cl documentation
samochody osobowe
enumeration  c2 documentation
samochody osobowe i dostawcze z przyczepa
enumeration d documentation
samochody dostawcze
enumeration e documentation
samochody ciezarowe bez przyczep, duze samochody dostawcze
enumeration f1 documentation
samochody ciezarowe z przyczepami
enumeration 2 documentation
samochody cigzarowe z naczepami (ciggniki siodtowe)
enumeration g documentation
autobusy
enumeration h documentation
pojazdy niesklasyfikowane
. documentation
annotation Kategoria pojazdu wg TLS 8+1.

element LiczbaPojazd6wTLS81/liczbaPojazdow

diagram =
liczbaPojazdow

type | xs:nonNegativelnteger

isRef 0
content  simple
documentation
Liczba pojazddw danej kategorii na MOP/parkingu.

properties

annotation

13


file:///C:/Dokumenty/RedPill/Projekty/CH2M%20KSZR/kszr/107A/SMop.doc%23Link0000000B
file:///C:/Dokumenty/RedPill/Projekty/CH2M%20KSZR/kszr/107A/SMop.doc%23Link0000000C
file:///C:/Dokumenty/RedPill/Projekty/CH2M%20KSZR/kszr/107A/SMop.doc%23Link0000000D
file:///C:/Dokumenty/RedPill/Projekty/CH2M%20KSZR/kszr/107A/SMop.doc%23Link0000000E
file:///C:/Dokumenty/RedPill/Projekty/CH2M%20KSZR/kszr/107A/SMop.doc%23Link00000006

Generalna Dyrekcja
7 Drég Krajowych i Autostrad

Rzeczpospolita
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element LiczbaPojazdowTLS81/liczbaPojazdowZADR

Wspétfinansowane przez instrument
Unii Europejskiej ,,Laczac Europe”

diagram = -
rliczMPojazdowZADR
type | xs:nonNegativelnteger
properties IsRef 0.
content  simple
annotation documentation

Liczba pojazdow z tablicg ADR danej kategorii na MOP/parkingu.

complexType MiejscePostojowe

diagram =
oznaczenie
children | oznaczenie zajete
used by element StanMopParkinguTLS81/miejscePostojowe
: documentation
annotation . , e . .
Informacja o zajetosci pojedynczego miejsca na MOP/parkingu.

element MiejscePostojowe/oznaczenie

diagram =
oInacienie
type | xs:string
properties IsRef O.
content  simple
annotation document{:ltlon - .
Oznaczenie konkretnego miejsca postojowego.

element MiejscePostojowe/zajete

diagram
type | xs:boolean

properties SRef 0.
content  simple

annotation do.cum'e'ntatlon . . . P
Zajetos¢ danego miejsca postojowego dla pojazdéw ciezarowych.
true - zajete
false - wolne
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complexType StanMopParkinguTLS81

Wspétfinansowane przez instrument
Unii Europejskiej ,,Laczac Europe”

diagram |— ________ —

VynikSprawdzenia (extension

[StanMopParkinguTLSM E]—l—

=

-+ tablicaADR |}

type | extension of WynikSprawdzenia

properties base  WynikSprawdzenia

children | kodBtedu opisBtedu tablicaADR znacznikCzasu pojazdy miejscePostojowe

documentation
Informacje nt. stanu MOP/parkingu, przesytana do modutu centralnego.
Obejmuije:
- liczbe pojazdéw w podziale na kategorie wg TLS 8+1,
- informacje o zajetosci konkretnych miejsc postojowych,
- liste danych z tablic ADR na pojazdach znajdujacych sie na MOP/parkingu.

annotation

element StanMopParkinguTLS81/tablicaADR

diagram g .
 tablicaADR |

type | xs:string

: isRef 0
properties minoce 0
maxOcc  unbounded
content  simple
annotation documentation

Numery z tablic ADR pojazdéw na parkingu.
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7]

element StanMopParkinguTLS81/znacznikCzasu

Wspétfinansowane przez instrument
Unii Europejskiej ,,Laczac Europe”

diagram =
znacznikCzasu
type | xs:dateTime
properties IsRef 0.
content  simple
annotation documentatlorl . ) .
Czas zdarzenia (w metodzie stan) lub czas odczytu (w metodzie sprawdz).

element StanMopParkinguTLS81/pojazdy

diagram _—— - —— —— —— —
| LiczbaPojazdowTL 581 |
| —r kategoria |
. E - . - |
pojazdy o] I CE— liczbaPojazdow |
type | LiczbaPojazdowTLS81
; isRef 0
properties minOce 1
maxOcc  unbounded
content complex
children | kategoria liczbaPojazdéw liczbaPojazdoéwZADR
: documentation
tat . . - . . . . .
annotaton Informacja o zajetosci MOP/parkingu pojazdami w podziale na kategorie.

element StanMopParkinguTLS81/miejscePostojowe

diagram
type | MiejscePostojowe
: isRef 0
roperties .
prop minOcc 0
maxOcc  unbounded
content  complex
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Generalna Dyrekcja Rzeczpospolita P sowal
7 Unii Europejskiej ,,Laczac Europe”

Drog Krajowych i Autostrad - Polska

children | oznaczenie zajete

documentation

tati
annotaton Informacje o zajetosci konkretnych miejsc postojowych.

4.2 Metody Systemu Centralnego (warstwy integracyjnej) wywotywane
przez urzadzenie

I L R L
stan Zdarzeniowe przesytanie informacji nt. zmiany stanu zajetosci
MOP / parkingu.
parametry StanMopParkinguTLS81 (patrz
ppkt 4.2.1)
Return:

4.2.1 Dokumentacja XSD: StanMOPParkinguTLS81

Schema StanMOPParkinguTLS81.xsd

Complex types
LiczbaPojazdéwTLS81

MiejscePostojowe
StanMopParkinguTLS81

complexType LiczbaPojazd6éwTLS81

diagram =

[LiczbaPojazd owTLS81 E]_E)EI_ EliczbaPojazd ow

children | kategoria liczbaPojazdéw liczbaPojazdéwZADR

element StanMopParkinquTLS81/pojazdy

used by

documentation

annotation Informacje nt. liczby pojazdéw danej kategorii wg TLS 8+1 na MOP/Parkingu.

element LiczbaPojazdowTLS81/kategoria

diagram =
kategoria

type | KategoriaPojazduTLS81

isRef 0
content  simple

properties
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facets Kind _ Value annotation _
enumeration b documentation
motocykle i skutery
enumeration cl documentation
samochody osobowe
enumeration  c2 documentation
samochody osobowe i dostawcze z przyczepg
enumeration d documentation
samochody dostawcze
enumeration e documentation
samochody ciezarowe bez przyczep, duze samochody dostawcze
enumeration  f1 documentation
samochody ciezarowe z przyczepami
enumeration {2 documentation
samochody ciezarowe z naczepami (ciggniki siodtowe)
enumeration g documentation
autobusy
enumeration h documentation
pojazdy niesklasyfikowane
; documentation
annotation Kategoria pojazdu wg TLS 8+1.

element LiczbaPojazd6éwTLS81/liczbaPojazdéw

diagram =
liczbaPojazdow

type | xs:nonNegativelnteger

isRef 0
content  simple
documentation
Liczba pojazdéw danej kategorii na MOP/parkingu.

properties

annotation

element LiczbaPojazdéwTLS81/liczbaPojazdé6wZADR

diagram =
r liczbaPojazdowZADR

type | xs:nonNegativelnteger

iskRef 0
content  simple
documentation
Liczba pojazdéw z tablicg ADR danej kategorii na MOP/parkingu.

properties

annotation

complexType MiejscePostojowe

diagram

"~ oznaczenie

[I."Iiejsc:e Postojowe [ ==

children | oznaczenie zajete

element StanMopParkinquTLS81/miejscePostojowe

used by
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Unii Europejskiej ,,Laczac Europe”

annotation

documentation
Informacja o zajetosci pojedynczego miejsca na MOP/parkingu.

element MiejscePostojowe/oznaczenie

diagram =
oInacienie
type | xs:string
properties IsRef 0.
content  simple
annotation documentation

Oznaczenie konkretnego miejsca postojowego.

