ZALACZNIK NR7

Wymagania dotyczace Systemu monitorujacego pojazdy i maszyny on-line

Specyfikacja wymaganego wyposazenia dla pojazdu w kazdej grupie pojazdow.

|. Zamiatarka chodnikowa (2 pojazdy)

Podstawowa konfiguracja systemu na pojazdach, obejmie nastepujgce elementy:
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Rejestrator kontroli pojazdéw System anten GPS—-GSM,

Czytnik kart/brelokéw kierowcow i dodatkowych pracownikow

Kontrola opréznienia zabudowy

Uruchomienie trybu pracy

Kontrola wigczenia i wylgczenia zaptonu

Pomiar paliwa:

a) Sonda pomiaru poziomu paliwa w zbiorniku

b) w przypadku mozliwosci pozyskania informacji o poziomie paliwa z magistrali CAN lub opomiarowania

ptywaka montaz systemu monitorujgcego korek wlewu paliwa

Interfejs do szyny CAN (o ile jest taka techniczna mozliwos¢) i odczyt nastepujgcych danych (o ile dostepne):

7.1. Predko$¢ pojazdu

7.2. Stan licznika pojazdu

7.3. Pozostaty dystans lub czas do obstugi serwisowej

7.4. Catkowita ilo$¢ zuzytego paliwa w czasie

7.5. Obroty silnika

7.6. Poziom napiecia pradu elektrycznego w instalacji pojazdu

7.7. Kierunek jazdy (przod/tyth)
8. Opcja: system komunikacji i nawigacji w pojezdzie zgodnie z zapisami zatacznika nr 6, rozdziat |,
pkt. 7

Il. Zamiatarka uliczna (1 pojazd)

Podstawowa konfiguracja systemu na pojazdach, obejmie nastepujgce elementy:
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Rejestrator kontroli pojazdéw System anten GPS—-GSM,

Czytnik kart/brelokéw kierowcow i dodatkowych pracownikow

Uruchomienie trybu pracy

Kontrola opréznienia zabudowy

Kontrola uruchomienia zraszania

Kontrola wigczenia i wylgczenia zaptonu

Pomiar paliwa:

a) Sonda pomiaru poziomu paliwa w zbiornik

b) w przypadku mozliwosci pozyskania informacji o poziomie paliwa z magistrali CAN lub opomiarowania
ptywaka montaz systemu monitorujgcego korek wlewu paliwa

Interfejs do szyny CAN (o ile jest taka techniczna mozliwosc¢) i odczyt nastepujgcych danych (o ile dostepne):
8.1. Predkosc¢ pojazdu

8.2.  Stan licznika pojazdu

8.3. Pozostaty dystans lub czas do obstugi serwisowe;j

8.4. Zuzycie paliwa w czasie

8.5.  Obroty silnika

8.6. Temperatura silnika

8.7.  Kierunek jazdy (przod/tyh)

8.8. Poziom napiecia prgdu elektrycznego w instalacji pojazdu

Opcja: system komunikacji i nawigacji w pojezdzie zgodnie z zapisami zatacznika nr 6, rozdziat |, pkt. 7



ll. Smieciarka samochodowa (9 pojazdéw w tym dwa pojazdy dwukomorowe, dwa pojazdy z dzielonym

aparatem zasypowym, dwa pojazdy zasilane CNG)

Podstawowa konfiguracja systemu na pojazdach, obejmie nastepujgce elementy:
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Rejestrator kontroli pojazdéw System anten GPS—-GSM,

Rejestracja kart/brelokéw kierowcow i dodatkowych pracownikow

Kontrola pracy zasypu (cztery pojazdy posiadajg podwoéjny zasyp)

Kontrola opréznienia zabudowy (dwa pojazdy posiadajg dwie komory)

Kontrola wigczenia i wylgczenia zaptonu

Przystawka odbioru mocy

Pomiar paliwa:

a) Sonda pomiaru poziomu paliwa w zbiornik

b) w przypadku mozliwosci pozyskania informacji o poziomie paliwa z magistrali CAN lub opomiarowania

pltywaka montaz systemu monitorujgcego korek wlewu paliwa

Monitoring wizyjny:

8.1. Jedna kamera w kabinie kierowcy rejestrujgca obraz z przodu pojazdu z mozliwoscig powigzania obrazu
z aktualng pozycja pojazdu,

8.2. Dwie kamery umiejscowione na boku pojazdu umiejscowione na zewnatrz pojazdu, rejestrujgca obraz z
prawego i lewego boku pojazdu z mozliwoscig powigzania obrazu z aktualng pozycjg pojazdu.

