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1. DANE OGOLNE

1.1 Przedmiot STWiORB

Przedmiotem niniejszej STWiORB sg wymagania dotyczgce wykonania i odbioru robat,

ktdre zostang zrealizowane w ramach zadania: Budowa budynku Centrum Przesiadkowego z
zagospodarowaniem terenu i towarzyszgcymi urzgdzeniami budowlanymi na dziatce nr
325/11 w ramach zadania pod nazwg ,, Budowa Centrum Przesiadkowego w Mielnie“ w
zakresie:

- instalacji sygnalizacji wtamania i napadu (SSWiN),
- instalacji systemu kontroli dostepu (SKD),

- instalacji systemu telewizji dozorowej (CCTV),

- instalacji systemu przywotawczego.

1.2 Zakres stosowania STWiORB

STWIORB jest stosowana jako dokument zawierajgcy zbiory wymagan, ktére sg
niezbedne do okreslenia standardu i jakosci wykonania robét, wtasciwosci wyrobow
budowlanych oraz oceny prawidtowosci wykonania robdt w odniesieniu do robadt tak jak
w punkcie 1.1.

Przed przystgpieniem do jakichkolwiek prac zwigzanych z ofertowaniem, a potem
wykonawstwem robdt Wykonaweca zobligowany jest zapoznac sie ze wszystkimi
zapisami STWIORB Warunki Ogélne, STWiIORB branzowych oraz z réwnowaznymi
zapisami.

1.3 Zakres robét objetych STWiORB

W zakres objetych STWiIORB wchodzi:
montaz instalacji, SSWiN, CCTV, SKD, Przywotawczej dla budynku Centrum Przesiadkowego w
Mielnie.

1.4 Okreslenia podstawowe

Aprobata techniczna - pozytywna ocena techniczna wyrobu, stwierdzajgca jego przydatnos¢ do
stosowania w budownictwie.

Dokumentacja budowy - projekt wykonawczy, dziennik budowy, protokot odbioru konncowego, w
miare potrzeby, rysunki i opisy stuzgce realizacji obiektu i ksigzke obmiarow.

Dokumentacja powykonawcza - dokumentacja budowy z naniesionymi zmianami dokonanymi w
toku wykonywania robét oraz geodezyjnymi pomiarami powykonawczymi.

Dokumentacja projektowa - wymagany projekt techniczny, w razie potrzeby uzupetniony
szczegdtowym projektem wykonawczym wraz. z opisami i rysunkami niezbednymi do realizacji
robot.

Dziennik budowy — dziennik stanowigcy dokument przebiegu robét budowlanych oraz zdarzen i
okolicznosci zachodzgcych w czasie wykonywania robot.
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Instalacje elektryczne lub elektroenergetyczne - zespoty urzadzen elektrycznych o
skoordynowanych parametrach technicznych, o napieciu znamionowym do 1000 V pradu
przemiennego i 1500 V pradu statego, przeznaczone do doprowadzenia energii elektrycznej z sieci
rozdzielczej do odbiornikéw.

Kable - wyroby sktadajgce sie z jednej lub wiekszej liczby zyt izolowanych, zaopatrzone w powloke
oraz ewentualnie - w zaleznosci od warunkéw uktadania i eksploatacji - w ostone ochronng i
pancerz. Kable przystosowane sg do uktadania bezpos$rednio w ziemi, wodzie lub kanatach
podziemnych, albo tez do zawieszenia w powietrzu.

System alarmowy — jest zespot srodkédw technicznych i zasad taktycznych majacych

na celu zapewnienie stanu bezpieczeristwa okreslonego obiektu ( cztowieka lub

mienia). W systemie alarmowym w stanie alarmowania systemu, powstatym w wyniku
jego odpowiedzi na istnienie niebezpieczenstwa jest wytwarzany sygnat alarmu,
przesytany bezposrednio do obiektu zabezpieczonego lub do alarmowego centrum
odbiorczego, w celu podjecia przez okreslone stuzby odpowiednich dziatan.
Charakterystyka systemu sygnalizacji wtamania i napadu oraz elementéw

wchodzacych w jego sktad, ogdélne wymagania, zasady stosowania zgodne sg z PN-
93/E-08390-14 oraz wymagania szczegdtowymi zawartymi z PN-EN 50131-1:1997.
System alarmowy wtamania i napadu stanowi podstawowy system zabezpieczenia

przed dziataniami przestepczymi.

Podsystem - strefa lub grupa stref tworzgcych wydzielony system alarmowy w celu
ochrony wydzielonego obiektu.

Centrala alarmowa - czes$¢ systemu alarmowego, przyjmujaca i przetwarzajaca

zgdania wigczania i wytgczenia systemu oraz stany swoich wejs¢. Dziata wg

okreslonego algorytmu w celu umozliwienia wytworzenia stanu alarmowania.

Linia dozorowa - potgczenie pomiedzy jedng lub wieloma czujkami a centralg

alarmowa. (detector line)

Wykrywanie sabotazu — wykrywanie celowego zaktécenia dziatania systemu
alarmowego lub jego czesci.

Stan dozoru - stan systemu alarmowego, z ktérego system moze bezposrednio

przejs¢ do stanu alarmowania po przyjeciu sygnatu alarmu z dowolnego wejscia

systemu. (normal condition)

Stan testowania - stan systemu alarmowego, w ktérym dziatajg procedury

sprawdzenia sprawnosci technicznej systemu. (test condition)

Stan uszkodzenia - stan systemu alarmowego, ktéry uniemozliwiajg poprawne

dziatanie systemu. ( fault condition)

Stan alarmowania - stan systemu alarmowego lub jego czesci, ktdry jest wynikiem
odpowiedzi systemu alarmowego na wystgpienie niebezpieczenstwa ( alarm

condition)

Parametryzacja - okreslenie jednego lub wiecej parametréw elektrycznych linii,
odchytka, od ktérych powoduje wywotanie alarmu (parametr controlling)

Opornos¢ charakterystyczna - Wartos¢ rezystancji linii parametryzowanej, przy

ktdrej linia jest w stanie normalnym i jej odpornos¢ na zaktdcenia jest najwieksza (
nominal resistance)

Pasywna czujka podczerwieni - Pasywny detektor podczerwieni. Czujka ta

wykorzystuje zjawisko wykrywania zmiany natezenia promieniowania podczerwonego
wywotanego przez intruza ( passive infrared detector)
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Czujka mikrofalowa Dopplera - Czujka wykorzystujgca zjawisko zmiany czestotliwosci
fali elektromagnetycznej w pasmie mikrofalowym, odbitej od poruszajgcego sie intruza
( ultrasonic Doppler detector)

Czujka kontaktronowa - Czujka stykowa, ktdrej elementem stykowym jest kontaktron.
(reed relay detector )

Mikrofonowa czujka zbicia szkta — Czujka zbicia szkta, wykorzystujgca zjawisko emisji
charakterystycznego dZzwieku przez szklang ptaszczyzne podczas jej zbicia,
odbieranego przez mikrofon czujki i analizowanego przez procesor ( microphone
glass-break detector)

Czujka dualna - czujka dwusystemowa, wykorzystujgca dwa zjawiska oddzielnie
wykrywane i przetwarzane, a nastepnie tgcznie analizowane przez procesor czujki.
(dual detector, dual microvawe —infrared detector)

Organizacja alarmowania — koncepcja alarmowania - integracja funkcji instalacji
sygnalizacji alarmowej i dziatania ludzi w razie zagrozen.

Wyjscie przekaznikowe - wyjscie sterowane stykami przekaznika. ( relay output)
Wyjscie tranzystorowe - wyjscie sterowane stanem tranzystora. Zwykle OC (transistor
output)

Rejestr zdarzen - Obszar pamieci rejestratora zdarzen, stuzacy do przechowywania
komunikatéw o zdarzeniach. ( event memory).

Klawiatura, szyfrator, koder cyfrowy - urzadzenie sterujace, stuzgce do zmiany stanu
systemu alarmowego drogg wprowadzenia kodu. W szczegdlnosci umozliwia
wigczenie i wytgczenie systemu alarmowego. Moze tez umozliwiaé programowanie
centrali. (keypad, encoder, coding unit)

Zasilanie autonomiczne - posiadanie przez urzgdzenie wtasnych zrodet energii (self
powering)

Sygnalizator akustyczny - syrena, urzgdzenie wytwarzajgce dzwiekowy sygnat
alarmowy o wymaganych parametrach. ( siren, buzzer, horn, audible signaling device)
Sygnalizator optyczny - Urzgdzenie wytwarzajgce swietlny sygnat alarmowy o
wymaganych parametrach. ( alarm light, flash light).

Urzadzenia teletechniczne — wszelkie urzgdzenia i elementy instalacji
teletechnicznych przeznaczone do wykrywania, alarmowania i sterowania sygnatami
alarmowymi oraz do podgladu obrazow i i ich rejestraciji.

Odbiorniki energii elektrycznej — urzadzenia przeznaczone do zasilania central
alarmowych, zasilaczy, rejestratoréow cyfrowych, monitorow i itp.

Klasa ochronnosci — umowne oznaczenie, okreslajgce mozliwosci ochronne
urzgdzenia, ze wzgledu na jego cechy budowy, przy bezposrednim dotyku.

Stopien ochrony IP — okreslona w PN-EN 60529:2003, umowna miara ochrony przed
dotykiem elementdw instalacji elektrycznej oraz przed przedostaniem sie ciat statych,
wnikaniem cieczy (szczegdlnie wody) i gazéw, a ktérg zapewnia odpowiednia
obudowa.