element MiejscePostojowe/zajete

diagram
type | xs:boolean

properties IsRef 0.
content  simple

annotation do_cum'e'ntatlon o _ ) o
Zajeto$¢ danego miejsca postojowego dla pojazdéw ciezarowych.
true - zajete
false - wolne

complexType StanMopParkinguTLS81

diagram ETTTT TS .
children | tablicaADR znacznikCzasu pojazdy miejscePostojowe
; documentation
annotation . .
I Informacje nt. stanu MOP/parkingu, przesytana do modutu centralnego.
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Obejmuije:
- liczbe pojazdéw w podziale na kategorie wg TLS 8+1,
- informacje o zajetosci konkretnych miejsc postojowych,
- liste danych z tablic ADR na pojazdach znajdujgcych sie na MOP/parkingu.

element StanMopParkinguTLS81/tablicaADR

diagram R

type | xs:string

. isRef 0
properties minOce 0
maxOcc  unbounded
content  simple
annotation documentation

Numery z tablic ADR pojazdéw na parkingu.

element StanMopParkinguTLS81/znacznikCzasu

diagram =
znacznikCzasu

type | xs:dateTime

isRef 0
content  simple
documentation
Czas zdarzenia (w metodzie stan) lub czas odczytu (w metodzie sprawdz).

properties

annotation

element StanMopParkinguTLS81/pojazdy

diagram

type | LiczbaPojazdowTLS81

isRef 0
minOcc 1
maxOcc  unbounded
content _complex

children | kategoria liczbaPojazdéw liczbaPojazdoéwZADR

properties

documentation

annotation Informacja o zajetosci MOP/parkingu pojazdami w podziale na kategorie.
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element StanMopParkinguTLS81/miejscePostojowe

diagram

type | MiejscePostojowe

isRef 0
minOcc 0
maxOcc  unbounded
content  complex

properties

children | oznaczenie zajete

documentation

tati
annotaton Informacje o zajetosci konkretnych miejsc postojowych.
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Rzeczpospolita

= Generalna Dyrekcja
7) Drog Krajowych i Autostrad - Polska

Zalacznik 1. Testy i Badania Fabryczne FAT
(Factory Acceptance Test)

1.1 Plan testow FAT

FAT 107.1 Wita$ciwo$ci fizyczne

FAT 107.2 Prezentacja funkcjonalno$ci

1.2 Definicje

121 Obszar detekcji

i.  Obszar detekcji to prostokat, ktérego szeroko$¢ wyznacza szerokos$é¢ pasa ruchu, na ktérym
zainstalowane sg czujniki pomiarowe, tzn. odlegtos¢ pomiedzy oznaczeniem poziomym z prawej
i lewej strony pasa jezdni, jego dtugos¢ jest z kolei dlugoscig odcinka, objetego obszarem
detekciji.

ii. Na drodze przewiduje sie, ze wykrywane powinny by¢ wszystkie pojazdy jadgce wskazanym
pasem ruchu, w okreslonym kierunku, nawet wowczas, gdy przejezdzajg po nim tylko czesciowo.
Zaktada sie, ze pojazd powinien by¢ wykryty, gdy co najmniej jedno koto z kazdej osi pojazdu
w catosci przejedzie po wskazanym pasie ruchu (w obrebie wyznaczonym przez oznakowanie
poziome).

1.2.2 Poziom detekcji

1.2.2.1 Testy detekcji tablic ADR

i.  Poziom detekcji da to miara okreslajaca ilosciowo (procentowo) stosunek liczby prawidtowo
odczytanych przez modut tablic ADR do wszystkich tablic ADR ktére znajdowaty sie w obszarze
detekcji w zadanym czasie, w zadanym kierunku w zakresie pomiarowym modutu.

Przy wyznaczaniu poziomu detekcji tablic ADR brane sg pod uwage nastepujace Zrédta btedow:
a) SlLpp— Liczba tablic ADR z pojazdéw pominietych;

b) SLpt — Liczba tablic ADR z pojazdow fatszywie wskazanych przez system;

ii. Jezeli N to liczba pojazdéw, ktdre faktycznie przejechaty przez punkt pomiarowy to poziom
detekcji dx okreslamy ze wzoru:

d, = (N —SL,, — SL,;)/N

z

Z zatozenia system powinien wykry¢ przejazd dowolnego pojazdu oznaczonego tablicg ADR.

v. Podczas wyliczania poziomu detekcji nie bierze sie pod uwage pojazdow, ktérych system moze
nie wykryc:

a) rowerow,
b) motorowerdw,
c) lekkich pojazdéw drewnianych (np. furmanka).

d) maszyn drogowych, typu walce, frezarki, itp.

1.2.2.2 Testy detekcji zajetosci miejsc postojowych

i. Poziom detekcji dmp to miara okreslajgca ilosciowo (procentowo) stosunek liczby prawidiowo
odczytanych przez modut zmian zajeto$ci miejsc parkingowych do wszystkich zmian, ktére
znajdowaty sie w obszarze detekcji w zadanym czasie w zakresie pomiarowym modutu.

i. Przywyznaczaniu poziomu detekcji zajeto$ci miejsc parkingowych brane sg pod uwage
nastepujgce zrodta btedow:
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a) Lpp— Liczba pojazdéw pominietych;
b) Lpt— Liczba pojazdéw fatszywie wskazanych przez system;

Jezeli N to liczba pojazdow, ktére faktycznie zajety miejsce parkingowe to poziom detekcji dmp
okreslamy ze wzoru:

dmp = (N - Ly — Lpf)/N

Z zatozenia system powinien wykry¢ zajetos¢é miejsca postojowego.

Podczas wyliczania poziomu detekcji nie bierze sie pod uwage pojazdéw, ktérych system moze
nie wykryc:

c) rowerow,
d) motorowerdw,
e) lekkich pojazdéw drewnianych (np. furmanka).

f)  maszyn drogowych, typu walce, frezarki, itp.

1.2.2.3 Testy poziomu detekcji i klasyfikacji

Poziom detekcji dk to miara okreslajaca ilosciowo (procentowo) stosunek liczby wykrytych przez
badany system pojazdéw do liczby wszystkich pojazdéw przejezdzajgcych przez dany obszar
detekcji, w zadanym czasie, w zadanym kierunku, na wskazanym pasie ruchu, z predkoécig

w zakresie pomiarowym urzgdzenia.

Przy wyznaczaniu poziomu detekcji brane sg pod uwage dwa zrédta btedow:
a) &m — pominiecie pojazdu przez system (liczba pojazdéw pominietych),
b) & — wykrycie nieistniejgcego pojazdu przez system (liczba fatszywie wykrytych pojazdéw).

Jezeli N to liczba pojazddw, ktére faktycznie przejechaty przez punkt pomiarowy to poziom
detekcji dx okreslamy ze wzoru:

dk = (N —&n — Ef)/N
Z zatozenia system powinien wykry¢ przejazd dowolnego pojazdu co najmniej zgodnego
z klasyfikacjg 8+1 wg. TLS.

Podczas wyliczania poziomu detekcji nie bierze sie pod uwage pojazdow, ktérych system moze
nie wykryc:

c) roweréw,
d) motorowerdw,
e) lekkich pojazdéw drewnianych (np. furmanka).

f)  maszyn drogowych, typu walce, frezarki, itp.

1.2.3 Poziom klasyfikacji

1.2.3.1 Rozpoznawanie tablic ADR

W najprostszym przypadku przez rozpoznawanie tablic ADR rozumie sie detekcje pojazdu, a
nastepnie sprawdzenie czy pojazd przewozi tadunki niebezpieczne poprzez detekcje tablic ADR.

Przez pojecie poziom detekcji Di rozumie sie wartos¢ procentowa bedaca stosunkiem liczby
poprawnie sklasyfikowanych pojazdéw z tablicami ADR (sprawdzane osobno dla kazdego
pojazdu) Diok do liczby wszystkich pojazdow z tablicami ADR dajgcych sie sklasyfikowa¢ Dip,
ktére przejechaty przez punkt pomiarowy (obszar detekciji), w okreslonym kierunku, w okreslonym
czasie.
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iii. Liczbe pojazdow z tablicami ADR, ktére da sie sklasyfikowaé wyznacza ekspert podczas testu —
odrzuca te pojazdy, ktérych tablic ADR nie moze sklasyfikowaé jednoznacznie cztowiek.

iv. Tablica ADR jest uznawana za rozpoznang poprawnie, jezeli rozpoznana automatycznie tablica
ADR zgadza sie z tablicg rozpoznang przez eksperta.

v. Modut powinien wykrywac i identyfikowaé tablice ADR z doktadno$cig 95%.