8.3. Jedna kamera z tytu pojazdu z mozliwoscig powigzania obrazu z aktualng pozycjg pojazdu.

Interfejs do szyny CAN (o ile jest taka techniczna mozliwos¢) i odczyt nastepujgcych danych (o ile dostepne):

9.1. Predkos$c¢ pojazdu

9.2. Stan licznika pojazdu

9.3. Zuzycie paliwa w czasie

9.4. Obroty silnika

9.5. Temperatura silnika

9.6. Kierunek jazdy (przéd/iyt)

9.7. Poziom napiecia pradu elektrycznego w instalacji pojazdu

10. Opcja: system komunikacji i nawigacji w pojezdzie zgodnie z zapisami zalgcznika nr 6, rozdziat |, pkt. 7

V. Samochéd hakowy (6 pojazdéw w tym dwa do zimowego utrzymania dréq i dwa pojazdy z HDS)

Podstawowa konfiguracja systemu na pojazdach, obejmie nastepujgce elementy:

agrwNE

Rejestrator system anten GPS-GSM

Czytnik kart/brelokéw kierowcow i dodatkowych pracownikow

Kontrola pracy urzadzenia hakowego

Kontrola wigczenia i wylgczenia zaptonu

Pomiar paliwa:

a) Sonda pomiaru poziomu paliwa w zbiornik

b) w przypadku mozliwosci pozyskania informacji o poziomie paliwa z magistrali CAN lub opomiarowania

pltywaka montaz systemu monitorujgcego korek wlewu paliwa

Interfejs do szyny CAN (o ile jest taka techniczna mozliwosc¢) i odczyt nastepujgcych danych (o ile dostepne):

6.1. Predkosc¢ pojazdu

6.2. Stan licznika pojazdu

6.3. Pozostaty dystans lub czas do obstugi serwisowej

6.4. Poziom paliwa w zbiorniku

6.5. Zuzycie paliwa w czasie

6.6. Obroty silnika

6.7. Temperatura silnika

6.8. Kierunek jazdy (przod/tyh)

6.9. Poziom napiecia prgdu elektrycznego w instalacji pojazdu

6.10. Podtaczenie przyczepy

Ponadto w 2 wskazanych samochodach hakowych nalezy uwzgledni¢ doposazenie pojazdow przez

Zamawiajgcego w osprzet zimowy i zwigzang z tym faktem rejestracje parametréw:

7.1. opuszczenie ptuga

7.2. praca piaskarki

Opcja: system komunikacji i nawigacji w pojezdzie zgodnie z zapisami zalgcznika nr 6, rozdziat |, pkt. 7

Monitoring wizyjny:

9.1. Jedna kamera w kabinie kierowcy rejestrujgca obraz z przodu pojazdu z mozliwoscig powigzania obrazu
z aktualng pozycja pojazdu,



9.2. Jedna kamera z tylu umiejscowiona zewnagtrz pojazdu umozliwiajgca identyfikacje kontenera ,
mozliwoscig powigzania obrazu z aktualng pozycjg pojazdu.

9.3. Ponadto w dwoch wskazanych pojazdach opomiarowanie pracy zurawia przewoznego
9.3.1. praca zurawia
9.3.2. opréznianie pojemnika typu ,igloo”

V. Pojazd asenizacyjny (2 pojazdy)

Podstawowa konfiguracja systemu na pojazdach, obejmie nastepujgce elementy:
Rejestrator kontroli pojazdéw system anten GPS—-GSM,
Czytnik kart/brelokéw kierowcow i dodatkowych pracownikow
Kontrola pracy zabudowy pojazdu: przystawki odbioru mocy, kierunku przeptywu (ssanie/wypompowywanie)
Kontrola wigczenia i wytaczenia zaptonu
Pomiar paliwa:
a) Sonda pomiaru poziomu paliwa w zbiornik
b) w przypadku mozliwosci pozyskania informacji o poziomie paliwa z magistrali CAN lub opomiarowania
ptywaka montaz systemu monitorujgcego korek wlewu paliwa
6. Interfejs do szyny CAN (o ile jest taka techniczna mozliwo$¢) i odczyt nastepujgcych danych (o ile dostepne):
6.1. Predkosc¢ pojazdu
6.2. Stan licznika pojazdu
6.3. Pozostaty dystans lub czas do obstugi serwisowej
6.4. Zuzycie paliwa w czasie
6.5. Obroty silnika
6.6. Temperatura silnika
6.7. Kierunek jazdy (przéd/tyh)
6.8. Poziom napiecia pradu elektrycznego w instalacji pojazdu
7. Opcja: system komunikacji i nawigacji w pojezdzie zgodnie z zapisami zalgcznika nr 6, rozdziat |, pkt. 7
8. Monitoring wizyjny:
8.1. Jedna kamera w kabinie kierowcy rejestrujgca obraz z przodu pojazdu z mozliwoscig powigzania obrazu
z aktualng pozycja pojazdu,
8.2. Jedna kamera z tylu umiejscowiona na zewnatrz pojazdu umozliwiajgca identyfikacje kontenera ,
mozliwoscig powigzania obrazu z aktualng pozycjg pojazdu.
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VI. Ciagnik rolniczy (7 pojazdow)