Obwdd instalacji teletechnicznej — zespdt elementdéw potgczonych posrednio lub
bezposrednio z centralami alarmowymi. W sktad obwodu teletechnicznego wchodza
przewody pod napieciem, przewody sterujgce oraz wszelkie urzgdzenia zmieniajace
parametry elektryczne obwodu, rozdzielcze, sterownicze i sygnalizacyjne.
Przygotowanie podtoza — zespdt czynnosci wykonywanych przed zamocowaniem
osprzetu instalacyjnego, urzadzenia elektrycznego, odbiornika energii elektrycznej,
uktadaniem kabli i przewodéw majacy na celu zapewnienie moSliwosci ich
zamocowania zgodnie z dokumentacja
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Rejestr obmiardéw - akceptowana przez Inspektora nadzoru ksigzka

Z ponumerowanymi stronami, stuzgca do wpisywania przez Wykonawce obmiaru
dokonanych robdt w formie wyliczen, szkicéw i ewentualnie dodatkowych zatgcznikéw.
Wpisy w rejestrze obmiarow podlegajg potwierdzeniu przez Inspektora nadzoru
budowlanego.

Kierownik budowy - osoba wyznaczona przez Wykonawce robdt, upowazniona do
kierowania robotami i do wystepowania w jego imieniu w sprawach realizacji
kontraktu, ponoszgca ustawowg odpowiedzialno$é za prowadzong budowe.
Kosztorys ofertowy - kalkulacja ceny oferty i jest opracowywany przez wykonawce
przed przystgpieniem do robdét.

Materiaty - wszelkie materiaty naturalne i wytwarzane jak rowniez rézne tworzywa

i wyroby niezbedne do wykonania robét, zgodnie z dokumentacjg projektowa

i specyfikacjami technicznymi zaakceptowane przez Inspektora nadzoru.

Polecenie Inspektora nadzoru - wszelkie polecenia przekazane Wykonawcy przez
Inspektora nadzoru w formie pisemnej dotyczgce sposobu realizacji robét lub innych
spraw zwigzanych z prowadzeniem budowy.

Teren budowy - przestrzen, w ktdrej prowadzone sg oboty budowlane wraz

z przestrzenig zajmowang przez urzadzenia zaplecza budowy.

1.5 Ogdlne wymagania dotyczace robot

Wykonawca robét jest odpowiedzialny, za jakos¢ wykonania robot i ich zgodnos$¢ z dokumentacija
projektowg, specyfikacjg techniczng i poleceniami Kierownika Kontraktu / Inspektora Nadzoru
Inwestorskiego lub autorskiego oraz za sposéb ich prowadzenia zgodny z obowigzujgcymi normami
i przepisami.

Nastepstwa jakiegokolwiek btedu spowodowanego przez Wykonawce w wykonywaniu roboét
zostang, jesli wymagac tego bedzie Inspektor Nadzoru, poprawione przez Wykonawce.

Decyzje Inspektora Nadzoru dotyczgce akceptacji lub odrzucenia materiatow i elementéw robét
bedg oparte na wymaganiach sformutowanych w dokumentach umowy i w STWIORB, a takze w
normach i wytycznych. Polecenia Inspektora Nadzoru dotyczgce realizacji robét bedg wykonywane
przez Wykonawce nie pdzniej, niz w czasie przez niego wyznaczonym, pod grozbg wstrzymania
robot. Skutki finansowe z tytutu wstrzymania robét w takiej sytuacji ponosi Wykonawca.

Wszystkie roboty instalacyjne nalezy wykonac¢ zgodnie z obowigzujgcymi przepisami oraz zgodnie z
Polskimi Normami, pod fachowym kierownictwem technicznym ze strony osoby posiadajacej
odpowiednie uprawnienia budowlane.

Urzadzenia przewidziane do zamontowania powinny mie¢ trwale przymocowana tabliczke
znamionowaq podajgca nazwe producenta, charakterystyke techniczna urzadzenia, numer kolejny
wyrobu oraz znak kontroli technicznej. Urzadzenia powinny byé zamontowane tak, aby zapewniony
byt dom nich dostep ze wzgledéw technologiczno — eksploatacyjnych. Montaz powinien odbywac
sie po zakonczeniu ,brudnych” prac budowlanych. Przy prowadzeniu prac wykonczeniowych
urzadzenia powinny by¢ zabezpieczone folia malarska.

Wykonawca obowigzany jest przedstawic Inspektorowi Nadzoru do akceptacji wszystkie
rozwigzania robocze, rysunki warsztatowe z odpowiednimi opisami, obliczeniami, probki
materiatow, prototypy wyrobdw zarowno ujetych jak i nieujetych dokumentacja projektowa wraz z
wymaganymi swiadectwami, certyfikatami, dopuszczeniami, atestami itp. Przed wykonaniem, badz
zamowieniem elementéw indywidualnych Wykonawca musi sprawdzic¢ ich wymiary na budowie.
Wykonawca ma prawo proponowac zastosowanie innych niz specyfikowane w projekcie
materiatow i technologii, pod warunkiem, ze bedg one rownorzedne pod wzgledem jakosci,
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parametrow technicznych i kolorystyki. Wszystkie ewentualne odstepstwa od dokumentacji i
specyfikacji musza zosta¢ uzgodnione z projektantem i Zamawiajgcym.

Wykonawca ma obowigzek wykona¢ roboty i uruchomic urzgdzenia, oraz usung¢ wszelkie usterki i
defekty z nalezyta starannoscia i pilnoscia, zgodnie z postanowieniami umowy.

Wykonawca ma obowigzek dostarczy¢ wszelkie materiaty, urzgdzenia, sprzet oraz zatrudnic
kierownictwo i sile robocza niezbedne dla wykonania, wykoriczenia, uruchomienia i usuniecia
usterek w takim zakresie, w jakim jest to wymienione lub moze by¢ logicznie wywnioskowane z
umowy.

Wykonawca bierze petna odpowiedzialno$¢ za odpowiednie wykonanie, stabilnosc i
bezpieczenstwo wszelkich czynnosci na Placu Budowy, oraz za metody i technologie uzyte przy
budowie.

Wykonawca ma obowigzek zorganizowa¢ we wtasnym zakresie zatrudnienie kierownictwa robét i
robotnikow, a nastepnie zapewni¢ im warunki pracy, wynagrodzenie, zakwaterowanie, wyzywienie
i dowoz.

Wykonawca winien wykonywa¢ wszelkie czynnosci niezbedne dla realizacji robét w taki sposob, aby
w granicach wynikajacych z koniecznosci wypetnienia zobowigzan umownych nie zaktdcac bardziej
niz to jest konieczne porzadku publicznego, dostepu, uzytkowania lub zajmowania drég, chodnikéw
i placdw publicznych i prywatnych na terenach nalezacych zaréwno do Zamawiajgcego jak i do oséb
trzecich.

Wykonawca winien zabezpieczy¢é Zamawiajgcego przed wszelkimi roszczeniami, postepowaniami,
odszkodowaniami i kosztami, jakie mogga by¢ nastepstwem nieprzestrzegania powyzszego
postanowienia.

Wszelkie prace montazowe i demontazowe nie mogg spowodowac uszkodzenia przechowywanych
zbiorow. W przypadku braku mozliwosci zabezpieczenia zbioréw nalezy dokona¢ przeniesienia
materiatdw archiwalnych w celu unikniecia ich uszkodzenia.

1.5.1. Dokumentacja projektowa

Dokumentacja projektowa zawiera rysunki, obliczenia i dokumenty, zgodne z wykazem podane w
szczegotowych warunkach umowy, uwzgledniajagcym podziat na dokumentacje projektowa:

- Zamawiajgcego,

- sporzadzong przez Wykonawce.

1.5.2. Zgodnosc¢ robét z dokumentacja projektowg i STWiORB

Dokumentacja projektowa, STWiORB oraz dodatkowe dokumenty przekazane przez Zamawiajgcego
Wykonawcy stanowig integralng czes¢ umowy, a wymagania wyszczegolnione w chocby jednym z
nich sg obowigzujgce dla Wykonawcy tak jakby zawarte byty w catej dokumentacji. W przypadku
rozbieznosci w ustaleniach poszczegdlnych dokumentow obowigzuje kolejnos¢ ich waznosci
wymieniona w ,,0gdlnych warunkach umowy”.

Wykonawca nie moze wykorzystywac bteddw lub opuszczen w dokumentach kontraktowych, a o
ich wykryciu winien natychmiast powiadomi¢ Zamawiajgcego, ktéry spowoduje wniesienie
odpowiednich zmian i poprawek.

W przypadku stwierdzenia rozbieznosci, podane na rysunku wymiary sg wazniejsze od odczytu ze
skali rysunkow.

Wszystkie wykonane roboty i dostarczone materiaty bedg zgodne z dokumentacjg projektowsy i
STWIORB.
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Wielkosci okreslone w dokumentacji projektowej i w STWIORB bedg uwazane za wartosci
docelowe, od ktérych dopuszczalne sg odchylenia w ramach okreslonego przedziatu tolerancji.
Cechy materiatéw i elementow budowli muszg by¢ jednorodne i wykazywac zgodnos¢ z
okreslonymi wymaganiami, a rozrzuty tych cech nie mogg przekracza¢ dopuszczalnego przedziatu
tolerangji.

W przypadku, gdy materiaty lub roboty nie beda zgodne z dokumentacjg projektowg lub STWIORB i
wptynie to na niezadowalajaca jakos¢ elementu budowli, to takie materiaty zostang zastgpione
innymi, a roboty rozebrane i wykonane ponownie na koszt Wykonawcy.

1.5.3. Zabezpieczenie terenu budowy

Wykonawca jest zobowigzany do zabezpieczenia terenu budowy w okresie trwania realizacji
kontraktu az do zakoniczenia i odbioru ostatecznego robét.

Fakt przystapienia do robot Wykonawca obwiesci publicznie przed ich rozpoczeciem w sposdb
uzgodniony z Inwestorem oraz przez umieszczenie, w miejscach i ilosciach okreslonych przez
Inwestora, tablic informacyjnych, ktérych tres¢ bedzie zatwierdzona przez Inwestora. Tablice
informacyjne bedg utrzymywane przez Wykonawce w dobrym stanie przez caty okres realizacji
robot.

Koszt zabezpieczenia terenu budowy nie podlega odrebnej zaptacie i przyjmuje sie, ze jest wtgczony
W cene umowna.

