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1. WSTEP

1.1 PRZEDMIOT ST

Przedmiotem niniejszej specyfikacji technicznej (ST) sg wymagania dotyczgce wykonania i odbioru robét
zwigzanych z remontem modernizacyjny gabinetow stomatologicznych, pokoju rejestracji, lekarskiego
gabinetu specjalistycznego samodzielnego publicznego zespotu lecznictwa otwartego w Wieliczce.

1.2 ZAKRES STOSOWANIA ST
Specyfikacja Techniczna jest stosowana jako dokument przetargowy przy zlecaniu i realizacji robot
wymienionych w pkt 1.1.

1.3 ZAKRES ROBOT OBJETYCH ST

Roboty, ktérych dotyczy specyfikacja obejmujg wszystkie czynnosci umozliwiajgce i majgce na celu
wykonanie instalacji elektrycznych i niskoprgdowych dla remontu modernizacyjneg gabinetow
stomatologicznych, pokoju rejestracji, lekarskiego gabinetu specjalistycznego samodzielnego publicznego
zespotu lecznictwa otwartego w Wieliczce.

Zakres rob6t obejmuije:

1.3.1. INSTALACJE ELEKTRYCZNE
* demontaz instalacji o$wietlenia
e demontaz instalacji gniazd wtyczkowych i sity
» demontaz przewodow sieci LAN, z przeznaczeniem do ponownego montazu w lokalizacjach
docelowych
» demontaz istniejgce tablicy rozdzielczej TO6+TO6
e montaz nowej tablicy rozdzielczej TO6+TO6
e ulozenie przewodow instalacji oswietlenia
* montaz opraw oswietleniowych i osprzetu
» utozenie przewodow instalacji gniazd wtyczkowych i sity
e montaz gniazd wtyczkowych 230V i 400V
* pomiary po montazowe

1.3.2. INSTALACJE NISKOPR ADOWE
e montaz przewodow sieci LAN, uprzednio zdemontowanych
* montaz gniazd sieci LAN
e ulozenie 7 toréw UTP 4x2x0,5 kat. 6 sieci LAN od serwerowni do wskazanych miejsc, na
okolicznos$¢ uszkodzenia pewnej ilosci przewodéw podczas demontazu
* montaz fgczoéwki telefonicznej w istniejgcym w tablicy TO6+TO6
e montaz gniazd telefonicznych
e ulozenie przewodow YTKSY ekw 2x2x0,5 kat. 3 do gniazd telefonicznych
* montaz systemu kontroli dostepu

1.4 CPV

45310000-3 - Roboty instalacyjne elektryczne
32424000-1 - Infrastruktura sieciowa,

45315600-4 - Instalacje niskiego napiecia,
45314200-9 - Instalowanie infrastruktury kablowej,
45314300-4 - Kladzenie kabli.

1.5 OKRESLENIA PODSTAWOWE
Okreslenia podane w niniejszej ST sg zgodne z okresleniami ujetymi w odpowiednich normach i
przepisach.

1.6 OGOLNE WYMAGANIA DOTYCZ ACE ROBOT

Wykonawca robét jest odpowiedzialny za jakos¢ ich wykonania oraz za zgodnos¢ z dokumentacjg
projektows.

Rodzaje (typy) urzadzen, osprzetu i materiatdw pomocniczych zastosowanych do wykonywania instalacji
powinny by¢ zgodne z podanymi w przedmiarze rob6t. Zastosowanie do wykonania instalacji innych
rodzajow (typow) urzadzen i osprzetu niz wymienione w przedmiarze dopuszczalne jest jedynie pod
warunkiem wprowadzenia do dokumentacji projektowej zmian uzgodnionych w obowigzujgcym trybie z
Zamawiajgcym.



2. MATERIALY
2.1. PRZEWODY | OSPRZET

» Przewdd instalacyjny o izolacji i powtoce polwinitowej na napiecie znamionowe 450/750 V z zytami
miedzianymi o przekroju 1.5 mm2 i iloéci zyt 3-5 wg PN-87/E-90056.

» Przewdd instalacyjny o izolacji i powtoce polwinitowej na napiecie znamionowe 450/750 V z zytami
miedzianymi o przekroju 2.5 mm2 i ilosci zyt 3-5 wg PN-87/E- 90056.

» Przewdd instalacyjny o izolacji i powtoce polwinitowej na napiecie znamionowe 450/750 V z zytami
miedzianymi o przekroju 10,0 mm2 i ilosci zyt 3-5 wg PN-87/E-90056,

*  Woytaczniki nadprgdowe —wszystkie o charakterystyce B i prgdzie znamionowym dobranym wg
obcigzenia danego obwodu

»  Woytaczniki r6znicowo-prgdowe —wszystkie o charakterystyce A i pradzie znamionowym min. 40A,
ldn=0,03A

» Rozdzielnice elektryczne — wolnostojgce, matalowe, drzwiczki metalowe, ilos¢ pél wg schematéw,
zgodnie z PN-IEC 439-1+AC=1994, wyposazone w listwe N oraz PE.

