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ST-00.00
1  WYMAGANIA OGOLNE

1.1  Nazwa zamowienia
,,Opracowanie dokumentacji projektowej na wykonanie przebudowy Dworu w Kurowie”

1.2 Przedmiot i zakres robot budowlanych

Przedmiotem opracowania sa wymagania ogdlne dotyczace wykonania i odbioru rob6t budowlanych
instalacji elektrycznych niskopradowych dla potrzeb zadania: ,,Przebudowy Dworu w Nieckowie”

Wykonawca roboét jest odpowiedzialny za jakos¢ wykonywanych robdt oraz ich zgodnosé¢ z: ST, PT,
przepisami prawa budowlanego, obowigzujacymi normami i sztuka budowlang. Informacji o materialach
nieuwzglednionych w specyfikacji nalezy szuka¢ w czg¢$ci graficznej i opisowej projektu. Wszelkie watpliwosci
1 pytania nalezy kierowa¢ do Projektanta lub Inspektora Nadzoru.

Niniejsza Specyfikacja obejmuje wspolne wymagania dla robot budowlanych.

Wykonawca powinien zapewni¢ calo$§¢ robocizny, materiatow, sprzetu, narzedzi, transportu i dostaw,
niezbednych do wykonania robdt objetych umowa, zgodnie z jej warunkami, PT, ST iewentualnymi
wskazowkami projektantow i inspektora nadzoru inwestorskiego.

Przed ostatecznym odbiorem robdt Wykonawca uporzadkuje plac budowy i przylegly teren, dokona
rozliczenia wykonanych robét, dostaw inwestorskich, materialdbw z demontazu i przygotuje obiekt do
przekazania.

Wykonawca wykona do dnia odbioru i przedstawi Inwestorowi komplet dokumentéw budowy wymagany
przepisami prawa budowlanego. Dokona rozliczenia z Inwestorem za zuzyte media, wynajmowane
pomieszczenia itp.

1.3 Wymagania dla wykonawcy

Zgodnie z zapisami ustawy z dnia 7 lipca 1994 r. Prawo budowlane Dz. U. 202011 wrze$nia.1133 wszystkie
osoby skierowane do petienia samodzielnych funkcji technicznych w budownictwie przy realizacji zadania
muszg posiadac;

- odpowiednie uprawnienia wynikajace z rozporzadzenia Ministra Infrastruktury z dnia 11 wrzesnia 2014
r. Dz. U. 2014.1278. w sprawie samodzielnych funkcji technicznych w budownictwie,

- aktualne zaswiadczenie o wpisie na liste czlonkdéw wiasciwej izby samorzadu zawodowego, wydane
przez t¢ izbg, z okreslonym w nim terminem waznosci.

1.4  Prace towarzyszqce i roboty tymczasowe

Prace towarzyszace sg to prace niezbgdne do wykonania robo6t podstawowych, w tym m.in.
- zorganizowanie, utrzymanie, likwidacja zaplecza placu budowy;
- ochrona fizyczna zaplecza budowy;
- geodezyjne wytyczanie;
- zabezpieczenie stanowisk roboczych przed opadami, przenikaniem zimna lub wiatru, pyleniem lub
zabrudzeniem;
- usuwanie odpadow i zanieczyszczen wynikajacych z prac budowlanych;
- prace i czynno$ci zapewniajace BHP 0sob zatrudnionych przy robotach budowlanych;
- montaz i demontaz oraz utrzymanie urzagdzen do komunikacji i transportu oraz przeprowadzenia robot
np. ogrodzen, dzwigow, instalacji tymczasowych, itp.
- zorganizowanie objazdow, przejazdow i organizacji ruchu
- inwentaryzacja powykonawcza.
Do prac towarzyszacych i robot tymczasowych zalicza si¢ wszystkie roboty, ktére nalezag do $wiadczen
umownych, nawet jesli nie s3 wymienione w kontrakcie na wykonanie robot.

1.5  Informacje o terenie budowy
Organizacja rob6t budowlanych, zaplecze dla potrzeb wykonawcy.

Zakres prac to prace wygradzajace rejon budowy, wytyczenie parkingéw i drog dojazdowych oraz
infrastruktury technicznej w postaci sieci, przylaczy, o$wietlenia itp. W czasie prowadzenia przedmiotowych
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robot budowlanych teren budowy nalezy wygrodzi¢ w sposob tymczasowy uniemozliwiajacy wstep osobom nie
zwigzanych z cyklem inwestycyjnym. Termin realizacji — do ustalenia z Inwestorem. Czas wykonania prac
budowlanych powinien by¢ szczegotowo uzgodniony przez Wykonawce z Inwestorem w formie harmonogramu
zadaniowo-czasowego.

Na terenie budowy Inwestor zapewni:

- korzystanie ze zrddet poboru energii oraz wody;

- godziny i warunki przebywania Wykonawcy na terenie obiektu okre$li umowa o wykonanie robot,

- dojazd $rodkéw transportowych do zaplecza budowy przez bram¢ wjazdowa na parking w czasie

uzgodnionym z Inwestorem.

Prowadzenie robot w systemie podwykonawstwa, a takze przy rownoczesnej obecno$ci kilku wykonawcow na
budowie zobowigzuje do:

- wylonienia i umocowania peliacych obowigzki: kierownika budowy (kierownikéw robodt) zgodnie z

wymaganiami prawa budowlanego;

- wspoldzialania i koordynacji realizowanych prac budowlanych;

- uregulowania wzajemnych relacji przy korzystaniu z obcych $wiadczen, urzadzen lub narzedzi;

- przestrzegania przepisow BHP oraz pozarowych przez osoby zatrudnione przy robotach budowlanych,
Podstawowym warunkiem przystapienia do realizacji prac budowlanych jest zapewnienie bezpieczenstwa
wszystkim uczestnikom procesu budowlanego.

Wykonawca jest zobowigzany do zabezpieczenia terenu (miejsca) budowy w okresie trwania realizacji
budowy, az do zakonczenia i odbioru ostatecznego robot.

Wykonawca dostarczy, zainstaluje i bedzie utrzymywac tymczasowe urzadzenia zabezpieczajace, w
tym ogrodzenia, porecze, oswietlenie, sygnaty i znaki ostrzegawcze, dozorcow i ochrong, wszelkie inne $rodki
niezbedne do ochrony robot. Koszt zabezpieczenia terenu budowy nie podlega odrgbnej zaptacie i przyjmuje sig,
ze jest wlaczony w cen¢ umowna.

Zabezpieczenie interesOw 0s0b trzecich.

Wykonawca odpowiada za ochrong instalacji wewnatrz obiektu w obrebie prowadzonych robot.
Wykonawca zapewni wlasciwe oznaczenie i zabezpieczenie przed uszkodzeniem tych instalacji i urzadzen w
czasie trwania budowy.

Wykonawca jest zobowigzany umiesci¢ w swoim harmonogramie rezerw¢ czasowa dla wszelkiego
rodzaju robot, ktore moga si¢ pojawi¢ w trakcie realizacji zadania. Wykonawca dostarczy wszelkiej pomocy
potrzebnej przy dokonywaniu napraw wynikajacych z prowadzonych robét. Wykonawca bedzie odpowiadac za
wszelkie spowodowane przez jego dziatania uszkodzenia w obrgbie prowadzonych prac oraz na drogach
transportowych.

Wszystkie prace musza by¢ prowadzone bez naruszenia interes6w osob trzecich, na terenie obiektu w
ktorym jest realizowane zadanie inwestycyjne.

Ochrona $rodowiska.

Wykonawca ma obowigzek znac¢ i stosowa¢ w czasie prowadzenia robot wszelkie przepisy dotyczace
ochrony $rodowiska naturalnego. W okresie trwania budowy Wykonawca bedzie podejmowaé wszelkie
uzasadnione kroki majace na celu stosowanie si¢ do przepisow i norm dotyczacych ochrony $rodowiska na
terenie i wokot terenu oraz bedzie unika¢ uszkodzen lub ucigzliwosci dla osob lub wlasnosci spolecznej i innych,
a wynikajacych ze skazenia, hatasu lub innych przyczyn powstatych w nastgpstwie jego sposobu dzialania.
Stosujac si¢ do tych wymagan, bedzie mial szczegdlny wzglad na:

1) Lokalizacj¢ baz, warsztatow, magazynow, sktadowisk i drog dojazdowych.

2) Srodki ostroznosci i zabezpieczenia przed:

a) zanieczyszczeniem zbiornikow i ciekdéw wodnych pylami lub substancjami toksycznymi,
b) zanieczyszczeniem powietrza pytami i gazami,

¢) mozliwo$cig powstania pozaru.

Materialy, ktére w sposob trwaty sa szkodliwe dla otoczenia, nie beda dopuszczone do uzycia. Nie
dopuszcza si¢ uzycia materialow wywotujacych szkodliwe promieniowanie o stgzeniu wickszym od
dopuszczalnego, okreslonego odpowiednimi przepisami.

Wszelkie materialy uzyte do robot beda miaty Swiadectwa dopuszczenia, wydane przez uprawniong
jednostke, jednoznacznie okreslajace brak szkodliwego oddziatywania tych materiatéw na srodowisko.

Materialy, ktore sa szkodliwe dla otoczenia tylko w czasie robdt, a po zakofczeniu robot ich
szkodliwo§¢ zanika (np. materialy pylaste), moga by¢ uzyte pod warunkiem przestrzegania wymagan
technologicznych wbudowania. Jezeli wymagaja tego odpowiednie przepisy, Zamawiajacy powinien otrzymac
zgodg¢ na uzycie tych materialow od wlasciwych organow administracji panstwowe;.
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Warunki bezpieczenstwa pracy.

Podczas realizacji robot wykonawca bedzie przestrzega¢ przepisow dotyczacych bezpieczenstwa i
higieny pracy.

W szczegolnosci wykonawca ma obowiazek zadbac, aby personel nie wykonywat pracy w warunkach
niebezpiecznych, szkodliwych dla zdrowia oraz niespehniajacych odpowiednich wymagan sanitarnych.

Wykonawca zapewni i bedzie utrzymywal wszelkie urzadzenia zabezpieczajace, socjalne oraz sprzet i
odpowiednia odziez dla ochrony zycia i zdrowia 0soéb zatrudnionych na budowie.

Podstawowe zasady, ktorych nalezy przestrzegaé podczas prowadzenia rob6t budowlanych zostaty
okreslone w Rozporzadzeniu Ministra Infrastruktury z dnia 6 lutego 2003 r. w sprawie bezpieczenstwa i higieny
pracy podczas wykonywania robot budowlanych (Dz.U. z 2003 r. Nr 47, poz.401).

Zgodnie z art. 21a ustawy z dnia 7 lipca 1994 r. - Prawo budowlane (Dz. U. Nr 207 z 2003 r. poz. 2016,
z pdzniejszymi zmianami) kierownik budowy, przed rozpoczgciem robot budowlanych, jest zobowigzany do
sporzadzenia lub zapewnienia sporzadzenia planu bezpieczenstwa i ochrony zdrowia (plan ,,BIOZ”).

1.6  Okreslenia podstawowe.
Okreslenia podane w niniejszej Specyfikacji Technicznej sa zgodne z obowigzujacymi okresleniami
zawartymi w Prawie Budowlanym oraz w obowiazujacych rozporzadzeniach zwigzanych z przepisami Prawa

Budowlanego oraz z Polskimi Normami, i w kazdym przypadku nalezy je rozumie¢ jak podano ponizej:

Dziennik budowy — dziennik, wydany zgodnie z obowigzujacymi przepisami, stanowigcy urzedowy dokument
przebiegu robot budowlanych oraz zdarzen i okoliczno$ci zachodzacych w toku wykonywania robot.

Kierownik budowy — osoba wyznaczona przez Wykonawce, upowazniona do kierowania robotami budowlanymi
i do wystepowania w jego imieniu w sprawach realizacji kontraktu.

Inspektor nadzoru — upowazniony przedstawiciel Inwestora do sprawowania nadzoru inwestorskiego nad
prawidtowym przebiegiem realizacji zadania.

Rejestr obmiaréw — akceptowany przez Inwestora zeszyt z ponumerowanymi stronami, stuzacy do wpisywania
przez Wykonawce obmiaru dokonywanych robot w formie wyliczen, szkicow i ew. dodatkowych zalacznikow.
Wpisy w rejestrze obmiaréw podlegaja potwierdzeniu przez Inspektora.

Laboratorium — laboratorium badawcze, zaakceptowane przez Zamawiajacego, niezbedne do przeprowadzenia
wszelkich badan i prob zwigzanych z oceng jakosci materiatdéw oraz robot.

Materialy — wszelkie tworzywa niezbgdne do wykonania robot, zgodnie z dokumentacja projektowa i
Specyfikacjami Technicznymi, zaakceptowane przez Inwestora.

Odpowiednia (bliska) zgodno$¢ - zgodno$¢ wykonywanych robdt z dopuszczonymi tolerancjami, a jesli
przedziat tolerancji nie zostal okre§lony — z przecigtnymi tolerancjami, przyjmowanymi zwyczajowo dla danego
rodzaju rob6t budowlanych.

Podloze — grunt rodzimy lub nasypowy, lezacy pod nawierzchnia do glgbokos$ci przemarzania.

Polecenie Inspektora — wszelkie polecenia przekazane Wykonawcy przez Inspektora Nadzoru Inwestorskiego, w
formie pisemnej, dotyczace sposobu realizacji robot lub innych spraw zwiazanych z prowadzeniem budowy.

Projektant — uprawniona osoba prawna lub fizyczna bedaca autorem dokumentacji projektowe;.

Przetargowa dokumentacja projektowa - czg$¢ dokumentacji projektowej, ktora wskazuje lokalizacje,
charakterystyke i wymiary obiektu bedacego przedmiotem robot.

I3

Slepy kosztorys — wykaz robot z podaniem ich ilosci (przedmiarem) w kolejnosci technologicznej ich
wykonania.

Zadanie budowlane — czg$¢ przedsigwzigcia budowlanego, stanowigca odrgbng cato$¢ konstrukcyjng lub
technologiczng, zdolna do samodzielnego spelienia przewidywanych funkcji techniczno-uzytkowych. Zadanie
moze polega¢ na wykonywaniu robot zwigzanych z budowa, modernizacja utrzymaniem oraz ochrona budowli
drogowej lub jej elementu.
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Przedmiar robét — zestawienie przewidzianych do wykonania robot wedhug technologicznej kolejnosci ich
wykonania wraz z obliczeniem i podaniem ilosci robot w ustalonych jednostkach przedmiarowych.

Teren budowy — przestrzen, w ktorej prowadzone sa roboty budowlane wraz z przestrzenia zajmowang przez
urzadzenia zaplecza budowy.

Roboty budowlane — budowa, a takze prace polegajace na przebudowie, montazu, remoncie lub rozbidrce
obiektu budowlanego.

Aprobata techniczna — pozytywna ocena techniczna wyrobu, stwierdzajaca jego przydatno$¢ do stosowania w
budownictwie.

2 WLASCIWOSCI WYROBOW BUDOWLANYCH ORAZ ICH PRZECHOWY WANIE,
TRANSPORT, WARUNKI DOSTAWY, SKEADOWANIE I KONTROLA JAKOSCI

Wilasciwosci wyrobow budowlanych

Wykonawca przedstawi Inspektorowi nadzoru szczegétowe informacje dotyczace zamawiania
materiatow 1 odpowiednie aprobaty techniczne lub $wiadectwa badan laboratoryjnych oraz probki do
zatwierdzenia. Wszystkie materialy i wyroby stosowane do wykonania rob6t powinny spetnia¢ wymagania
polskich norm (PN), w tym norm europejskich wprowadzonych do zbioru krajowych aktow prawnych (PN-EN),
a w przypadku materiatow i urzadzen, dla ktorych nie ustanowiono normy — aprobat technicznych oraz ustawy z
dnia 16.04.2004 r. o wyrobach budowlanych.

Wyréb budowlany moze by¢ wprowadzony, jezeli nadaje si¢ do stosowania przy wykonywaniu robot
budowlanych, w zakresie odpowiadajacym jego wilasciwosciom uzytkowym i przeznaczeniu, to znaczy ma
wlasciwosci uzytkowe umozliwiajace prawidtowo zaprojektowanym i wykonanym obiektom budowlanym, w
ktorych ma by¢ zastosowany w sposob trwaty, spelnienie wymagan podstawowych. Ponadto musi on by¢
dopuszczony do obrotu i wiasciwie oznakowany na zasadach zgodnych z aktualnymi przepisami Prawa
budowlanego i przepisami odr¢gbnymi.

Szczegodty dotyczace poszczegdlnych grup materiatowych oméwiono w specyfikacjach poszczegolnych
robot budowlanych.

Zrédla uzyskania materialow

Co najmniej na trzy tygodnie przed zaplanowanym wykorzystaniem jakichkolwiek materiatow
przeznaczonych do robdt Wykonawca przedstawi szczegdtowe informacje dotyczace proponowanego zrodia
wytwarzania, zamawiania lub wydobywania tych materialow i odpowiednie $wiadectwa badan laboratoryjnych
oraz probki do zatwierdzenia przez Inspektora nadzoru i projektanta. Zatwierdzenie partii (czg$ci) materiatow z
danego zrodta nie oznacza automatycznie, ze wszelkie materiaty z danego zrodta uzyskaja zatwierdzenie.

Wykonawca zobowigzany jest do prowadzenia badan w celu udokumentowania, ze materiaty uzyskane
z dopuszczonego zrodta w sposob ciagly spetniaja wymagania Specyfikacji Technicznej w czasie postgpu robot.

Wykonawca odpowiada za uzyskanie pozwolen od wiascicieli i odno$nych wiadz na pozyskanie
materiatow z jakichkolwiek zrodetl miejscowych, wlaczajac w to zrodta wskazane przez Zamawiajacego i jest
zobowigzany dostarczy¢ Inspektorowi nadzoru wymagane dokumenty przed rozpoczgciem eksploatacji zrodta.

Wykonawca przedstawi dokumentacj¢ zawierajaca raporty z badan terenowych i laboratoryjnych oraz
proponowang przez siebie metod¢ wydobyecia i selekcji do zatwierdzenia. Wykonawca ponosi odpowiedzialno$é
za spelienie wymagan iloSciowych i jakosciowych materiatéw z jakiegokolwiek zrodta.

Jezeli materiaty z akceptowanego zrodta sg niejednorodne lub o niezadowalajacej jakosci, Wykonawca
powinien zmieni¢ zroédlo zaopatrywania w materiaty. Materiatly wykonczeniowe stosowane na ptaszczyznach
wykanczanych widocznych z jednego miejsca powinny by¢ z tej samej partii materialu w celu zachowania tych
samych wlasciwosci kolorystycznych w czasie catego procesu eksploatacji.