Podstawowa konfiguracja systemu na pojazdach, obejmie nastepujgce elementy:
Rejestrator kontroli pojazdéw System anten GPS—-GSM,

Czytnik kart/brelokéw kierowcow

Rejestracja pracy watka odbioru mocy

Rejestracja wtgczenia ukfadu hydraulicznego

Kontrola wigczenia i wylgczenia zaptonu

Sonda pomiaru poziomu paliwa w zbiorniku

Poziom napiecia pradu elektrycznego w instalacji pojazdu
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VIl. Koparki, tadowarki i koparko-tadowarki (4 pojazdy)

Podstawowa konfiguracja systemu na pojazdach, obejmie nastepujgce elementy:
1. Rejestrator kontroli pojazdéw system anten GPS-GSM,
2. System anten GPS-GSM,
3. Czytnik kart/brelokow kierowcow
4. Kontrola obrotéw (czasu pracy na biegu jatowym oraz pod obcigzeniem)
5. Kontrola wtgczenia i wytgczenia zaptonu
6. Pomiar paliwa:
a) Sonda pomiaru poziomu paliwa w zbiornik
b) w przypadku mozliwosci pozyskania informaciji o poziomie paliwa z magistrali CAN lub opomiarowania
ptywaka montaz systemu monitorujgcego korek wlewu paliwa
7. Interfejs do szyny CAN (o ile jest taka techniczna mozliwo$¢) i odczyt nastepujgcych danych (o ile dostepne):



7.1. Stan licznika motogodzin
7.2. Pozostaty dystans lub czas do obstugi serwisowej
7.3. Catkowita ilo$¢ zuzytego paliwa
7.4. Uzycie pedatu gazu
7.5. Obcigzenie silnika
7.6. Obroty silnika
7.7. Catkowity czas pracy silnika
8. Opcja: system komunikacji i nawigacji w pojezdzie zgodnie z zapisami zatacznika nr 6, rozdziat |, pkt. 7

VIIl. Pojazd osobowo-towarowy (13 pojazdow)

Podstawowa konfiguracja systemu na pojazdach, obejmie nastepujgce elementy:
Rejestrator kontroli pojazdéw (pozycji, czasu jazdy, czasu i ilosci postojow i zatrzyman),
System anten GPS-GSM,
Czytnik kart/brelokéw kierowcow i dodatkowych pracownikow
Kontrola wigczenia i wylgczenia zaptonu
Sonda pomiaru poziomu paliwa w zbiorniku
Pomiar paliwa:
a) Sonda pomiaru poziomu paliwa w zbiornik
b) w przypadku mozliwosci pozyskania informacji o poziomie paliwa z magistrali CAN lub opomiarowania
ptywaka montaz systemu monitorujgcego korek, klapke wlewu paliwa jesli mozliwe
7. Interfejs do szyny CAN (o ile jest taka techniczna mozliwosc¢) i odczyt nastepujgcych danych (o ile dostepne):
7.1. Stan licznika pojazdu
7.2. Zuzycie paliwa w czasie
7.3. Obroty silnika
7.4. Kierunek jazdy (przéd/tyh)
7.5. Poziom napiecia pradu elektrycznego w instalacji pojazdu
8. Montaz w 13 wyznaczonych pojazdach terminali umozliwiajacych definiowanie 9 celow przejazdu,
zgodnie z zapisami Zalgcznika 6, rozdziat |, pkt. 4.13
9. Interfejs do szyny CAN (o ile jest taka techniczna mozliwos¢) i odczyt nastepujacych danych (o ile dostepne):
10. Monitoring wizyjny — opcja, ktéra nalezy wycenié:
10.1. Jedna kamera w kabinie kierowcy rejestrujgca obraz z przodu pojazdu z mozliwoscig powigzania obrazu z
aktualng pozycjg pojazdu,
10.2 Dwie kamery umiejscowione na boku pojazdu umiejscowione na zewnatrz pojazdu, rejestrujgca obraz z
prawego i lewego boku pojazdu z mozliwoscig powigzania obrazu z aktualng pozycjg pojazdu.
10.3.Jedna kamera z tytlu pojazdu z mozliwoscig powigzania obrazu z aktualng pozycjg pojazdu.
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1X. Poj. do zbiorki odpadow (3 pojazdy)