» Gniazda wtyczkowe kanatowe ze stykami ochronnymi, dodatkowo gniazda wtykowe do zasilania
komputeréw z kluczem w kolorze czerwonym. llo$¢ kluczy musi odpowiadac ilosci gniazd +
dodatkowo 5 kluczy.

e kabel teleinformatyczny U/UTP 4x2x0,5 kat. 6a,

» kabel telefoniczny wieloparowy YTKSY ekw 2x2x0,5

Dopuszcza sie stosowac¢ materiaty rownowazne innych producentow.

2.2. OPRAWY OSWIETLENIOWE

2.2.1. OPRAWA A1l - LUXIONA TROLL RUBIN CLEAN 67W LE D 8800LM SHM E IP65 34/21 840 /
1210x310 LUB ROWNOWA ZNA

Oprawa oswietleniowa, szczelna, przeznaczona do pomieszczen czystych. Oprawa posiadajgca Atest
Higieniczny do przemystu farmaceutycznego, elektronicznego i spozywczego, oraz do pomieszczen stuzby
zdrowia, tgcznie z salami operacyjnymi. Oprawa przystosowana do montazu nastropowego. Oprawa 0 mocy
75W. Zrédlem $wiatta w oprawie sg diody LED o $redniej trwatosci 50 000 h - L70B50 ( podczas ktérej
strumien swietlny jest wiekszy lub réwny 70% dla 50% procent populacji), moduty o mocy 17W, o
skutecznosci swietlnej 129 Im/W. Przestona sktadajgca sie z dwdch elementéw: mikropryzmatycznej ptyty
wykonana z polimetakrylanu metylu o przepuszczalno$ci sSwiatta wiekszej niz 90%, oraz szyby
przezroczystej hartowanej. Plyta mikropryzmatyczna jest od wewnetrznej strony oprawy, hatomiast szyba
hartowna montowana jest na zewngtrz oprawy. Takie rozwigzania zabezpiecza przestone
mikropryzmatyczng przed agresywnymi $rodkami dezynfekujgcymi. Optyka spetniajgca wymagania
dotyczace ograniczenia ol$nienia L<1000cd/m dla g<75° Przestona umieszczona w ramce aluminiowej.
Montaz i demontaz ramki do korpusu bez uzycia dodatkowych narzedzi. Gtadka ramka aluminiowa bez
dodatkowych elementéw przeszkadzajgcych w czyszczeniu powierzchni widocznej oprawy. Silikonowa
uszczelka miedzy tymi elementami zapewnia wysokg szczelnosé oprawy. Dzieki zastosowanym
rozwigzaniom ukitadu optycznego, oprawa posiada sprawnos¢ 74,92%, oraz charakteryzuje sie wysokg
skuteczno$ciag swietlng 87,91 Im/W. Oprawy wyposazone w elektroniczne zasilacze o nastepujgcych
wiasnos$ciach: parametry po stronie pierwotnej - napiecie zasilania 220V-240V,czestotliwos¢ sieciowa 0, 50-
60Hz, wspoétczynnik mocy A>0,92, parametry po stronie wtdrnej - napiecie 50-200V, prad 0,12-0,4A.
Wspotczynnik efektywnosci energetycznej CELMA EEI=A2 lub lepszy. Trwatos¢ (do 10% uszkodzonych
zasilaczy) 50 000 godzin. Dopuszczalna temperatura otoczenia pracy statecznika -20...+50 C. Maksymaln a
temperatura w punkcie Tc - 65C. Maksymalna dlugo $¢ przewodow po stronie wtérnej 4000mm. Oprawa
oprzewodowana zgodnie z normami (DIN VDE 0281-7:2001,PN-HD 21.7 S2 :2004) i dyrektywami (UE
2006/95/EC - LVD,UE 2002/95/EC - RoHS), przewody posiadajg certyfikat bezpieczenstwa VDE. Przestona
sktadajgca sie z dwdch elementéw: mikropryzmatycznej ptyty wykonana z polimetakrylanu metylu o
przepuszczalnosci swiatta wiekszej niz 90%, oraz szyby przezroczystej hartowanej. Plyta
mikropryzmatyczna jest od wewnetrznej strony oprawy, natomiast szyba hartowna montowana jest na
zewnatrz oprawy. Takie rozwigzania zabezpiecza przestone mikropryzmatyczng przed agresywnymi
srodkami dezynfekujgcymi. Optyka spetniajgca wymagania dotyczgce ograniczenia ol$nienia L<1000cd/m
dla g<75° Oprawa o ochronie przed wnikaniem ciat s tatych, pytu i wilgoci - IP65.