1.2.3.2 Rozpoznawanie zajetosci miejsc parkingowych

i. Przez pojecie zajetosci Zi rozumie sie warto$¢ procentowg bedgcg stosunkiem liczby poprawnie
sklasyfikowanych zmian zajetosci miejsc parkingowych (sprawdzane osobno dla kazdej klasy
pojazdu) Ziok do liczby wszystkich pojazdéw odpowiedniej klasy dajacych sie sklasyfikowaé
zgodnie z przyjetg klasyfikacjg Zip, ktdre przejechaty przez punkt pomiarowy (obszar detekcji),
w okreslonym kierunku, w okreslonym czasie.

i

ii. Liczbe pojazdow, ktére da sie sklasyfikowaé wyznacza ekspert podczas testu — odrzuca te
pojazdy, ktérych nie moze sklasyfikowaé jednoznacznie cztowiek. Pod uwage nie sg brane zatem
pojazdy:

g) pojazdy nienormatywne — przekraczajgce dopuszczalng dtugos¢ itp., zajmujgce ponad jedno
miejsce parkingowe.

h) pojazdy normatywne zatrzymujgce sie na wiecej niz jednym miejscu.

iii. Zajetosc¢ jest uznawana za rozpoznang poprawnie, jezeli rozpoznana automatycznie zajetosc
miejsc parkingowych zgadza sie z rozpoznang przez eksperta.

iv. Modut powinien dokonywac detekcji zajetosci z doktadnoscig 97%.

1.2.3.3 Rozpoznawanie klasy pojazdu
i. W najprostszym przypadku przez klasyfikacje pojazdu rozumie sie jego detekcje, a nastepnie
przyporzadkowanie go do wiasciwej klasy zgodnie z przyjeta klasyfikacjg 8+1 wg. TLS.

ii. Przez pojecie ,poziom klasyfikacji” Ki rozumie sie warto$¢ procentowg bedaca stosunkiem liczby
poprawnie sklasyfikowanych pojazdéw (sprawdzane osobno dla kazdej klasy pojazdu) Kiok do
liczby wszystkich pojazdéw odpowiedniej klasy dajgcych sie sklasyfikowac¢ zgodnie z przyjetg
klasyfikacjg Nip, ktore przejechaty przez punkt pomiarowy (obszar detekcji), w okreslonym
kierunku, w okreslonym czasie.

iii. Liczbe pojazdow, ktére da sie sklasyfikowa¢ wyznacza ekspert podczas testu — odrzuca te
pojazdy, ktérych nie moze sklasyfikowaé jednoznacznie cziowiek. Pod uwage nie sg brane zatem
pojazdy:

a) pojazdy nienormatywne — przekraczajace dopuszczalng dtugos¢ itp..

iv. Klasa pojazdu jest uznawana za rozpoznang poprawnie, jezeli rozpoznana automatycznie klasa
pojazdu zgadza sie z klasg rozpoznang przez eksperta.

v. Modut powinien dokonywac¢ detekcji kazdej klasy pojazdu z doktadnoscig A2.
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1.3 Tok postepowania

1) Zgloszenie zamiaru przeprowadzenia testu.

2) Przygotowanie testu.

3) Przeprowadzenie testu.

4) Przekazanie zrédiowych danych z testu w dniu jego przeprowadzenia.
5) Opracowanie raportu z przeprowadzenia testu.

6) Zatwierdzenie raportu.
Ponizej przedstawiono szczegdétowy opis poszczegdlnych punktow procedury.

1.4 Zgtoszenie zamiaru przeprowadzenia testu
i.  Termin przeprowadzenia testu Wykonawca obowigzany jest uzgodni¢ z osobg upowazniong do
nadzoru testu przez Zamawiajgcego.
15 Przygotowanie testu
i.  Wykonawca powinien przedstawi¢ Zamawiajgcemu opis:
a) zakresu czynnosci testowych;
b) techniki przeprowadzania testu;
c) zasobow czynnosci testowych;
d) harmonogramu czynnosci testowych;
e) testowanych elementéw;
f)  testowanych funkciji.

i. Wykonawca powinien zidentyfikowac ryzyka zwigzane z bezpieczehstwem podczas
przeprowadzania testow.

iii. Wykonawca powinien przedstawi¢ liste os6b wykonujgcych test wraz z wykazem realizowanych
przez nie czynnosci.
1.6 Przeprowadzenie Testu

i. W pierwszym kroku okreslona zostanie pora dla wykonania testu. Nastepnie o zadanym czasie
zarejestrowane w postaci ciggtego nagrania wideo zostanie kolejno co najmniej tyle zdarzen
(zarejestrowanych tablic ADR, pojazdéw, zmian zajeto$ci miejsc parkingowych), ile wskazano w
akapicie préba testowa. Kazdy pojazd, miejsce postojowe, w probce musi mieé¢ swéj unikatowy
numer kolejny, a wszystkie pojazdy w danej probce muszg byé ponumerowane w sposéb
monotonicznie rosnacy.

1.6.1 Aspekty statystyczne

i. Zaktada sie, ze testowane parametry to zmienne losowe o rozktadzie dwumianowym, opisujgcym
liczbe sukcesow k (prob zakonczonych sukcesem) w ciggu N niezaleznych proéb, przy czym za
sukces rozumiane jest osiggniecie wynikow testow zgodnie z oczekiwanymi rezultatami dla
poszczegodlnych operacji (okreslonych w tabelach testow).

1.6.2 Proba testowa

1.6.2.1 Testy detekcji tablic ADR
i.  Testy detekcji tablic ADR odbedg sie przy nastepujgcych zatozeniach:

g) préba testowa zawiera niemniej niz 1500 tablic ADR z pojazdéw. Préba ta podzielona jest na
trzy pod préby o minimalnych parametrach:

- 500 tablic ADR z pojazdéw zarejestrowanych w dzien, o dowolnej porze (D500),
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- 500 tablic ADR z pojazdéw zarejestrowanych w stoneczny dzien, kiedy obiektyw
kamery skierowany jest na droge, w kierunku stoica (DS500),

- 500 tablic ADR z pojazdéw zarejestrowanych w nocy (N500).

h) ze wzgledu na duzg ilo$¢ prob do przetestowania funkcjonalnosci dopuszcza sie
wykorzystanie gotowego nagrania wideo.

i)  w przypadku, gdy funkcjonalno$¢ modutu jest realizowana przy wykorzystaniu jednej
technologii testy dla urzadzen instalowanych na wjazdach i wyjazdach z MOP mozna
przeprowadzi¢ jednoczes$nie.

i)  zadzien nalezy rozumie¢ okres od poczgtku astronomicznego dnia (astronomiczny wschod
stoiica) + 1 godzina, do konca astronomicznego dnia (astronomiczny zachdd stonca) — 1
godzina. Za noc nalezy rozumie¢ okres 2 godzin po astronomicznym zachodzie stonca oraz
do 2 godzin przed astronomicznym wschodem stonica.

1.6.2.2 Testy detekcji zajetosci miejsc postojowych
i. Testy detekcji zajetosci miejsc postojowych odbeda sie przy nastepujacych zatozeniach:
a) préba testowa powinna spetnia¢ nastepujgce warunki:

- funkcjonalno$¢ powinna zostaé sprawdzona w miejscu posiadajgcym minimum 10
miejsc parkingowych;

- podczas proby czes¢ miejsc postojowych powinna by¢ zajeta od poczatku testu;

- préba powinna obejmowac minimum 40 zmian zajetosci miejsc postojowych. Zmiana
zajetosci jest rozumiana jako zmiana statusu z ,pusty” na ,zajety” lub z ,zajety” na
~pusty”.

i. W przypadku, gdy Wykonawca dostarcza modut 107.A dla wiecej niz jednej lokalizacji oraz
stosuje ten sam typ urzadzen, przy zastosowaniu identycznych podzespotéw w identycznej
konfiguracji Wykonawca pomoze przeprowadzic test FAT ,Prezentacja funkcjonalnosci” tylko dla
jednej sztuki modutu 107.A.