1.5.4. Ochrona srodowiska w czasie wykonywania robét

Wykonawca ma obowigzek znac i stosowaé w czasie prowadzenia robét wszelkie przepisy
dotyczace ochrony srodowiska naturalnego.

W okresie trwania budowy i wykanczania robét Wykonawca bedzie:

e utrzymywac teren budowy w sposob czysty

* podejmowac wszelkie uzasadnione kroki majgce na celu stosowanie sie do przepiséw i norm
dotyczacych ochrony Srodowiska na terenie i wokot terenu budowy oraz bedzie unika¢ uszkodzen
lub ucigzliwosci dla oséb lub wtasnosci spotecznej i innych, a wynikajacych ze skazenia, hatasu lub
innych przyczyn powstatych w nastepstwie jego sposobu dziatania.

Stosujac sie do tych wymagan bedzie miat szczegdlny wzglad na srodki ostroznosci i zabezpieczenia
przed:

e zanieczyszczeniem zbiornikow i ciekdw wodnych pytami lub substancjami toksycznymi,

® zanieczyszczeniem powietrza pytami i gazami,

¢ mozliwoscig powstania pozaru.

1.5.5. Ochrona przeciwpozarowa

Wykonawca bedzie przestrzegac przepiséw ochrony przeciwpozarowe;j.

Wykonawca bedzie utrzymywac sprawny sprzet przeciwpozarowy na terenie budowy, wymagany
przez odpowiednie przepisy.

Materiaty tatwopalne bedg sktadowane w sposdb zgodny z odpowiednimi przepisami i
zabezpieczone przed dostepem oséb trzecich.

Wykonawca bedzie odpowiedzialny za wszelkie straty spowodowane pozarem wywotanym jako
rezultat realizacji robét albo przez personel Wykonawcy.
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1.5.6. Materiaty szkodliwe dla otoczenia

Materiaty, ktére w sposob trwaty sg szkodliwe dla otoczenia, nie bedg dopuszczone do

uzycia.

Nie dopuszcza sie uzycia materiatéw wywotujgcych szkodliwe promieniowanie o stezeniu wiekszym
od dopuszczalnego, okreslonego odpowiednimi przepisami.

Wszelkie materiaty odpadowe uzyte do robo6t beda miaty aprobate techniczng wydang przez
uprawniong jednostke, jednoznacznie okreslajaca brak szkodliwego oddziatywania tych materiatow
na Srodowisko.

Materiaty, ktdre sg szkodliwe dla otoczenia tylko w czasie robdt, a po zakonczeniu robét ich
szkodliwos¢ zanika (np. materiaty pylaste) mogg by¢ uzyte pod warunkiem przestrzegania wymagan
technologicznych wbudowania. Jezeli wymagajg tego odpowiednie przepisy Zamawiajacy powinien
otrzymacé zgode na uzycie tych materiatéw od wtasciwych organéw administracji panstwowej.
Jezeli Wykonawca uzyt materiatéw szkodliwych dla otoczenia zgodnie ze specyfikacjami, a ich uzycie
spowodowato jakiekolwiek zagrozenie srodowiska, to konsekwencje tego poniesie Zamawiajacy.

1.5.7. Ochrona wtasnosci publicznej i prywatnej

Wykonawca odpowiada za ochrone instalacji na powierzchni ziemi i za urzadzenia podziemne, takie
jak rurociagi, kable itp. oraz uzyska od odpowiednich wtadz bedgcych wtascicielami tych urzadzen
potwierdzenie informacji dostarczonych mu przez Zamawiajgcego w ramach planu ich lokalizacji.
Wykonawca zapewni wiasciwe oznaczenie i zabezpieczenie przed uszkodzeniem tych instalacji i
urzgdzen w czasie trwania budowy.

Wykonawca zobowigzany jest umiesci¢ w swoim harmonogramie rezerwe czasowg dla wszelkiego
rodzaju robot, ktére majg byé wykonane w zakresie przetozenia instalacji i urzadzen podziemnych
na terenie budowy i powiadomi¢ Inwestora i wtadze lokalne o zamiarze rozpoczecia robot. O fakcie
przypadkowego uszkodzenia tych instalacji Wykonawca bezzwtocznie powiadomi Inspektora i
zainteresowane witadze oraz bedzie z nimi wspdtpracowat dostarczajgc wszelkiej pomocy
potrzebnej przy dokonywaniu napraw.

Wykonawca bedzie odpowiadaé za wszelkie spowodowane przez jego dziatania uszkodzenia
instalacji na powierzchni ziemi i urzagdzen podziemnych wykazanych w dokumentach dostarczonych
mu przez Zamawiajgcego.

1.5.8. Bezpieczenstwo i higiena pracy

Podczas realizacji robét Wykonawca bedzie przestrzegac przepiséw dotyczgcych bezpieczenstwa i
higieny pracy.

W szczegolnosci Wykonawca ma obowigzek zadbaé, aby personel nie wykonywat pracy w
warunkach niebezpiecznych, szkodliwych dla zdrowia oraz niespetniajgcych odpowiednich
wymagan sanitarnych.

Wykonawca zapewni i bedzie utrzymywat wszelkie urzadzenia zabezpieczajgce, socjalne oraz sprzet
i odpowiednig odziez dla ochrony zycia i zdrowia 0osdb zatrudnionych na budowie oraz dla
zapewnienia bezpieczenstwa publicznego.

Uznaje sie, ze wszelkie koszty zwigzane z wypetnieniem wymagan okreslonych powyzej nie
podlegajg odrebnej zaptacie i s uwzglednione w cenie umownej.
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1.5.9. Ochrona i utrzymanie robét

Wykonawca bedzie odpowiedzialny za ochrone roboét i za wszelkie materiaty i urzadzenia uzywane
do robodt od daty rozpoczecia do daty zakonczenia robdt i przekazanie obiektu Inwestorowi.
Wykonawca bedzie utrzymywac roboty do czasu odbioru ostatecznego. Utrzymanie powinno by¢
prowadzone w taki sposdb, aby obiekt lub jego elementy byty w zadowalajgcym stanie przez caty
czas, do momentu odbioru ostatecznego.

Jesli Wykonawca w jakimkolwiek czasie zaniedba utrzymanie, to na polecenie Inwestora powinien
rozpocza¢ roboty utrzymaniowe nie pdzniej niz w 24 godziny po otrzymaniu tego polecenia.

1.5.10. Stosowanie sie do prawa i innych przepiséow

Wykonawca zobowigzany jest zna¢ wszystkie przepisy wydane przez organy administracji
panstwowej i samorzgdowej, ktére sg w jakikolwiek sposdb zwigzane z robotami i bedzie w petni
odpowiedzialny za przestrzeganie tych praw, przepiséw i wytycznych podczas prowadzenia robot.
Wykonawca bedzie przestrzegac¢ praw patentowych i bedzie w petni odpowiedzialny za wypetnienie
wszelkich wymagan prawnych odnosnie wykorzystania opatentowanych urzgdzen lub metod i w
sposob ciggty bedzie informowac Inwestora o swoich dziataniach, przedstawiajgc kopie zezwolen i
inne odnosne dokumenty.

1.6 Klasyfikacja robot

Przy zlecaniu i realizacji robot dla przedmiotu zamdwienia jak w punkcie 1.1 postugujemy sie
kodami CPV charakteryzujgcymi nastepujace grupy/klasy/kategorie robot:

CPV 45312200-9 Instalowanie przeciwwtamaniowych systemow alarmowych

CPV 51312000-2 Ustugi instalowania urzadzen telewizyjnych

11
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2. Materiaty

2.1 Wymagania ogdlne

Przy budowie nalezy stosowa¢ materiaty zgodne z dokumentacjg projektowsg i specyfikacjg
techniczna.

Wszystkie zakupione przez Wykonawce materiaty, dla ktorych normy PN i BN przewidujg posiadanie
zaswiadczenia o jakosci lub atestu, powinny by¢ zaopatrzone przez producenta w taki dokument.
Inne materiaty powinny by¢ wyposazone w takie dokumenty na zyczenie Przedstawiciela Inwestora.

2.2 Sktadowanie materiatéow

Wszystkie zakupione przez Wykonawce materiaty powinny byc¢ sktadowane zgodnie z zaleceniami
producentéw, w warunkach zapobiegajgcych zniszczeniu, uszkodzeniu lub pogorszeniu sie
wiasciwosci technicznych na skutek wptywu czynnikéw atmosferycznych lub fizykochemicznych.
Inwestor powinien udostepni¢ Wykonawcy pomieszczenia do sktadowania materiatéw.

2.3 Specyfikacja urzadzen systemu SSWiN, KD

Modut sieciowy wejs¢/wyjsc

Liczba wejs¢ analogowych | 5
Liczba wejsé cyfrowych 4
Liczba wyjs¢ cyfrowych 6

Woyjscie przekaznikowe

1x10A /240 VAC

Interfejs sieciowy

1 x Ethernet - ztacze RJ-45, 10/100 Mbit/s

Zasilanie

8~ 28VDC

Sieciowa listwa zasilajaca

llos¢ gniazd 6
Maksymalny prad 10A
(sumaryczny dla 6 gniazd)

Napiecie zasilania 230 VAC
Zabezpieczenie 2x10A
Interfejs sieciowy 1 x Ethernet - ztacze RJ-45, 10/100 Mbit/s
Temperatura pracy 0°C~60°C
Zasilacz systemowy:

Napiecie zasilania 230V AC
Napiecie odciecia

akumulatora (+10%) 10,5V
Zne.qrn.lonowe napiecie 12V DC
wyjsciowe

Wydajnos¢ pragdowa 4A

Prad tadowania 05A/1A

12
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akumulatora
(przetaczalny)

Wyjscia sygnalizacyjne

brak napiecia sieciowego 230 V AC, niskie napiecie akumulatora (ponizej 11,5 V),
przekroczenie dopuszczalnej wartosci pradu obcigzenia (powyzej 4 A)

Obcigzalnos¢ pradowa

A 50 mA
wyjs$¢ sygnalizujacych
Zakres temperatur pracy -10...455 °C
Manipulator LCD
Napiecie zasilania 12V DC