2.2.2. OPRAWA A4 - LUXIONA TROLL X-WALL K9 LED 2200 LM PLX E IP44 840/ L-600 LUB
ROWNOWAZNA

Oprawa oswietleniowa przystosowana do montazu nastropowego w naroznikach $cian i sufitbw. Oprawa o
mocy 15W. Zrédtem $wiatta w oprawie sg $wietléwki liniowe T5 przeznaczone do pracy w temp. otoczenia
35T, o mocy 14W, o zwi ekszonej skutecznosci swietinej do 96 Im/W. Przestona wykonana z
polimetakrylanu metylu w kolorze biatym, o przepuszczalnosci $wiatta wiekszej niz 70%. Optyka tworzy
rozproszone switato w ksztalcie lambertowskim. Plyta wyttaczana i testowana zgodnie z normg DIN EN ISO
7823-2. Odbtysnik symetryczny, wykonany z ze stopu aluminium 1050A o stopniu twardosci H18 i
zawartosci aluminium 99,85%. Przestona bez ramki montazowej, wyposazona w specjalnie uformowane



zatrzaski pasujgce do profilu aluminiowego oprawy. Dzieki zastosowanym rozwigzaniom uktadu optycznego,
oprawa posiada sprawnos¢ 54,04%, oraz charakteryzuje sie wysokg skutecznoscig swietlng 48,64 Im/W.
Oprawy wyposazone w elektroniczne ukiady zaptonowe wysokiej czestotliwo$ci o nastepujacych
wiasnosciach: napiecie zasilania 220V-240V,czestotliwos$¢ sieciowa 0, 50-60Hz, lub 50-60Hz,mozliwo$¢
stosowania w o$wietleniu awaryjnym, zapton swietléwki po optymalnym podgrzaniu elektrod, zapton bez
migotania Swiatta, jednakowy strumien swietlny zar6wno przy napieciu statym jak i zmiennym, automatyczne
ponowne wigczanie swietlowki po jej wymianie, wspotczynnik efektywnosci energetycznej CELMA EEI=A2
lub lepszy, automatyczny mechanizm wytgczenia uszkodzonej lub zuzytej Swietléwki - (End-Of-Life Test2),
mozliwa praca w systemach o duzej czestotliwosci wigczen/wytgczen np. z czujnikami ruchu, wspétczynnik
mocy A>0,95,trwalos¢ (do 10% uszkodzonych statecznikéw) 50 000 godzin. Oprawa oprzewodowana
zgodnie z normami (DIN VDE 0281-7:2001,PN-HD 21.7 S2 :2004) i dyrektywami (UE 2006/95/EC - LVD,UE
2002/95/EC - RoHS), przewody posiadajg certyfikat bezpieczenstwa VDE. Korpus oprawy wykonany z
anodyzowanego profilu aluminiowego. Aluminium ze stopu wg EN AW 6060 T6 6063 T6 o wlasnosciach
mechanicznych PN-EN 755-2 i skladzie chemicznym zgodnym z PN-EN 573-3. Oprawa o ochronie przed
wnikaniem ciat statych, pytu i wilgoci - IP44.

2.3. KONTROLA DOST EPU

zasilacz buforowy Roger PS10 12V DC, 24V AC lub réwnowazny - Zasilacz buforowy
przetwarzajgcy napiecie sieciowe 230V na napiecie 12 VDC 1,5A do zasilania zestawdw systemu
kontroli dostepu, zamkéw szyfrowych, czytnikow kart lub brelokéw zblizeniowych, zdalnego
otwierania przy pomocy pilotéw, oraz elementéw wykonawczych elektrozaczepu lub zwory
elektromagnetycznej itp. Charakterystyka zasilacza: sygnalizacja LED 220VAC i 12VDC; dwa
zestawy zaciskow wyjsciowych zabezpieczone osobnymi bezpiecznikami; zabezpieczenie
termiczne, przecigzeniowe i zwarciowe; kontrola pradu tadowania akumulatora; automatyczne
odtgczenie akumulatora ponizej progu 10V; miejsce na akumulator 12V/6.5Ah; transformator w
podwodjnej izolacji zabezpieczony bezpiecznikiem; metalowa obudowa pokryta lakierem
proszkowym;

modut przekaznika Roger RM-2DR lub réwnowazny - czytnik kontroli dostepu Roger PRT-12 Czytnik
z tworzywa sztucznego, posiada podswietlang klawiature silikonowg z dwoma klawiszami
funkcyjnymi (F1-Dzwonek i F2-Swiatto), przystosowany do pracy w warunkach zewnetrznych;
Nieulotna pamie¢ ustawien 120 uzytkownikéw; identyfikacja uzytkownikéw za pomocg kart
zblizeniowych EM 125 kHz i kodoéw PIN; indeksowanie uzytkownikéw (kazdy uzytkownik posiada
numer ID) Zestaw programowalnych linii we/wy; obustronna kontrola przejscia (wymaga odtgczenia
drugiego czytnika serii PRT; wspotpraca z modutem we/wy typu XM-2 (tylko w trybie
Autonomicznym petnym; Modut przekaznika RM-2 jest dostepny w dwoch wersjach tj. w postaci
urzgdzenia w obudowie do montazu na szynie DIN 35mm o oznaczeniu RM-2DR oraz modutu
elektronicznego o oznaczeniu RM-2DR-BRD. Funkcjonalnie obie wersje urzadzenia sg identyczne.
Modut RM-2DR zawiera dwa przekazniki wraz z tranzystorowymi uktadami wyzwalania. Modut
przeznaczony jest do zwiekszania obcigzalnosci prgdowej wyjsé tranzystorowych i/lub uzyskiwania
izolacji galwanicznej pomiedzy uktadem wyzwalajgcym a obcigzeniem. Praktyczny przykiad
zastosowania modutu RM-2DR w ramach systemu RACS 4 polega na podigczeniu linii wyjsciowe;j
kontrolera np. 101 o obcigzalnosci 15VDC/1A do linii wejsciowej modutu RM-2DR np. IN1 po to by
umozliwi¢ kontrolerowi sterowanie przekaznikiem na module RM-2DR o obcigzalnosci 230VAC/5A.
Modut RM-2DR moze wspotpracowac ze wszystkimi kontrolerami firmy Roger i jednoczes$nie jest
urzadzeniem na tyle uniwersalnym, ze moze by¢ stosowany poza systemem kontroli dostepu RACS
4. Znamionowe napiecie zasilania modutu - Nominalne 12VDC, dopuszczalne 10-15VDC; Pobér
pradu maks. 65Ma; Obciazalnos$¢ kazdego z przekaznikdw 230VAC/5A oraz 30VDC/5A; Prog
zatlgczania przekaznika stanem wysokim >5V; Prég zatgczania przekaznika stanem niskim <4V;
Warunki srodowiskowe -25C..+60C, wilgotnos¢ 10-95% (bez kondensaciji); Wymiary (wys. X szer. X
gt.) RM-2DR 85 x 62 x 73 mm; RM-2DR-BRD 80 x 54 mm; Waga RM-2DR ok. 115g RM-2DR-BRD
ok. 50g