1.6.2.3 Testy poziomu detekcji i klasyfikacji

i.  Rozmiar prébki testowej nie moze by¢ mniejszy niz 300 pojazdéw. (Zamawiajgcy moze
zmniejszy¢ liczebno$¢ wymaganej proby, ale tylko jesli ruch dobowy nie pozwala na
zarejestrowanie odpowiedniej liczby pojazdéw we wskazanym czasie).

i. Probka ta podzielona jest na dwa podtesty:
b) 250 pojazddéw zarejestrowanych w dzien (D250);
¢) 50 pojazdow zarejestrowanych w nocy (N50).

iii. Za dzien nalezy rozumie¢ okres od poczgtku astronomicznego dnia (astronomiczny wschod
stoica) + (plus) 1 godzina, do konca astronomicznego dnia (astronomiczny zachod stoinca) —
(minus) 1 godzina. Za noc nalezy rozumie¢ okres 2 godzin po astronomicznym zachodzie stonca
oraz do 2 godzin przed astronomicznym wschodem stonca.

1.7 Przekazanie zrédtowych danych z testu w dniu testu

i. Bezposrednio po zakohczeniu testu Wykonawca zobowigzany jest przekaza¢ kopie
dokumentaciji filmowej oraz pliki Zrodtowe osobie, upowaznionej przez dyrektora wtasciwego
Oddziatu GDDKIA, do nadzoru testu.

i. Wykonawca zobowigzany jest przekazac pliki Zrédtowe zebrane z urzgdzen w nieprzetworzonej
formie wraz z opisem ich struktury. Jesli plik nie jest zapisywany w powszechnych formatach
plikdw, np. txt, dbf, xml wykonawca powinien dostarczy¢ réwniez oprogramowanie do jego
konwersiji.
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iii. Przekazanie zrédtowych danych z testu nalezy potwierdzi¢ protokotem pisemnym. Protokét
powinien zawiera¢ m.in.:

a) opis przekazywanych danych i ich nosnikéw;

b) imiona i nazwiska os6b przekazujgcych dane ze strony wykonawcy testu i osoby
upowaznionej do ich odbioru (upowaznionej przez Zamawiajgcego do nadzoru testu);

c) miejsce i date sporzgdzenia protokotu.

1.8 Opracowanie raportu z przeprowadzenia testu

i. Po zakonczeniu testu, Wykonawca jest obowigzany dostarczyé do Zamawiajgcego Raport
podsumowujgcy badanie, ktéry powinien zawiera¢ m.in.:

a) celizakres przeprowadzonego badania;
b) opis lokalizacji stanowiska pomiarowego, uwzgledniajgcy m.in.:
- godziny w jakich odbywat sie test, warunki pogodowe;

- schematyczny rysunek z lokalizacjg stanowisk pomiarowych oraz obszaréw detekcji/
oddziatywania urzgdzen np. pas ruchu, obszar, z ktérego widoczny jest ZZT dla
kierowcy;

- dokumentacje fotograficzng stanowiska pomiarowego;
c) zebrane wyniki;

d) ocene poprawnosci rozpoznania kazdego odnotowanego w raporcie rekordu dokonang przez
eksperta;

e) obliczony poziom detekcji tablic ADR, zajetosci miejsc oraz detekcji i poziom klasyfikacji dla
kazdej klasy pojazdow wedtug klasyfikacji 8+1, dla przedziatéw obejmujacych 15 minut
przeprowadzania testu (nagrania wideo) oraz dla catosci prébki testowej.

f)  uwagi dotyczgce metodologii przeprowadzania testu.

g) ponizsze tabele wypetnione danymi pozyskanymi w trakcie przeprowadzania testu — osobno
dla kazdego przedziatu obejmujgcych 15 minut przeprowadzania testu (nagrania video) oraz
dla catosci probki testowe;j:

Tablica ADR

Detekcja N SLpp | SLpt | dg = (N — SLy, — SL,s)/N
Zajetos¢

miejsc

parkingowych

Detekcja N Lop | Lot | dy = (N =Ly = Lps)/N

Klasa pojazdu mm Kiox | Nip

dla pojazdéw
niesklasyfikowanych

8+1 dla motocykli:

dla samochodéw osobowych:

dla samochodéw dostawczych:
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dla samochodow ciezarowych:

dla samochodéw osobowych z
przyczepa:

dla samochodoéw ciezarowych z
przyczepa:

dla pojazdéw naczepowych:

dla autobusoéw:

Detekcja | N Em | Ef d,=(N—-¢&,—&)/N

ii. Ponadto do raportu nalezy dotgczyé: ptyte CD/DVD z danymi zrédtowymi oraz nagranym
materiatem wideo.

1.9 Zatwierdzenie raportu

i.  Raport z przeprowadzenia testu ma by¢ przestany/przekazany do Zamawiajgcego, a nastepnie
zatwierdzony przez Zamawiajgcego.
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NR TESTU: FAT 107.1

OBSZAR TESTU: KLASA MODUtLU ROZPROSZONEGO:
107.A - - - - -
NAZWA TESTU: WitaSciwo$ci fizyczne
PRODUCENT, MODEL/TYP
URZADZENIA:
WERSJA HW i SW
STAN POCZATKOWY Czujniki wytgczone
Krok Operacja Rezultat Wynik
1 Sprawdzenie karty katalogowej Karta katalogowa potwierdza zgodnos$¢
urzadzeh urzgdzenia z wymaganiami.
2 Sprawdzenie deklaracji zgodnosci | Dokumenty potwierdzajg zgodnos¢
producenta wraz certyfikatem urzgdzenia z wymaganiami.

potwierdzajgcym wymagane
zakresy i poziomy dokfadnosci

pomiaru

2 Sprawdzenie numerow seryjnych Opis potwierdza zgodno$¢ urzgdzen z
urzgdzen kartg katalogowa.

3 Wizualne sprawdzenie jakosci Obudowa nie powinna posiadaé
wykonania obudowy wgniecen, zarysowan ani zadnych

uszkodzonych elementow.
WYNIK TESTU: [ 11. pozytywny [ 12.pozytywny [ 13. negatywny
Z uwagami
UWAGI:
Data i podpis Operator
Sprawdzajacy
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OBSZAR TESTU: KLASA MODUtLU ROZPROSZONEGO:
107.A | - -] - -l -
NAZWA TESTU: Prezentacja Funkcjonalno$ci
PRODUCENT, MODEL/TYP
URZADZENIA:
WERSJA HW i SW
STAN POCZATKOWY Urzadzenia wytgczone
1 Podtaczenie do zasilania 230V | Urzadzenie uruchamia sie
2 Szybkie zatgczanie i Urzadzenie pracuje nadal
odtgczanie zasilania
3 Odtgczenie od zasilania Urzadzenie pracuje nadal, lecz wysyta
stosowny komunikat o braku zasilania z sieci
energetycznej. W przypadku, gdy urzgdzenie
bedzie korzystato z zasilania awaryjnego
powinno przetgczyc¢ sie w tryb bezpieczny.
4 Sprawdzenie detekc;ji tablic Urzadzenie rozpoznaje tablice z zatozong
ADR dokfadnoscia
5 Sprawdzenie detekcji zajetosci | Urzgdzenie poprawnie wskazuje zajetos¢
miejsc parkingowych na miejsc postojowych.
MOP/parkingach
6 Sprawdzenie rejestrowania, Urzagdzenie poprawnie rejestruje, zlicza i
zliczania i klasyfikacji pojazdéw | klasyfikuje pojazdy na wjezdzie.
wg. standardu TLS 8+1 na
wjezdzie na MOP/parking
7 Sprawdzenie rejestrowania, Urzagdzenie poprawnie rejestruje, zlicza i
zliczania i klasyfikacji pojazdéw | klasyfikuje pojazdy na wyjezdzie.
wg. standardu TLS 8+1 na
wyjezdzie z MOP/parkingu
8 Ponowne podtgczenie do Urzadzenie pracuje nadal, magazyn energii
zasilania sie faduje
9 Restart sprzetowy Urzadzenie restartuje sie
WYNIK TESTU: [ 11. pozytywny [ 12. pozytywny [ 13. negatywny
Z uwagami
UWAGI:
Data i podpis Operator
Sprawdzajacy
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Zalacznik 2. Testy i Badania Obiektowe SAT
(Site Acceptance Testing)