Wykonawca poniesie wszystkie koszty a w tym: optaty, wynagrodzenia i jakiekolwiek inne koszty
zwigzane z dostarczeniem materiatéw do robot.

Inspekcija wytworni

Wytwornie, zaréwno przed jak i po akceptacji Inspektora moga by¢ kontrolowane w celu sprawdzenia
zgodnosci stosowanych metod produkcyjnych z wymaganiami. Probki materiatow moga by¢ pobierane w celu
sprawdzenia ich wtasciwosci. Wynik tych kontroli bedzie podstawg akceptacji okreslonej partii materiatow pod
wzgledem jakosci.

W czasie przeprowadzania inspekcji Inspektor bedzie miat zapewnione:
- wspolprace i pomoc Wykonawcy,
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- wolny dostgp w dowolnym czasie, do tych czgsci wytworni gdzie odbywa si¢ proces produkcji
materiatow przeznaczonych do wbudowania na terenie budowy.

Przechowywanie i skladowanie materialow

Wykonawca zapewni, aby tymczasowo skladowane materiaty, do czasu gdy beda one potrzebne do
robdt, byly zabezpieczone przed zanieczyszczeniem, zachowatly swoja jako$¢ i wiasciwos¢ do robot i byly
dostgpne do kontroli przez Inspektora nadzoru.

Przechowywanie materialow musi si¢ odbywa¢ na zasadach i w warunkach odpowiednich dla danego
materiatu oraz zeby w sposob skuteczny zabezpieczone byty przed dostepem o0sob trzecich.

Miejsca czasowego skladowania beda zlokalizowane w obrgbie terenu budowy w miejscach
uzgodnionych z Inspektorem nadzoru lub poza terenem budowy w miejscach zorganizowanych przez
Wykonawce.

Wszystkie miejsca czasowego skltadowania materiatow powinny by¢ po zakonczeniu robot
doprowadzone przez Wykonawce do ich pierwotnego stanu.

Materialy nie odpowiadajace wymaganiom

Materialy nie odpowiadajace wymaganiom zostang przez Wykonawcg wywiezione z terenu budowy,
badz ztozone w miejscu wskazanym przez Inspektora nadzoru. Jesli Inspektor nadzoru zezwoli Wykonawcy na
uzycie tych materiatéw do innych robot niz te, dla ktorych zostaty zakupione to koszt tych materiatéw zostanie
przewarto$ciowany przez Inspektora.

Kazdy rodzaj Robot, w ktorym znajduja si¢ niezbadane i nie zaakceptowane materiaty, Wykonawca
wykonuje na wlasne ryzyko, liczac si¢ z jego nie przyjgciem i niezaptaceniem.

Wariantowe stosowanie materialow

Jesli dokumentacja projektowa lub specyfikacja techniczna przewiduje mozliwo$¢ wariantowego
zastosowania rodzaju materiatu w wykonywanych robotach, Wykonawca powiadomi Projektanta o swoim
zamiarze, co najmniej 4 tygodnie przed planowanym uzyciem materiatu, albo w okresie dtuzszym, jesli bedzie to
wymagane dla badan prowadzonych przez Inspektora Nadzoru. Wybrany i zaakceptowany przez projektanta
rodzaj materialu nie moze by¢ pdzniej zmieniany bez zgody Projektanta.

Na podobnych zasadach dopuszcza si¢ zastosowanie materialow o podobnych wlasciwosciach
technicznych, jakosciowych, zblizonym standardzie i wygladzie (tzw. ,,rownowazne” w rozumieniu Ustawy o
zamoOwieniach publicznych) do wymienionych w dokumentacji i specyfikacji, w uzgodnieniu z Projektantem i
Inspektorem nadzoru.

3 SPRZET I MASZYNY NIEZBEDNE LUB ZALECANE DO WYKONANIA ROBOT
BUDOWLANYCH ZGODNIE Z ZALOZONA JAKOSCIA

Wykonawca jest zobowigzany do uzywania jedynie takiego sprzgtu, ktory nie spowoduje niekorzystnego
wplywu na jako$¢ wykonywanych robot i bedzie gwarantowaé przeprowadzenie robodt, zgodnie z zasadami
okreslonymi w PBW i ST.

Sprzet uzywany do rob6t powinien by¢ zgodny z oferta Wykonawcy i odpowiada¢ pod wzglgdem typow
i ilosci wskazaniom zawartym w specyfikacji, dokumentacji i programem zapewnienia jakosci lub projekcie
organizacji robot zaakceptowanym przez Inspektora nadzoru; w przypadku braku ustalen w takich dokumentach
sprzgt powinien by¢ uzgodniony i zaakceptowany przez Inspektora.

Liczba i1 wydajno$¢ sprzetu bedzie gwarantowaé przeprowadzenie robot zgodnie z zasadami
okreslonymi w dokumentacji projektowej, specyfikacji i wskazaniach Inspektora nadzoru, w terminie
przewidzianym umows3.

Sprzet bedacy wilasnoscia Wykonawcy lub wynajety do wykonania robét ma by¢ utrzymywany w
dobrym stanie i gotowosci do pracy. Bedzie on zgodny z normami ochrony s$rodowiska i przepisami
dotyczacymi jego uzytkowania.

Wykonawca dostarczy Inspektorowi kopie dokumentéw potwierdzajacych dopuszczenie sprzetu do
uzytkowania, tam gdzie jest to wymagane przepisami.

Jezeli dokumentacja projektowa lub specyfikacja przewiduja mozliwos¢ wariantowego uzycia sprzgtu
przy wykonywanych robotach, Wykonawca powiadomi Inspektora o swoim zamiarze wyboru i uzyska jego
akceptacj¢ przed uzyciem sprzetu. Wybrany sprzet, po akceptacji Inspektora, moze by¢ p6zniej zmieniany bez
jego zgody.

Jakikolwiek sprzet, maszyny, urzadzenia i narzedzia nie gwarantujace zachowania warunkow umowy
zostang przez Inspektora nadzoru zdyskwalifikowane i niedopuszczone do robot.
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Dobor wiasciwego sprzetu, maszyn i urzadzen zgodnie z obowigzujaca technologia wykonywania i prowadzenia
danego odcinka robot.

Wykonawca jest zobligowany do skalkulowania kosztéw jednorazowych sprzgtu w cenie jednostkowe;j
robot do ktorych jest przeznaczony, koszty transportu sprzgtu nie podlegaja zaptacie.

4  SRODKI TRANSPORTU

Wykonawca jest zobowigzany do stosowania tylko takich $rodkow transportu, ktére nie wptyna
niekorzystnie na jako$¢ wykonywanych robot i wlasciwosci przewozonych materiatow.

Liczba s$rodkéw transportu bedzie zapewnia¢ prowadzenie robdt zgodnie z zasadami okreslonymi w
dokumentacji projektowej, specyfikacji technicznej i1 wskazaniach Inspektora nadzoru, w terminie
przewidzianym umows3.

Do ruchu na drogach publicznych, przy transporcie materialow/sprzetu na i z terenu robot, pojazdy beda
spelnia¢ wymagania dotyczace przepisow ruchu drogowego w odniesieniu do ustawowych ograniczen
obciazenia na osie i innych parametrow technicznych.

Srodki transportu nie odpowiadajace warunkom dopuszczalnych obcigzen na osie moga byé uzyte przez
Wykonawce pod warunkiem przywrocenia do stanu pierwotnego uzytkowanych odcinkéw drog publicznych na
koszt Wykonawcy.

Wykonawca begdzie usuwaé na biezaco, na whasny koszt, wszelkie zanieczyszczenia spowodowane jego
pojazdami na drogach publicznych oraz dojazdach do terenu budowy.

5  WYKONANIE ROBOT BUDOWLANYCH

WYMAGANIA OGOLNE

Wykonawca jest odpowiedzialny za prowadzenie robo6t zgodnie z umowa oraz za jako$¢ zastosowanych
materiatow 1 wykonywanych robot, za ich zgodnos¢ z dokumentacja projektowa, wymaganiami specyfikacji
technicznej, kontrola jakosci, projektu organizacji robot oraz poleceniami Inspektora nadzoru.

Wykonawca ponosi odpowiedzialno$¢ za doktadne wytyczenie w planie i wyznaczenie wysokosci
wszystkich elementéw robot zgodnie z wymiarami i rz¢dnymi okreslonymi w dokumentacji projektowej lub
przekazanymi na pismie przez Inspektora nadzoru.

Nastepstwa jakiegokolwiek btgdu spowodowanego przez Wykonawce w wytyczeniu i wyznaczaniu
robdt zostang, jesli wymagac tego bedzie Inspektor nadzoru, poprawione przez Wykonawcg na wilasny koszt.
Sprawdzenie wytyczenia Robot lub wyznaczenia wysokosci przez Inspektora nie zwalnia Wykonawcy od
odpowiedzialnosci za ich doktadnos¢.

DECYZJA T POLECENIE INSPEKTORA NADZORU

Decyzje Projektanta i Inspektora dotyczace akceptacji lub odrzucenia materiatow i elementow robot
beda oparte na wymaganiach sformutowanych w dokumentach umowy, PBW, ST, PN, innych normach i
instrukcjach.

Przy podejmowaniu decyzji Inspektor uwzgledni wyniki badan materiatéw i robot, rozrzuty normalnie
wystgpujace przy produkcji i przy badaniach materiatéw, doswiadczeniach z przesztoSci, wyniki badan
naukowych oraz inne czynniki wpltywajace na rozwazang kwestig.

Inspektor jest upowazniony do inspekcji wszystkich robot i kontroli wszystkich materiatow
dostarczonych na budowe lub na niej produkowanych.

Polecenia Inspektora beda wykonywane nie pdzniej niz w czasie przez niego wyznaczonym, po ich
otrzymaniu przez Wykonawcg, pod grozba zatrzymania robdt. Skutki finansowe z tego tytutu poniesie
Wykonawca.

W przypadku opoznien realizacyjnych budowy, stwarzajacych zagrozenie dla planowego zakonczenia
robot, Inspektor ma prawo wprowadzi¢ podwykonawce na okreslone roboty na koszt Wykonawcy.

Zgodno$¢ robdt z dokumentacija projektowa 1 specyfikacja techniczng

Dokumentacja projektowa, specyfikacja techniczna, przedmiary robdt oraz dodatkowe dokumenty
przekazane przez Inspektora nadzoru Wykonawcy stanowig cze$¢ umowy (kontraktu), a wymagania
wyszczegodlnione choc¢by w jednym z nich sa obowigzujace dla Wykonawcy, tak jakby zawarte byty w catej
dokumentacji.

Wykonawca nie moze wykorzystywa¢ bledow lub opuszczen w dokumentacji projektowej, a o ich
wykryciu powinien natychmiast powiadomi¢ Inspektora nadzoru, ktory dokona w uzgodnieniu z Projektantem
odpowiednich zmian lub poprawek. W przypadku rozbiezno$ci opis wymiaréw wazniejszy jest od odczytow ze
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skali rysunkow. Wszystkie wykonane roboty i dostarczone materiaty beda zgodne z dokumentacja projektows i
specyfikacja techniczna.

Dane okreslone w dokumentacji projektowej i w specyfikacji bedg uwazane za wartosci docelowe, od
ktorych dopuszczalne sa odchylenia w ramach okreslonego przedziatu tolerancji. Cechy materiatéw i elementow
budowli musza by¢ jednorodne i wykazywac¢ bliska zgodno$¢ z okreslonymi wymaganiami.

W przypadku, gdy materiaty lub roboty nie beda w pelni zgodne z dokumentacja projektowa lub
specyfikacja i wptynie to na nie zadawalajaca jako$¢ elementu budowli, to takie materiaty beda niezwlocznie
zastapione innymi, a roboty rozebrane na koszt wykonawcy.

6 KONTROLA, BADANIE I ODBIOR ROBOT BUDOWLANYCH W NAWIAZANIU DO
DOKUMENTOW ODNIESIENIA

6.1  Program zapewnienia jakosci

Do obowigzkéw Wykonawcy nalezy opracowanie i przedstawienie do aprobaty Inspektora programu
zapewnienia jakosci, w ktorym przedstawi on zamierzony sposob wykonywania robot, mozliwosci techniczne,
kadrowe i1 organizacyjne gwarantujgce wykonanie robot zgodnie z dokumentacja projektowa, ST oraz
poleceniami i ustaleniami przekazanymi przez Inspektora Nadzoru Inwestorskiego.

Program zapewnienia jakosci bedzie zawierac:
a) cze$¢ ogbdlng, obejmujacy:

- organizacj¢ wykonania robdt, w tym terminy i sposob prowadzenia robot,

- organizacj¢ ruchu na budowie wraz z oznakowaniem robot,

- plan bezpieczenstwa i ochrony zdrowia lub warunki bhp,

- wykaz zespotéw roboczych, ich kwalifikacje i przygotowanie praktyczne,

- wykaz oso6b odpowiedzialnych za jakos¢ i terminowos$¢ wykonania poszczegdlnych elementow robot,

- system (sposob i procedurg) proponowanej kontroli i sterowania jako$cig wykonywanych robét,

- wyposazenie w sprz¢t i urzadzenia do pomiaréw i kontroli (opis laboratorium witasnego lub
laboratorium, ktéremu Wykonawca zamierza zleci¢ prowadzenie badan),

- sposob oraz form¢ gromadzenia wynikéw badan laboratoryjnych, zapis pomiaréw, nastaw
mechanizmoéw sterujagcych a takze wyciagganych wnioskow i zastosowanych korekt w procesie
technologicznym, proponowany sposob i forme przekazywania tych informacji Inspektorowi .

b) cz¢s$¢ szczegdlowa opisujaca dla kazdego asortymentu robot:

- wykaz maszyn i urzadzen stosowanych na budowie z ich parametrami technicznymi oraz
wyposazeniem w mechanizmy do sterowania i urzadzenia pomiarowo-kontrolne,

- rodzaje i ilo$¢ $rodkéw transportu oraz urzadzen do magazynowania, zatadunku materialow, spoiw,
lepiszczy, kruszyw itp.,

- sposob zabezpieczenia i ochrony tadunkow przed utratg ich wlasciwosci w czasie transportu,

- sposob i procedur¢ pomiaréw i badan (rodzaj i czg¢stotliwo$¢, pobieranie probek, legalizacje i
sprawdzenia urzadzen, itp.) prowadzonych podczas dostaw materialéw, wytwarzania mieszanek i
wykonywania poszczeg6lnych elementéw robot,

- sposob postgpowania z materiatami i robotami nie odpowiadajacymi wymaganiom.

6.2  Zasady kontroli jakosci robot

Celem kontroli robot bedzie takie sterowanie ich przygotowaniem i wykonaniem, aby osiagnac
zatozona jako$¢ robot Wykonawca jest odpowiedzialny za pelng kontrolg robdt i jako$ci materialow.
Wykonawca zapewni odpowiedni system kontroli, wlaczajac personel, laboratorium, sprzgt, zaopatrzenie i
wszystkie urzadzenia niezbedne do pobierania probek i badan materiatéw oraz robot. Przed zatwierdzeniem
systemu kontroli Inspektor moze zazada¢ od Wykonawcy przeprowadzenia badan w celu zademonstrowania, ze
poziom ich wykonywania jest zadowalajacy.

Wykonawca bedzie przeprowadza¢ pomiary i badania materiatow oraz robot z czgstotliwoscia zapewniajaca
stwierdzenie, ze roboty wykonano zgodnie z wymaganiami zawartymi w dokumentacji projektowej i ST

Minimalne wymagania, co do zakresu badan i ich czgstotliwo$¢ sa okre§lone w ST, normach i
wytycznych. W przypadku, gdy nie zostaly one tam okreSlone, Inspektor ustali, jaki zakres kontroli jest
konieczny, aby zapewni¢ wykonanie robot zgodnie z umowg.

Wykonawca dostarczy Inspektorowi §wiadectwa, ze wszystkie stosowane urzadzenia i sprz¢t badawczy
posiadaja wazna legalizacje, zostaly prawidlowo wykalibrowane i1 odpowiadaja wymaganiom norm
okreslajacych procedury badan.

Inspektor bedzie mie¢ nieograniczony dostgp do pomieszczen laboratoryjnych, w celu ich inspekcji.

Str. 10



SPECYFIKACJA TECHNICZNA WYKONANIA | ODBIORU ROBOT
Instalacje elektryczne niskoprgdowe

Inspektor bedzie przekazywaé¢ Wykonawcy pisemne informacje o jakichkolwiek niedociagnigciach dotyczacych
urzadzen laboratoryjnych, sprzetu, zaopatrzenia laboratorium, pracy personelu lub metod badawczych.

Jezeli niedociagnigcia te beda tak powazne, ze moga wplyna¢ ujemnie na wyniki badan. Inspektor
natychmiast wstrzyma uzycie do robot badanych materiatéw i dopusci je do uzycia dopiero wtedy, gdy
niedociagnig¢cia w pracy laboratorium Wykonawcy zostang usunigte i stwierdzona zostanie odpowiednia jakosc¢
tych materialow.

Wszystkie koszty zwigzane z organizowaniem i prowadzeniem badan materiatéw ponosi Wykonawca.

6.3  Pobieranie probek

Probki beda pobierane losowo. Zaleca si¢ stosowanie statystycznych metod pobierania probek, opartych
na zasadzie, ze wszystkie jednostkowe elementy produkcji moga by¢ z jednakowym prawdopodobienstwem
wytypowane do badan. Inspektor bedzie mie¢ zapewniong mozliwo$¢ udzialu w pobieraniu probek. Na zlecenie
Inspektora, Wykonawca bedzie przeprowadza¢ dodatkowe badania tych materiatow, ktore budzg watpliwosci, co
do jakosci, o ile kwestionowane materiaty nie zostang przez Wykonawceg usunigte lub ulepszone z wlasnej woli.
Koszty tych dodatkowych badan pokrywa Wykonawca tylko w przypadku stwierdzenia usterek; w przeciwnym
przypadku koszty te pokrywa Zamawiajacy. Pojemniki do pobierania probek beda dostarczone przez
Wykonawce i zatwierdzone przez Inspektora. Probki dostarczone przez Wykonawce do badan wykonywanych
przez Inspektora beda odpowiednio opisane i oznakowane, w sposob zaakceptowany przez Inspektora.

6.4  Badania i pomiary

Wszystkie badania i pomiary bedg przeprowadzone zgodnie z wymaganiami norm.
W przypadku, gdy normy nie obejmuja jakiegokolwiek badania wymaganego w ST, stosowa¢ mozna wytyczne
krajowe, albo inne procedury, zaakceptowane przez Inspektora, przed przystapieniem do pomiaréw lub badan.
Wykonawca powiadomi Inspektora o rodzaju, miejscu i terminie pomiaru lub badania. Po wykonaniu pomiaru
lub badania Wykonawca przedstawi na pismie ich wyniki do akceptacji Inspektora.