czytnik roger PRT-12 lub réwnowazny - Czytnik z tworzywa sztucznego, posiada podswietlang
klawiature silikonowa z dwoma klawiszami funkcyjnymi (F1-Dzwonek i F2-Swiatto), przystosowany
do pracy w warunkach zewnetrznych; Nieulotna pamie¢ ustawien 120 uzytkownikow; identyfikacja
uzytkownikéw za pomocg kart zblizeniowych EM 125 kHz i kodow PIN; indeksowanie uzytkownikow
(kazdy uzytkownik posiada numer ID); zestaw programowalnych linii we/wy; obustronna kontrola
przejscia (wymaga podtgczenia drugiego czytnika serii PRT); wspoétpraca z modutem we/wy typu
XM-2 (tylko w trybie Autonomicznym peinym

Dopuszcza sie stosowac materiaty rownowazne innych producentow.



2.4. ODBIOR MATERIALOW NA BUDOWIE

Materialy, takie jak przewody, koryta, tablice rozdzielcze, aparaty elektryczne nalezy dostarcza¢ na budowe
wraz ze swiadectwami jakos$ci, wymaganymi atestami, kartami gwarancyjnymi, protokotami odbioru
technicznego.

Dostarczone na miejsce budowy materiaty nalezy sprawdzi¢ pod wzgledem kompletno$ci i zgodno$ci z
danymi wytworcy.

W przypadku stwierdzenia wad lub nasuwajgcych sie watpliwosci moggcych mie¢ wptyw na jako$é
wykonania rob6t, materiaty nalezy przed ich wbudowaniem poddaé¢ badaniom okreslonym przez dozér
techniczny robot.

2.5. SKLADOWANIE MATERIALOW NA BUDOWIE

Sktadowanie materiatéw powinno odbywac sie zgodnie z zaleceniami producentéw, w warunkach
zapobiegajgcych zniszczeniu, uszkodzeniu lub pogorszeniu sie wtasciwosci technicznych na skutek wptywu
czynnikéw atmosferycznych lub fizykochemicznych. Nalezy zachowa¢ wymagania wynikajace ze
specjalnych wtasciwosci materiatdw oraz wymagania w zakresie bezpieczenstwa przeciwpozarowego.

3. SPRZET
Do wykonania instalacji elektrycznych i niskoprgdowych przewiduje sie uzycie podstawowego
sprzetu monterskiego tj.:

* rusztowanie niskie

» drabina monterska

4. TRANSPORT
Materiaty na budowe powinny byé przywozone odpowiednimi srodkami transportu, zabezpieczone w sposéb
zapobiegajgcy uszkodzeniu oraz zgodnie z przepisami BHP i ruchu drogowego.

5. WYKONANIE ROBOT

5.1 HARMONOGRAM ROBOT

Wykonawca przedstawi do akceptacji propozycje organizacji i harmonogram rob6t uwzgledniajgcy wszystkie
warunki, w jakich bedg wykonywane roboty instalacyjne.

5.2 TRASOWANIE

Trasa instalacji elektrycznych i niskoprgdowych powinna przebiega¢ bezkolizyjnie z innymi

instalacjami i urzgdzeniami, powinna by¢ przejrzysta, prosta i dostepna dla prawidtowej konserwacji oraz
remontdw. Ich trasy przebiega¢ muszg w liniach poziomych i pionowych.

5.3 MONTAZ KONSTRUKCJI WSPORCZYCH ORAZ UCHWYTOW

Konstrukcje wsporcze i uchwyty przewidziane do utozenia na nich instalacji elektrycznych i niskoprgdowych,
bez wzgledu na rodzaj instalacji, powinny by¢é zamocowane do podtoza w sposéb trwaty, uwzgledniajacy
warunki lokalne i technologiczne, w jakich dana instalacja bedzie pracowac¢, oraz sam rodzaj instalaciji.