1.10 Plan testow SAT

SAT 107.1 Zgodnos$¢ produktu i dokumentacji

SAT 107.2 Witasciwo$ci fizyczne

SAT 107.3 Weryfikacja funkcjonalno$ci technicznej
SAT 107.4 Sprawdzenie wigczenia i resetu

SAT 107.5 Sprawdzenie zabezpieczen elektrycznych
SAT 107.6 Sprawdzenie protokotéw komunikacyjnych
SAT 107.7 Testy obcigzeniowe

1.11  Weryfikacja funkcjonalnosci technicznej

1.11.1 Obszar detekcji

i.  Obszar detekcji to prostokat, ktérego szeroko$¢ wyznacza szerokos¢ pasa ruchu, na ktérym
zainstalowane sg czujniki pomiarowe, tzn. odlegto$¢ pomiedzy oznaczeniem poziomym z prawej
i lewej strony pasa jezdni, jego dtugos¢ jest z kolei dtugoscig odcinka, objetego obszarem
detekcji.

i. Na drodze przewiduje sie, ze wykrywane powinny by¢ wszystkie pojazdy jadace wskazanym
pasem ruchu, w okreslonym kierunku, nawet wéwczas, gdy przejezdzajg po nim tylko czesciowo.
Zaktada sie, ze pojazd powinien by¢ wykryty, gdy co najmniej jedno koto z kazdej osi pojazdu
w catosci przejedzie po wskazanym pasie ruchu (w obrebie wyznaczonym przez oznakowanie
poziome).

1.11.2 Poziom detekcji

1.11.2.1 Testy detekcji tablic ADR

i.  Poziom detekcji da to miara okreslajgca iloSciowo (procentowo) stosunek liczby prawidtowo
odczytanych przez modut tablic ADR do wszystkich tablic ADR ktére znajdowaty sie w obszarze
detekcji w zadanym czasie, w zadanym kierunku w zakresie pomiarowym modutu.

Przy wyznaczaniu poziomu detekciji tablic ADR brane sg pod uwage nastepujace zrédta btedow:
a) SlLpp — Liczba tablic ADR z pojazdéw pominietych;
b) SLpf— Liczba tablic ADR z pojazdow fatszywie wskazanych przez system;
iii. Jezeli N to liczba pojazdéw, ktére faktycznie przejechaty przez punkt pomiarowy to poziom
detekcji dx okreslamy ze wzoru:
d, = (N —SL,, —SL,;)/N
iv. Z zatozenia system powinien wykry¢ przejazd dowolnego pojazdu oznaczonego tablicg ADR.

v. Podczas wyliczania poziomu detekcji nie bierze sie pod uwage pojazddw, ktérych system moze
nie wykryc:

a) rowerow,
b) motorowerdw,
c) lekkich pojazdéw drewnianych (np. furmanka).

d) maszyn drogowych, typu walce, frezarki, itp.
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1.11.2.2 Testy detekcji zajetosci miejsc postojowych

i. Poziom detekcji dmp to miara okreslajgca ilosciowo (procentowo) stosunek liczby prawidiowo
odczytanych przez modut zmian zajeto$ci miejsc parkingowych do wszystkich zmian, ktére
znajdowalty sie w obszarze detekcji w zadanym czasie w zakresie pomiarowym modutu.

ii. Przy wyznaczaniu poziomu detekcji zajeto$ci miejsc parkingowych brane sg pod uwage
nastepujgce zrodta btedow:

a) Lpp— Liczba pojazdéw pominietych;
b) Lpt— Liczba pojazdéw fatszywie wskazanych przez system;
ii. Jezeli N to liczba pojazddw, ktére faktycznie zajety miejsce parkingowe to poziom detekcji dmp
okreslamy ze wzoru:
dmp = (N - Ly — Lpf)/N
iv. Z zatozenia system powinien wykry¢ przejazd dowolnego pojazdu oznaczonego tablicg ADR.

v. Podczas wyliczania poziomu detekgcji nie bierze sie pod uwage pojazdow, ktérych system moze
nie wykryc:

a) rowerow,
b) motorowerdw,
c) lekkich pojazdéw drewnianych (np. furmanka).

d) maszyn drogowych, typu walce, frezarki, itp.

1.11.2.3 Testy poziomu detekcji i klasyfikacji

i. Poziom detekcji dk to miara okreslajgca ilosciowo (procentowo) stosunek liczby wykrytych przez
badany system pojazdéw do liczby wszystkich pojazdéw przejezdzajgcych przez dany obszar
detekcji, w zadanym czasie, w zadanym kierunku, na wskazanym pasie ruchu, z predkoscig
w zakresie pomiarowym urzgdzenia.

ii. Przy wyznaczaniu poziomu detekcji brane sg pod uwage dwa zrédta btedow:
a) &m — pominiecie pojazdu przez system (liczba pojazdéw pominietych),
b) & — wykrycie nieistniejgcego pojazdu przez system (liczba fatszywie wykrytych pojazdéw).

iii. Jezeli N to liczba pojazddw, ktére faktycznie przejechaty przez punkt pomiarowy to poziom
detekcji dx okreslamy ze wzoru:

dk = (N —&n — Ef)/N
iv. Z zatozenia system powinien wykry¢ przejazd dowolnego pojazdu co najmniej zgodnego
z klasyfikacjg 8+1 wg. TLS.

v. Podczas wyliczania poziomu detekcji nie bierze sie pod uwage pojazdéw, ktérych system moze
nie wykryc:

a) rowerow,
b) motorowerdw,
c) lekkich pojazdéw drewnianych (np. furmanka).

d) maszyn drogowych, typu walce, frezarki, itp.
1.11.3 Poziom klasyfikacji

1.11.3.1 Rozpoznawanie tablic ADR

i. W najprostszym przypadku przez rozpoznawanie tablic ADR rozumie sie detekcje pojazdu, a
nastepnie sprawdzenie czy pojazd przewozi tadunki niebezpieczne poprzez detekcje tablic ADR.

ii. Przez pojecie poziom detekcji Di rozumie sie warto$¢ procentowg bedaca stosunkiem liczby
poprawnie sklasyfikowanych pojazdéw z tablicami ADR (sprawdzane osobno dla kazdego
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pojazdu) Diok do liczby wszystkich pojazdow z tablicami ADR dajgcych sie sklasyfikowac Dip,
ktére przejechaty przez punkt pomiarowy (obszar detekgc;ji), w okreslonym kierunku, w okreslonym
czasie.

iIp

iii. Liczbe pojazdow z tablicami ADR, ktére da sie sklasyfikowaé wyznacza ekspert podczas testu —
odrzuca te pojazdy, ktérych tablic ADR nie moze sklasyfikowaé jednoznacznie cztowiek.

iv. Tablica ADR jest uznawana za rozpoznang poprawnie, jezeli rozpoznana automatycznie tablica
ADR zgadza sie z tablicg rozpoznang przez eksperta.

v. Modut powinien dokonywa¢ detekcji kazdej klasy pojazdu z doktadnoscig 97%.

1.11.3.2 Rozpoznawanie zajetosci miejsc parkingowych

i. Przez pojecie zajetosci Zi rozumie sie warto$¢ procentowg bedgcg stosunkiem liczby poprawnie
sklasyfikowanych zmian zajetosci miejsc parkingowych (sprawdzane osobno dla kazdej klasy
pojazdu) Ziok do liczby wszystkich pojazdéw odpowiedniej klasy dajacych sie sklasyfikowaé
zgodnie z przyjetg klasyfikacja Zip, ktdre przejechaty przez punkt pomiarowy (obszar detekgciji),
w okreslonym kierunku, w okreslonym czasie.

i

ii. Liczbe pojazdow, ktére da sie sklasyfikowaé wyznacza ekspert podczas testu — odrzuca te
pojazdy, ktérych nie moze sklasyfikowaé jednoznacznie cziowiek. Pod uwage nie sg brane zatem
pojazdy:

a) pojazdy nienormatywne — przekraczajgce dopuszczalng dtugosc itp., zajmujgce ponad jedno
miejsce parkingowe.

b) pojazdy normatywne zatrzymujgce sie na wiecej niz jednym miejscu.

iii. Zajetosc¢ jest uznawana za rozpoznang poprawnie, jezeli rozpoznana automatycznie zajetosc
miejsc parkingowych zgadza sie z rozpoznang przez eksperta.

iv. Modut powinien dokonywac detekcji zajetosci z doktadnoscig 95%.