6.5  Raporty 7 badan

Wykonawca bedzie przekazywaé Inspektorowi kopie raportow z wynikami badan jak najszybciej, nie
pozniej jednak niz w terminie okreslonym w programie zapewnienia jakosci. Wyniki badan (kopie) beda
przekazywane Inspektorowi na formularzach wedtug dostarczonego przez niego wzoru lub innych, przez niego
zaaprobowanych.

6.6  Badania prowadzone przez Inspektora

Dla celéw kontroli jakosci i zatwierdzenia. Inspektor uprawniony jest do dokonywania kontroli,
pobierania probek i badania materialow u zrodta ich wytwarzania i zapewniona mu begdzie wszelka potrzebna do
tego pomoc ze strony Wykonawcy i producenta materialow. Inspektor, po uprzedniej weryfikacji systemu
kontroli robot prowadzonego przez Wykonawce, bedzie ocenia¢ zgodno$¢ materialow i robdt z wymaganiami
ST na podstawie wynikow badan dostarczonych przez Wykonawce.

Inspektor moze pobiera¢ probki materialow i prowadzi¢ badania niezaleznie od Wykonawcy, na swoj
koszt. Jezeli wyniki tych badan wykaza, ze raporty Wykonawcy sa niewiarygodne, to Inspektor poleci
Wykonawcy lub zleci niezaleznemu laboratorium przeprowadzenie powtoérnych lub dodatkowych badan, albo
oprze si¢ wylacznie na wlasnych badaniach przy ocenie zgodno$ci materialow i robot z dokumentacja
projektowa i ST. W takim przypadku catkowite koszty powtornych lub dodatkowych badan i pobierania probek
poniesione zostang przez Wykonawceg.

6.7  Certyfikaty i deklaracje

Inspektor moze dopusci¢ do uzycia tylko te materiaty, ktore posiadaja stosowne certyfikaty lub
deklaracje zgodnosci oraz wlasciwie oznakowane. Dopuszcza si¢ cztery sposoby oznakowania wyrobow:

- oznakowanie CE, co oznacza, ze dokonano oceny jego zgodnosci z normg zharmonizowana albo
europejska aprobatg techniczng badz krajowa specyfikacja techniczng panstwa cztonkowskiego Unii
Europejskiej lub Europejskiego Obszaru Gospodarczego, uznang przez Komisj¢ Europejska za zgodna z
wymaganiami podstawowymi;

- oznakowanie polskim znakiem budowlanym:;

- wyroby regionalne, ktore bedg znakowane specjalnym znakiem jako regionalny wyrob budowlany;
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- wyroby budowlane wykonane wedlug indywidualnej dokumentacji technicznej, sporzadzonej przez
projektanta obiektu lub z nim uzgodnionej, dla ktorych producent wydat o§wiadczenie wskazujace, ze
zapewniono zgodno$¢ wyrobu budowlanego z tag dokumentacja oraz z innymi przepisami.

W przypadku materiatow, dla ktorych ww. dokumenty s3 wymagane przez ST, kazda partia dostarczona do
robdt bedzie posiada¢ te dokumenty, okreslajace w sposdb jednoznaczny jej cechy. Produkty przemystowe
muszg posiada¢ ww. dokumenty wydane przez producenta, a w razie potrzeby poparte wynikami badan
wykonanych przez niego. Kopie wynikéw tych badan beda dostarczone przez Wykonawce Inspektorowi.
Jakiekolwiek materiaty, ktore nie spetniaja tych wymagan beda odrzucone.

6.8  Dokumenty budowy

Dziennik budowy

Dziennik budowy jest wymaganym dokumentem prawnym obowigzujacym Zamawiajacego i
Wykonawce w okresie od przekazania Wykonawcy terenu budowy do konca okresu gwarancyjnego
Odpowiedzialnos¢ za prowadzenie dziennika budowy zgodnie z obowigzujagcymi przepisami spoczywa na
Wykonawcy.

Zapisy w dzienniku budowy beda dokonywane na biezaco i beda dotyczy¢ przebiegu robdt, stanu
bezpieczenstwa ludzi i mienia oraz technicznej i gospodarczej strony budowy.

Kazdy zapis w dzienniku budowy bedzie opatrzony data jego dokonania, podpisem osoby, ktora
dokonata, zapisu, z podaniem jej imienia i nazwiska oraz stanowiska shluzbowego. Zapisy beda czytelne,
dokonane trwatg technikg, w porzadku chronologicznym, bezposrednio jeden pod drugim, bez przerw.

Zalaczone do dziennika budowy protokoty i inne dokumenty bgda oznaczone kolejnym numerem
zalacznika 1 opatrzone data i podpisem Wykonawcy i Inspektora. Do dziennika budowy nalezy wpisywa¢ w
szczegolnosci:

- dat¢ przekazania Wykonawcy terenu budowy,
- dat¢ przekazania przez Zamawiajgcego dokumentacji projektowej,
- uzgodnienie przez Inspektora programu zapewnienia jakosci i harmonogramow robot,
- terminy rozpoczgcia i zakonczenia poszczegolnych elementéw robot,
- przebieg robot, trudnosci i przeszkody w ich prowadzeniu, okresy i przyczyny przerw w robotach,
- uwagi i polecenia Inspektora,
- daty zarzadzenia wstrzymania robot, z podaniem powodu,
- zgloszenia i daty odbioréw robét zanikajacych i ulegajacych zakryciu, czesciowych i ostatecznych
odbiorow robot,
- wyjasnienia, uwagi i propozycje Wykonawcy,
- stan pogody i temperatur¢ powietrza w okresie wykonywania robot podlegajacych
- ograniczeniom lub wymaganiom szczegdlnym w zwiazku z warunkami klimatycznymi,
- zgodno$¢ rzeczywistych warunkow geotechnicznych z ich opisem w dokumentacji projektowej w
przypadku wykonywania robot ziemnych,
- dane dotyczace czynnosci geodezyjnych (pomiarowych) dokonywanych przed i w trakcie wykonywania
robot,
- dane dotyczace sposobu wykonywania zabezpieczenia robot,
- dane dotyczace jakosci materialow, pobierania probek oraz wyniki przeprowadzonych badan z
podaniem, kto je przeprowadzat,
- wyniki préb poszczegdlnych elementéw budowli z podaniem, kto je przeprowadzal,
- inne istotne informacje o przebiegu robot.
Propozycje, uwagi i wyjasnienia Wykonawcy, wpisane do dziennika budowy begda przedtozone Inspektorowi do
ustosunkowania sig.
Decyzje Inspektora wpisane do dziennika budowy Wykonawca podpisuje z zaznaczeniem ich przyje¢cia lub
zajeciem stanowiska.
Whis projektanta do dziennika budowy obliguje Inspektora do ustosunkowania sig.

Rejestr obmiaréw
Rejestr obmiaréw stanowi dokument pozwalajacy na rozliczenie faktycznego postgpu kazdego z

elementéw robot. Obmiary wykonanych roboét przeprowadza si¢ w sposob ciagly w jednostkach przyjetych w
kosztorysie i wpisuje do rejestru obmiarow.
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Dokumenty laboratoryjne

Dzienniki laboratoryjne, deklaracje zgodno$ci lub certyfikaty zgodno$ci materiatow, orzeczenia o
jakosci materialow, recepty robocze i kontrolne wyniki badan Wykonawcy beda gromadzone w formie
uzgodnionej w programie zapewnienia jakosci. Dokumenty te stanowig zatgczniki do odbioru robét. Winny by¢
udostepnione na kazde zyczenie Inspektora Nadzoru Inwestorskiego.

Pozostate dokumenty budowy

Do dokumentéw budowy zalicza sig, oprocz wymienionych powyzej, nastepujace dokumenty:
- pozwolenie na realizacj¢ zadania budowlanego,
- protokoly przekazania terenu budowy,
- umowy cywilno-prawne z osobami trzecimi i inne umowy cywilno-prawne,
- protokoly odbioru robét,
- protokoly z narad i ustalen,
- korespondencj¢ na budowie.

Przechowywanie dokumentéw budowy

Dokumenty budowy beda przechowywane na terenie budowy w miejscu odpowiednio zabezpieczonym.
Zaginigcie ktoregokolwiek z dokumentéw budowy spowoduje jego natychmiastowe odtworzenie w formie
przewidzianej prawem.

Wszelkie dokumenty budowy beda zawsze dostepne dla Inspektora i przedstawiane do wgladu na zyczenie
Zamawiajacego.

7 PRZEDMIAR I OBMIAR ROBOT
7.1  Przedmiar robot

Zgodnie z Rozporzadzeniem Ministra Infrastruktury z dnia 2 wrzesnia 2004r. w sprawie szczegotowego
zakresu 1 formy dokumentacji projektowej, specyfikacji technicznych wykonania i odbioru robot budowlanych
oraz programu funkcjonalno-uzytkowego przedmiar robot jest to opracowanie zawierajace zestawienie
przewidywanych do wykonania robot w kolejnosci technologicznej ich wykonania i wraz z ich szczegélowym
opisem, miejscem wykonania lub wskazaniem podstaw ustalajacych szczegdlowy opis, z wyliczeniem i
zestawieniem iloSci jednostek miar robdt podstawowych oraz wskazaniem podstaw do ustalenia cen
jednostkowych robot lub jednostek naktadéw rzeczowych.

Podstawowe wymagania odno$nie przedmiaréw robot zostaly zawarte w Rozporzadzeniu.
Uzupehiajaco zaleca sig¢, aby przy sporzadzaniu przedmiaru roboét byty uwzglednione nastgpujace zasady:

- uklad i1 zawarto$§¢ przedmiaru robodt powinny umozliwi¢ jednoznacznag identyfikacj¢ zakresu i
podstawowych parametrow technicznych robot,

- roboty ujete w pozycjach przedmiaru powinny by¢ pogrupowane wedle wyrozniajacych je cech
naturalnych, miejsca wykonania, kolejnosci wykonania, charakterystycznych metod wykonania i
innych cech, powodujacych zréznicowanie kosztow i cen ich wykonania,

- nalezy zapewni¢ powigzanie pozycji przedmiaru z odpowiednimi rysunkami oraz specyfikacja
techniczna, podajaca wymagania techniczne dla robot w poszczegdlnych pozycjach przedmiaru oraz
wyjasniajacymi, jakie sa zakresy poszczegdlnych pozycji przedmiaru robot, wedlug jakich zasad
obliczono ilo$¢ robot ujetych w tych pozycjach, jak bedzie si¢ obliczato ilosci rzeczywiscie
wykonanych robot, oraz jakie b¢da podstawy ptatnosci za wykonane roboty,

- nalezy wyjasnic¢ jaki powinien by¢ zastosowany sposob obliczania cen pozycji przedmiaru robot,

- jezeli w przypadku pewnych pozycji przedmiaru nie ma mozliwosci jednoznacznego okreslenia ilosci
robot, sposob obliczenia zostanie podany indywidualnie w uzgodnieniu z zamawiajacym.

7.2 Obmiar robot

Ogdlne zasady obmiaru robot

Prowadzenie obmiaréw jest niezbgdne dla okreslonego rodzaju uméw, dla umow ryczattowych obmiar
sprowadza si¢ do szacunkowego okreslenia zaawansowania robot dla potrzeb wystawienia przejsciowej faktury.
Obmiar robot bedzie okresla¢ faktyczny zakres wykonywanych robdt zgodnie z dokumentacja
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projektowa i ST w jednostkach ustalonych w kosztorysie.

Obmiaru rob6t dokonuje Wykonawca po pisemnym powiadomieniu Inspektora o zakresie
obmierzanych robdt i terminie obmiaru, co najmniej na 3 dni przed tym terminem. Wyniki obmiaru bgda
wpisane do rejestru obmiarow.

Jakikolwiek btad lub przeoczenie (opuszczenie) w ilosciach podanych w $lepym kosztorysie lub gdzie
indziej w ST nie zwalnia Wykonawcy od obowiazku ukonczenia wszystkich robot. Btgedne dane zostana
poprawione wg instrukcji Inspektora na pismie. Obmiar gotowych robot bedzie przeprowadzony z czgstoscia
wymagang do celu miesigcznej ptatnosci na rzecz Wykonawcey lub w innym czasie okre§lonym w umowie lub
oczekiwanym przez Wykonawcg i Inspektora.

Zasady okreslania ilosci robot 1 materialdw

Dlugosci i odleglosci pomigdzy wyszczegdlnionymi punktami skrajnymi beda obmierzone poziomo
wzdhuz linii osiowe;.

Jesli ST wilasciwe dla danych robot nie wymagaja tego inaczej, objetosci beda wyliczone w m?, jako
dtugos$¢ pomnozona przez $redni przekroj.

Ilosci, ktére maja by¢ obmierzone wagowo, beda wazone w tonach lub kilogramach zgodnie z
wymaganiami ST.

Roboty pomiarowe do obmiaru oraz nieodzowne obliczenia wykonywane beda w sposob zrozumiaty i
jednoznaczny.

Do pomiaru uzywane beda tylko sprawne narzedzia pomiarowe, posiadajace czytelng skalg,
jednoznacznie okreslajaca wykonany pomiar.
Wykonany obmiar robot zawiera¢ bedzie:

- podstawe wyceny i opis robot,
- ilo$¢ przedmiarowa robot (z kosztorysu ofertowego)
- dat¢ obmiaru

- miejsce obmiaru przez podanie: nr pomieszczenia, nr detalu, elementu, wykonanie szkicu
pomocniczego

- obmiarem robot z podaniem skltadowych obmiary w kolejnosci: dtugo$¢ x szerokos¢ x glebokose x
wysokos¢ x ilo§¢ = wynik obmiaru

- iloScig robot wykonanych od poczatku budowy

- dane osoby sporzadzajacej obmiar

Urzadzenia i sprzet pomiarowy

Wszystkie urzadzenia i sprz¢t pomiarowy, stosowany w czasie obmiaru robot beda zaakceptowane
przez Inspektora.
Urzadzenia i sprz¢t pomiarowy zostang dostarczone przez Wykonawce.
Jezeli urzadzenia te lub sprzet wymagaja badan atestujacych to Wykonawca bedzie posiada¢ wazne $wiadectwa
legalizacji.
Wszystkie urzadzenia pomiarowa bgda przez Wykonawce utrzymywane w dobrym stanie, w calym okresie
trwania robot.

Czas przeprowadzenia obmiaru

Obmiary bedg przeprowadzone przed czg¢sciowym lub ostatecznym odbiorem odcinkéw robét, a takze
w przypadku wystgpowania dluzszej przerwy w robotach.
Obmiar robot zanikajacych przeprowadza si¢ w czasie ich wykonywania.
Obmiar robét podlegajacych zakryciu przeprowadza si¢ przed ich zakryciem
Roboty pomiarowe do obmiaru oraz nieodzowne obliczenia bgda wykonane w sposdb zrozumiaty i
jednoznaczny.
Wymiary skomplikowanych powierzchni lub objetosci beda uzupetnione odpowiednimi szkicami
umieszczonymi na karcie rejestru obmiaréw. W razie braku miejsca szkice mogg by¢ dotaczone w formie
oddzielnego zalacznika do rejestru obmiardw, ktérego wzor zostanie uzgodniony z Inspektorem.

8 SPOSOB ODBIORU ROBOT BUDOWLANYCH
8.1  Rodzaje odbiorow robot

W zaleznosci od ustalen odpowiednich ST, roboty podlegaja nastepujacym etapom odbioru:
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a) odbiorowi robot zanikajacych i ulegajacych zakryciu,
b) odbiorowi czesciowemu,

¢) odbiorowi ostatecznemu,

d) odbiorowi pogwarancyjnemu

8.2 Odbior robot zanikajqcych i ulegajgcych zakryciu

Odbior robot zanikajacych i ulegajacych zakryciu polega na finalnej ocenie ilosci i jakoSci
wykonywanych robot, ktore w dalszym procesie realizacji ulegng zakryciu. Odbiér robot zanikajacych i
ulegajacych zakryciu begdzie dokonany w czasie umozliwiajacym wykonanie ewentualnych korekt i poprawek
bez hamowania ogo6lnego postepu robot. Odbioru robot dokonuje Inspektor.

Gotowos$¢ danej czgsci robot do odbioru zgltasza Wykonawca wpisem do dziennika budowy i
jednoczesnym powiadomieniem Inspektora. Odbioér bedzie przeprowadzony niezwlocznie, nie pozniej jednak niz
w ciggu 3 dni od daty zgloszenia wpisem do dziennika budowy i powiadomienia o tym fakcie Inspektora.

Jakos¢ i ilo$¢ robot ulegajacych zakryciu ocenia Inspektor na podstawie dokumentéw zawierajacych
komplet wynikéw badan laboratoryjnych i w oparciu o przeprowadzone pomiary, w konfrontacji z dokumentacja
projektowa, ST i uprzednimi ustaleniami.

8.3  Odbior czesciowy

Odbidr czesciowy polega na ocenie iloSci i jakosSci wykonanych czesci robot. Odbioru robot dokonuje
Inspektor Nadzoru Inwestorskiego.

Gotowos¢ danej czgsci robot do odbioru zglasza Wykonawca wpisem do dziennika budowy i
jednoczesnym powiadomieniem Inspektora. Odbior przeprowadzony bedzie niezwlocznie, nie pdzniej jednak,
niz w ciggu 3 dni od daty zgloszenia wpisem do dziennika budowy i powiadomienia o tym fakcie Inspektora.

8.4  Odbior ostateczny robot

Zasady odbioru ostatecznego

Odbidr ostateczny polega na finalnej ocenie rzeczywistego wykonania robot w odniesieniu do ich ilosci,
jakosci 1 wartosci. Catkowite zakonczenie robot oraz gotowos¢ do odbioru ostatecznego begdzie stwierdzona
przez Wykonawce wpisem do dziennika budowy z bezzwlocznym powiadomieniem na pismie o tym fakcie
Inwestora.

Osiagniecie gotowosci do odbioru musi potwierdzi¢ wpisem do dziennika budowy Inspektor nadzoru
inwestorskiego. Wykonawca przekaze Inspektorowi nadzoru kompletny operat kolaudacyjny, zawierajacy
dokumenty zgodnie z wykazem zawartym ponizej w tym punkcie specyfikacji technicznej. W terminie siedmiu
dni od daty potwierdzenia gotowosci do odbioru Inwestor powiadomi pisemnie Wykonawce o dacie rozpoczecia
odbioru i sktadzie powotanej komisji kolaudacyjnej. Rozpoczgcie prac komisji nastagpi nie pozniej niz przed
uptywem terminu okre$lonego w umowie.