5.4 PRZEJSCIA PRZEZ SCIANY | STROPY
PrzejScia przez Sciany i stropy powinny spetnia¢ nastepujgce wymagania:
» wszystkie przejscia obwodow instalacji elektrycznych i niskoprgdowych przez $ciany, stropy itp.
muszg by¢ chronione przed uszkodzeniami.
* przejscia te nalezy wykonywaé w przepustach rurowych,
e przejscia pomiedzy poszczegblnymi strefami pozarowymi nalezy zabezpieczy¢ przejscie masg
ogniochronna typu Hilti o wytrzymatosci 60min. lub podobng zgodnie z technologig podawang przez
producenta.

5.5 UKLADANIE PRZEWODOW

Przewody izolowane kabelkowe na uchwytach, w korytkach prefabrykowanych i listwach PCW.

Stosuje sie nastepujgce rodzaje instalacji w listwach PCW. Wykonanie instalacji w listwach PCW wymagac
bedzie zamontowania listwy PCW na $cianie lub stropie za pomocg kotkéw rozporowych przykrecanych do
podtoza, utozenie przewodow w listwie, zamocowanie pokrywy z zatozeniem pokrywy.

5.6 Lt ACZENIE PRZEWODOW

W instalacjach elektrycznych i niskoprgdowych tgczenia przewoddéw nalezy dokonywac w sprzecie i
osprzecie instalacyjnym i w odbiornikach. Nie wolno stosowa¢ potaczen skrecanych. W przypadku gdy
odbiorniki elektryczne majg wyprowadzone fabrycznie na zewnatrz przewody, a samo ich podtgczenie do
instalacji nie zostato opracowane, spos6b podigczenia nalezy uzgodnié z projektantem lub kompetentnym
przedstawicielem Zamawiajgcego.



Przewody muszg by¢ utozone swobodnie i nie mogg by¢ narazone na naciggi i dodatkowe naprezenia.

Do danego zacisku nalezy przylgczy¢ przewody o rodzaju wykonania, przekroju i liczbie dla jakich zacisk ten
jest przygotowany.

W przypadku zastosowania zaciskow, do ktorych przewody sg przylgczone za pomocg oczek, pomiedzy
oczkiem a nakretkg oraz pomiedzy oczkami powinny znajdowac sie podktadki metalowe zabezpieczone
przed korozjg w sposéb umozliwiajacy przeptyw pradu. Dlugos¢ odizolowanej zyly przewodu powinna
zapewniac prawidtowe przytgczenie.

Zdejmowanie izolacji i oczyszczenie przewodu nie moze powodowaé uszkodzeh mechanicznych. W
przypadku stosowania zyt ocynowanych proces czyszczenia nie powinien uszkadza¢ warstwy cyny.

Konce przewodoéw miedzianych z zytami wielodrutowymi (linek) powinny by¢ zabezpieczone zaprasowanymi
tulejkami lub ocynowane (zaleca sie zastosowanie tulejek zamiast cynowania).

5.7 PODEJSCIE DO ODBIORNIKOW

Podejscia instalacji elektrycznych do odbiornikéw nalezy wykonywa¢ w miejscach bezkolizyjnych,
bezpiecznych oraz w sposaéb estetyczny.

Do odbiornikéw zamocowanych na $cianach, stropach lub konstrukcjach podejscia nalezy wykonywacé
przewodami utozonymi na tych $cianach, stropach lub konstrukcjach budowlanych, a takze na innego
rodzaju podtozach np. ksztattowniki, korytka itp.

5.8 PRZYLACZANIE ODBIORNIKOW

Miejsca potaczen zyt przewoddw z zaciskami odbiornikéw powinny by¢ doktadnie oczyszczone.

Samo potgczenie musi by¢ wykonane w sposéb pewny, pod wzgledem elektrycznym i mechanicznym oraz
zabezpieczone przed ostabieniem sity docisku, korozja itp.

Potgczenia moga by¢ wykonywane jako sztywne lub elastyczne w zaleznosci od konstrukcji odbiornika i
warunkow technologicznych. Przytgczenia sztywne nalezy wykonywac w rurach sztywnych wprowadzonych
bezposrednio do odbiornikéw oraz przewodami kabelkowymi i kablami.