Pobdr pradu w stanie
gotowosci

17 mA w stanie gotowosci,

Maksymalny pobér pradu | 101 mA
Zakres temperatur pracy -10...+55 °C
llos¢ wejsc 2

Funkcjonalnos¢

sygnalizacja dzwiekowa wybranych zdarzen w systemie, sygnalizacja utraty tgcznosci
z centralg, mozliwo$¢ wywotania alarméw z klawiatury(NAPAD, POZAR, POMOC)

Modut rozszerzern SSWIN:

Napiecie zasilania

12V DC (+15%)

Pobdr pragdu w stanie

s 35mA
gotowosci
Maksymalny pobér prgdu | 80 mA
Obcigzalnos$¢ wyjscia +12V | 2,5A /12 V DC
Funkcjonalnos¢ rozbudowa systemu o 8 wejs¢
Obstuga konfiguracji NO, NC;

Komunikacja

Port komunikacyjny RS-485

Modut rozszerzen KD:

Napiecie zasilania 12 vV DC +15%

Pobdr pragdu w stanie

gotowosci 110 mA

Maksymalny pobér pradu | 150 mA

Dopuszczalne obcigzenie

stykéw przekaznika 5A/30VDC

(rezystancyjne)

llos¢ czytnikéw mozliwos¢ podtgczenia dwdch czytnikow kart

Sterowanie przekaznik do sterowania elektrozworg/ryglem elektrycznym
L wejscie do kontroli stanu drzwi

Wejscia

wejscie umozliwiajgce otwieranie przejscia przy pomocy przycisku

Modut komunikacyjny centrali:

Napiecie zasilania 12 V DC (+15%)
Pobor pllfa'du w stanie 70 mA
gotowosci

Maksymalny pobér prgdu | 80 mA
Obcigzalnos¢ wyjscia +12V | 2,5A /12 V DC
Zakres temperatur pracy -10...+55°C

Funkcjonalnos¢

Potfaczenie centrali alarmowej do sieci komputerowej, nadzor systemu, mozliwos¢
powiadamiania o zdarzeniach przy pomocy wiadomosci e-mail, kodowanie transmisji
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danych

otwarty protokét do integracji kanatem TCP/IP z innymi systemami (dane szczegétowe

K ikacj
omunikacja dostepne w dokumentacji ponizej)

Czujka ruchu PIR

Zasilanie: 8.2 - 16V DC

Pobdr prgdu: 8 mA —10 mA

Urzadzenie zawierajgce czujniki pasywnej podczerwieni (PIR) oraz mikrofalowe (MW)
Max zasieg 15 m

Charakterystyka detekcji: szerokokatna

Kompensacja temperaturowa: TAK

Czujnik z regulacja zasiegu

Temperatura pracy: -10°C - +55°C

Przekaznik wyjscia alarmowego: Przekaznik typu NC (0.1A @ 28V DC)

Przekaznik wyjscia sabotazowego: Przekaznik typu NC (0.1A @ 28V DC) rozwarty po otwarciu obudowy

Czujnik magnetyczny

max. napiecie: 48V DC

max. prad: 400mA

max. obcigzenie: 10W

klasa szczelnosci: IP43

petla sabotazowa

styk: N.C.

odlegtos¢ zamkniecia stykdw kontaktronu: drewno: 35mm, stal: 20mm
temperatura pracy: -102C ~ 552C

Przycisk antynapadowy
obcigzalnosé stykéw: 500mA / 50V DC
resetowany kluczykiem

wyjscie alarmowe: NO/NC
temperatura pracy: -15 ~ 402C

Zewnetrzny sygnalizator optyczno-akustyczny

Pobdr prgdu w czasie czuwania: 6 mA

Maksymalny pobdr pradu z centrali: maks. 0,5 A

Zrédto diwieku: przetwornik piezo gtosnoéé 115 dB

Zrédto $wiatta: zaréwka 12 V/5 W

Sabotaz sygnalizujgcy zerwanie ze $ciany

Sabotaz sygnalizujgcy zdjecie obudowy: tak

Sabotaz antypiankowy: tak

Wyzwalanie niezaleznie dla optyki i dZzwieku (ustawiane zworami)

Wewnetrzny sygnalizator optyczno-akustyczny

Natezenie dzwieku: 108 dB/m

Nominalne napiecie zasilania: 13,8 VDC

Maksymalny pobér pradu: 250 mA

Temperatura pracy: -15°C +60°C

Obwdd antysabotazowy przed oderwaniem od podtoza i otwarciem obudowy(NC).
Wejscia: wyzwalajace sygnalizacje akustyczng, wyzwalajace sygnalizacje optyczna

Akumulator bezobstugowy 18Ah/12V;

wymiary (wys. x szer. x gt.): 167 x 181 x 77mm;

napiecie tadowania [25°C]:

Rezystancja wewnetrzna: nie wieksza niz 15mQ (gdy akumulator jest natadowan
praca buforowa: od 13.38 V do 13.8 V (-10mV°C),

praca cykliczna: od 14.4 V do 14.7 V (-10mV°C);
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maks. prad tadowania: 6.8A;
Maks. prad roztadowania: 225 A (5s)

Przycisk wyjscia;

styki: NO /NC/ C;

Typ montazu: nawierzchniowy
zakres temperatur: od 0°C do 55°C;
obcigzalnosé: 3A / 30VDC;

Przycisk wyjscia awaryjnego;
styki: 2 pary zaciskéw C / NO / NC;
Typ montazu: nawierzchniowy
wymiary: 87 x 87 x 58 mm;

zakres temperatur: od -30°C do 70°C;
Obcigzalnosé: 2A 30VDC;
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2.4 Specyfikacja urzadzen systemu CCTV

Minimalne parametry przewidzianych instalacji systemu CCTV:

-Kamera IP wandaloodporna; 5 MPX, CMOS 1/2.5”; czuto$¢: 0.04 Ix (0 Ix z wtgczonym IR); DSS; WDR (podwdjne
skanowanie przetwornika), 120dB; DNR: 2D, 3D; Defog (F-DNR); HLC; obiektyw: f=2.8 ~ 12 mm/F1.4; mechaniczny filtr
podczerwieni; 30 ki/s dla 2592 x 1944, 60 kl/s dla 1920 x 1080 (Full HD) i nizszych rozdzielczosci; liczba strumieni: 3;
kompresja: H.264, H.265, MJPEG; strefy prywatnosci: 4; detekcja ruchu; funkcje analizy obrazu: sabotaz, pojawienie sie
obiektu, znikniecie obiektu, przekroczenie linii, wkroczenie do strefy, zliczanie obiektdw, detekcja ttumu, zmiana sceny,
utrata ostrosci, zmiana kolorystyki; zasieg IR do 30 m; wej./wyj. audio; wej./wyj. alarmowe: 1/1; obstuga kart: microSD;
Srednica: 150 mm; obudowa: IP 66; obudowa: wandaloodporna IK10, aluminiowa, w kolorze biatym klosz z
poliweglanu; zasilanie: PoE, 12 VDC; temp. pracy: -20°C ~ 50°C;

-Kamera IP w obudowie; 5 MPX, CMOS 1/2.5”; czuto$é: 0.01 Ix (0 Ix z wtgczonym IR); DSS; WDR (podwdjne skanowanie
przetwornika), 120dB; DNR: 2D, 3D; Defog (F-DNR); HLC; obiektyw: f=2.8 ~ 12 mm/F1.4; mechaniczny filtr
podczerwieni; 30 kl/s dla 2592 x 1944, 60 kl/s dla 1920 x 1080 (Full HD) i nizszych rozdzielczosci; liczba strumieni: 3;
kompresja: H.264, H.265, MJPEG; strefy prywatnosci: 4; detekcja ruchu; funkcje analizy obrazu: sabotaz, pojawienie sie
obiektu, znikniecie obiektu, przekroczenie linii, wkroczenie do strefy, zliczanie obiektow, detekcja ttumu, zmiana sceny,
utrata ostrosci, zmiana kolorystyki; zasieg IR do 30 m; wej. audio; obudowa: IP 66; aluminiowa, w kolorze biatym,
uchwyt scienny z przepustem kablowym w zestawie , stopien ochrony IK10; zasilanie: PoE, 12 VDC; temp. pracy: -20°C ~
50°C;

-Kamera IP szybkoobrotowa; 3 MPX, CMOS 1/2.8"; czuto$é: od 4 Ix (0 Ix z wtgczonym IR); WDR; DNR: 3D; Defog (F-
DNR); zoom optyczny: 20x; obiektyw: motor-zoom z automatyczng przystong, f=5.5 ~ 110 mm/F1.6 ~ F3.5; mechaniczny
filtr podczerwieni; 30 kl/s dla 2048 x 1536 (QXGA) i nizszych rozdzielczosci; liczba strumieni: 3; kompresja: H.264, H.265,
MIPEG; presety: 235; patrole: 8; trasy skanowania: 2; trasy obserwacji: 4; protokoty: Pelco-D, Pelco-P, COAX; detekcja
ruchu; zasieg IR do 100 m (zalezny od zoomu);Wyjscie wideo: BNC - Sygnat AHD/TVI 1080p; wej./wyj. audio; wej./wyj.
alarmowe: 4/1 typu przekaznik; obstuga kart: microSD; obudowa: IP 66; aluminiowa , w zestawie: obudowa zewnetrzna
(zintegrowana z kamerg), uchwyt $cienny; zasilanie: 24 VDC/24 VAC; temp. pracy: -20°C ~ 60°C; wbudowana grzatka;