Komisja odbierajgca roboty dokona ich oceny jakosSciowej na podstawie przedtozonych dokumentow,
wynikow badan i pomiardéw, oceny wizualnej oraz zgodnos$ci wykonania rob6t z PBW i ST. W toku odbioru
ostatecznego komisja zapozna si¢ z realizacjg robot, zwlaszcza w zakresie wykonania robot uzupehiajacych i
robot poprawkowych.

W przypadku niewykonania wyznaczonych robét poprawkowych lub roboét uzupehiajacych komisja
przerwie swoje czynnosci i ustali nowy termin odbioru ostatecznego. W przypadku stwierdzenia przez komisje,
ze jako$¢ wykonanych robot w poszczegélnych asortymentach nieznacznie odbiega od wymaganej w PBW lub
ST z uwzglednieniem tolerancji i nie ma wigkszego wptywu na cech eksploatacyjne obiektu i bezpieczenstwo
0sOb, zwierzat i mienia, komisja dokona potracefi, oceniajac pomniejszong warto$¢ wykonanych robot w
stosunku do wymagan przyjetych w umowie.

Dokumenty do odbioru ostatecznego

Podstawowym dokumentem do dokonania odbioru ostatecznego jest protokol odbioru ostatecznego
robdt sporzadzony wg wzoru ustalonego przez Inwestora.
Do odbioru ostatecznego Wykonawca jest zobowigzany przygotowaé operat kolaudacyjny zawierajacy:

- PT powykonawczy z naniesionymi zmianami wykonawczymi

- Dziennik budowy - oryginat i kopi¢

- Obmiar robot

- Dokumenty ustalajace warto$¢ koncowa robot (kalkulacje koncowsa, kosztorys koncowy)
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- Atesty jako$ciowe wbudowanych materiatow

- Dokumenty potwierdzajace legalizacj¢ wbudowanych urzadzen

- Sprawozdania techniczne z prob ruchowych

- Protokoty prob i badan

- Protokoéty odbioru robot zanikajacych

- Rozliczenie z demontazu

- Wykaz wbudowanych urzadzen i przekazanych instrukcji obstugi

- Wykaz przekazywanych kluczy

- Os$wiadczenia osob funkcyjnych na budowie wymagane Prawem Budowlanym

- Inne dokumenty wymagane przez Inwestora
W przypadku, gdy wedhug komisji, roboty pod wzgledem przygotowania dokumentacyjnego nie beda gotowe do
odbioru ostatecznego, komisja w porozumieniu z Wykonawcg wyznaczy ponowny termin odbioru ostatecznego
robot.
Wszystkie zarzadzone przez komisj¢ roboty poprawkowe lub uzupehiajace beda zestawione wg wzoru
ustalonego przez Inwestora, wykonane i zgloszone pisemnie przez Wykonawce do odbioru w terminie
ustalonym przez komisjg.

8.5  Odbior pogwarancyjny

Odbiér pogwarancyjny polega na ocenie wykonanych robét zwigzanych z usunigciem wad
stwierdzonych przy odbiorze ostatecznym i zaistnialych w okresie gwarancyjnym. Odbiér pogwarancyjny bedzie
dokonany na podstawie oceny wizualnej obiektu z uwzglednieniem zasad odbioru ostatecznego.

9  SPOSOB ROZLICZENIA ROBOT TYMCZASOWYCH I PRAC TOWARZYSZACYCH
9.1  Podstawa rozliczenia

Rozliczenie robot tymczasowych i prac towarzyszacych zgodnie z umowa na wykonanie robot
budowlanych, ustalone przez Zamawiajacego. Jezeli umowa nie stanowi inaczej, roboty te nalezg do §wiadczen
wchodzacych w jej zakres.

Cena jednostkowa lub kwota ryczattowa pozycji kosztorysowej bedzie uwzglednia¢ wszystkie
czynnosci, wymagania i badania skladajace si¢ na jej wykonanie, okreslone dla tej roboty w specyfikacji
technicznej i w dokumentacji projektowe;.

Ceny jednostkowe lub kwoty ryczaltowe beda obejmowac:

- robocizng¢ bezposrednia wraz z towarzyszacymi kosztami

- warto$¢ zuzytych materiatow wraz z kosztami ich zakupu, magazynowania,

- warto$¢ pracy sprzg¢tu wraz z kosztami jednorazowymi (sprowadzenie sprz¢ty na plac budowy i z
powrotem, montaz i demontaz na stanowisku pracy)

- koszty posrednie w sktad ktorych wchodza: ptace personelu i kierownictwa zakladu, pracownikow
nadzoru i laboratorium, wydatki dotyczace bhp, ustugi obce na rzecz budowy, ubezpieczenia, koszty
zarzadu przedsigbiorstwa Wykonawcy, koszty eksploatacji zaplecza;

- zysk kalkulacyjny zawierajacy: ewentualne ryzyko Wykonawcy z tytutu innych wydatkoéw ktére moga
wystapi¢ w czasie realizacji robot

Do cen jednostkowych nie nalezy wlicza¢ podatku VAT.

9.2  Warunki umowy i wymagania ogolne

Koszt dostosowania si¢ do wymagan warunkéw umowy i wymagan ogolnych zawartych w ST
obejmuje wszystkie warunki okreslone w ww. dokumentach, a nie wyszczegodlnione w kosztorysie.

10 DOKUMENTY ODNIESIENIA
10.1 Dokumenty odniesienia

Podstawe wykonania robot objetych specyfikacja stanowia:
a) Dokumentacja projektowo-kosztorysowa w zakresie:

1. Projekt biezacej konserwacji

2. Przedmiary robot.

3. Specyfikacja techniczna wykonania i odbioru robot.

Str. 16



SPECYFIKACJA TECHNICZNA WYKONANIA | ODBIORU ROBOT
Instalacje elektryczne niskoprgdowe

b) Przepisy i normy zwigzane.
1. Przepisy techniczno-budowlane obowigzujace na terenie kraju i stosowne przepisy bhp oraz ochrony
p.pozarowej,

Dokumentami odniesienia majacymi podstawowe znaczenie dla oceny jakosci robot oraz kryteriéw ich
odbioru sg:
a) Polskie Normy (PN) obowigzujace lub stosowane aktualnie w budownictwie,
b) Normy Europejskie (EN) i wprowadzane aktualnie do zbioru krajowych aktéw normatywnych (PN-EN),
c) Aprobaty techniczne (AT) materiatdéw, wyrobdw, systemoé6w budowlanych badz urzadzen dla ktorych nie
ustanowiono normy.

Dokumentami odniesienia majacymi pomocnicze znaczenie przy ocenie ich jakosci oraz jakoSci
materiatow 1 robot budowlanych, lecz istotnych z punktu widzenia legalnosci ich dopuszczenia do obrotu i
powszechnego stosowania w budownictwie s3:

- oznakowanie CE zgodnosci z normg zharmonizowang albo europejska aprobatg techniczng badz
krajowa specyfikacja techniczng panstwa czlonkowskiego Unii Europejskiej lub Europejskiego Obszaru
Gospodarczego, uznang przez Komisj¢ Europejska za zgodng z wymaganiami podstawowymi;

- oznakowanie polskim znakiem budowlanym;

- oznakowanie specjalnym znakiem jako regionalny wyréb budowlany;

- indywidualna dokumentacja techniczna, sporzadzonej przez projektanta obiektu lub z nim uzgodniona,
dla ktérych producent wydat oswiadczenie wskazujace, ze zapewniono zgodno$¢ wyrobu budowlanego
z tg dokumentacja oraz z innymi przepisami,

- certyfikat zgodnosci wyrobu z podstawowym dokumentem odniesienia lub deklaracje zgodnosci
producenta,

- atest higieniczny lub oceny higienicznej wyrobow,

- klasyfikacja ogniowa wyrobow,

- $wiadectwo badan wyrobu, §wiadectwo kwalifikacyjne wyrobu,

- zbior warunkoéw technicznych wykonania i odbioru robét budowlano-montazowych (tomlI-I1V), wyd.
»Arkady”, W-wa 1989-91 r. oraz zeszyty Specyfikacji technicznych wyd. OWEOB, W-wa 2005-6 1.

10.2  Przepisy prawne

Wykonawca jest zobowigzany zna¢ wszystkie przepisy prawne wydawane zarowno przez wiladze
panstwowe jak i lokalne oraz inne regulacje prawne i wytyczne, ktore sa w jakikolwiek sposob zwigzane z
prowadzonymi robotami i bedzie w pelni odpowiedzialny za przestrzeganie tych regut i wytycznych w trakcie
realizacji robot.

Najwazniejsze z nich to:

a) Ustawa z dnia 7 lipca 1994 r. Prawo Budowlane (T.j. - Dz.U. z 2006 r. Nr 156, poz. 1118)

b) Ustawa z dnia 27 marca 2003 r. o planowaniu i zagospodarowaniu przestrzennym (Dz.U. z 2003 r. Nr 80,
Poz. 717)

¢) Ustawa Prawo geodezyjne i kartograficzne z dnia 17.05.1989 r. (T.j. - Dz.U. z 2005 r. Nr 240 poz. 2027)

d) Rozporzadzenie Ministra Infrastruktury z dnia 12 kwietnia 2002 r. w sprawie warunkoéw technicznych,
jakim powinny odpowiada¢ budynki i ich usytuowanie (Dz.U. z 2002 r. Nr 75, poz. 690)

e) Rozporzadzenie Ministra Infrastruktury z dnia 6 lutego 2003 r. w sprawie bezpieczenstwa i higieny pracy
podczas wykonywania robot budowlanych (Dz.U. z 2003 r. Nr 47, poz. 401)

f) Ustawa z dnia 16 kwietnia 2004 r. o wyrobah budowlanych (Dz.U. z 2004 r. Nr 92, poz. 881)

g) Ustawa z dnia 4 lutego 1994 r - Prawo geologiczne i gornicze (T.j. - Dz. U. z 2005 r. Nr 228, poz. 1947)

h) Ustawa z dnia 12 wrze$nia 2002 r o normalizacji (Dz. U. z 2002 r. Nr 169, poz. 1386) oraz akty
wykonawcze do ustawy.

1) Rozporzadzenie ministra infrastruktury z dnia 19 listopada 2001 r w sprawie rodzajow obiektow
budowlanych, przy realizacji, ktorych jest wymagane ustanowienie inspektora nadzoru inwestorskiego (Dz.
U. z 2001 r. z Nr 138, poz. 1554

j) Ustawa z dnia 29 stycznia 2004 r. Prawo zamowien publicznych (Dz. U. z 2004 r. Nr 19, poz. 177)

k) Rozporzadzenie Ministra Infrastruktury z dnia 26 czerwca 2002 r. w sprawie dziennika budowy, montazu i
rozbiorki, tablicy informacyjnej oraz ogloszenia zawierajacego dane dotyczace bezpieczenstwa i ochrony
zdrowia (Dz. U. z 2002 r. Nr 108, poz 953).

1) Ustawa z dnia 27 kwietnia 2001 r. o ochronie §rodowiska (T.j. - Dz.U z 2006 r. Nr 129 poz. 902)

m) Ustawa z dnia 16 kwietnia 2004 r. o ochronie przyrody (Dz.U. z 2004 r. Nr 92, poz. 880).

n) Rozporzadzenie Ministra Gospodarki Przestrzennej i Budownictwa z dnia 21 lutego 1995r. w sprawie
zakresu opracowan geodezyjno-kartograficznych obowigzujacych w budownictwie (Dz U z 1995 r. Nr 25,
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poz. 133).

0) Ustawa z dnia 21 marca 1985 r. o drogach publicznych (T.j. — Dz. U. z 2004 r. Nr 204 poz. 2086)

p) Ustawa z dnia 24 sierpnia 1991 r. o ochronie przeciwpozarowej (T.j. — Dz. U. z 2002 r. Nr 147 poz. 1229)

q) Rozporzadzenie MSWiA z dnia 21 kwietnia 2006 w sprawie ochrony przeciwpozarowej budynkow, innych
obiektow budowlanych i terendéw. (Dz.U. z 2006 r. Nr 80, poz.563).

r) Rozporzadzenie Rady Ministrow z dnia 18 pazdziernika 2005 r. w sprawie organizacji i funkcjonowania
kancelarii tajnych (Dz. U. z 2005 r. Nr 208, poz. 1741)

Uwaga: wszystkie przepisy prawne nalezy rozpatrywa¢ z uwzglednieniem po6zniejszych ewentualnych zmian
wprowadzanych przez ustawodawce oraz aktow wykonawczych i powiazanych.
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SZCZEGOLOWA SPECYFIKACJA
TECHNICZNA
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SST-01.01/T BUDOWA INSTALACJI ELEKTRYCZNYCH NISKOPRADOWYCH
1 WSTEP
1.1 Przedmiot ST

Specyfikacja Techniczna zawiera informacje oraz wymagania wspdlne dotyczace wykonania i odbioru
robot, ktore zostang zrealizowane w ramach zadania pn: ,,Przebudowa Dworu w Nie¢kowie”.

1.2 Zakres stosowania ST

Specyfikacja techniczna jest stosowana jako dokument przetargowy i kontraktowy przy zlecaniu robot
wymienionych w punkcie 1.1.

1.3 Zakres robot objetych ST

Roboty, ktorych dotyczy specyfikacja, obejmuja wszelkie czynno$ci umozliwiajace i majace na celu
wykonanie robot kablowych jak nizej:

Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji dotycza zasad prowadzenia roboét jak nizej;
— budowy instalacji systemu sygnalizacji pozaru
— budowy instalacji systemu alarmowego
— budowy instalacji telewizyjnego systemu nadzoru
— budowy instalacji okablowania strukturalnego
— budowy instalacji multimedialnych

ST dotyczy wszystkich czynnosci majacych na celu wykonanie rob6t zwigzanych z:

— kompletacja materiatow potrzebnych do wykonania podanych wyzej prac,

— wykonaniem wszelkich rob6t pomocniczych w celu przygotowania podtoza (w szczego6lnosci roboty
ziemne, montaz elementow osprzetu instalacyjnego itp.),

— ulozeniem wszystkich materiatow w sposob i w miejscu zgodnym z dokumentacjg techniczna,

— wykonaniem oznakowania zgodnego z dokumentacjg techniczng wszystkich elementéw wyznaczonych
w dokumentacji,

— wykonaniem oznakowania zgodnego z dokumentacja.

1.4  Okreslenia podstawowe

Okreslenie podane w niniejszej SST sg zgodne z ustawg Prawo Budowlane, obowigzujacymi odpowiednimi
normami, wytycznymi i ST-00.00 ,,Wymagania Ogolne".

1.5  Ogolne wymagania dotyczgce robot.

Ogolne zasady wykonania robot podane zostaly w ST ,,Wymagania og6lne”.

Wykonawca jest odpowiedzialny za prowadzenie robot zgodnie z dokumentacja techniczng i umowg oraz
za jakos¢ zastosowanych materiatow i jako$¢ wykonanych robot.
Roboty winny by¢ wykonane zgodnie z projektem, wymaganiami SST oraz poleceniami inspektora nadzoru.
Przed przystagpieniem do robot nalezy dokona¢ przy udziale geodety trasowania przebiegu linii energetycznej, z
zaznaczeniem np. palikami jej charakterystycznych punktow.

2 MATERIALY

Wszelkie nazwy wiasne produktow i materialow przywolane w specyfikacji stuzg ustaleniu zadanego
standardu wykonania i okreslenia wtasciwosci i wymogow technicznych zatozonych w dokumentacji techniczne;j
dla projektowanych rozwiazan.

Dopuszcza si¢ zamieszczenie rozwigzan w oparciu o produkty (wyroby) innych producentow pod
warunkiem:

— spetniania tych samych wtasciwosci technicznych,
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— przedstawienia zamiennych rozwigzan na pisSmie (dane techniczne, atesty, dopuszczenia do stosowania,
uzyskanie akceptacji projektanta).Zastosowano rozdzielnicg wnetrzowa, jednosekcyjna.

Opis parametréow podstawowych materialow:

Systemu sygnalizacji poZaru

Centrala systemu
sygnalizacji pozarowe;j

Modulowa centrala sygnalizacji pozarowej wyposazona w:

— Panel operatora, ktory jest centralnym elementem systemu z interfejsem
uzytkownika (TouchPanel + LCD 10° 800 x 600). Centralny sterownik jest
redundantny i zarzadza catym systemem ochrony przeciwpozarowe;j

— Modut zasilacza 300W, 10A/30V

— Modut drukarki wyposazony w drukarke termiczng, ktora umozliwia wydruk
zdarzen biezgcych oraz pamigtnika zdarzen w systemie. Wykrywa i sygnalizuje
brak papieru oraz brak podtaczenia drukarki

— Obudowa centrali, ktéra sktada si¢ z korpusu i drzwi pelnych. Przeznaczona do
montazu modutdéw, zasilacza oraz akumulatorow

— Obudowa (drzwi pelne) sktada si¢ z korpusu i drzwi z otworem; jest przeznaczona
do montazu (na drzwiach) panelu operatora i drukarki oraz montazu modutéw

— Pojemnik akumulatoréw rezerwowych do 90 Ah

— Szyna montazowa (do 4 modutéw) z modutem magistrali

— Modut linii dozorowych z przetwornicg 27V jest interfejsem komunikacyjnym
pomigdzy centralg a elementami liniowymi

— Modut kontrolno-sterujacy realizuje funkcje: sygnalizacji optycznej, sygnalizacji
akustycznej, diagnostyki, wizualizacji stanow centrali. Modut posiada: 2 wyjscia
przekaznikowe bezpotencjalowe bistabilne, 2 wyjscia potencjatowe (LS), 2
wejscia linii kontrolnych

Czujka wielosensorowa

Uniwersalna czujka dymu i cieplta, przeznaczona do wykrywania poczatkowego
stadium rozwoju pozaru, podczas ktérego pojawia si¢ dym i/lub nastgpuje wzrost
temperatury. Charakteryzuje si¢ podwyzszong odpornoscia na falszywe alarmy,
powodowane m.in. parg wodng i pylem. Zastosowanie podwojnego uktadu detekcji
dymu oraz podwojnego uktadu detekcji ciepta zapewnia podwyzszong odpornos¢ na
fatszywe alarmy takie jak para wodna i pyt, zachowujac przy tym mate gabaryty i
wysoka estetyke czujki. Moze pracowac¢ w adresowalnych petlowych liniach
dozorowych central sygnalizacji pozarowej. Czujka wyposazona jest w wewngtrzny
izolator zwar¢. Instalowana jest w gniezdzie. Wykrywa pozary testowe od TF1 do
TF9. Czujka ma mozliwos¢ czyszczenia lub wymiany labiryntu. Posiada certyfikat
CNBOP.