Potgczenia elastyczne stosuje sie gdy odbiorniki narazone sg na drgania o duzej amplitudzie lub
przystosowane sg do przesunie¢ lub przemieszczen. Potgczenia te nalezy wykonac: przewodami
izolowanymi wielozytowymi gietkimi lub oponowymi przewodami izolowanymi jednozytowymi w rurach
elastycznych lub przewodami izolowanymi wielozytowymi gietkimi lub oponowymi w rurach elastycznych

5.9 PROBY MONTAZOWE
Po zakonczeniu rob6t nalezy przeprowadzi¢ préby montazowe obejmujgce badania i pomiary. Zakres préb
montazowych nalezy uzgodni¢ z inwestorem. Zakres podstawowych préb obejmuje:

e pomiar rezystanciji izolacji instalacji

»  pomiary impedanciji petli zwarciowych

* pomiary natezenia oswietlenia na stanowiskach pracy

e pomiary parametréw sieci logicznej wg normy PN-EN 50173 (kat. 6)

6. KONTROLA JAKO $CI ROBOT

6.1 PROGRAM ZAPEWNIENIA JAKO SCI (PZJ)

Do obowigzkéw Wykonawcy nalezy opracowanie i przedstawienie do aprobaty Zamawiajgcego programu
zapewnienia jakosci, w ktérym przedstawi on zamierzony sposéb wykonywania Rob6t, mozliwosci
techniczne, kadrowe i organizacyjne gwarantujgce wykonanie Robét zgodnie ze ST oraz poleceniami i
ustaleniami przekazanymi przez Zamawiajgcego. Program zapewnienia jakosci bedzie zawieraé:

Czes¢ ogblng opisujaca:

e organizacje wykonania robdt, w tym terminy i sposGb prowadzenia Robét,

e organizacje ruchu wraz z znakowaniem Robdt,

* BHP,

» wykaz zespotéw roboczych, ich kwalifikacje i przygotowanie praktyczne,

» wykaz os6b odpowiedzialnych za jakos¢ i terminowos¢ wykonania poszczeg6inych elementéw robét,

» system (sposob i procedure) proponowanej kontroli i sterowania jakoscig wykonywanych robot,

* wyposazenie w sprzet i urzgdzenia do pomiaréw i kontroli,

e sposo6b oraz forme gromadzenia wynikéw badan laboratoryjnych, zapis pomiaréw, nastaw
mechanizmoOw sterujacych, g takze wycigganych wnioskéw i zastosowanych korekt w procesie
technologicznym, proponowany sposoéb i forme przekazywania tych informacji Zamawiajgcemu;

Czes¢ szczegbtowa opisujaca dla kazdego asortymentu Robot:

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

e rodzaje i ilos¢ Srodkow transportu oraz urzgdzen do magazynowania i zatadunku materiatéw, spoiw,
lepiszczy, kruszyw itp.,

e sposobb zabezpieczenia i ochrony fadunkéw przed utratg ich wkasciwosci w czasie transportu,



e sposo6b i procedure pomiardw i badan (rodzaj i czestotliwosé, pobieranie probek, legalizacjg i
sprawdzanie urzadzen itp.) prowadzonych podczas dostaw materiatdw i wykonywania
poszczegoblnych elementow robot,

* sposob postepowania z materiatami i robotami nieodpowiadajgcymi wymaganiom

6.2 ZASADY KONTROLI JAKO $CI ROBOT

Celem kontroli Robét bedzie takie sterowanie ich przygotowaniem i wykonaniem, aby osiggngc¢

zalozong jakosé Rob6t. Wykonawcg jest odpowiedzialny za petng kontrole Rob6t i jakosci

materiatdw. Wykonawcg zapewni odpowiedni system kontroli, wigczajagc personel, laboratorium,

sprzet, zaopatrzenie i wszystkie urzgdzenia niezbedne do pobierania probek, badan materiatéw oraz Robét.
Przed zatwierdzeniem systemu kontroli Zamawiajgcy moze zazgdac¢ od Wykonawcy

przeprowadzenia badan w celu zademonstrowania, ze poziom ich wykonywania jest zadowalajgcy.
Wykonawca bedzie przeprowadza¢ pomiary i badania materiatow oraz Rob6t z czestotliwoscia
zapewniajgcg stwierdzenie, ze Roboty wykonano zgodnie z wymaganiami zawartymi w Dokumentacji
Projektowej i ST. Minimalne wymagania, co do zakresu badan i ich czestotliwos¢ sg okreslone w ST,
normach i wytycznych. W przypadku, gdy nie zostaty one tam okreslone, Zamawiajacy ustali, jaki zakres
kontroli jest konieczny, aby zapewni¢ wykonanie Rob6t zgodnie z Umowg. Wykonawcg dostarczy
Inzynierowi swiadectwa, ze wszystkie stosowane urzadzenia i sprzet badawczy posiadajg wazng legalizacje,
zostaly prawidtowo wykalibrowane i odpowiadajg wymaganiom norm okreslajgcych procedury badan.
Wszystkie koszty zwigzane z organizowaniem i prowadzeniem badan materiatéw ponosi Wykonawca.

6.3 BADANIA | POMIARY

Wszystkie badania i pomiary bedg przeprowadzone zgodnie z wymaganiami norm. W przypadku, gdy normy
nie obejmujg jakiegokolwiek badania wymaganego w ST, mozna stosowaé wytyczne krajowe, albo inne
procedury, zaakceptowane przez Inzyniera.

Przed przystgpieniem do pomiaréw lub badan Wykonawca powiadomi Zamawiajgcego o rodzaju,

miejscu i terminie pomiaru lub badania. Po wykonaniu pomiaru lub badania Wykonawca przedstawi na
pismie ich wyniki do akceptacji Zamawiajgcego.