-Kamera IP szybkoobrotowa; 3 MPX, CMOS 1/2.8”; czuto$¢: od 0 Ix (0 Ix z wtgczonym IR); WDR (podwdjne skanowanie
przetwornika), 120dB; DNR: 3D; Defog (F-DNR); HLC; zoom optyczny: 30x; obiektyw: motor-zoom z automatyczng
przystong, f=4.5 ~ 135 mm/F1.6 ~ F4.4; mechaniczny filtr podczerwieni; 25 kl/s dla 2048 x 1536 (QXGA) i nizszych
rozdzielczosci; liczba strumieni: 3; kompresja: H.264, H.265, MJPEG; presety: 360; patrole: 8; trasy skanowania: 2; trasy
obserwacji: 4; protokoty: Pelco-D, Pelco-P; detekcja ruchu; zasieg IR do 180 m (zalezny od zoomu); wej./wyj. audio;
wej./wyj. alarmowe: 7/1 typu przekaznik; obstuga kart: microSD; obudowa: IP 66; Obudowa: aluminiowa, w kolorze
biatym, stopien ochrony IK10, , w zestawie: obudowa zewnetrzna (zintegrowana z kamerg), uchwyt Scienny; zasilanie:
24 VDC/24 VAC; temp. pracy: -30°C ~ 60°C; wbudowana grzatka;

Rejestrator:

System operacyjny system operacyjny: Microsoft Windows 10 PRO

Wewnetrzny systemowy | wbudowany: 2 x HDD 3,5” SATA (RAID 1)

Wewnetrzny Mozliwo$¢ montazu: 12 x HDD 3.5”(RAID 5) przeznaczonych do rejestracji 24/7****
Obstugiwane monitory Minimum 3

Interfejs sieciowy 1 x Ethernet - ztgcze RJ-45, 10/100/1000 Mbit/s

Obstugiwane protokoty

sieciowe HTTP, TCP/IP, IPv4, UDP, FTP, DHCP, DNS, NTP, RTSP, UPnP, SMTP
Przepustowos¢ 250 Mb/s tgcznie do wszystkich stacji klienckich

Kompresja H.264, MIPEG, H.264+, H.265

Metody kopiowania port USB (dysk twardy lub pamiec Flash), sie¢ komputerowa
Zasilanie 230V AC, 380W

Oprogramowanie MS Windows 10 Pro 64bit

Montaz Mocowanie w szafie RACK 19"
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Stacja operatorska CCTV

System operacyjny: Microsoft Windows 10 Pro

Procesor 3.4 GHz, 4 rdzenie 8MB cache

Pamie¢ RAM 16GB DDR4 ECC 2133MHz

Wyjscie zasilajgce DC AUX obstugiwane rozdzielczosci do 4000 x 3000

Wewnetrzny systemowy dysk | wbudowany: 2 x HDD 3,5” SATA (RAID 1)

Sie¢ 1 x Ethernet - ztacze RJ-45, 10/100/1000 Mbit/s
Przepustowos¢) 250 Mb/s tacznie ze wszystkich rejestratoréw sieciowych
Menu ekranowe jezyki: polski, angielski,

Zasilanie/Pobo6r mocy wbudowany zasilacz 230 VAC/700 W

Temperatura pracy 5°C~35°C

Monitor profesjonalny 32

Typ matrycy:LED

Przekatna ekranu:32"

Wielkos¢ obrazu [px]:1920 x 1080
Kontrast:1000:1

Jasnos$é [cd/m2]:300

Czas reakcji [ms]:5

Wejscia wideo:Display Port
Napiecie wejsciowe [V]:100~240 AC
Pobdr mocy [W]:39,59
Temperatura pracy [°C]:od 0 do 40

2.5 Specyfikacja urzadzen systemu przywotawczego

2.5.1 SERWER INTERKOMOWY
Ma spetnia¢ minimum ponizsze wymagania:

Obstugiwac do 552 stacji IP (dodawanie stacji interkomowych tylko poprzez zakup licencji abonenta, bez
rozbudowy o karty wyposazenia

Zapewnia¢ mozliwos$¢ sieciowania do 250 serweréw AlphaCom XE

Zapewniac potgczenia gtosowe jakosci HD z pasmem akustycznym w zakresie minimum od 200 Hz do 7kHz (kodek
szerokopasmowy G.722)

Obstugiwad funkcje wywotan grupowych z odpowiedzig

Obstugiwad konferencje w trybie Simplex i Duplex

Umozliwiac prace w trybie redundantnym

Posiada¢ interfejs do systemu rejestracji rozmow

Zapewniac¢ réwnoczesng obstuge stacji interkomowych IP, telefonéw SIP

Umozliwiac¢ integracji z systemami bezpieczedstwa m.in. z CCTV, IP CCTV, KD, RCP, nagtosnienia poprzez protokot
OPCi API

Zapewniac funkcje ciggtego i biezgcego monitorowania podtgczonych urzgdzen interkomowych

By¢ montowana w szafie RACK, rozmiar 1U

2.5.2 SYSTEM REJESTRACIJI ROZMOW
Ma spetnia¢ minimum ponizsze wymagania:
Nagrywaé wszystkie rozmowy prowadzone przez dyspozytora
Zapewniac nagrywanie:
potfaczen indywidualnych,
wywotan grupowych,
wywotan ogdlnych,

17




Centrum Przesiadkowe w Mielnie SPECYFIKACJE TECHNICZNE WYKONANIA ODBIORU ROBOT

komunikaty nagtosnieniowe
konferencji simplexowych,
konferencji duplexowych
potgczen z siecig telefoniczng
potgczen z siecig radiotelefoniczng
Rozmowy majg byé nagrywane z wykorzystaniem kodeka szerokopasmowego
Posiadad klienta odtwarzania nagran
Umozliwia¢ wyszukiwanie i sortowanie nagran poprzez metadane (czas, nazwa itp.)
Umozliwia¢ eksportowanie plikow audio
Umozliwia¢ nagrywanie:
interkomow tradycyjnych
interkomow IP
telefonéw Analogowych
telefonéw IP (SIP)
potaczen z siecig telefoniczna
potaczen z siecig radiotelefoniczng
Umozliwia¢ rozbudowe poprzez aktualizacje licencji bez rozbudowy sprzetowe;j
Zapewniac¢ nagrywanie na przynajmniej 120 dni

2.5.3 INTERKOM DYSPOZYTORSKI IP
Ma spetnia¢ minimum ponizsze wymagania:
Posiada¢ dostep do wszystkich funkcji w systemie
Posiada¢
- klawiature numeryczng 0-9 i przyciski #i *
- przycisk “M” do sterowania kierunkiem rozmowy
- przycisk “C” zakonczenia potgczenia
- dedykowane przyciski regulacji gtosnosci
Posiada¢ 10x przyciskéw bezposredniego wybierania DAK
Posiada¢ mozliwos¢ instalacji na biurku lub zawieszenia na Scianie (z wykorzystaniem ramki montazowej)
Posiadad stuchawke do prowadzenie rozméw poufnych
Posiadad duzy, wysoko-kontrastowy, podswietlany wyswietlacz graficzny
Posiadaé czerwong diode sygnalizacyjng LED
Posiada¢ 1.5 W wzmacniacz i zapewniaé gtosnos¢ na poziomie 85 dB z odlegtosci 1 m.
Posiadaé 2 portowy switch ethernetowy 10/100 Mbps, jeden port z zasilaniem PoE.
Stacja ma by¢ podtgczana bezposrednio do sieci IP.
Posiada¢ web-serwer przeznaczony do konfiguracji i nadzorowania
Zapewniac¢ pasmo akustyczne od 200 do 7000 Hz.
Obstugiwad kodek szerokopasmowy G.722 oraz standardowy G.711
Posiadad procesor DSP oraz funkcje aktywnej redukcji hatasu
Obstugiwac funkcje detekcji hatasu ("scream alarm")
Obstugiwaé DiffServ, ToS
Posiada¢ uktad eliminacji echa akustycznego oraz adaptive jitter buffer
Stacja ma by¢ nadzorowana i monitorowana poprzez sie¢ IP i jest konfigurowana z centralnego punktu (serwera)

2.5.4 KOLUMNA SOS
Ma spetnia¢ minimum ponizsze wymagania:
Posiadac konstrukcje wykonang ze stali nierdzewnej min. Klasy 1.4301 (AISI 304) o grubosci min. 2 mm (konstrukcja
moze zawierac elementy wykonane z aluminium).
Posiada¢ wymiary minimum: 2270 x 165 x 85 mm
Konstrukcja zabezpieczona przed aktami wandalizmu
Konstrukcja zostanie pomalowana na kolor zgodny z paletg RAL (kolorystyka zostanie uzgodniona na etapie
wykonawczym)
Konstrukcja musi posiada¢ zabudowany panel interkomowy w technologii IP
Panel interkomowy ma osiada¢ dostep do wszystkich funkcji w systemie
Panel interkomowy ma obstugiwa¢ protokoty VolP: CColP, Pulse IP, SIP
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Panel interkomowy ma posiadac panel frontowy wykonany ze stali nierdzewnej

Panel interkomowy ma posiadac 1 czerwony przycisk wezwania z podswietlanymi piktogramami sygnalizujgcymi
stan interkomu (czuwanie, dzwonienie, rozmowa)

Panel interkomowy ma posiada¢ stopien ochrony na warunki atmosferyczne IP-66 zgodnie z IEC/EN 60529
Panel interkomowy ma posiadaé stopien ochrony na akty wandalizmu IK10 zgodnie z IEC/EN 62262
Panel interkomowy ma zapewnia¢ zrozumiato$¢ mowy

STI > 0,8 (dla 70dB),

STI > 0,9 (dla 90dB),

Alcons <5% (dla 70dB)

THD+N >2% (dla 70dB).

Posiada¢ zabudowang petle induktofoniczng dla oséb niedostyszacych spetniajgcg norme EN 60118-4
Posiadac piktogram oznaczenia petli induktofonicznej ("ucho kreslone")

Posiada¢ 1 przekaznik

Posiadaé 6 programowalnych wejs¢ / wyjsé

Posiada¢ 10 W wzmacniacz mocy klasy D

Posiadad wyjscie sygnatu liniowego audio 0dB

Zapewniac¢ automatyczng regulacje gtosnosci w zaleznosci od hatasu otoczenia

Powinna by¢ podtaczana bezposrednio do sieci IP.