1.11.3.3 Rozpoznawanie klasy pojazdu
i. W najprostszym przypadku przez klasyfikacje pojazdu rozumie sie jego detekcje, a nastepnie
przyporzadkowanie go do wiasciwej klasy zgodnie z przyjeta klasyfikacjg 8+1 wg. TLS.

ii. Przez pojecie ,poziom klasyfikacji” Ki rozumie sie warto$¢ procentowg bedacg stosunkiem liczby
poprawnie sklasyfikowanych pojazdéw (sprawdzane osobno dla kazdej klasy pojazdu) Kiok do
liczby wszystkich pojazdéw odpowiedniej klasy dajgcych sie sklasyfikowac¢ zgodnie z przyjetg
klasyfikacjg Nip, ktore przejechaty przez punkt pomiarowy (obszar detekcji), w okreslonym
kierunku, w okreslonym czasie.

iii. Liczbe pojazdow, ktére da sie sklasyfikowa¢ wyznacza ekspert podczas testu — odrzuca te
pojazdy, ktérych nie moze sklasyfikowaé jednoznacznie cziowiek. Pod uwage nie sg brane zatem
pojazdy:

a) pojazdy nienormatywne — przekraczajgce dopuszczalng dtugo$c itp.

b) pojazdy zmieniajgce pas ruchu.
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iv. Klasa pojazdu jest uznawana za rozpoznang poprawnie, jezeli rozpoznana automatycznie klasa
pojazdu zgadza sie z klasg rozpoznang przez eksperta.

v. Modut powinien dokonywa¢ detekcji kazdej klasy pojazdu z doktadnoscig A2.

1.12 Tok postepowania

1) Zgloszenie zamiaru przeprowadzenia testu sprawdzajgcego poziom detekcji i klasyfikacji
pojazdow.

2) Przygotowanie testu sprawdzajgcego poziom detekciji i klasyfikacji pojazddéw.
3) Test sprawdzajgcy poziom detekcji i klasyfikacji pojazdow.

4) Test sprawdzajgcy poziom detekc;ji tablic ADR.

5) Przekazanie zrédtowych danych z testu w dniu jego przeprowadzenia.

6) Opracowanie raportu z przeprowadzenia testu sprawdzajgcego poziom detekcji klasyfikacji
pojazdow.

7) Zatwierdzenie raportu.
Ponizej przedstawiono szczegdétowy opis poszczegdlnych punktéow procedury.

1.13 Zgtoszenie zamiaru przeprowadzenia testu sprawdzajgcego poziom
detekcji

i.  Termin przeprowadzenia testu sprawdzajgcego Wykonawca obowigzany jest uzgodni¢ z osobg
upowazniong do nadzoru testu przez Zamawiajgcego.

1.14  Przygotowanie testu sprawdzajgcego poziom detekcji i klasyfikacji
pojazdéw

1.14.1 Dokumentacja filmowa

i. W celu weryfikacji poprawnoéci dziatania detekcji i klasyfikacji pojazdéw konieczne jest
zastosowanie rejestracji wideo. Dokumentacja flmowa powinna obejmowac wszystkie pojazdy
przejezdzajgce przez obszar detekcji i powinna mie¢ charakter ciggty. Kamery nalezy zlokalizowaé
w taki sposéb, aby wyraznie widoczne byty tablice ADR wszystkich pojazdéw w obszarze detekciji.
Na nagraniu powinna byé widoczna data i godzina, zsynchronizowane z czasem testowanego
modutu — ufatwi to pdzniejszg kontrole wynikow. Kamery muszg by¢ zainstalowane w takim
miejscu, by zarejestrowany przez nie obraz byt czytelny, niezaleznie od warunkow
oswietleniowych i atmosferycznych. Wymagane jest, aby zarejestrowany obraz pozwalat na
jednoznaczne rozpoznanie tablic ADR.

1.15 Przeprowadzenie Testu

i. W pierwszym kroku okreslona zostanie pora dla wykonania testu. Nastepnie o zadanym czasie
zarejestrowane w postaci ciggtego nagrania wideo zostanie kolejno co najmniej tyle zdarzen
(zarejestrowanych tablic ADR, pojazdow, zmian zajetosci miejsc parkingowych), ile wskazano w
akapicie préba testowa. Kazdy pojazd, miejsce postojowe, w probce musi mieé¢ swoéj unikatowy
numer kolejny, a wszystkie pojazdy w danej probce muszg by¢ ponumerowane w sposob
monotonicznie rosngcy.

1.15.1 Proéba testowa

1.15.1.1 Testy detekcji tablic ADR
i. Testy detekcji tablic ADR odbedg sie przy nastepujgcych zatozeniach:
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a) préba testowa zawiera niemniej niz 10 tablic ADR z pojazdéw (na wjezdzie i wyjezdzie z
MOP, po 10 préb na kazdy). Préba ta podzielona jest na trzy pod préby o minimalnych
parametrach:

- 5tablic ADR z pojazdéw zarejestrowanych w dzieh, o dowolnej porze (D5),

- 4 tablic ADR z pojazdow zarejestrowanych w stoneczny dzien, kiedy obiektyw kamery
skierowany jest na droge, w kierunku stonca (DS4),

- 1 tablic ADR z pojazdéw zarejestrowanych w nocy (N1).

b) ze wzgledu na matg ilos$¢ prob do przetestowania funkcjonalno$ci wymagane jest 100%
skuteczno$ci wykrytych tablic ADR.

c) za dzien nalezy rozumiec¢ okres od poczatku astronomicznego dnia (astronomiczny wschéd
stoica) + 1 godzina, do konca astronomicznego dnia (astronomiczny zachdd stonca) — 1
godzina. Za noc nalezy rozumie¢ okres 2 godzin po astronomicznym zachodzie stonca oraz
do 2 godzin przed astronomicznym wschodem stonca.

1.15.1.2 Testy detekcji zajetosci miejsc postojowych
i. Testy detekcji zajetosci miejsc postojowych odbeda sie przy nastepujacych zatozeniach:

a) préba testowa powinna obejmowaé minimum 40 zmian zajeto$ci miejsc postojowych.
Zmiana zajetosci jest rozumiana jako zmiana statusu z ,pusty” na ,zajety” lub z ,zajety” na
~pusty”.

ii. Préba testowa dotyczaca zajetosci miejsc postojowych powinna odby¢ sie w ciggu dnia w
warunkach nieograniczonej widocznosci np. przez mgte.

1.15.1.3 Testy poziomu detekcji i klasyfikacji

i.  Rozmiar prébki testowej nie moze by¢ mniejszy niz 500 pojazdéw. (Zamawiajgcy moze
zmniejszy¢ liczebnos¢ wymaganej proby, ale tylko jesli ruch dobowy nie pozwala na
zarejestrowanie odpowiedniej liczby pojazdéw we wskazanym czasie).

i. Probka ta podzielona jest na dwa podtesty:
a) 350 pojazdow zarejestrowanych w dzien (D250);
b) 150 pojazddéw zarejestrowanych w nocy (N50).

iii. Za dzien nalezy rozumie¢ okres od poczgtku astronomicznego dnia (astronomiczny wschod
stoica) + (plus) 1 godzina, do konca astronomicznego dnia (astronomiczny zachod stoinca) —
(minus) 1 godzina. Za noc nalezy rozumie¢ okres 2 godzin po astronomicznym zachodzie storica
oraz do 2 godzin przed astronomicznym wschodem stonca.

iv. W przypadku, gdy Wykonawca dostarcza Modut Rozproszony 107.A dla wigcej niz jednej
lokalizacji oraz stosuje ten sam typ urzgdzen i rodzaj detekcji wymaga sie, aby préba testowa o
liczebnosci 500 miata zastosowanie dla co najmniej 10% lokalizacji wybranych przez
zamawiajgcego (nie mniej niz 1 lokalizacja). W przypadku zatwierdzenia wynikow testow przez
Zamawiajgcego dopuszcza sie organicznie préby testowej do momentu zarejestrowania 150
pojazdéw osobowych (wg. TLS 8+1) bez konicznosci rozdzielania prébki testowej na podtesty.