6.4 RAPORTY Z BADAN

Wykonawca bedzie przekazywa¢ Zamawiajgcemu kopie raportdw z wynikami badan jak najszybciej, jednak
nie pdzniej niz w terminie okreslonym w programie zapewnienia jakosci.

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

6.5 BADANIA PROWADZONE PRZEZ ZAMAWIAJ ACEGO

Do celéw kontroli jakosci i zatwierdzenia Zamawiajgcy uprawniony jest do dokonywania kontroli,

pobierania prébek i badania materiatéw u zrodta ich wytwarzania, i zapewniona mu bedzie wszelka
potrzebna do tego pomoc ze strony Wykonawcy i producenta materiatéw.

Zamawiajgcy, po uprzedniej weryfikacji systemu kontroli Robét prowadzonego przez Wykonawce, bedzie
ocenia¢ zgodnos¢ materiatow i Robét z wymaganiami ST na podstawie wynikéw badan dostarczonych przez
Wykonawce.

Zamawiajgcy moze pobiera¢ prébki materiatdw i prowadzi¢ badania niezaleznie od Wykonawcy.

Jezeli wyniki tych badah wykaza, ze raporty Wykonawcy sg niewiarygodne, to Zamawiajgcy poleci
Wykonawcy lub zleci niezaleznemu laboratorium przeprowadzenie powtérnych lub dodatkowych badan, albo
oprze sie wytacznie na wlasnych badaniach przy ocenie zgodnosci materiatéw i Rob6t z Dokumentacja
Projektowg i ST. W takim przypadku catkowite koszty powtornych lub dodatkowych badan i pobierania
probek poniesione zostang przez Wykonawce.

6.6 CERTYFIKATY | DEKLARACJE

Zamawiajgcy moze dopuscic¢ do uzycia tylko te materiaty, ktére posiadaja:

Certyfikat na znak bezpieczenstwa, wykazujgcy, ze zapewniono zgodnos¢ z kryteriami technicznymi
okreslonymi na podstawie Polskich Norm, aprobat technicznych oraz whasciwych przepiséw i dokumentéw
technicznych,

Deklaracje zgodnosci lub certyfikat zgodnosci z Polskg Norma lub aprobatg techniczng, w przypadku
wyrobdw, dla ktorych nie ustanowiono Polskiej Normy, jezeli nie sg objete certyfikacjg okreslong w pkt 1. i
ktore spetniajg wymogi Specyfikacji Techniczne;.

W przypadku materiatow, dla ktérych ww. dokumenty sg wymagane przez ST, kazda partia dostarczona do
Robdt bedzie posiadac te dokumenty, okreslajace w sposéb 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 bedg dostarczone przez
Wykonawce Zamawiajgcemu. Jakiekolwiek materiaty, ktére nie spetniajg tych wymagan bedg odrzucone.



6.7 DOKUMENTY BUDOWY
Do dokumentéw budowy zalicza sie nastepujgce dokumenty:

» protokoty przekazania pomieszczen przeznaczonych do wykonania prac,

* umowy cywilnoprawne z osobami trzecimi i inne umowy cywilnoprawne,

e protokoty odbioru Robét,

e protokoty narad i ustalen,

» korespondencje na budowie,

» protokoty z pomiarow instalacji elektrycznych i niskoprgdowych.
Przechowywanie dokumentéw budowy:
Dokumenty budowy beda przechowywane przez kierownika robét w miejscu odpowiednio
zabezpieczonym. Zaginiecie ktéregokolwiek z dokumentéw rob6t spowoduje jego natychmiastowe
odtworzenie w formie przewidzianej z prawem. Wszelkie dokumenty rob6t bedg zawsze dostepne dla
Zamawiajgcego.

7. OBMIAR ROBOT

7.1 OGOLNE ZASADY OBMIARU ROBOT

Obmiar rob6t ma za zadanie okresli¢ faktyczny zakres wykonanych rob6t wg stanu na dzien jego
przeprowadzenia. Roboty mozna uzna¢ za wykonane pod warunkiem, ze wykonano je zgodnie z
wymaganiami zawartymi w specyfikacjach technicznych, a ich ilos¢ podaje sie w jednostkach ustalonych w
wycenionym przedmiarze rob6t wchodzgcym w sktad umowy. Obmiaru robét dokonuje Wykonawca po
pisemnym powiadomieniu zarzgdzajgcego realizacjg umowy o zakresie i terminie obmiaru. Powiadomienie
powinno poprzedzac¢ obmiar co najmniej o 3 dni. Wyniki obmiaru sg wpisane do ksiegi obmiaru i
zatwierdzone przez Inspektora Nadzoru (inzyniera kontraktu).

Jakikolwiek btad lub przeoczenie (opuszczenie) w ilosciach podanych w przedmiarze robét lub gdzie indziej
w szczegotowych specyfikacjach technicznych nie zwalnia Wykonawcy od obowigzku wykonania wszystkich
robot.

Przyjmuje sie zasady obmiaru podane w katalogach (podane przy pozycjach przedmiarowych) okre$lajgcych
jednostkowe naktady rzeczowe dla poszczegolnych rob6t. Zasady wymienione w zatozeniach ogélnych i
szczegotowych do kazdego katalogu i rozdziatu robaot.