— Napigcie pracy: 16,5 VDC - 24,6 VDC

— Pobér pradu w trybie dozorowania: < 150 pA

— Wykrywane testy pozarowe: TF1 do TF9

— Adresowanie: kodowanie adresu automatyczne z centrali

— Zakres temperatur pracy: od -25°C do 50°C

— Wilgotno$¢ wzgledna: do 95% przy 40°C

Reczny ostrzegacz
pozarowy adresowalny

Reczny ostrzegacz pozarowy jest przeznaczony do pracy w adresowalnych petlach
dozorowych central sygnalizacji pozarowej. Jest przeznaczony do przekazywania
informacji o zauwazonym pozarze poprzez r¢czne uruchomienie. Ostrzegacze
wyposazone s3 w wewngtrzne izolatory zwaré¢, przewidziany jest do instalowania
wewnatrz obiektow, temperatura pracy — 25 °C do + 55 °C i wilgotnosci wzglednej
do 95 % przy 40 °C, szczelno$¢ obudowy IP 30. Posiada certyfikat CNBOP.

— Napigcie pracy: 16,5 +24,6 V

— Pobor pradu w stanie dozorowania: < 140 pA

— Kodowanie adresu: automatycznie z centrali

— Srednica zyt przewodow: 0,8 - 1,2 mm

— Zapas przewodu do dotaczenia: 15 cm

— Szczelno$¢ obudowy: IP 30

Sygnalizator akustyczny
adresowalny

Adresowalny sygnalizator akustyczny tonowy, przeznaczony do pracy wewnatrz
pomieszczen, dedykowany jest do pracy w adresowalnej linii dozorowej centrali
sygnalizacji pozarowej. Poziom emitowanego dzwigku nie zmienia si¢ w zaleznosci
od sposobu jego zasilania. Jest elementem programowalnym. Za pomoca kabla USB
oraz dedykowanego oprogramowania mozliwe jest programowanie sekwencji
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akustycznych specyficznych do wymagan konkretnego obiektu i zgodnych z
wymaganiami normy PN-EN 54-3:2003 + A1:2019-06. Wyposazony jest w
wewngetrzny izolator zwar¢. Instalowany jest w gniezdzie. Temperatura pracy — 25 °C
do + 55 °C dla baterii litowej lub zewngtrznego zasilacza, do poprawnej pracy
wymaga obecnosci jednoczesnie dwoch napieé zasilania:

— z linii dozorowe;j,

— z baterii lub zewngtrznego zasilacza.

— Posiada certyfikat CNBOP.

— Napigcie pracy z linii dozorowej: 16,5 + 24,6 V

— Napigcie pracy z zasilacza; 9,6 ~ 30,0 V

— Pobor pradu z linii dozorowej: <150 pA

— Pobér pradu z baterii: <150 mA

— Pobér pradu z zasilacza 24 V (16,0 = 30,0 V): <50 mA

— Poziom dzwigku: do 103 dB

— Zakres temperatur pracy: od -25 st. C do +55 st. C

— Szczelno$¢ obudowy: IP 21C

— Inne parametry: wg PN-EN 54-3

Sygnalizator akustyczny

Pozarowy sygnalizator akustyczno-optyczny SAOZ-Pk2 przeznaczony jest do
sygnalizowania pozaru na zewnatrz budynkow. Sygnalizator zostal zaprojektowany
zgodnie z  wymaganiami normy EN = 54-23:2010 oraz EN  54-
3:2001+A1:2002+A2:2006.

Zewnetrzny sygnalizator akustyczno-optyczny posiada obudowe wykonang z
tworzywa sztucznego niepalnego, w ktorej znajduja si¢ podzespoty elektroniczne. W
kloszu obudowy znajduje si¢ lampa btyskowa, zbudowana w oparciu o diody LED
mocy. W korpusie sygnalizatora umieszczone jest zlacze zasilajace oraz
szesciopozycyjny mikroprzeltgcznik, za pomoca ktoérego mozliwe jest wybranie trybu
pracy sygnalizatora — ,,master” lub ,slave”, wzoru dzwigku (1 z 4), zmniejszenie

zewnetrzny glos$nosci sygnalizatora o okolo 6dB (zmiana skokowa), zmniejszenie obszaru
pokrycia, opo6znienie wylaczenia lampy blyskowej. Domyslnie ustawionym
dzwigkiem jest sygnat strazy pozarne;.
Posiada certyfikat CNBOP.
— Napigcie pracy: 20 32,5V
— Pobor pradu: <50 mA
— Poziom dzwigku: do 110 dB
— Zakres temperatur pracy: od -25 st. C do +70 st. C
— Szczelno$¢ obudowy: IP 33C
Element kontrolno-sterujacy przeznaczony do :
— sterowania automatycznych urzadzen zabezpieczajacych, przeciwpozarowych,
— kontroli zadziatania ww. urzadzen,
— sterowania sygnalizatorami,
— kontroli stanu dowolnych urzadzen,
— przyjmowanie stanu alarmu pozarowego od innych systemow przeciwpozarowych.
Wejscia niskonapigciowe (NN) elementu umozliwiaja podlaczenie niezaleznych,
bezpotencjalowych zestykéw normalnie zwartych lub normalnie rozwartych. Wejscia
wysokonapigciowe (WN) elementu umozliwiaja podlaczenie niezaleznych zestykow
przy napigciu do 230 VAC lub 220 VDC. Przystosowany jest do pracy wewnatrz i na
zewnatrz obiektow (szczelno$¢ obudowy IP66) w zakresie temperatur od -40°C do

Element kontrolno-

sterujacy, 2we, 2wy

+85°C 1 wilgotnosci wzglednej do 95 % przy 40°C. Przewidziany jest do pracy
wylacznie w adresowalnych liniach dozorowych central sygnalizacji pozarowe;.
Element kontrolno-sterujacy wyposazony jest w wewngtrzny izolator zwaré, ktory
odcina sprawna cze$¢ linii dozorowej od sasiadujacej czgsci zwartej. Max. prad
przetaczeniowy dla stykow przekaznika to 2 A, max napigcie 250 VAC / 220 VDC,
max. moc 62,5 VA / 60W, dla EKS-6222P to 12 A przy napigciu 230 VAC, max.
moc 2760 W . Dzialanie elementéw moze by¢ programowane i polega na wyborze:

— rodzaju pracy wyjscia sterujacego,

— mozliwosci kontroli ciagtosci przewodu podtaczonego do wyjscia sterujacego,

— stany bezpiecznego wyjscia sterujacego — programowalna funkcja , fail safe”,

— funkcji jakg spetnia wejscie,

— sposobu dzialania wejscia niskonapigciowego (NO, NC) Ilub wejscia
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wysokonapigciowego,

— czasOW opoOznienia wysterowania,
kasowania.

Element wyposazony jest w 2 wej$cia niskonapigciowe, 2 wyjscia. Posiada certyfikat

CNBOP.

— Napigcie pracy 16,5 +24,6 V

— Pobor pradu w stanie dozorowania przez elementy: < 220 uA

— obcigzalno$¢ stykow przekaznika NO/NC: 2 A/30 V DC (max 60 W); 0,27 A/230
V AC (max 62,5 VA)

— Napigcie zasilania sterowanego urzadzenia: 6 +220 V DC, 230 V AC

— Stan bezpieczny wyjscia sterujgcego: bez zmiany, wysterowany, niewysterowany

— Zakres temperatur pracy od -40 oC do +85 oC

— Szczelno$¢ obudowy IP 66

wysterowania, opdznienia kasowania i

Akumulator 73Ah/12V

— Akumulator 12V AGM,;

— 73ANW/12V;

— szczelny,

— otowiowo-kwasowy typu VRLA;

— zywotno$¢ projektowana lat 5 w temp. 25st.C (6-9 lat w temp. 20st.C wg Eurobat
General Purpose);

System alarmowy

Ptyta gtowna centrali
alarmowej od 16 do 128

— Wyjscia przewodowe programowalne 16

— Uzytkownicy + Administratorzy 240 + 8
— Maksymalny pobor pradu z akumulatora 200 mA
— Maksymalny prad fadowania akumulatora 1500 mA

— Wydajnos¢ pradowa zasilacza (zasilanie urzadzen + tadowanie akumulatora) 2000
+ 1500 mA

— Napigcie wyjsciowe zasilacza 10,5...14 V DC
— Obcigzalnos¢ wyjscia +KPD (+10%) 3000 mA
— Obcigzalnos¢ wyjs¢ +EX1 i +EX2 (£10%) 3000 mA

— Wejscia przewodowe programowalne 16

— Maksymalna liczba wej$¢ programowalnych 128

— Maksymalny pobor pradu z sieci 230 V 400 mA

— Maksymalna liczba wyj$¢ programowalnych 128

— Wyjscia zasilajace 3

— Magistrale komunikacyjne 1+2

— Manipulatory do 8

— Ekspandery do 64

— Stopien zabezpieczenia wg EN 50131 Grade 3

— Napigcie zasilania (£15%) 20 V AC, 50-60 Hz

— Obcigzalnos$¢ wyjs$¢ programowalnych niskopradowych 50 mA

— Obcigzalnos$¢ wyjs$¢ programowalnych wysokopradowych (£10%) 3000 mA
— Pamig¢ zdarzen 22527

— Strefy 32

— Pobér pradu z akumulatora — w stanie gotowosci 130 mA
— Zalecany typ transformatora 75 VA
— Napigcie zgtoszenia awarii akumulatora (+10%) 11V

— Napigcie odcigcia akumulatora (+10%) 10,5V

— Klasa srodowiskowa wg EN50130-5 11

Ekspander 8 wej$¢

— rozbudowa systemu o 8 wejs¢
— obstuga konfiguracji:NO, NC, EOL, 2EOL/NO, 2EOL/NC, 3EOL

— Napigcie zasilania (+15%) 12VDCVDC
— Pobér pradu w stanie gotowosci 35 mA
— Maksymalny pobor pradu 80 mA

— Klasa srodowiskowa wg EN50130-5 11

— Obcigzalno$¢ wyjscia +12V 2,5A/12VDC

— Stopien zabezpieczenia wg EN 50131  Grade 3

— Dodatkowe wejscie sabotazowe utatwia wykrywanie nieautoryzowanego otwarcia
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obudowy, w ktdrej umieszczony jest modut.

Ekspander 8 wejs¢ + 8
wyjsé

— obstuga konfiguracji: NO, NC, EOL, 2EOL/NO, 2EOL/NC,3EOL

— rozbudowa systemu o 8 wejs¢

— rozbudowa systemu o 8 wyjs¢:

— 4 wyjscia typu OC

— 4 wyj$cia przekaznikowe

— Napigcie zasilania (+15%) 12V DCVDC

— Zakres temperatur pracy -10 °C...+55°C

— Pobor pradu w stanie gotowosci 35 mA

— Maksymalny pobor pradu 150 mA

— Klasa srodowiskowa wg EN50130-5 I

— Obcigzalno$¢ wyjs¢ typu OC ~ 50mA /12 V DC

— Obcigzalnos¢ wyjs¢ przekaznikowych (obciazenie rezystancyjne) 1 A /30 V DC

— Obcigzalno$¢ wyjscia +12V 2,5A/12VDC

— Stopien zabezpieczenia wg EN 50131 (bez zasilacza) Grade 3

— Dodatkowe wejscie sabotazowe utatwia wykrywanie nieautoryzowanego otwarcia
obudowy, w ktérej umieszczony jest modut.

Koncentrator
przewodowy 8 wejs¢, 4
wyjscia

— Typ koncentratora: Przewodowy

— Liczba wejsc: 8

— Liczba wyjs¢: 4

— Typ wyjs¢: Tranzystorowe, max 400mA

— Mozliwo$¢ zmiany polaryzacji wyjsé: tak

— Sygnalizacja komunik. z centralg: Dioda LED
— Zabezpieczenie antysabotazowe: tak

— Zuzycie pradu: 50mA w stanie czuwania

— Zgodnos¢ z EN50131: Grade3

Manipulator LCD

— pods$wietlenie klawiatury i wySwietlacza

— diody LED informujace o stanie systemu

— alarmy NAPAD, POZAR, POMOC wywolywane z klawiatury
— sygnalizacja dzwigkowa wybranych zdarzen w systemie

— 2 wejscia

— sygnalizacja utraty lacznosci z centralg

Sygnalizator zewngtrzny
optyczno-akustyczny

— Zabezpieczenie antysabotazowe: Oderwanie od $ciany oraz zdjecie pokrywy
— Akustyka: Piezo, 115dB z odlegtosci 1m

— Typ optyki: Ksenon

— Podtrzymanie zasilania: Wbudowany akumulator 7,2V, 333mAh

— Pobér pradu czuwanie: 40mA

— Pobor pradu alarm: 360mA

— Zgodnos¢ EN50131-1: GRADE 3

— Sygnalizacja: Akustyczna i optyczna

— Nate¢zenie dzwigku: 112dB z odleglosci 1m

— Zrédto dzwicku: Przetwornik piezoelektryczny
— Kolor optyki: Czerwony lub niebieski

Wewnf;trzny — Rodzaj sygnalizacji optycznej: LED
sygnalizator akustyczno- . . . . .
optyczny — Zabezpieczenie antysabotazowe: Otwarcie obudowy, oderwanie

— Napigcie zasilania: 12VDC
— Maks. pobér pradu: 100mA
— Temperatura pracy: -15 ~40 °C
— Zgodnos¢ z EN50131: GRADE3
— Zasigg detekcji: 16x22m
— Optyka: lustrzana
— Funkcja antymaskingu

Czujka PIR 7 — Wbudowane rezystlory EOL 1k, 2,2k, 4,7k, 5,6k

. — Dodatkowa detekcja wibracji
antymaskingiem

— Walk-test aktywowany latarka

— Terminal zaciskowy: typu 'Plug-in'
— Pobér pradu: ok. 11mA

— Temperatura pracy: -10 ~ 55 °C
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— Zgodnos¢ z EN50131: GRADE3

Czujka mikrofalowa

— Napigcie zasilania: 12VDC

— Tolerancja napigcia zasilania: 10,5VDC - 15VDC

— Pobor pradu w dozorze: 26mA

— Pobér pradu w alarmie: 37mA

— Pokrycie i zasigg czujki: 80 stopni, 12m

— Antymasking: TAK

— Typ emitowanego sygnatlu: Impulsowa wigzka mikrofalowa
— Czestotliwos¢ mikrofali: A - 10.525GHz, B - 25GHz
— Srednia moc sygnatu: A - 0,4mW, B - 1,6mW

— Szczytowa moc mikrofali: A - 10mW, B-40mW

— Temperatura pracy: -25C - +85C

— Zgodnos¢ z EN50131: GRADE3

Czujka otwarcia
magnetyczna w
obudowie plastikowej

— Montaz: Powierzchniowy

— Podlaczanie: Ztacza Srubowe

— Funkcja przetacznika: NC

— Parametry kontaktronu: 48 VDC /400 mA /10 W
— Parametry magnesu: Alnico 5

— Petla sabotazowa

— Obudowa/kolor: Plastikowa ABS/biaty;brazowy
— Temperatura pracy: -10 ++55 °C

— Wilgotno$¢ srodowiska pracy: max 95% RH

— Klasa srodowiskowa (PN-EN 50130-5:2012): II

— Kategoria ochronna obudowy: IP 43

— Odleglos¢ sabotazu (drewno): max 16mm

— Odlegtos¢ zamknigcia (drewno): 28 mm +/- 40%
— Odleglos¢ otwarcia (drewno): 30 mm +/- 40%

— Stopien zabezpieczenia (PN-EN50131-2-6:2009): 3
— Atesty: INCERT Belgia, SBSC Szwecja

Przycisk napadowy
podwdjny

— Typ przycisku: Podwojny, reczny

— Resetowanie: Kluczykiem

— Wyjscie: NO/NC

— Zabezpieczenie antysabotazowe

— Wbudowane rezystory EOL: 1, 4k7, 5k6, 6k8
— Materiat obudowy: Stal nierdzewna

— Zgodnos¢ z EN50131: GRADE 3

Instalacja telewizyjnego s

ystemu nadzoru

Rejestrator

— Standard: TCP/IP

— Obstugiwane rozdzielczosci:  max. 8.3 Mpx, 4K UHD - 3840 x 2160 px

—  Wyjscia wideo: 1 szt. HDMI 4K, 1 szt. VGA

— Obstuga audio: 16 Kanatow - Audio z kamer

— Wejscia audio: 1 szt. CINCH

—  Wyjscia audio: 1 szt. CINCH

— Metoda kompresji obrazu: Smart H.265 / H.265 / Smart H.264 / H.264 / MJPEG

— Obstugiwane dyski twarde: 2 x 10 TB SATA

— Tryby nagrywania: Reczny, alarmowy, detekcja ruchu, harmonogram

— Protokoty sieciowe: HTTP, HTTPS, TCP/IP, IPv4/IPv6, UPnP, SNMP, RTSP,
UDP, SMTP, NTP, DHCP, DNS, IP Filter, DDNS, FTP, Alarm Server, IP Search,
P2P, ONVIF

— Archiwizacja na zewnetrznych no$nikach: Archiwizacja na naped USB (pendrive)

— Wyszukiwanie i odtwarzanie nagran: Wyszukiwanie nagran po czasie i typie
zdarzen. Odtwarzanie: do przodu, do tytu, przyspieszanie, zwalnianie nagrania

— Funkcja odtwarzania poklatkowego ("frame by frame")

— Przeptywnos¢ (bitrate): 160 Mb/s (lgcznie)

— Funkcje sieciowe: Pelna obstuga przez sie¢, Zdalne kopiowanie nagran,
Whbudowany web server
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— Dostep z telefonu komorkowego: Port: lub dostep przez chmure (P2P)
— Zasilanie: 12 VDC/4 A
— Obstugiwane jezyki:  polski, angielski

Cechy zarzadzania

— Rodzaj przelacznika, ktory posiada urzadzenie. Typ przetacznika Zarzadzany

— Przelacznik sieciowy to urzadzenie sieciowe, ktore taczy segmenty sieci
komputerowej. Przelacznik posiada kilka warstw, warstwa 2 (most sieciowy,
faczenie matej liczby urzadzen) czy warstwa 4 (m.in. dziata jako firewall).
Przelacznik wielowarstwowy — L2/L3

t.acznosé

— Liczba portow (gniazd) RJ-45 Ethernet. Podstawowe przetaczanie RJ-45 Liczba
portow Ethernet 16

— Rodzaj/kategoria portu (gniazda) RJ-45 Ethernet. Podstawowe przelaczania
Ethernet RJ-45 porty typ Gigabit Ethernet (10/100/1000)