Posiada¢ wbudowany web-serwer przeznaczony do konfiguracji i nadzorowania

Zapewniac¢ pasmo akustyczne od 200 do 7000 Hz.

Obstugiwaé kodek szerokopasmowy G.722 oraz standardowy G.711

Zapewniac prace w przedziale temperaturowym od -25°C - +55°C

Posiadad procesor DSP oraz funkcje aktywnej redukcji hatasu

Posiadad funkcje detekcji hatasu ("scream alarm")

Obstugiwac DiffServ, ToS

Posiada¢ uktad eliminacji echa akustycznego oraz adaptive jitter buffer

PRZYCISK WEZWANIA | KASOWANIA
Posiadad 2 przyciski czerwony i zielony
Obstugiwad funkcje wezwanie, obecnos¢, kasowanie

PRZYCISK WEZWANIA
Posiada¢ 1 czerwony przycisk
Obstugiwaé funkcje wezwanie

WLACZNIK POCIAGOWY
Posiada¢ 2 metrowy sznurek pociggowy
Posiadad zabezpieczenie przed zerwaniem

SYGNALIZATOR OPTYCZNY
Posiada¢ 3 kolory swiatta: czerwony, zielony, z6tty
By¢ wykonany w technologii LED

2.6 Specyfikacja systemu nagtosnienia

Gtosnik sufitowy - cechuje sie moca znamionowg 6 Wat
oraz efektywnoscig rzedu 93 dB SPL. Urzadzenie zapewnia pasmo przenoszenia w
zakresie czestotliwosci od 45 Hz do 20 kHz. Gtosnik przystosowany jest do pracy w
technice wysokonapieciowej 100V. Wbudowany transformator mocy udostepnia odczepy:
0.8, 1.5, 3 i 6 Wat. Gtosnik mocowany jest w do ptyty sufitu podwieszanego przy pomocy
mechanizmu sprezynowego.

Dwudrozny gtosnik nascienny - gtosnik w obudowie typu Bass-Reflex wyposazony w
uchwyt typu ‘U’ zbudowany jest na bazie pary przetwornikdw: stozkowego gtosnika
niskotonowego o S$rednicy 12cm oraz tweeter koputkowy. Zestaw cechuje sie mocg
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znamionowg 30W oraz efektywnoscig 90 dB SPL. Pasmo przenoszenia gtosnika zawiera
sie w zakresie od 80Hz do 20 kHz. Urzgdzenie przystosowano do pracy w technice 100V.

Tubowy zestaw gtosnikowy - $redniego formatu gtosnik o mocy znamionowej 15W
cechuje sie efektywnosciag 112 dB SPL oraz pasmem przenoszenia w zakresie
od 280 Hz do 12,5 kHz. Obudowe zestawu przystosowano do pracy w ciezkich warunkach
atmosferycznych. Jest ona wykonana z tworzyw ABS, stali nierdzewnej oraz aluminium.
gtosnik cechuje sie odpornoscig rzedu IP65. Wbudowany transformator.

2.7 Specyfikacja systemu

2.8 Kable i przewody

Wykaz kabli i przewoddw instalacji zgodnie z projektem wykonawczym. Przewody zgodnie z
zaleceniami producenta nalezy prowadzi¢ w metalowych korytkach, rurkach karbowanych,
sztywnych lub na Scianach mocowanych przy pomocy uchwytéw.

Przekrdj zyt powinien by¢ dobrany w zaleznosci od dopuszczalnego spadku napiecia, dopuszczalnej
temperatury nagrzania kabla przez prady robocze i zwarciowe oraz skutecznosci ochrony
przeciwporazeniowej. Bebny z kablami i przewodami nalezy przechowywaé w miejscach
zadaszonych, zabezpieczonych przed opadami atmosferycznymi i bezposrednim dziataniem
promieni stonecznych, na utwardzonym podtozu.

2.9 Warunki przechowywania materiatéw do montazu instalacji teletechnicznych

Wszystkie materiaty pakowane powinny by¢ przechowywane i magazynowane zgodnie z instrukcjg
producenta oraz wymaganiami odpowiednich norm.

W szczegdlnosci kable i przewody naleSy przechowywaé na bebnach (oznaczenie ,,B”) lub w
krgzkach (oznaczenie ,K”), korice przewoddw producent zabezpiecza przed przedostawaniem sie
wilgoci do wewnatrz i wyprowadza poza opakowanie dla utatwienia kontroli parametréw (ciggtosc
zyt, przekroj).

Pozostaty sprzet, osprzet i urzadzenia systeméw alarmowych wraz z osprzetem pomocniczym
nalezy przechowywac w oryginalnych opakowaniach, kartonach, opakowaniach foliowych.
Szczegolnie nalezy chronié przed wptywami atmosferycznymi: deszczem, mrozem oraz
zawilgoceniem.

Pomieszczenie magazynowe do przechowywania wyrobdéw opakowanych powinno by¢ suche i
zabezpieczone przed zawilgoceniem.
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3.Sprzet

3.1 Wymagania ogdlne

Prace montazowe nalezy wykonywac przy uzyciu sprzetu specjalistycznego dla danego typu robot.
Liczba i wydajnosc¢ sprzetu powinna gwarantowac¢ wykonanie robét zgodnie z zasadami okreslonymi
w dokumentacji projektowej, STWiORB i wskazaniach Przedstawiciela Inwestora w terminie
przewidzianym umowa.

Wykonawca jest zobowigzany do uzywania jedynie takiego sprzetu, ktéry nie spowoduje
niekorzystnego wptywu na jako$¢ wykonywanych robdt, zarowno w miejscu tych robadt, jak tez przy
wykonywaniu czynnosci pomocniczych oraz w czasie transportu, zatadunku i wytadunku
materiatow, sprzetu itp. Sprzet uzywany przez Wykonawce powinien uzyskac akceptacje
Przedstawiciela Inwestora.

Sprzet bedacy wtasnoscig Wykonawcy lub wynajety do wykonania robot ma by¢ utrzymywany w
dobrym stanie technicznym i gotowosci do pracy. Bedzie on zgodny z normami ochrony srodowiska
i przepisami dotyczgcymi jego uzytkowania.

Wykonawca dostarczy Inwestorowi kopie dokumentow potwierdzajgcych dopuszczenie sprzetu do
uzytkowania, tam gdzie jest to wymagane przepisami.

Jezeli dokumentacja projektowa lub STWiIORB przewidujg mozliwo$¢ wariantowego uzycia sprzetu
przy wykonywanych robotach, Wykonawca powiadomi Inwestora o swoim zamiarze wyboru i
uzyska jego akceptacje przed uzyciem sprzetu. Wybrany sprzet, po akceptacji Inwestora, nie moze
by¢ pdzniej zmieniany bez jego zgody.

Jakikolwiek sprzet, maszyny, urzagdzenia i narzedzia nie gwarantujgce zachowania warunkéw
umowy, zostang przez Inwestora zdyskwalifikowane i nie dopuszczone do robét.

4. Transport

4.1 Wymagania ogdlne

Wykonawca ponosi odpowiedzialnosc i wszelkie koszty zwigzane z transportem materiatéow i
urzadzen. Wykonawca jest zobowigzany do stosowania jedynie takich srodkéw transportu, ktére
nie wptyng niekorzystnie na jakos¢ wykonywanych robét. Liczba srodkéw transportu powinna
gwarantowac prowadzenie robot zgodnie z zasadami okreslonymi w dokumentacji projektowe;j,
STWIORB i wskazaniach Inwestora, w terminie przewidzianym kontraktem.

Przewozone materiaty powinny by¢ zabezpieczone przed ich przemieszczaniem i uktadane zgodnie z
warunkami transportu wydanymi przez ich wytwaorce.

5. Wykonanie robét

5.1 Wymagania ogdlne

Wykonaweca robdt jest odpowiedzialny za jako$¢ wykonanych prac oraz za ich zgodnos¢ z
dokumentacjg projektowa, umowa i poleceniami Przedstawiciela Inwestora.
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5.2 Montaz kabli i przewodéw

Kable i przewody elektryczne uktada¢ w sposéb podany w dokumentacji projektowe;j.
Przewody powinny by¢ oznaczone zgodnie z PN-90/E-05023.

Pofaczenia miedzy przewodami oraz miedzy przewodami i innym wyposazeniem powinny byc¢
wykonane w taki sposob, aby byt zapewniony bezpieczny i pewny styk.

Wszystkie elementy wyposazenia powinny by¢ zainstalowane tak, aby nie zostaty pogorszone
projektowane warunki chfodzenia.

Instalacja elektryczna powinna by¢ wykonana tak, aby nie wystepowato wzajemnie szkodliwe
oddziatywanie miedzy tg instalacjg a innymi instalacjami, takze nieelektrycznymi, stanowigcymi
wyposazenie obiektu.

5.3 Ochrona przed porazeniem pragdem elektrycznym

Ochrona przeciwporazeniowa obstugi oraz urzadzen i instalacji elektrycznych powinna by¢
realizowana w taki sposdb, aby w przypadku réznorodnych uszkodzen i instalacji oraz btednych
dziatan i zachowan ludzi, prowadzgcych do porazenia elektrycznego, nastepowato:

- ograniczenie prgdow razeniowych przeptywajgcych przez ciato cztowieka do wartosci nie
wiekszych, niz uznawane za bezpieczne w danych warunkach,

- ograniczenie czasow przeptywu pradow razeniowych przez szybkie wytgczenie uszkodzonych
urzadzen.

Ochrona przeciwporazeniowa spetniajaca te podstawowe wymagania realizowana jest przez:
- uniemozliwienie dotkniecia czesci czynnych pozostajacych w warunkach normalnej pracy,

- spowodowanie szybkiego wytgczenia uszkodzonych urzadzen (wytacznie zasilania) w przypadku
uszkodzen wywotujgcych napiecia dotyku na dostepnych czesciach przewodzacych o wartosci
niebezpiecznych dla zdrowia i zycia,

- ograniczenie napie¢ dotykowych na dostepnych czesciach przewodzacych w przypadku
réznorodnych uszkodzen, do wartosci uznawanych w danych warunkach za dopuszczalne,

- jednoczesne zastosowanie dwéch lub wiecej z podanych srodkéw ochrony.