Uwaga:

Wskazane proby testowe obowigzuja w przypadku, gdy Wykonawca stosuje ten sam typ
urzadzen, przy zastosowaniu identycznych podzespotéw w identycznej konfiguraciji, jakie byly
testowane w trakcie testow FAT. W przypadku dostarczenia przez dostawce po raz pierwszy
danego typu urzadzenia, zmiany podzespotéw, innej konfiguracji wymagane jest zastosowanie
podczas testéow SAT proby wiasciwej dla testéw FAT.

1.15.2  Przebieg testu

i. W pierwszym kroku okreslona zostanie pora dla wykonania testu. Nastepnie o zadanym czasie
zarejestrowane w postaci ciggtego nagrania wideo zostanie kolejno co najmniej tyle pojazdéw, ile
wskazano w akapicie proba testowa. Kazdy pojazd w probce musi mie¢ swéj unikatowy numer
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kolejny, a wszystkie pojazdy w danej probce musza by¢ ponumerowane w sposéb monotonicznie
rosnacy.
1.16  Przekazanie zrodtowych danych z testu w dniu jego przeprowadzenia

i. Bezposrednio po zakonczeniu testu sprawdzajgcego Wykonawca zobowigzany jest przekazaé
kopie dokumentaciji filmowej oraz pliki zrédtowe Zamawiajgcemu.

i. Wykonawca zobowigzany jest przekazac pliki zrédtowe zebrane z licznika w nieprzetworzonej
formie wraz z opisem ich struktury. Jesli plik nie jest zapisywany w powszechnych formatach
plikdw, np. txt, dbf, xml wykonawca powinien dostarczyé¢ réwniez oprogramowanie do jego
konwersiji.

iii. Przekazanie zrodtowych danych z testu sprawdzajacego stanowisko (dokumentacji filmowe;j
i plikdw zrédtowych) nalezy potwierdzi¢ protokotem pisemnym. Protokét powinien zawieraé m.in.:

a) opis przekazywanych danych i ich nosnikow;

b) imiona i nazwiska oséb przekazujgcych dane ze strony wykonawcy testu i osoby
upowaznionej do ich odbioru (upowaznionej przez Zamawiajgcego do nadzoru testu);

Cc) miejsce i date sporzgdzenia protokotu.

1.17 Opracowanie raportu z przeprowadzenia testu sprawdzajacego poziom
detekcji i klasyfikacji pojazdéw

i. Po zakonczeniu testu sprawdzajgcego, Wykonawca jest obowigzany dostarczy¢ do
Zamawiajgcego Raport podsumowujgcy badanie, ktéry powinien zawiera¢ m.in.:

a) celizakres przeprowadzonego badania.

b) opis lokalizacji stanowiska pomiarowego, uwzgledniajgcy m.in.:
- nazwa MOP/parkingu;
- godziny w jakich odbywat sie test, warunki pogodowe;

- schematyczny rysunek z lokalizacjg stanowisk pomiarowych oraz ewentualng
numeracjg stanowisk;

- opis geometrii drogi — szeroko$¢ pasa ruchu, liczba jezdni, liczba pasoéw, mozliwos¢
wyprzedzania sie pojazddéw, zjechania na pas awaryjny, ograniczenia predkosci,
zaktocenia ruchu itp.

- dokumentacje fotograficzng stanowiska pomiarowego
c) zebrane wyniki;

d) ocene poprawnosci rozpoznania kazdego odnotowanego w raporcie rekordu dokonang przez
eksperta;

e) obliczony poziom detekcji tablic ADR, zajetosci miejsc oraz detekcji i poziom klasyfikacji dla
kazdej klasy pojazdow wedtug klasyfikacji 8+1, dla przedziatéw obejmujacych 15 minut
przeprowadzania testu (nagrania wideo) oraz dla catosci prébki testowe;j.

f)  uwagi dotyczgce metodologii przeprowadzania testu.

g) ponizsze tabele wypetnione danymi pozyskanymi w trakcie przeprowadzania testu — osobno
dla kazdego przedziatu obejmujgcych 15 minut przeprowadzania testu (nagrania video) oraz
dla catosci probki testowe;:

Tablica ADR
Detekcja N SLpp | SLps

d, = (N—SL,, — SL,;)/N
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Zajetos¢
miejsc

parkingowych

Detekcja N Lop | Lot | dy = (N =Ly — Lps)/N

’ Klasa pojazdu Nip ‘ Kiox ‘ Kiox | Nip

dla pojazdéw
niesklasyfikowanych

8+1 dla motocykli:

dla samochoddw osobowych:

dla samochodéw dostawczych:

dla samochodow ciezarowych:

dla samochodéw osobowych z
przyczepa:

dla samochodow ciezarowych z
przyczepa:

dla pojazdéw naczepowych:

dla autobusoéw:

Detekcja | N Em | Ef d,=(N—-¢&,—5)/N

iii. Ponadto do raportu nalezy dotgczy¢: ptyte CD/DVD z danymi zrédtowymi oraz nagranym
materiatem wideo.

1.18 Zatwierdzenie raportu

i. Raport z przeprowadzenia testu sprawdzajgcego ma by¢ przestany/przekazany do Zamawiajgcego,
a nastepnie zatwierdzony przez Zamawiajgcego. Zamawiajgcy moze nie uznaé testow SAT w
szczegolnosci w przypadku niepetnych informacji w dostarczonej przez Wykonawce karcie testow
lub stwierdzenia niezgodnosci dostarczonej karty testéw z nagranym filmem. W tej sytuacji
Wykonawca zobowigzany jest do powtdrnego wykonania testow.
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NR TESTU: 107.1

OBSZAR TESTU: KLASA MODUtU ROZPROSZONEGO:

107.A - - - - -

NAZWA TESTU: ZgodnoS$c¢ produktu i dokumentacji

PRODUCENT, MODEL/TYP

URZADZENIA:

WERSJA HW i SW

STAN POCZATKOWY Modut Rozproszony wytgczony

1 Sprawdzenie tabliczki znamionowej. Opis tabliczki potwierdza zgodnos¢

urzgdzenia z kartg katalogowa.

2 Weryfikacja protokotu z testow Protokot z testéw fabrycznych zawiera
fabrycznych FAT. wytgcznie pozytywne wyniki. Jezeli

wynik byt ,pozytywny z uwagami”, to
weryfikacja czy uwagi zostaty
wprowadzone.

3 Weryfikacja deklaracji zgodnosci Deklaracja zgodnosci producenta
producenta. potwierdza spetnienie wymagan

kontraktowych.

4 Weryfikacja dokumentacji projektowej z | Dokumentacja jest kompletna i
akceptacjg ewentualnych zmian przez podpisana.
nadzor autorski i kierownika budowy.

5 Weryfikacja zgody inzyniera kontraktu na | Jest zgoda inzyniera.
wbudowanie urzgdzenia.

6 Weryfikacja protokotu z Protokoty z badan elektrycznych
przeprowadzonych badar potwierdza zgodnos¢ instalacji z
elektrycznych. wymaganiami w zakresie zasilania i

ochrony. W przypadku zastosowania
petli indukcyjnych parametry
elektryczne petli sg zgodne w
wymaganiami opisanymi w
dokumencie: Wymagania techniczne
i lokalizacyjne dla stacji ciggtych
pomiarow ruchu drogowego stuzgcych
celom planistyczno-projektowym
opracowanym przez Departament
Studiéw Generalnej Dyrekcji Drég
Krajowych | Autostrad.

WYNIK TESTU: [ 11. pozytywny | [ ]2. pozytywny z uwagami | [ ] 3. negatywny

UWAGI:

Data i podpis Operator

Sprawdzajacy
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OBSZAR TESTU: KLASA MODUtU ROZPROSZONEGO:
107.A - - - - |-
NAZWA TESTU: Wrtasciwosci fizyczne
PRODUCENT, MODEL/TYP
URZADZENIA:
WERSJA HW i SW
STAN POCZATKOWY Modut Rozproszony wytgczony
N N T
1 Sprawdzenie potgczenia Wykazanie, ze wszystkie potgczenia
okablowania. kablowe zostaty wykonane poprawnie
i szczelnie.
2 Wizualne sprawdzenie jakosci Obudowa nie powinna posiadaé
wykonania obudowy urzadzen. wgniecen, zarysowan ani zadnych
uszkodzonych elementow.
3 Sprawdzenie zamocowania Czujniki nie powinny poruszy¢ sie
mechanicznego urzadzen. przy prébach jej przesuniecia lub
obrécenia.
WYNIK TESTU: [ 11. pozytywny [ 12. pozytywny | [ ]3. negatywny
Z uwagami
UWAGI:
Data i podpis Operator
Sprawdzajacy
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OBSZAR TESTU: KLASA MODUtLU ROZPROSZONEGO:
107.A - - - - -
NAZWA TESTU: Weryfikacja funkcjonalno$ci technicznej
PRODUCENT, MODEL/TYP
URZADZENIA:
WERSJA HW i SW
STAN POCZATKOWY Modut Rozproszony wfgczony. Do modutu podtgczone
stanowisko do testowania z aktywnym oknem podgladu
odczytywanych wartoSci.