— SFP ("small form-factor pluggable transceiver") to przekaznik/odbiornik, ktory
taczy ptyte glowna urzadzenia sieciowego (np. w routerze) ze swiattowodem lub
miedzianym kablem sieciowym. Liczba portow SFP to liczba portow (gniazd) w
urzadzeniu. Liczba zainstalowanych modutéw SFP 2

Sie¢ komputerowa

— Standard pracy sieci, np. IEEE 802.11a, IEEE 802.11b, IEEE 802.11g. Standardy
komunikacyjnelEEE 802.3af,IEEE 802.3at

— Dublowanie portow  Tak

— System Full-duplex umozliwia komunikacj¢ w obu kierunkach oraz, w
odréznieniu od half-duplex, pozwala na to, aby odbywala si¢ jednoczesnie. Pelny
dupleks Tak

— Podpora kontroli przepltywu Tak

— MDI (Medium Dependent Interface - interfejs zalezny od medium) opisuje
interfejs (zarowno fizyczny jak i elektryczny) w sieci komputerowej. Interfejs
Auto-MDIX automatycznie wybiera migdzy MDI a MDI-X, co pozwala na
potaczenie kablem standardowym albo krzyzowanym, bez wzgledu na to, czy

. komputery faczone sg bezposrednio, czy z wykorzystaniem koncentratora lub

Switch 16 POE przetacznika. Automatyczne MDI/MDI-X Tak

— Protokot drzewa rozpinajacego Tak

— Automatyczne wykrywanie Tak

— Wirtualna sie¢ lokalna VLAN (Virtual Local Area Network) sktada si¢ z kilku
komputerdw i przetacznikow. Jest to sie¢ komputerowa wydzielona logicznie w
ramach innej, wigkszej sieci fizycznej LAN. Obstuga sieci VLAN Tak

Przekazanie (audycja) Danych

— Ilo$¢ przestanych danych na sekundg. Przepustowos¢ rutowania/przetaczania

36 Gbit/s

— Przepustowos¢ 18000 Mpps

— Predkos¢ przekazywania 26,78 Mpps

— Trasa statycznaTak

— Zgodny z Jumbo Frames Tak

Zarzadzanie energia

— Do produktu dotaczono zasilacz. Zasilacz dotagczony Tak

— Napigcie pradu elektrycznego. Napigcie wejsciowe AC 100 - 240 V

— Czgstotliwos$¢ wejsciowa AC ~ 50/60 Hz

— Napigcie wejsciowe DC44 - 57V

Zasilanie przez Ethernet

— Urzadzenie obstuguje Power over Ethernet (PoE), technologi¢ przesylu energii
elektrycznej za pomocg kabli Ethernet do urzadzen peryferyjnych bedacych
elementami sieci. Umozliwia to przestanie zaréwno danych, jak i pradu
elektrycznego do urzadzen takich jak punkty dostepu bezprzewodowego lub
kamery IP przez pojedynczy kabel. Obstuga PoE Tak

— Power over Ethernet Plus (PoE +) ilo$¢ portow 8

— Zasilanie przez Ethernet (PoE) zasilanie na port 32 W

— Catkowita Power over Ethernet (PoE) budzetu =~ 48 W

'Warunki zewngtrzne
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— Minimalna i maksymalna temperatura, w ktérej mozna bezpiecznie uzywac
urzadzenia. Zakres temperatur (eksploatacja) -5-40°C
— Zakres wilgotnosci wzglednej 10 - 90%

Kamera IP

— Standard: TCP/IP

— Przetwornik: 1/3 " Progressive Scan CMOS

— Wielkos$¢ matrycy: 4 Mpx

— Rozdzielczo$¢: 2688 x 1520 -4 Mpx ,

2560 x 1440 - 3.7 Mpx,
2304 x 1296 -3 Mpx ,
1920 x 1080 - 1080p
1280 x 960 - 1.3 Mpx
1280 x 720 - 720p
— Obiektyw: 2.8 ... 12 mm - Motozoom
— Kat widzenia:
98 © ... 31 ° (dane producenta)

— Kompresja:  H.265+/H.265/H.264+ / H.264 / MIPEG

— Zasigg os§wietlacza IR: 50 m

— Predko$¢ transmisji strumienia gtéwnego:20 kl/s @ 4 Mpx
25 kl/s @ 3.7 Mpx

— Interfejs sieciowy: 10/100 Base-T (RJ-45)

— Protokoty sieciowe:  IPv4/IPv6, HTTP, HTTPS, TCP, ARP, RTSP, RTP, UDP,
RTCP, RTMP, SMTP, FTP, SFTP, DHCP, DNS, DDNS, QoS, UPnP, NTP,
Multicast, ICMP, IGMP, NFS, PPPoE, IEEE 802.1x

— WEB Server: Wbudowany
Gniazdo karty pamigci: Obstuga kart Micro SD do 256GB (mozliwy zapis
lokalny)

— WDR - 120 dB - Szeroki zakres dynamiki o$wietlenia

— 3D-DNR - Cyfrowa redukcja szumu w obrazie

— ROI - poprawianie jako$ci wybranych fragmentéw obrazu

— BLC - kompensacja $§wiatla wstecznego (tta)

— HLC - Kompensacja silnego $wiatla (punktowego)

— ICR - Mechaniczny filtr podczerwieni

— AGC - Automatyczna regulacja wzmocnienia obrazu

— Detekcja ruchu - maks. 4 strefy

— Strefy prywatnosci - maks. 4

— Automatyczny balans bieli

— Mirror - Odbicie lustrzane w poziomie

— Zasilanie:

PoE (802.3af),
12 V DC/ 620 mA

— Pobdor mocy: <74W

— Obudowa: Compact, Metalowa

— Kolor:Bialy

— Klasa szczelnosci: P67

— Temperaturapracy: -30°C...60°C

Ogranicznik przepig¢
PoE 12 kanatow rack

Tor sygnalowy - linie 1-2, 3-6:
— Napigcie znamionowe: 5 V

— Napigcie maksymalne: 6 V
— Poziom protekcji linia-linia: <40V -1kV/us
— Napigcie ochrony linia-uziemienie: <600V -1kV/us
— Nominalny prad wytadowczy (linia-linia): 20 A (10/1000us)
— Nominalny prad wytadowczy (linia-uziemienie): 20 A (10/1000ps)
Tor zasilania - linie 4, 5i 7, 8:
— Znamionowe napigcie zasilania: 50 V
— Maksymalne napigcie zasilania: 56 V
— Prad nominalny zasilania: 400 mA
— Napigcie protekcji linia-linia dla zasilania: <95V -1kV/us
— Napigcie protekcji linia-uziemienie dla zasilania: < 1000 V (1.2/50us)

— Znamionowy prad wyladowczy linia-linia dla zasilania: 10 A (10/1000ps)
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— Nominalny prad wytadowczy zasilania (linia-uziemienie): 2 kA (8/20pus)
— Parametry ochrony: Zgodne z PN-EN61643-21

Dane ogolne:

— Liczba kanatow: 12

— Typ gniazd: RJ45 (8P8C)

— Obudowa: Metalowa, czarna

— Waga:1.07 kg

— Wymiary: 1 URack 19" 488 x 44 x 50 mm

Okablowanie strukturalne

Zasilacz UPS

— Zasilacz UPS online 3kVA/3kW, montazZRACK, Ksztalt fali: Pure Sine Wave
(Czysta fala sinusoidalna),

— Wyjscie: 8x IEC C13, 1x IEC C19,

— Ilo$¢ oraz rodzaj baterii na wyposazeniu: 6x 12V / 9Ah,

— Porty komunikacyjne: USB oraz RS-232, LAN (RJ45), opcjonalnie WLAN,

— Zerowy czas przelaczania w tryb awaryjny,

— Wylacznik EPO (Emergency Power Off),

—  Wbudowany wyswietlacz: LCD,

— Zlacze dla dodatkowych baterii (wydluzanie czasu podtrzymania),

— Inteligentny Slot na modut rozszerzen,

— Slot na modut komunikacji bezprzewodowej WLAN,

— Hot-Swappable - funkcja szybkiej podmiany baterii,

— Zabezpieczenia: przeciwprzepigciowe, przeciwzwarciowe,
przeciwprzecigzeniowe,

— Wymiary: 438 x 85.5 x 600mm (szer. X wys. X gl.),

— karta SNMP

Modut baterii UPS

— Dodatkowy zestaw baterii do UPS 12x9Ah, montaz RACK

Centrala telefoniczna

Centrala telefoniczna:
— do 64 analogowych linii miejskich
— do 64 taczy ISDN BRA (2B+D) — miejskie
— do 2 tgczy ISDN PRA (30B+D)
— do 128 analogowych portéw wewnetrznych

— do 124 cyfrowych portéw systemowych (w tym IP)do 100 abonentow SIP (VolP)

— do 100 translacji SIP (VoIP)
— do 32 portow GSM (3G/2G)
— obudowa RACK 3U

— licencja

Karta rozszerzen

— Karta wyposazona w 8§ portow abonentéw analogowych POTS

Aparat telefoniczny:

Telefon stacjonarny bezprzewodowy
Rodzaj: Bezprzewodowy
—Kolor: Szary
—Okres gwarancji: 12 miesigcy
—1lo$¢ numeréw w pamigci: 50
—Automatyczna sekretarka: Nie
—Funkcja gto§nomowigca: Tak
—Indentyfikacja polaczen: Tak
—Inne: Funkcja czasu, daty i alarmu; Ponowne wybieranie numeru, Zawieszanie pofaczen,
Potaczenie konferencyjne; Pod$wietlany punktowy wyswietlacz LCD 1,4”
—Ksiazka telefoniczna: Tak
—Tryb pracy: Tradycyjny
—Regulacja glo$nosci: Tak
—Menu w jezyku polskim / angielskim
—Wspotpraca z wieloma stuchawkami: Tak
—Zasilanie: Akumulatorowe
—Liczba baterii lub akumulatorow: 2 x AAA
—Czas rozméw: Do 17 h
—Pobor energii: 0.45 W w stanie gotowosci, 3.8 W w trakcie rozmowy
—Czas tadowania do 7 godzin

aparat systemowy
producenta

Telefon stacjonarny (sekretariat)
—Kolorowy ekran dotykowy z dodatkowym polem 5 programowalnych przyciskow
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—4-kierunkowe kotko nawigacji

—Zréznicowane dzwonki dla réznych kategorii potaczen

—Obsluga 5 linii

—Mozliwo$¢ dotaczenia czterech konsol rozszerzajacych CTS-338

—Gniazdo zestawu stuchawkowego oraz gniazdo mikrofonu

—Mozliwo$¢ korzystania z przewodowych stuchawek nagtownych podtaczanych za pomoca

zlacza typu 2x3.5 mm JACK

—Mozliwo$¢ korzystania ze stuchawek naglownych bezprzewodowych z funkcja EHS

(Electronic Hook Switch)dzigki adapterowi CTS-DHSG

—Obstuga potaczen konferencyjnych

—Realizacja klasycznych funkcji centralowych

—Obsluga zaawansowanych funkcji nagrywania

—Blokada / aktywacja telefonu indywidualnym kodem uzytkownika

—Lista polaczen odebranych, nieodebranych, wybieranych numeréow

—Publiczna i prywatna ksigzka telefoniczna oraz lista numeréw wewngtrznych

—Prezentacja czasu i kosztu polaczenia

—Instalacja ,,Plug and Play”

—Funkcje ECO oszczedzajace energie

—Automatyczny upgrade software telefonu

—Wymiary telefonu 245 mm x 227 mm x 80 mm

—Zasilanie z centrali, opcjonalnie lokalny zasilacz 12V/1A

—Kolor czarny ze srebrng ramkg ekranu dotykowego

—Ergonomiczny kat ustawienia telefonu

—Mozliwy montaz nascienny

—Menu w jezyku polskim / angielskim

—Gniazdo stuchawek naglownych (mini-jack) umozliwiajace przylaczenie stuchawek lub
adaptera do stuchawek bezprzewodowych

—Gniazdo mikrofonu (mini-jack)

—Ztacze USB 2.0 typ Mini-A

— interfejsy sieciowe 24x 10/100/1000 RJ45, 2x 1/10G SFP+
— Funkcje warstwy 2 i warstwy 3
—  Wejscie UniFi SmartPower RPS DC
— Niemal bezgtosne chlodzenie
Wyswietlacz dotykowy o przekatnej 1,3 cala
Zarzadzane przez kontroler sieci UniFi
— Interfejs konfiguracyjny Ethernet
— Non-Blocking Throughput 44 Gbps
Wydajnos¢ przetaczania 88 Gbps
Wydajnos¢ Forwarding 65.472 Mpps
— Zasilanie 100-240VAC, 50/60 Hz
— Zasilacz AC/DC, wbudowany, 36 W
— Zakres napigcia 100 do 240VAC
— Maksymalne zuzycie energii ~ 30W
— Diody LED  LAN (Speed/Link/Activity), SFP+ (Link/Activity)
— ESD/EMP Protection Air £16 kV, Contact
— Odporno$¢ na wstrzagsy ETSI300-019-1.4 Standard
— Temperatura pracy -10to 45° C
—  Wilgotnos¢ srodowiska pracy 5 to 95% Niekondensujaca

Switch zarzadzalny 24
portow

— 24x gigabitowe porty RJ45 10/100/1000 Mb/s
—  16x portow PoE+ 802.3af/at
—  8x portéw PoE++ 802.3bt
— 2x sloty SFP+
Switch zarzadzalny 24 1,3-ca19wy dotykowy H,lf)dul LCeM o
portow w tym 16 portow | catkowita prz,e’pustowosc r}on-blocklng. 44 Gb/s
POE — przepustowos¢ przetgczania: 88 Gb/s
— maks. pobér mocy: SOW
— budzet PoE: 400W
— wspiera PoE+ IEEE 802.3at/af i PoE++ 802.3bt
— mozliwo$¢ montazu w szafie Rack 19" 1U
— zarzadzanie i konfigurowanie przez kontroler UniFi

Kompaktowy punkt - Liczba portow Ethernet 10/100/1000 - 1
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dostepowy: — PoE OUT mode - 802.3af

— Typ anteny - Zewngtrzna

— 2.4 GHz Radio Rate - 300 Mbps

— 5 GHz Radio Rate - 1733 Mbps

— Uzytkownicy Wi - Fi - 200 uzytkownikow

— Standard Wi-Fi - 802.11 a, 802.11 ac, 802.11 ac wave 2, 802.11 b, 802.11 g,
802.11k, 802.11 1, 802.11 v

— 2.4 GHz MIMO - 2x2

— 5 GHz MIMO - 4x4

Zint ; — Latwa konfiguracja Bluetooth dzigki aplikacji mobilnej UniFi
fniegrowany sprzetowy | Zasilany przez 802.3af PoE lub USB-C
kontroler i serwer . .
aplikacii —  Wbudowany akumulator do automatycznego, bezpiecznego wytaczania
— Panel do szybkiego podgladu szczegdtow dotyczacych sieci

Procesor

— Model CPU  AMD Ryzen V1500B

— Liczba procesorow 1

— Architektura procesora 64-bit

— Czgstotliwo$¢ procesora 4-core 2.2 GHz

— Mechanizm szyfrowania sprz¢towego (AES-NI)

Pamieé

Pamig¢ systemowa 4 GB DDR4 ECC SODIMM
Fabrycznie zainstalowany modut pamigci4 GB (4 GB x 1)
Catkowita liczba gniazd pamigci 2

Maksymalna pojemnos$¢ pamigci32 GB (16 GB x 2)

Przechowywanie

— Kieszen/kieszenie na dyski 8

— Maks. liczba kieszeni na dyski z jednostkg rozszerzajacg 12 (RX418 x 1)

— Zgodny typ dyskow* (Zobacz wszystkie obstugiwane dyski twarde)

— 3.5"SATA HDD

— 2.5"SATA HDD

— 2.5"SATA SSD

— Dysk z mozliwoscig wymiany podczas pracy (hot-swap)

— Uwagi ,Zgodny typ dysku” oznacza dyski, ktore zostaty przetestowane
pod katem zgodnosci z produktami firmy Synology. Ten termin nie wskazuje
maksymalnej szybkosci potaczenia kazdej kieszeni dysku.

Serwer danych Porty zewnetrzne

— Port LAN RJ-45 1GbE 4 (z obstugg funkcji Link Aggregation / przetaczania
awaryjnego)

— Max. number of LAN ports 8

— Port USB 3.2 1. generacji* 2

— Port eSATA 1

— Uwagi Nazwa standardu USB 3.0 zostata zmieniona na USB 3.2 1.
generacji przez USB Implementers Forum (USB-IF) w 2019 roku.

PClIe
— Rozszerzenie karty PCle 1 x Gen3 x8 slot (x4 link)
System plikéw

— Wewngtrzne dyski twarde
Btrfs
EXT4

— Zewngtrzne dyski twarde
Btrfs
EXT4
EXT3
FAT
NTFS
HFS+
exFAT

Temperatura
— Temperatura pracy 0°C do 35°C (32°F do 95°F)
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Temperatura przechowywania -20°C do 60°C (-5°F do 140°F)
Wilgotnos¢ wzgledna 5% do 95% RH

Puszka podtogowa

ukryta na 8 gniazd,

odlew aluminiowy z mozliwoscig maskowania

Kwadratowa

przeznaczona do pomieszczen w ktorych podtogi czyszczone sg na sucho.
Podstawe puszki wykonano z blachy stalowej nierdzewnej, a mocowania gniazd z
aluminium. W aluminiowej lub stalowej pokrywie wyfrezowano z dwdch stron
cztery szczeliny na wyprowadzenie kabli przy wpigtej wtyczce i zamknigtym
deklu.

Zasilanie gniazd z boku lub z dotu czterema otworami M20, w ktore wprowadza
si¢ rurki instalacyjne.

Puszka przeznaczona do zamontowania 8 dowolnych gniazd M45.

Uktad gniazd jest skosny, tj. wtyczki sa wpinane z boku. Dlatego zaglebienie
puszek jest niewielkie.

Wymiary puszek 240 x 240 mm.

Zaglebienie: 62 mm.

Z deklem, na ktorym mozna naklei¢ panele, deski, cienki parkiet, ptytki itp.
Grubos$¢ swobodnie wyjmowanego dekla 4 mm.

Zaglebienie: 62 mm.

Instalacje multimedialne

Wzmacniacz

Wielofunkcyjny, zintegrowany wzmacniacz stereo pracujacym w klasie D.
Urzadzenie o mocy 2x 70W przy obcigzeniu 4 Ohm i znieksztatceniach 10%.
wbudowane dwa wzmacniacze: wzmacniacz stuchawkowy NFCA i wzmacniacz
mocy Merus Class-D.

wyposazony w uktad DAC ESS SABRE i wejscie Hi-Res Bluetooth.

obstuguje w pelni zbalansowane wej$cia analogowe TRS i wejscie single-ended
RCA.

wbudowany przetwornik cyfrowo-analogowy ESS SABRE HIFI DAC z 8-
rdzeniowym mikrokontrolerem XMOS XU208.