Podstawowa konfiguracja systemu na pojazdach, obejmie nastepujgce elementy:
1. Rejestrator kontroli pojazdéw (pozycji, czasu jazdy, czasu i ilosci postojow i zatrzyman),
. System anten GPS-GSM,
. Czytnik kart/brelokéw kierowcéw i dodatkowych pracownikéw
. Kontrola wigczenia i wytgczenia zaptonu
. Ptywak pomiaru poziomu paliwa w zbiorniku
. Pomiar paliwa:
a) Ptywak pomiaru poziomu paliwa w zbiornik
b) w przypadku mozliwosci pozyskania informacji o poziomie paliwa z magistrali CAN lub opomiarowania
ptywaka montaz systemu monitorujgcego korek, klapke wlewu paliwa jesli mozliwe
7. Interfejs do szyny CAN (o ile jest taka techniczna mozliwo$¢) i odczyt nastepujgcych danych (o ile dostepne):
8.1. Stan licznika pojazdu
8.2. Zuzycie paliwa w czasie
8.3. Obroty silnika
8.4. Kierunek jazdy (przéd/tyt)
8.5. Poziom napiecia pragdu elektrycznego w instalacji pojazdu
8. Montaz w 3 wyznaczonych pojazdach terminali umozliwiajagcych definiowanie 9 celéw przejazdu,
zgodnie z zapisami Zatacznika 6, rozdziat |, pkt. 4.13
9. Interfejs do szyny CAN (o ile jest taka techniczna mozliwo$¢) i odczyt nastepujgcych danych (o ile dostepne):
10. Monitoring wizyjny — opcja, ktéra nalezy wyceni¢:
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10.1. Jedna kamera w kabinie kierowcy rejestrujgca obraz z przodu pojazdu z mozliwoscig powigzania obrazu z
aktualng pozycjg pojazdu,

10.2 Dwie kamery umiejscowione na boku pojazdu umiejscowione na zewnatrz pojazdu, rejestrujgca obraz z
prawego i lewego boku pojazdu z mozliwoscig powigzania obrazu z aktualng pozycjg pojazdu.

10.3.Jedna kamera z tylu pojazdu z mozliwoscig powigzania obrazu z aktualng pozycjg pojazdu.

X. Podest ruchomy - podnos$nik koszowy (1 pojazd)

Podstawowa konfiguracja systemu na pojazdach, obejmie nastepujgce elementy:

Rejestrator kontroli pojazdéw (pozyciji, czasu jazdy, czasu i ilosci postojéw i zatrzyman),
System anten GPS-GSM,

Rejestracja kart/brelokéw kierowcow i dodatkowych pracownikow

Rejestracja pracy podestu

Kontrola wigczenia i wytgczenia zaptonu

Sonda pomiaru poziomu paliwa w zbiorniku

Poziom napiecia prgdu elektrycznego w instalacji pojazdu

uruchomienie przystawki
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Xl. Pojazd wodno-kanalizacyjny (2 pojazdy)

Podstawowa konfiguracja systemu na pojazdach, obejmie nastepujgce elementy:
1. Rejestrator kontroli pojazdéw, system anten GPS—-GSM
2. Czytnik kart/brelokéw kierowcow i dodatkowych pracownikow
3. Pomiar paliwa:
a) Sonda pomiaru poziomu paliwa w zbiornik
b) w przypadku mozliwosci pozyskania informacji o poziomie paliwa z magistrali CAN lub opomiarowania
ptywaka montaz systemu monitorujgcego korek, klapke wlewu paliwa jesli mozliwe
4. Rejestracja pracy kompresora
5. Rejestracja kierunku przeptywu (ssanie/wypompowywanie)
6. Interfejs do szyny CAN (o ile jest taka techniczna mozliwos¢) i odczyt nastepujgcych danych (o ile dostepne):
6.1. Przystawka odbioru mocy
6.2. Stan licznika pojazdu
6.3. Pozostaty dystans lub czas do obstugi serwisowej
6.4. Catkowita ilos¢ zuzytego paliwa
6.5. Zuzycie paliwa w czasie
6.6. Obroty silnika
6.7. Catkowity czas pracy silnika
6.8. Temperatura silnika
6.9. Kierunek jazdy (przod/tyth)
6.10.Poziom napiecia pradu elektrycznego w instalacji pojazdu
6.11.uruchomienie przystawki
7. Opcja: system komunikacji i nawigacji w pojezdzie zgodnie z zapisami zalgcznika nr 6, rozdziat |, pkt. 7
8.Monitoring wizyjny:
8.1. Jedna kamera w kabinie kierowcy rejestrujgca obraz z przodu pojazdu z mozliwoscig powigzania obrazu z
aktualng pozycjg pojazdu,
8.2. Dwie kamery umiejscowione na boku pojazdu umiejscowione na zewnatrz pojazdu, rejestrujgca obraz z
prawego i lewego boku pojazdu z mozliwoscig powigzania obrazu z aktualng pozycjg pojazdu.
8.3. Jedna kamera z tytu pojazdu z mozliwo$cig powigzania obrazu z aktualng pozycjg pojazdu.