Sprawdzeme klasyfikowania Test nalezy przeprowadzi¢ zgodnie z
pojazdéw zgodnie z klasyfikacjg materiatami z Zatagcznika 2.1
TLS 8+1

2 Sprawdzenie wykrywania Modut wykrywa pojazd oraz pozyskuje
pojazdow na wjezdzie na informacje o pojezdzie wjezdzajgcym na
MOP/Parking MOP/parking zgodnie z klasyfikacjg TLS

8+1 (Zatgcznik 2.1). Dane sg zgodne ze
stanem faktycznym pojazdéw na

MOP/parkingu.
3 Sprawdzenie wykrywania Modut wykrywa pojazd oraz pozyskuje
pojazdéw na wyjezdzie na informacje o pojezdzie wyjezdzajgcym z
MOP/Parking MOP/parkingu zgodnie z klasyfikacjg TLS

8+1 (Zatgcznik 2.1). Dane sg zgodne ze
stanem faktycznym pojazdow na

MOP/parkingu.
4 Rejestracja danych o liczbie Modut poprawnie oblicza liczbe pojazdéw
pojazdéw z kazdej z klas z kazdej z klas pojazdéw wg. standardu

pojazdéw, wg. standardu TLS 8+1, | TLS 8+1 (Zatacznik 2.1) zgodnie z danymi
przebywajacych na MOP/parkingu. | pobranymi na wjezdzie i wyjezdzie z

MOP/parkingu.
5 Sprawdzenie rozpoznawania tablic | Urzadzenia modutu rozpoznajg tablice
ADR ADR zgodnie z zatozeniami punktu 2.8
Zatgcznika 2.
6 Sprawdzenie detekcji zajetosci Urzadzenia wykorzystywane przez modut
miejsc na MOP/parkingach 107.A wykrywajg zajetos¢ z doktadnoscig
okreslong w dokumencie.*
WYNIK TESTU: [ 11. pozytywny [ ]12.pozytywny [ 13. negatywny
Z uwagami
UWAGI:
Data i podpis Operator
Sprawdzajacy

*test detekcji zajetosci miejsc nalezy przeprowadzi¢ w dzien przy nieograniczonych warunkach
widocznosci.
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OBSZAR TESTU: KLASA MODUtLU ROZPROSZONEGO:
107.A - - - - -
NAZWA TESTU: Sprawdzenie wigczenia i resetu
PRODUCENT, MODEL/TYP
URZADZENIA:
WERSJA HW i SW
STAN POCZATKOWY Modut Rozproszony wfgczony. Do modutu podtgczone
stanowisko do testowania z aktywnym oknem podgladu
odczytywanych wartoSci.

Wiaczenle urzgdzenia Modui Rozproszony zostaje zatgczony.
Modut Rozproszony przekazuje dane do
srodowiska testowego.

2 Reset urzgdzenia Zostaje odciete zasilanie. Po powrocie
zasilania Modut Rozproszony przekazuje
dane do srodowiska testowego. W
przypadku, gdy urzgdzenie bedzie
korzystato z zasilania awaryjnego
powinno przetgczyc¢ sie w tryb bezpieczny.

WYNIK TESTU: [ 11. pozytywny [ 12. pozytywny [ 13. negatywny
Z uwagami
UWAGI:
Data i podpis Operator
Sprawdzajacy
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OBSZAR TESTU: KLASA MODUtLU ROZPROSZONEGO:
107.A - - - - -
NAZWA TESTU: Sprawdzenie zabezpieczen elekirycznych
PRODUCENT, MODEL/TYP
URZADZENIA:
WERSJA HW i SW
STAN POCZATKOWY Modut Rozproszony wfgczony. Do modutu podtgczone
stanowisko do testowania z aktywnym oknem podgladu
odczytywanych wartoSci.

Sprawdzeme zadziatania Wyiacznlk zadziatat
wylgcznika réznicowoprgdowego
WYNIK TESTU: [ 11. pozytywny [ ]12.pozytywny [ 13. negatywny
Z uwagami
UWAGI:
Data i podpis Operator
Sprawdzajacy
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OBSZAR TESTU: KLASA MODULU ROZPROSZONEGO: 107.A
NAZWA TESTU: Sprawdzenie protokotéw komunikacyjnych
PRODUCENT, MODEL/TYP

URZADZENIA:

WERSJA HW i SW

STAN POCZATKOWY

Krok | Operacja

Modut Rozproszony wigczony. Do modutu podtgczone
stanowisko do testowania z aktywnym oknem
podgladu, testowi powinny zosta¢ poddane wszystkie
Metody opisane w dokumentacji SST oraz OST.

Liczba
powtorzen
(liczba
wymaganych
sukcesow)

0 Rozpoczecie transmisji Pakiety danych sg 313
transmitowane w obu kierunkach
1 Sprawdzanie sktadni XML Sktadnia jest zgodna z 33
dokumentacjg
2 Weryfikacja uzytych nazw Nazwy zmiennych zgadzajg sie 33
zmiennych w transmitowanym | z dostepng dokumentacjg
komunikacie.
3 Kompletno$¢ zmiennych Komunikaty zawierajg wszystkie | 3 (3)
Zmienne opisane w
dokumentaciji
4 Sprawdzenie zakresu wartosci | Wartosci zmiennych sg zgodne 3(3)
zmiennych, w szczegolnosci z dokumentacja
dla zmiennych istotnych dla
prezentacji danych.
5 Sprawdzenie spéjnosci Wartosci zmiennych sg spéjne 33
wartosci zmiennych
6 Sprawdzenie sumy kontrolnej Suma kontrolna SHA jest 3(3)
(SHA) pod katem zgodnosciz | zgodna
zawartg w komunikacie
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7 Fizyczne przerywanie Urzgdzenie pracuje przy 3(3)
komunikacji zadanych wczesniej

ustawieniach.

8 Przerwanie zasilania w trakcie | Urzadzenie pracuje przy 33
wymiany danych zadanych wczesniej
ustawieniach.

9 Wymuszenie znacznych Urzadzenie pracuje przy 33

opdznieh pomiedzy pakietami | zadanych wczesniej

stanowigcymi czes¢ jednego ustawieniach.

komunikatu.
WYNIK TESTU: [ ]11. pozytywny [ 12. pozytywny | [ ] 3. negatywny

Z uwagami
UWAGI:
Data i podpis Operator
Sprawdzajacy
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OBSZAR TESTU: KLASA MODULU ROZPROSZONEGO: 107.A
NAZWA TESTU: Testy obcigzeniowe
PRODUCENT, MODEL/TYP
URZADZENIA:

WERSJA HW i SW

STAN POCZATKOWY Modut Rozproszony wtgczony. Do modutu podtfgczone
stanowisko do testowania z aktywnym oknem
podglgdu

Operacja Liczba
powtorzen
(liczba
wymaganych
sukcesow)

1 Przecigzenie iloscig danych Urzadzenie dziata zgodnie z 33

(nadmierne przesytanie zatozeniami dokumentu SST,
polecen sterujgcych, z jego dziatanie nie wpltywa
czestotliwoscig znaczaco negatywnie na bezpieczenstwo
powyzej okreslonej jako ruchu drogowego ani na
wymagana). bezpieczenstwo sieci IT,

urzadzenie jest zdolne do
odzyskania sprawnosci
(poprawnie przetwarza dane) po
ustaniu nadmiernego
obcigzenia, nie wymagana jest
koniecznos¢ poprawnego
przetwarzania danych.

WYNIK TESTU: [ 11. pozytywny [ 12. pozytywny | [ ] 3. negatywny
Z uwagami
UWAGI:
Data i podpis Operator
Sprawdzajacy
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