Za obstuge Bluetooth odpowiada modut Qualcomm QCC3031.

dostep do réznych zrodet dzwicku, w tym komputeréw, dekoderow, odtwarzaczy
CD, telefon6w komorkowych, tabletow etc.

Wejscia TRS zbalansowane i single-ended RCA

Wszystkie wejscia ze wsparciem funkcji Auto On/Off

Wzmacniacz mocy Merus klasy D

Osigga moc wyjsciowa 70W x2 przy obcigzeniu 4 Ohm (THD+N 10%) a 55W x2
przy obciazeniu 4 Ohm (THD+N 1%). Przy obcigzeniu 8 Ohm, Topping MXS5 daje
do 42W x2 (10% THD+N) i 35W x2 (1% THD+N).

Obwod wzmacniacza stuchawkowego NFCA

Whbudowana funkcja EQ

Tryb dwupoziomowego wzmocnienia

Glo$nik dwudrozny

Gto$nik dwudrozny,

impedancja 4 Ohm,

Moc maksymalna RMS 100W,

pasmo przenoszenia (-6dB) 70Hz-25kHz,

potaczenia ztocone,

Stylowe, kompaktowe i wszechstronne gto$niki instalacyjne

Dwa 4" glo$niki z metalowymi membranami C-CAM

25 mm (1"), ztocona koputka C-CAM

Obudowa zamknigta zabezpieczajaca przed wptywem warunkow atmosferycznych
— certyfikat IP55

Przemyslany, automatyczny system taczenia — tatwa instalacja bez widocznych
kabli

Prosty uchwyt montazowy V-MOUNT — umozliwia ustawienie glosnika pod
katem 25 stopni (opcjonalny uchwyt dodaje 32,5 stopnia)

Narozne uchwyty V-CORNER pozwalaja na montaz w naroznikach pomieszczen
Sztywna obudowa ABS z odporng na rdz¢ maskownica
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— Dostgpne w kolorach czarnym i bialym
— Mozliwos$¢ malowania

3  SPRZET

Ogdlne wymagania dotyczace Sprzegtu podano w ST-00.00 "Wymagania og6lne".

Prace mozna wykonywa¢ przy pomocy wszelkiego sprzetu zaakceptowanego przez Inspektora nadzoru.

Wykonawca jest zobowigzany do uzywania jedynie takiego sprzgtu, ktory nie spowoduje niekorzystnego
wplywu na jako$¢ wykonywanych robot i bedzie gwarantowaé przeprowadzenie robodt, zgodnie z zasadami
okreslonymi w projekcie i ST. W przypadku braku ustalen w wymienionych dokumentach, zasady pracy sprz¢tu
powinny by¢ uzgodnione i zaakceptowane przez inspektora nadzoru inwestorskiego. Sprzet nalezacy do
Wykonawcy lub wynajety do wykonania robot musi by¢ utrzymany w dobrym stanie technicznym i w gotowosci
do pracy.

Sprzet stosowany do transportu, przetadunku i montazu powinien by¢ dostosowany do cie¢zaru i
gabarytow stosowanych urzadzen i materiatow.

4 TRANSPORT
Ogolne wymagania dotyczace Transportu podano w ST-00.00 "Wymagania ogoélne".

Wykonawca przystgpujacy do przebudowy, powinien wykaza¢ si¢ mozliwoscia korzystania z nastgpujacych
srodkow transportu, w zaleznosci od zakresu robot:
- samochdd dostawczy,

Na $rodkach transportu przewozone materialy 1 elementy powinny by¢ zabezpieczone przed ich
przemieszczaniem, ukladane zgodnie z warunkami transportu wydanymi przez wytworcg dla poszczegélnych
elementéw. Transport urzadzen i materiatdw powinien odbywaé si¢ w warunkach i w sposéb gwarantujacy
utrzymanie ich wlasciwego stanu technicznego. Elementy sktadowe powinny by¢ transportowane w
oryginalnym opakowaniu. Na samochodzie elementy powinny by¢ uktadane na rownym i czystym podtozu oraz
zabezpieczone przed uszkodzeniem, przesuwaniem i przetaczaniem pod wplywem sit bezwladnosci
wystepujacych w czasie ruchu pojazdéw. Podczas prac przetadunkowych nie nalezy materialow rzuca¢ ani wlec.

5  WYKONANIE ROBOT
Ogolne wymagania dotyczace wykonania Robot podano w ST-00.00 "Wymagania ogélne".

Prace nalezy prowadzi¢ zgodnie z dokumentacjg techniczng pod nadzorem osoby posiadajacej odpowiednie
uprawnienia budowlane, a wszystkie zmiany winny by¢ uzgadniane z Inspektorem nadzoru.

Przed przystapieniem do wykonywania rob6t Wykonawca zobowigzany jest do przedstawienia Inzynierowi
Budowy, Instrukcji Bezpiecznego Wykonania Robot.

Inspektor Nadzoru ma prawo do wniesienia uwag i zmian do przedstawionych dokumentéw, lub wystapienia o
dokonanie uzupekien.

5.1  Trasowanie tras kablowych oraz ustalanie ich przebiegow

Prowadzenie instalacji i rozmieszczenie urzadzen -elektrycznych w budynku powinno zapewnié
bezkolizyjno$¢ z innymi instalacjami w zakresie odlegto$ci i ich wzajemnego usytuowania.

Glowne ciagi instalacji uktada¢ w korytach i listwach instalacyjnych zgodnie z dokumentacja.

Poza korytami instalacj¢ uktada¢ w listwach, rurkach.

Do wyposazenia technicznego budynku oprocz instalacji niskopradowych zalicza si¢ instalacj¢ cieplej i
zimnej wody, klimatyzacji, wentylacji, kanalizacji, instalacj¢ elektryczng i piorunochronna.

Pomigdzy tymi instalacjami oraz towarzyszacymi urzadzeniami istnieja pewne zalezno$ci, a takze
powigzania, ktére musza by¢ uwzglednione w trakcie projektowania budowy, modernizacji lub remontu. W
pierwszej kolejnosci chodzi o takie prowadzenie poszczegélnych instalacji i lokalizacj¢ urzadzen, aby
wykluczy¢ lub zmniejszy¢ do minimum negatywne wzajemne oddzialywanie oraz niekorzystny wplyw na
otoczenie budynku.

Mogace wystapi¢ anormalne stany instalacji elektrycznych i wspotpracujacych z nimi urzadzen, takie jak
zwarcia, przeciagzenia, przepigcia i przerwy w obwodach czgsto prowadza do powstania zagrozen.
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Zagrozenia te przejawiaja si¢ na przyklad w osiaganiu przez fragmenty instalacji i urzadzenia
podwyzszonej temperatury lub pojawieniem si¢ iskrzenia, ktore w konsekwencji mogg stac¢ si¢ przyczyna
pozaru.

Z kolei inne niz niskopradowe instalacje wymienione wyzej powinny by¢ tak prowadzone, aby czynnosci
przy ich konserwacji badz wymianie nie prowadzily do uszkodzen instalacji urzadzen elektrycznych, gdyz grozi
to porazeniem 0s6b wykonujacych te czynnosci.

Chodzi tu glownie o takie zapewnienie odleglosci pomiedzy instalacjami, aby mozna byto swobodnie i
bezpiecznie operowa¢ narzgdziami niezb¢dnymi do prowadzenia zabiegdw konserwacyjnych i remontowych.

5.2 Wykonywanie tras kablowych w korytkach kablowych

Trasowanie tras kablowych dostosowa¢ do wymiarow korytek i listew z uwzglednieniem konstrukcji
budynku, zapewniajgc bezkolizyjno$¢ z innymi instalacjami.

Trasa instalacji powinna by¢ prosta, dostgpna do prowadzenia konserwacji instalacji. Przy wykonywaniu
tras kablowych z korytami kablowymi nalezy dba¢ o zachowanie estetycznego wygladu. W szczegdlnosci przy
wykonywaniu pionéw, ktore nalezy wykonywaé przy pionowych krawedziach $cian tj. naroznikach, futrynach,
filarach, pionach wentylacyjnych itp. unikajac prowadzenia koryt i listew pionowo przez $rodek Sciany Na
trasach kablowych wykonac przebicia przez $ciany i stropy odpowiednio do przekrojow zastosowanych listew i
koryt, przebicia nalezy tulejowa¢ rurkami PVC umocowanymi na state.

Zagigcia przewodow winny mie¢ tuk o $rednicy nie mniejszej niz 5-krotna $rednica zewngtrzna przewodu.

Wszystkie prace instalacyjne wykona¢ zgodnie z wymogami PN-IEC 60364- oraz warunkami technicznego
wykonywania i odbioru robot budowlano-montazowych - tom V , Instalacje elektryczne”, Warszawa 1988r.

5.3  Wykonywanie tras kablowych na uchwytach

Trasowanie tras kablowych dostosowaé do typu przewoddéw i osprzet z uwzglednieniem konstrukceji
budynku, zapewniajac bezkolizyjno$¢ z innymi instalacjami.

Trasa instalacji powinna by¢ prosta, dostgpna do prowadzenia konserwacji, instalacji. Uchwyty instalowaé
w odlegtosciach nie wigkszych niz 0,35 m.

Na trasach kablowych wykona¢ przebicia przez $ciany i stropy odpowiednio do przekrojow zastosowanych
listew 1 koryt, przebicia nalezy tulejowaé rurkami PVC umocowanymi na state.

Zagigcia przewodow winny mie¢ tuk o $rednicy nie mniejszej niz 5-krotna $rednica zewngtrzna przewodu.

Wszystkie prace instalacyjne wykona¢ zgodnie z wymogami PN-IEC 60364- oraz warunkami technicznego
wykonywania i odbioru robét budowlano-montazowych - tom V -

»Instalacje elektryczne”, Warszawa 1988r.

5.4  Wykonywanie tras kablowych w rurach

Instalacje w rurach instalacyjnych sztywnych z tworzyw sztucznych stosuje si¢ tam, gdzie ich
wytrzymato$¢ na uszkodzenia mechaniczne jest wystarczajaca, a technologia produkcji pozwala na zastosowanie
tworzywa sztucznego.

Na przygotowanej trasie nalezy uktadac¢ rury z tworzywa sztucznego na uchwytach osadzonych w poditozu
oraz mocowac sprzgt i osprzet instalacyjny. Konce rur przed potaczeniem powinny by¢ pozbawione ostrych
krawedzi,

Zaleznie od przyjetej technologii montazu i rodzaju tworzywa sztucznego taczenie rur ze soba i ze
sprzgtem i osprzg¢tem nalezy wykonaé w drodze:

— wsuwania koncéw rur w otwory sprzetu i osprzetu, ztgczek lub w kielichy rur, potaczonego z
rownoczesnym uszczelnieniem,
— wkrecenia w sprzet i osprzet nagwintowanych koncow rur,

Luki na rurach nalezy wykona¢ na goraco lub na zimno. Wykonany tuk moze zosta¢ sptaszczony.
Sptaszczenie to nie moze by¢ wigksze niz 15% wewngetrznej Srednicy rury. Na tuki nalezy réwniez stosowac rury
elastyczne, spetniajace rownoczes$nie funkcj¢ elementow kompensacyjnych. Promien gigeia rur sztywnych i
elastycznych powinien zapewnia¢ mozliwo$¢ swobodnego wciggania przewodow..

Catla instalacja rurowa powinna by¢ wykonana ze spadkami 0,1% w celu umozliwienia odprowadzenia
wody zbierajacej si¢ wewnatrz instalacji (skropliny). W przypadku ukladania dtugich prostych ciagéw rur nalezy
stosowa¢ kompensacj¢ wydtuzenia cieplnego, np. za pomoca zlaczek kompensacyjnych wstawionych w ciagi rur
sztywnych, czy tez umozliwienia przesuni¢¢ w kielichach.

Zabrania si¢ uktadania rur z weiggnigtymi w nie przewodami.

Przed przystgpieniem do wciggania przewodoéw nalezy sprawdzi¢ prawidlowos¢ wykonanego rurociagu,
zamocowania sprzgtu i osprzetu i jego polaczen z rurami oraz przelotowo$¢. Wciaganie przewodow nalezy
wykonywa¢ za pomoca specjalnego osprzetu montazowego, np. sprezyny instalacyjnej. Nie wolno do tego celu
stosowac przewodow, ktore pdzniej zostang uzyte w instalacji.
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5.5  Montaz konstrukcji wsporczych, kanalow i listew instalacyjnych

Konstrukcje wsporcze, kanaly, listwy i rury instalacyjne przewidziane do utozenia na nich instalacji
teletechnicznych, bez wzgledu na rodzaj instalacji, powinny by¢ zamocowane do podtoza w sposob trwaty,
uwzgledniajacy warunki lokalne i technologiczne, w jakich dana instalacja bedzie pracowa¢ oraz sam rodzaj
instalacji.

5.6  Ukladanie przewodow

Roboty instalacyjne wykonywac¢ zgodnie z dokumentacja projektowa i wymaganiami ST. Kable nalezy
uktadaé¢ zgodnie z PN-E —05125. Kable telekomunikacyjne uktada¢ w tukach z zachowaniem wymaganych
przez DTR Producenta promieni zgi¢cia. Unika¢ zgniecenia konstrukcji kabla oraz zniszczenia powierzchni
izolacji kabla.

5.7  Przejscie przez sciany i stropy

Wszystkie przejscia instalacji alarmowej poprzez $ciany i stropy musza by¢ chronione przed
uszkodzeniami. Przej$cia wymienione wyzej wykonywac¢ w przepustach rurowych.

W miejscach przejscia przez przegrody stref o obnizonej emisji elektromagnetycznej zastosowaé
specjalistyczne przepusty o obnizonej emisji elektromagnetycznej dostosowane do parametréw przegrod oraz
ilo$¢ przepuszczanych kabli §wiattowodowych.

Przepusty powinny wynika¢ z przyjetej przez wykonawce budynkowej technologii ograniczenia emisji
elektromagnetyczne;j.

5.8  Montaz osprzetu i sprietu

Sprzet i osprzet instalacyjny nalezy mocowa¢ do podloza w sposob trwaly zapewniajacy mocne i
bezpieczne osadzenie. Montaz wszystkich elementéw systemow zabezpieczen technicznych nalezy dokonaé
zgodnie z wytycznymi zawartymi w projekcie wykonawczym oraz dokumentacjach techniczno-ruchowych
producentow w/w urzadzen.

5.9  Lgczenie przewodow

Laczenie przewodow nalezy wykonywac w sprzgcie i osprzgcie instalacyjnym i w odbiornikach. Nie wolno
stosowac potaczen skrecanych.

W przypadku, gdy odbiorniki maja wyprowadzone fabrycznie na zewnatrz przewody, sposob przylaczenia
nalezy uzgodni¢ z inspektorem.

Przewody musza by¢ ulozone swobodnie i nie moga by¢ narazone na naciagi i dodatkowe naprezenia. Do
danego zacisku nalezy przylaczy¢ przewody o przekroju i liczbie, do jakich zacisk ten jest przystosowany. W
przypadku stosowania zaciskow, do ktérych przewody sa przylaczone za pomoca oczek, pomiedzy oczkiem a
nakretka oraz pomiedzy oczkami powinny si¢ znajdowaé podktadki metalowe, zabezpieczone przed korozja w
sposob umozliwiajacy przeptyw pradu.

Dlugos¢ odizolowanej zyty powinna zapewni¢ prawidtowe przytaczenie.

Zdejmowanie i oczyszczanie przewodu nie moze powodowac uszkodzen mechanicznych.

W przypadku stosowania kabli krosowych przeterminowanych nalezy zastosowac kable o ztgczach
zgodnych z technologia. Kable krosowe miedziane powinny by¢ zgodne z kategoria okablowania linku channel.

Kable krosowe §wiattowodowe moga mie¢ zaréwno zlacza o identycznych parametrach np. LC Duplex-
LC Duplex, jak i moga stanowi¢ zmiang rodzaju ztacz np. LC-Duplex — S.C.-Duplex. Kabel krosowy powinien
zachowywac¢ parametry toru kablowego.

Kable dostosowac do tacz dostarczonych kart i urzadzen swiattowodowych.

5.10 Instalowanie pojedynczych aparatow i odbiornikow

Aparaty i odbiorniki mocowane indywidualnie
a) aparaty i odbiorniki nalezy mocowac¢ zgodnie ze wskazaniami w instrukcji montazowej wytworcy;
b) oproécz wymagan z punktu poprzedniego nalezy przestrzegac nastgpujacych warunkow:
- jezeli odbiornik lub aparat jest mocowany na konstrukcji, nalezy ja uprzednio umocowaé zgodnie z
projektem,
- odbiornik lub aparat nalezy umocowac $rubami lub wkretami do kotkow rozporowych,
- $ruby nalezy umieszcza¢ we wszystkich otworach urzadzenia lub aparatu stuzacych do mocowania,
- odchylenie odbiornika lub aparatu od pionu lub poziomu nie moze przekraczac 5°,
- 0§ napedu recznego aparatu (klawiatura, czytnik) powinna znajdowac si¢ na wysokosci umozliwiajacej
wygodne i bezpieczne przestawienie napedu z poziomu obstugi; zaleca sig, aby krancowe potozenia
napedu znajdowaly si¢ na wysokosci od 0,5 do 1,5 m.
- Jezeli przed montazem odbiornika i aparatu, mocowanych bezposrednio na podlozu, warstwa
wykonczeniowa nie zostata potozona, nalezy w otwory stuzace do umieszczenia kotew wlozy¢ kotki.
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Wprowadzenie przewodoéw do odbiornikow i aparatow statych
- zewngetrzne warstwy ochronne przytaczonych przewodéw wolno usuwaé tylko z tych czgsci przewodu,
ktore po przytaczeniu sg niedostgpne,
- w przypadku, gdy instalacja wykonana przewodami kabelkowymi, a aparat lub odbiornik wyposazony
jest w dtawik, nalezy uszczelni¢ przewdd jak dla instalacji w wykonaniu szczelnym,
- przewody odbiornikow stalych nie powinny przenosi¢ napr¢zen, a przewod ochronny powinien mieé
wigkszy nadmiar dtugosci niz przewody robocze,
Laczniki lub elementy obstugi nalezy montowac na wysoko$ci umozliwiajacej:
- bezpieczne sterowanie,
- bezpieczny dostep do aparatu, obserwacj¢ oraz obstuge elementéw sygnalizujacych stan.
Przytaczanie zaciskéw nalezy wykonaé zgodnie ze schematem potaczen i instrukcjg montazowa wytworcy.