W zaleznosci od wartosci napie¢ znamionowych zrédet zasilania oraz uktadu sieci rozréznia sie
ochrone przeciwporazeniowq :

- przed dotykiem bezposrednim (ochrone podstawowy),

a) ochrona catkowita : izolacje, pokrywy, ostony,

b) ochrona uzupetniajaca : wytaczniki réznicowopradowe,

- przed dotykiem posrednim (ochrone dodatkows),

a) ochrona przez samoczynne wytgczenie zasilania,

b) urzadzenia ochronne przetezeniowe (bezpieczniki, wytgczniki itp.) w sieciach TN,

c) urzadzenia réznicowopragdowe w sieciach TN,

d) urzadzenia Il klasy ochronnosci.
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6. Kontrola jakosci robot

6.1 Ogodlne zasady kontroli jakosci robot

Przedmiotem kontroli bedzie sprawdzanie wykonywania rob6t w zakresie ich zgodnosci z
dokumentacjg projektows, specyfikacjg techniczng i instrukcjami Kierownika Kontraktu / Inspektora
nadzoru Inwestorskiego.

Wykonawca jest zobowigzany do statej i systematycznej kontroli prowadzonych robét w zakresie i z
czestotliwoscig okreslong w niniejszej STWIORB i zaakceptowang przez Przedstawiciela Inwestora.
Celem kontroli jest stwierdzenie osiggniecia zatozonej jakosci wykonywanych robat.

Wykonawca ma obowigzek wykonania petnego zakresu badan na budowie w celu wskazania
Kierownikowi Kontraktu / Inspektorowi Nadzoru Inwestorskiego zgodnosci dostarczonych
materiatow i realizowanych robdét z dokumentacjg projektowg, STWiORB i programem zapewnienia
jakosci PZJ.

6.2 Badania przed przystapieniem do robét

Przed przystgpieniem do robot, Wykonawca powinien uzyskac od producentéw zaswiadczenia o
jakosci lub atesty stosowanych materiatdw. Na zgdanie Inspektora Nadzoru Inwestorskiego, nalezy
dokonac testowania sprzetu posiadajgcego mozliwos¢ nastawienia mechanizmdw regulacyjnych.
W wyniku badan testujgcych nalezy przedstawic Inspektorowi Nadzoru swiadectwa cechowania.

6.3 Badania po wykonaniu robot

W przypadku zadawalajgcych wynikow pomiaréw i badan wykonanych przed i w czasie
wykonywania robot, na wniosek Wykonawcy, Inspektor Nadzoru Inwestorskiego moze wyrazié
zgode na niewykonywanie badan po wykonaniu robét.

6.4 Raporty z badan

Wykonawca bedzie przekazywac Inwestorowi kopie raportéw z wynikami badan jak najszybciej, nie
pozniej jednak niz w terminie okreslonym w programie zapewnienia jakosci.

Wyniki badan (kopie) bedg przekazywane Inwestorowi na formularzach wedtug dostarczonego
przez niego wzoru lub innych, przez niego zaaprobowanych.

6.5 Badania prowadzone przez Inwestora

Dla celéw kontroli jakosci i zatwierdzenia, Inwestor uprawniony jest do dokonywania kontroli,
pobierania probek i badania materiatow u zrédta ich wytwarzania i zapewniona mu bedzie wszelka
potrzebna do tego pomoc ze strony Wykonawcy i producenta materiatow.

Inwestor, po uprzedniej weryfikacji systemu kontroli rob6t prowadzonego przez Wykonawce,
bedzie ocenia¢ zgodnos$¢ materiatéw i robot z wymaganiami STWiIORB na podstawie wynikow
badan dostarczonych przez Wykonawce.

Inwestor moze pobierac probki materiatéw i prowadzi¢ badania niezaleznie od Wykonawcy, na
swoj koszt. Jezeli wyniki tych badan wykazg, ze raporty Wykonawcy s3g niewiarygodne, to Inwestor
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poleci Wykonawcy lub zleci niezaleznemu laboratorium przeprowadzenie powtdrnych lub
dodatkowych badan, albo oprze sie wytgcznie na wiasnych badaniach przy ocenie zgodnosci
materiatow i robo6t z dokumentacjg projektowsg i STWIORB. W takim przypadku catkowite koszty
powtdrnych lub dodatkowych badan i pobierania prébek poniesione zostang przez Wykonawce.

6.6 Kontrola jakosci wykonania rurociggéw

Kontrola jakosci wykonania rurociggdw powinna obejmowad:

- zgodnos¢ zastosowanych rurociggdw i tacznikdw z dokumentacja techniczng, normami i
certyfikatami;

- poprawnos¢ wykonania przejs¢ rurociggdw przez stropy i sciany;

- prawidtowos¢ wykonania pofaczen rurociggéw;

- wykonanie testu szczelnosci instalacji wg NFPA 2001 (czas préby 10 minut, czas nabicia 3 bar,
dopuszczalny spadek cisnienia 20%).

6.7 Kontrola jakosci wykonania okablowania

Kontrola jakosci wykonania okablowania powinna obejmowac:

- zgodnos¢ zastosowanych wyrobow i zainstalowanych urzgdzen z dokumentacjg techniczng,
normami i certyfikatami;

- poprawnos$¢ wykonania przejs¢ przewoddw przez stropy i sciany;

- prawidtowos¢ wykonania potaczen przewodow;

- pomiar opornosci kabli.

Wszystkie pomierzone parametry muszg odpowiada¢ wartosciom okreslonym w normach i
dokumentacji projektowej. W przypadku, gdy wynik ktérejkolwiek proby jest niezgodny z norma lub
wartoscig okreslong w dokumentacji projektowej, to prébe lub préby poprzedzajace, jezeli moga
mie¢ wptyw na wynik, nalezy powtdrzy¢ po usunieciu przyczyny niezgodnosci.

6.8 Kontrola szczelnosci pomieszczenia

Dla sprawdzenia szczelnosci pomieszczen gaszonych i potwierdzeniu przyjetego stezenia gasniczego
nalezy wykonaé test wentylator drzwiowego.

Urzadzenia do testu muszg posiada¢ wazny certyfikat kalibracji potwierdzony swiadectwem. Osoba
wykonujgca musi posiadac certyfikat producenta urzadzenia testowego do wykonywania Door Fan
Test-u.
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7.0bmiar robot

7.1 Ogblne zasady obmiaru roboét

W trakcie realizacji inwestycji wykonawca robét jest zobowigzany do przekazania zamawiajgcemu
czesciowych lub koncowych obmiardw robot, ze szczegdlnym uwzglednieniem robot zanikajgcych
(roboty, ktérych weryfikacja w zakresie ilosci i jakosci po zabudowaniu nie bedzie mozliwa).
Obmiaru roboét dokonac nalezy w oparciu o dokumentacje projektowg i ewentualnie dodatkowe
ustalenia, wynikte w czasie budowy, akceptowane przez Inspektora Nadzoru.

Jednostkg obmiarowag dla przewodow i kabli jest metr; dla sprzetu, osprzetu i aparatow jest sztuka.
Obmiar robdt bedzie okreslaé faktyczny zakres wykonywanych roboét zgodnie z dokumentacija
projektowg i STWiIORB, w jednostkach ustalonych w kosztorysie.

Obmiaru robdt dokonuje Wykonawca po pisemnym powiadomieniu Inwestora o zakresie
obmierzanych robét i terminie obmiaru, co najmniej na 3 dni przed tym terminem.

Wyniki obmiaru bedg wpisane do rejestru obmiaréw.

Jakikolwiek btad lub przeoczenie (opuszczenie) w ilosciach podanych w slepym kosztorysie lub gdzie
indziej w STWIORB nie zwalnia Wykonawcy od obowigzku ukonczenia wszystkich robét. Btedne
dane zostang poprawione wg instrukcji Inwestora na pismie.

Obmiar gotowych robét bedzie przeprowadzony z czestoscig wymagang do celu miesiecznej
ptatnosci na rzecz Wykonawcy lub w innym czasie okreslonym w umowie.

7.2 Zasady okreslania ilosci robét i materiatow

Zasady okreslania obmiaréw robdt i materiatdw zgodnie z zasadami przyjetymi dla catego
zamowienia.

7.3 Urzadzenia i sprzet pomiarowy

Wszystkie urzadzenia i sprzet pomiarowy, stosowany w czasie obmiaru robot bedg zaakceptowane
przez Inwestora.

Urzadzenia i sprzet pomiarowy zostang dostarczone przez Wykonawce. Jezeli urzadzenia te lub
sprzet wymagajg badan atestujgcych to Wykonawca bedzie posiadaé wazne swiadectwa legalizacji.
Wszystkie urzadzenia pomiarowe bedg przez Wykonawce utrzymywane w dobrym stanie, w catym
okresie trwania robot.

7.4 Czas przeprowadzenia obmiaru

Obmiary bedg przeprowadzone przed czesciowym lub ostatecznym odbiorem odcinkdw robét, a
takze w przypadku wystepowania dtuzszej przerwy w robotach.

Obmiar robdt zanikajgcych przeprowadza sie w czasie ich wykonywania.

Obmiar robdt podlegajgcych zakryciu przeprowadza sie przed ich zakryciem.

Roboty pomiarowe do obmiaru oraz nieodzowne obliczenia bedg wykonane w sposob zrozumiaty i
jednoznaczny.

Wymiary skomplikowanych powierzchni lub objetosci bedg uzupetnione odpowiednimi szkicami
umieszczonymi na karcie ksiegi obmiaréw. W razie braku miejsca szkice mogg by¢ dotgczone w
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formie oddzielnego zatgcznika do ksiegi obmiaréw, ktorego wzér zostanie uzgodniony z
Zamawiajgcym.