5.11 Przylgczanie odbiornikow

Przy przytaczaniu odbiornikéw nalezy wykonac nastgpujace czynnosci:

- Miejsca potaczen zyl przewodow z zaciskami odbiornikow powinny by¢ doktadnie oczyszczone. Samo
potaczenie musi by¢ wykonane w sposob pewny pod wzgledem elektrycznym i mechanicznym oraz
zabezpieczone przed ostabieniem sity docisku i korozja;

- Przylgczenia sztywne wykonywa¢ w rurach sztywnych wprowadzonych bezposrednio do odbiornikow
oraz przewodami kabelkowymi. Wykonywac je dla odbiornikow statych, przymocowanych do podtoza
i nie ulegajacych zadnym przesunigciom.

- Przewody wychodzace z rur powinny by¢ zabezpieczone przed mechanicznymi uszkodzeniami izolacji
np. przez zalozenie tulejek izolacyjnych.

- W migjscach narazonych na uszkodzenia mechaniczne przewody doprowadzone do odbiornikéw musza
by¢ chronione.

- Zyla przewodu powinna by¢ pozbawiona izolacji tylko na dtugoéci niezbednej do prawidtowego
potaczenia z zaciskiem. Nie nalezy pozostawia¢ nadmiaru dtugosci golej zyty przed i za zaciskiem.

- Dlugos¢ zyl wprowadzonych do odbiornika lub aparatu powinna umozliwia¢ przylaczenie ich do
dowolnego zacisku.

- Konfce zyt przewodéw wprowadzonych do odbiornika, a nie wykorzystanych nalezy izolowaé i
unieruchomic.

5.12 Montaz baterii akumulatorow

Akumulatory bezobstugowe nalezy zainstalowa¢ w obudowach zasilaczy buforowych zgodnie z
wymaganiami producenta i DTR. Unika¢ uszkodzenia obudow akumulatorow.

Ogniwa akumulatoréw powinny by¢ izolowane elektrycznie od podtogi, przy czym izolacja powinna by¢
odporna na dziatanie elektrolitu.

Aparaturg taczeniows i zabezpieczajacg nalezy umiesci¢ w szafie rozdzielnicy bateryjne;.

Obwody glowne baterii nalezy zaopatrzy¢ w taczniki i zabezpieczenia, a przewody obwodow
odbiorczych pradu stalego w zabezpieczenia. Do zabezpieczenia baterii o pojemno$ci mniejszej od 200Ah
dopuszcza si¢ stosowanie w zabezpieczeniach bezpiecznikoéw instalacyjnych.

Szafke bateryjna nalezy wyposazy¢ w aparatur¢ w modut automatyki regulujacy tadowanie akumulatora i
zabezpieczajacy przed przeladowaniem oraz modut kontroli stanu akumulatora zabezpieczajacy przed
nadmiernym rozladowaniem baterii.

Akumulatory nalezy laczy¢ do instalacji w sposob pewny - przy uzyciu zaciskow srubowych. Przed
podiaczeniem akumulatorow nalezy oczysci¢ zaciski. Przewody bateryjne nalezy zabezpieczy¢ przed korozja
przez dwukrotne pomalowanie lakierem odpornym na dziatanie elektrolitu i pokry¢ cienka warstwg wazeliny
bezkwasowej lub gestego oleju. Przewody biegunowosci dodatniej nalezy pomalowaé lakierem o barwie
czerwonej, a ujemne — lakierem o barwie ciemnoniebieskiej. Lakier powinien by¢ odporny na dziatanie
elektrolitu. Malowanie przewodow lakierami nitro jest zabronione.

Montaz akumulatoréw bezobstugowych w obudowach urzadzen wykonaé¢ zgodnie z DTR producenta
obudowy. Podlaczy¢ przewody za pomoca dedykowanych $rub i nakretek oraz klem. Unikaé przedziurawienia
obudowy prowadzacej do niekontrolowanego ubytku elektrolitu z obudowy akumulatora.

5.13 Montaz zasilaczy awaryjnych UPS

Zasilacz powinien zosta¢ umieszczony w miejscu suchym, nieograniczajacym swobodnego przeplywu
powietrza wokot niego, gdzie powietrze nie zawiera pylow i substancji zwigkszajacych korozje. Temperatura
otoczenia nie powinna by¢ mniejsza niz 0°C, i nie moze przekracza¢ 40°C. Zasilacz montowany w szafie 19”
wymaga dodatkowego podtrzymania na szynach prowadzacych.

Zasilacz nalezy podtaczy¢ do gniazda z bolcem ochronnym, a gniazdo powinno by¢ umieszczone w tatwo
dostepnym miejscu.
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Przed podtaczeniem urzadzen komputerowych nalezy sprawdzi¢, czy zasilacz nie begdzie przecigzony.
Nalezy w tym celu dobra¢ sumaryczng moc odbiornikoéw w [VA], tak aby nie przekraczata 80% mocy
znamionowej zasilacza dla instalacji typowych lub 70% dla instalacji szczegolnie waznych.

5.14 Montaz szaf dystrybucyjnych
Szafe dystrybucyjng nalezy usytuowa¢ w takim miejscu, aby dlugo$¢ okablowania poziomego byta

zgodna z wymaganiami PN-EN 50173-1+AC. Szaf¢ nalezy ustawi¢ na rownej powierzchni i wypoziomowac.
Jesli zachodzi taka potrzeba — zamocowaé do podtoza. Do szafy doprowadzi¢ kable sygnatowe, zasilanie z
instalacji elektrycznej oraz polaczenie wyrownawcze ,,PE”.

Szafy wiszace zamontowac na kotwach dostosowanych do masy szafy oraz jej przysztego wyposazenia.
Szafy dwudzielne rozmontowa¢ na czas montazu. Zawiesi¢ czgs¢ stalg na Scianie , a nastgpnie zamontowaé
cz¢$¢ ruchoma. Zachowaé wymagane w DTR odstepy od innych urzadzen.

5.15 Montaz urzqdzen aktywnych i pasywnych

Urzadzenia aktywne nalezy mocowa¢ do podtoza w sposob trwaly zapewniajacy mocne i bezpieczne
osadzenie. Montaz wszystkich elementow dokona¢ zgodnie z wytycznymi zawartymi w projekcie
wykonawczym oraz dokumentacjach techniczno-ruchowych producentéw urzadzen.

Szafy, obudowy nalezy zawiesi¢ na rownej, wykonczonej powierzchni, wypoziomowac i zamocowac do
podloza. Do szaf doprowadzi¢ kable sygnatlowe sieci , zasilanie instalacji elektrycznej oraz polaczenie
wyrownawcze ,,PE”.

Panele 19” montowac¢ w taki sposdb, aby §ruby do potaczen wyrdwnawczych byly z jednej strony. Panele
potaczy¢ z gtowna szyng wyréwnawcza w szafie.

Kolejno$¢ montazu paneli winna umozliwia¢ przeptyw powietrza (swobodny lub wymuszony).

Montaz urzadzen serwerowych i komputerowych wykona¢ zgodnie z instrukcja DTR dostarczong przez
producenta.

Akcesoria szafy dystrybucyjnej montowa¢ zgodnie z DTR poszczegolnych urzadzen. Zapewni¢ cigglosé
podiaczen uziemiajacych oraz zabezpieczy¢ izolacj¢ kabli wprowadzanych do paneli za pomoca dedykowanych
dtawnic kablowych.

W szafie krosowania dokona¢ za pomocg dedykowanych kabli krosowych. Dla potaczen miedzianych
stosowac kabel krosowy ekranowany kat. 6 RJ45 — RJ45.

5.16 Badania pomontaZowe

Po zakonczeniu roboét przed ich odbiorem wykonawca zobowigzany jest do przeprowadzenia tzw. prob
pomontazowych tj. technicznego sprawdzenia jako$ci wykonanych robot wraz z dokonaniem potrzebnych badan
1 pomiaréw i probnym uruchomieniu systemu alarmowego. Zakres prob pomontazowych nalezy uzgodni¢ z
uzytkownikiem obiektu.

Wyniki prob pomontazowych powinny by¢ ujete w szczegdtowych protokotach. Stanowig one podstawe
odbioru robot oraz podstawe do stwierdzenia przygotowania do podjgcia prac rozruchowych.

Zakres podstawowych prob montazowych obejmuje.
- sprawdzenie ciggtosci przewodow;
- poprawno$¢ zasiggu czujek etc.;
- Pomiary sieci strukturalnej;
- Pomiary okablowania §wiattowodowego.

Z préb montazowych nalezy sporzadzi¢ protokot i zglosi¢ gotowos$¢ instalacji do odbioru.

5.17 Szkolenie obstugi systemu.

Nalezy przeszkoli¢ osoby przewidziane do obstugi, kontroli lub nadzoru zainstalowanych systemow.
Przeszkolenie nalezy potwierdzi¢ podpisem 0sob przeszkolonych.

6 KONTROLA JAKOSCI ROBOT
Ogolne wymagania dotyczace kontroli jakosci Robot podano w ST-00.00 "Wymagania ogolne".

Sprawdzenie wykonania rozbidrek polega na kontrolowaniu zgodno$ci z wymaganiami okreslonymi w niniejszej
specyfikacji oraz w dokumentacji projektowe;j.

W czasie kontroli szczeg6lng uwage nalezy zwroci¢ na:
- ewentualne zagrozenia bezpieczenstwa ludzi i mienia;
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- kolejnos¢ dokonywania rozbiorek elementdéw konstrukcji.
Wszystkie elementy wykonywanych robot musza byé poddane kontroli pod wzgledem jakosci. Spetnienie
wymaganych parametréw musi by¢ potwierdzone protokotem, ktora zawiera:
- podpisy Kierownika Robdt, Inspektora Nadzoru, przedstawicieli zaproszonych stuzb i
wspotuczestnikéw procesu inwestycyjnego
- ewentualne zalaczniki potwierdzajace przedstawione informacje,
- potwierdzenie wykonywania robot zgodnie z zatwierdzong Instrukcja Bezpiecznego Wykonywania
Robot.

7  OBMIAR ROBOT
Ogodlne wymagania dotyczace obmiaru Robot podano w ST-00.00 "Wymagania ogdlne".

Jednostka obmiaru jest:
- Instalacja okablowania - m
- Osprzet — szt, kpl.

8  ODBIOR ROBOT
8.1  Rodzaje odbiorow.

1. Odbior czgsciowy

2. Odbior etapowy.

3. Odbior robot zanikajacych lub ulegajacych zakryciu
4. Odbior koncowy

5. Odbior po okresie rgkojmi

6. Odbior ostateczny

8.2 Odbior robot ulegajqgcych zakryciu lub zanikajqcych.

Do podstawowych obowigzkéw wykonawcy nalezy zglaszanie inwestorowi do odbioru robdt ulegajacych
zakryciu lub znikajacych.

8.3  Dokumentacja powykonawcza instrukcje eksploatacji i konserwacji urzgdzen.

Wykonawca jest odpowiedzialny za prowadzenie ewidencji wszelkich zmian w dokumentacji projektowej,
umozliwiajacej przygotowanie dokumentacji powykonawczej obiektu budowlanego.

9  PODSTAWA PLATNOSCI

Rozliczenie robot dla niniejszej specyfikacji winno odby¢ si¢ na zasadach ogoélnych w odniesieniu do
ztozonej oferty. Nalezy sprawdzi¢ ilosci i rodzaje zastosowanych materiatéw porownaniu z przedmiarem,
kosztorysem zerowym i oferta.

10 PRZEPISY ZWIAZANE

1) umowa zawarta pomi¢dzy Wykonawca a Zamawiajacym wraz z harmonogramem robot
2) zatwierdzona przez Zamawiajacego dokumentacja budowlana i wykonawcza w/w zadania
3) normy
4) aprobaty techniczne
6) inne dokumenty i ustalenia techniczne prowadzone w trakcie trwania inwestycji.
Nie wymienienie tytutu jakiejkolwiek dziedziny, grupy, podgrupy czy normy nie zwalnia
Wykonawcy od obowigzku stosowania wymogoéw okreslonych prawem polskim.
Dokumenty odniesienia
— Rozporzadzenie Ministra Infrastruktury z dnia 06 lutego 2003 roku w sprawie bezpieczenstwa i higieny
pracy podczas wykonywania robot budowlanych (Dz. U Nr 47 poz.401)
— Rozporzadzenie Ministra Gospodarki, Pracy i Polityki Spotecznej z dnia 30 wrze$nia 2003 roku
zmieniajace rozporzadzenie w sprawie minimalnych wymagan dotyczacych bezpieczenstwa i higieny
pracy w zakresie uzytkowania maszyn przez pracownikow podczas pracy (Dz. U NR 178 poz.1745).
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NORMY

Okablowanie strukturalne:

PN-EN 50173-1:2007 Technika Informatyczna — Systemy okablowania strukturalnego — Czg$¢ 1:
Wymagania ogdlne

PN-EN 50173-2:2008 Technika Informatyczna — Systemy okablowania strukturalnego — Czg$¢ 2:
Budynki biurowe

Dodatkowe normy europejskie zwigzane z planowaniem powotane w projekcie:

EN 50174-1:2009 Technika informatyczna. Instalacja okablowania — Czg$¢ 1 — Specyfikacja i
zapewnienie jakosci

EN 50174-2:2009 Technika informatyczna. Instalacja okablowania — Czg$¢ 2 — Planowanie i
wykonawstwo instalacji wewnatrz budynkow

PN-EN 50174-3:2005 Technika informatyczna. Instalacja okablowania — Czg$¢ 3 — Planowanie i
wykonawstwo instalacji na zewnatrz budynkow

Pozostate normy europejskie powolane w projekcie:

PN-EN 50346:2004/A1:2009 Technika informatyczna. Instalacja okablowania - Badanie
zainstalowanego okablowania tacznie z dodatkiem z 2009r

PN-EN 50310:2007 Stosowanie polaczen wyrownawczych i uziemiajagcych w budynkach z
zainstalowanym sprzg¢tem informatycznym .

Telewizyjny System Nadzoru:

PN-EN 50132-2-1 Systemy alarmowe. Systemy dozorowe CCTV w zastosowaniach dotyczacych
zabezpieczenia.

PN-EN 50130-4: 2012. Systemy alarmowe — Czgs¢ 4: Kompatybilno$¢ elektromagnetyczna — Norma
dla grupy wyrobéw: Wymagania dotyczace odpornosci urzadzen systemow alarmowych, pozarowych,
wlamaniowych i osobistych.

W zakresie systemu sygnalizacji pozaru

PN-EN 54-3+A1:2019-06 Systemy sygnalizacji pozarowej -- Czg§¢ 3: Pozarowe urzadzenia alarmowe -
- Sygnalizatory akustyczne

PN-EN 54-5+A1:2018-11 Systemy sygnalizacji pozarowej -- Cz¢$¢ 5: Czujki ciepta -- Punktowe czujki
ciepta

PN-EN 54-7:2018-11 Systemy sygnalizacji pozarowe]j -- Czg§¢ 7: Czujki dymu -- Czujki punktowe
dziatajace z wykorzystaniem $wiatla rozproszonego, $wiatta przechodzacego lub jonizacji;

PN-EN 54-11: 2004 Systemy sygnalizacji pozarowej - Czg§¢ 11: Rgczne ostrzegacze pozarowe;
Obwieszczenie Ministra Inwestycji i Rozwoju z dnia 8 kwietnia 2019 r. w sprawie ogloszenia
jednolitego tekstu rozporzadzenia Ministra Infrastruktury w sprawie warunkow technicznych, jakim
powinny odpowiada¢ budynki i ich usytuowanie (Dz.U. 2019 poz. 1065)

W  zakresie Systemu Automatycznej Sygnalizacji Pozaru, zgodnie z wustawag o ochronie
przeciwpozarowej, stosownymi rozporzadzeniami MSWiA oraz zaleceniami i wymaganiami CNBOP z
Jozefowa,

Ustawa z dnia 24 sierpnia 1991r. o ochronie przeciwpozarowej. (Dz. U. z 2002r Nr 147, poz. 1229 z
pdzniejszymi zmianami),

Rozporzadzenie Ministra Infrastruktury z dnia 12 kwietnia 2002r. w sprawie warunkéw technicznych,
jakim powinny podlega¢ budynki i ich usytuowanie (Dz. U. Nr 75, poz. 690 z dn. 15.06.2002) z
pdzniejszymi zmianami,

Rozporzadzenie Ministra Spraw Wewngtrznych i Administracji z dnia 22 kwietnia 1998 r. w sprawie
wyrobow shuzacych do ochrony przeciwpozarowej, ktore moga byé wprowadzone do obrotu i
stosowane wylacznie na podstawie certyfikatu zgodnosci,

Rozporzadzenie Ministra Spraw Wewnetrznych i Administracji z dnia 07 czerwca 2010 r. w sprawie
ochrony przeciwpozarowej budynkow, innych obiektow budowlanych i terenow [Dz. U. nr 109 poz.
719],

Wytyczne Stowarzyszenia Inzynierow i Technikéw Pozarnictwa WP-02:2021

W zakresie systemu alarmowego

PN-EN 50131-1:2009 - Systemy alarmowe - Systemy sygnalizacji wlamania i napadu - Czgs¢ 1:
Wymagania systemowe

PN-EN 50130-4: 2012. Systemy alarmowe — Czgs¢ 4: Kompatybilno$¢ elektromagnetyczna — Norma
dla grupy wyrob6éw: Wymagania dotyczace odpornosci urzadzen systemow alarmowych, pozarowych,
wlamaniowych i osobistych.

PN-EN 50130-5: 2012 Systemy alarmowe — Cz¢$¢ 5: Proby srodowiskowe.

Str. 38



SPECYFIKACJA TECHNICZNA WYKONANIA | ODBIORU ROBOT
Instalacje elektryczne niskoprgdowe

PN-EN 50131-5-3:2017-07 Systemy alarmowe -- Systemy sygnalizacji wlamania -- Czg§¢ 5-3:
Wymagania dotyczace polaczen wzajemnych urzadzen wykorzystujacych techniki czgstotliwosci
radiowych

PN-EN 50131-2-2:2018-01 Systemy alarmowe - Systemy sygnalizacji wlamania i napadu - Czgs¢ 2-2:
Czujki sygnalizacji wlamania - Pasywne czujki podczerwieni

PN-EN 50131-6:2017-12 Systemy alarmowe - Systemy sygnalizacji wtamania i napadu - Czg¢$¢ 6:
Zasilacze

PN-EN 50131-2-6:2012 Systemy alarmowe -Systemy sygnalizacji wlamania i napadu - Cz¢$¢ 2-6:
Czujki otwarcia stykowe (magnetyczne)
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