8. 0dbior Robot

8.1 Ogolne zasady odbioru roboét

Roboty uznaje sie za wykonane zgodnie z dokumentacjg projektowg, STWiIORB i wymaganiami
Kierownika Kontraktu KZ / Inspektora Nadzoru Inwestorskiego, jezeli wszystkie pomiary i badania
daty wyniki pozytywne.

8.2 Zasady odbioru koricowego roboét

Odbidr korAcowy polega na finalnej ocenie rzeczywistego wykonania robét w odniesieniu do ich
ilosci, jakosci i wartosci.

Catkowite zakoniczenie robét oraz gotowos¢ do odbioru ostatecznego bedzie stwierdzona przez
Wykonawce powiadomieniem na pismie lub w formie elektronicznej (fax, e-mail) o tym fakcie
Zamawiajgcego.

Odbidr koncowy robot nastgpi w terminie ustalonym w dokumentach umowy, liczagc od dnia
potwierdzenia przez Inwestora zakonczenia robét i przyjecia dokumentow, o ktérych mowa w
punkcie 8.3.

Odbioru koncowego robot dokona komisja wyznaczona przez Inwestora przy udziale Wykonawcy.

Komisja odbierajgca roboty dokona ich oceny jakosciowej na podstawie przedtozonych
dokumentéw, wynikéw badan i pomiardw, ocenie wizualnej oraz zgodnosci wykonania robét z
dokumentacjg projektowg i STWiORB.

W toku odbioru koncowego rob6t komisja zapozna sie z realizacjg ustalen przyjetych w trakcie
odbioréw robét zanikajgcych i ulegajgcych zakryciu, zwtaszcza w zakresie wykonania robot
uzupetniajgcych i robot poprawkowych.

W przypadkach niewykonania wyznaczonych robét poprawkowych lub robét uzupetniajgcych,
komisja przerwie swoje czynnosci i ustali nowy termin odbioru koricowego.

8.3 Dokumenty do odbioru koricowego roboét

Do odbioru koricowego Wykonawca jest zobowigzany przygotowac:

- projektowa dokumentacje powykonawczg,

- protokot z préby szczelnosci potaczen rurociggéw,

- protokot z préb funkcjonalnych gazowej instalacji gasniczej,

- protokoty odbioru robét zanikajacych,

- certyfikaty na urzadzenia i wyroby,

- protokot szkolenia personelu,

- dokumentacje techniczno-ruchowe oraz instrukcje obstugi zainstalowanych urzadzen,

- protokdt uzbrojenia gazowej instalacji gasnicze;j.

W przypadku stwierdzenia usterek Przedstawiciel Inwestora ustali zakres robdt poprawkowych,
ktore Wykonawca zrealizuje na wiasny koszt w terminie uzgodnionym z Przedstawicielem
Inwestora.
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9. Podstawa ptatnosci

9.1 Ogdlne wymagania dotyczgce ptatnosci

Ogodlne zasady odbioru robét charakteryzujg punkty 8.1-8.6 STWiIORB 0-00.00.00 Warunki Ogélne.
Ptatnos¢ za jednostke obmiarowg roboty nalezy przyjmowac zgodnie z postanowieniami umowy,
obmiarem robodt, oceng jakosci uzytych materiatéw i jakosci wykonania robdt, na podstawie
wynikow pomiarow i badan.

Podstawag ptatnosci jest cena jednostkowa skalkulowana przez Wykonawce za jednostke
obmiarowg ustalong dla danej pozycji kosztorysu.

Dla robd6t wycenionych ryczattowo podstawg ptatnosci jest wartosé (kwota) podana przez
Wykonawce i przyjeta przez Zamawiajgcego.

Cena jednostkowa pozycji kosztorysowej lub wynagrodzenie ryczattowe bedzie uwzglednia¢
wszystkie czynnosci, wymagania i badania sktadajace sie na jej wykonanie, okreslone dla tej roboty
w STWIORB i w dokumentacji projektowe;j.

Ceny jednostkowe lub wynagrodzenie ryczattowe robdét beda obejmowad:

- robocizne bezposrednig wraz z narzutami,

- wartos$¢ zuzytych materiatéw wraz z kosztami zakupu, magazynowania, ewentualnych ubytkéw i
transportu na teren budowy,

- wartos$¢ pracy sprzetu wraz z narzutami,

- koszty posrednie, zysk kalkulacyjny,

- podatki obliczone zgodnie z obowigzujgcymi przepisami.

Do cen jednostkowych nie nalezy wlicza¢ podatku VAT.

9.2 Cena wykonania robét

Cena wykonania robét obejmuje:

a) dostarczenie materiatéw, sprzetu i urzadzen oraz ich sktadowanie,

b) wykonanie robét zasadniczych, wykonczeniowych; montazu osprzetu;

c) wykonanie montazu i rozruchu urzadzen,

d) wykonanie niezbednych przebié, przepustow, wykucie bruzd i wnek oraz wykonanie napraw i
wyprawek tynkarskich,

e) montaz i demontaz rusztowan niezbednych do wykonania robét,

f) uporzadkowanie placu budowy po robotach,

g) wykonanie badan i préb pomontazowych zgodnie z dokumentacja techniczng i kosztorysowg
oraz innymi zaleceniami i warunkami okreslonymi przez Inwestora.
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10. PRZEPISY ZWIAZANE | NORMY

10.1 Przepisy zwigzane

- Rozporzadzenie Ministra Spraw Wewnetrznych i Administracji z dnia 7 czerwca 2010 r. W sprawie
ochrony przeciwpozarowej budynkdw, innych obiektéw budowlanych i terendw.

- Rozporzadzenie Ministra Pracy i Polityki Socjalnej z dnia 26 wrzesnia 1997 r. w sprawie ogdlnych
przepisOw bezpieczenstwa i higieny pracy. Przepisy budowy urzadzen elektrycznych. PBUE wyd.
1997 r.

- Rozporzadzenie Ministra Budownictwa i Przemystu Materiatdw Budowlanych w sprawie
bezpieczenstwa i higieny pracy przy wykonywaniu robét budowlanomontazowych i rozbidrkowych
Dz. U. Nr 13 z dnia 10.04.1972 r.

- Warunki Techniczne Wykonania i Odbioru Robét Budowlano-Montazowych - cz. V Instalacje
elektryczne - wyd. COBR Elektromontaz.

- Poradniki techniczne, DTR producentéw aparatéw, osprzetu i urzadzen

10.2 Normy

- PN-EN 50132-7:2002 (U) Systemy alarmowe - Systemy dozorowe CCTV stosowane w
zabezpieczeniach - Czes¢ 7: Wytyczne stosowania.

- PN-76/E-05125 Elektroenergetyczne i sygnalizacyjne linie kablowe. Projektowanie i budowa.
- PN-EN 60445:2002 Zasady podstawowe i bezpieczenstwo przy wspotdziataniu cztowieka z
maszyna, oznaczanie i identyfikacja. Oznaczenia identyfikacyjne zaciskdw urzadzen i zakonczen zyt
przewoddéw oraz ogdlne zasady systemu alfanumerycznego

- PN-EN 60446:2002 Zasady podstawowe i bezpieczenstwo przy wspoétdziataniu cztowieka z
maszyna, oznaczanie i identyfikacja. Oznaczenia identyfikacyjne przewodow elektrycznych barwami
lub cyframi

- PN-EN 60529:2003 Stopnie ochrony zapewniane przez obudowy (Kod IP)

- PN-IEC 60038:1999 Napiecia znormalizowane |IEC

- PN-IEC 60050-826:2000. Miedzynarodowy stownik terminologiczny elektryki. Instalacje
elektryczne w obiektach budowlanych

- PN-IEC 60364-4-43:1999 Instalacje elektryczne w obiektach budowlanych. Ochrona dla
zapewnienia bezpieczenstwa. Ochrona przed prgdem przetezeniowym

- PN-IEC60364-4-442:1999 Instalacje elektryczne w obiektach budowlanych. Ochrona dla
zapewnienia bezpieczenstwa. Ochrona przed przepieciami. Ochrona instalacji niskiego napiecia
przed przejSciowymi przepieciami i uszkodzeniami przy doziemieniach w sieciach wysokiego
napiecia

- PN-IEC60364-4-443:1999 Instalacje elektryczne w obiektach budowlanych. Ochrona dla
zapewnienia bezpieczenstwa. Ochrona przed przepieciami. Ochrona przed przepieciami
atmosferycznymi lub taczeniowymi

- PN-IEC 60364-1:2000 Instalacje elektryczne w obiektach budowlanych. Zakres, przedmiot i
wymagania podstawowe

- PN-IEC 60364-3:2000 Instalacje elektryczne w obiektach budowlanych. Ustalenie ogdlnych
charakterystyk

- PN-IEC 60364-441:2000 Instalacje elektryczne w obiektach budowlanych. Ochrona dla
zapewnienia bezpieczenstwa. Ochrona przeciwporazeniowa
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- PN-IEC 60364-5-51:2000 Instalacje elektryczne w obiektach budowlanych. Dobér i montaz
wyposazenia elektrycznego. Postanowienia ogolne

- PN-IEC 60364-5-52:2002 Instalacje elektryczne w obiektach budowlanych. Dobér i montaz
wyposazenia elektrycznego. Oprzewodowanie.

- PN-IEC 60364-5-54:1999 Instalacje elektryczne w obiektach budowlanych. Dobér i montaz
wyposazenia elektrycznego. Uziemienia i przewody ochronne

- PN-IEC 60364-6-61:2000 Instalacje elektryczne w obiektach budowlanych. Sprawdzenie.
Sprawdzenia odbiorcze.

- PN-EN 50274:2004 Rozdzielnice i sterownice niskonapieciowe - Ochrona przed porazeniem
pragdem elektrycznym - Ochrona przed niezamierzonym dotykiem bezposrednim czesci
niebezpiecznych czynnych; IDT EN 50274:2002 (gr. cen. H). Data publikacji: 2004-03-26.

Uwaga: Wszystkie roboty okreslone w STWiORB nalezy wykonywaé w oparciu o biezgco
obowigzujgce Normy i uregulowania.
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