7.2 URZADZENIA | SPRZET POMIAROWY

Wszystkie urzadzenia i sprzet pomiarowy, stosowane w czasie dokonywania obmiaru i dostarczone przez
Wykonawce, muszg by¢ zaakceptowane przez zarzgdzajgcego realizacjg umowy. Jezeli urzgdzenia te lub
sprzet wymagajg badan atestujgcych, to wykonawca musi posiada¢ wazne swiadectwa legalizacji. Muszg
one byé utrzymywane przez Wykonawce w dobrym stanie, w catym okresie trwania robot.

7.3 ROZLICZENIE CZESCIOWE

Rozliczenie czegsciowe robét nastapi wg wzoru umowy. Obmiary beda przeprowadzone przed czesciowym
lub ostatecznym odbiorem Robdt, a takze w przypadku wystepowania dtuzszej przerwy w Robotach. Obmiar
Robot zanikajgcych przeprowadza sie w czasie ich wykonywania. Obmiar Robét podlegajgcych zakryciu
przeprowadza sie przed ich zakryciem.

8. ODBIOR ROBOT
W zaleznosci od ustalen odpowiednich ST Roboty podlegajg nastepujgcym etapom odbioru:
» odbiorowi Robét zanikajgcych i ulegajgcych zakryciu,
» odbiorowi wstepnemu,
» odbiorowi koncowemu,
» odbiorowi ostatecznemu - po okresie gwaranciji.

8.1 ODBIOR ROBOT ZANIKAJ ACYCH | ULEGAJ ACYCH ZAKRYCIU

Odbiér Rob6t zanikajgcych i ulegajgcych zakryciu polega na finalnej ocenie ilosci i jakosci wykonywanych
Robot, ktére w dalszym procesie realizacji ulegng zakryciu. Odbiér Robot zanikajgcych i ulegajgcych
zakryciu bedzie dokonany w czasie umozliwiajgcym wykonanie ewentualnych korekt i poprawek bez
hamowania og6Inego postepu Robét. Odbioru Robét dokonuje przedstawiciel Zamawiajacego. Gotowosé
danej czesci Robo6t do odbioru zgtasza Wykonawca powiadomieniem Zamawiajgcego. Odbiér bedzie
przeprowadzony niezwtocznie, jednak nie pézniej niz w ciggu 3 dni od daty zgtoszenia.

Jakos¢ i ilos¢ Robét ulegajacych zakryciu ocenia Zamawiajgcy na podstawie Dokumentaciji

Projektowej, ST i uprzednimi ustaleniami.

8.2 ODBIOR WSTEPNY ROBOT

Odbiér wstepny polega na finalnej ocenie rzeczywistego wykonania Rob6t w odniesieniu do ich ilosci, jakosci
i wartosci. Catkowite zakonczenie Rob6t oraz gotowos¢ do odbioru koncowego bedzie stwierdzona przez
Wykonawce bezzwilocznym powiadomieniem na pismie o tym fakcie Zamawiajagcego.



8.3 ODBIOR KONCOWY ROBOT

Odbioru koncowego Rob6t dokona komisja wyznaczona przez Zamawiajgcego w obecnosci Wykonawcy.
Komisja odbierajgca Roboty dokona ich oceny jakosciowej na podstawie przedtozonych dokumentow,
wynikéw badan i pomiaréw, oceny wizualnej oraz zgodnosci wykonania Robdt z Dokumentacjg Projektowg i
ST.

W toku odbioru koncowego Robot komisja zapozna sie z realizacjg ustalen przyjetych w trakcie odbiorow
robot zanikajacych i ulegajgcych zakryciu, zwtaszcza w zakresie wykonania Rob6t uzupetniajgcych i Robét
poprawkowych.

W przypadkach stwierdzenia usterek, komisja przerwie swoje czynnosci i ustali nowy termin odbioru
ostatecznego. W terminie wyznaczonym przez komisje bedg musiaty by¢ usuniete wszystkie usterki
stwierdzone przez Komisje.

Odbiér koncowy szczegbtowo okresla wzdr umowy.

8.3.1 DOKUMENTY DO ODBIORU KO NCOWEGO
Podstawowym dokumentem do dokonania odbioru ostatecznego Rob6t jest protokot Odbioru ostatecznego
Robot sporzadzony wg wzoru ustalonego przez Zamawiajgcego. Do odbioru ostatecznego Wykonawca jest
zobowigzany przygotowac nastepujgce dokumenty:

» Dokumentacje Projektowg podstawowa z naniesionymi zmianami (jesli wystgpity) oraz dodatkowa,

jesli zostata sporzadzona w trakcie realizacji Umowy.

» Dokumenty zainstalowanego wyposazenia.

*  Wyniki pomiaréw kontrolnych zgodnie z ST

» Deklaracje zgodnosci lub certyfikaty zgodnosci wbudowanych materiatow zgodnie z ST

* Rysunki (dokumentacje) na wykonanie robét towarzyszacych

* Instrukcje eksploatacyjne.

» Karty gwarancyjne
W przypadku gdy wedtug komisji Roboty pod wzgledem przygotowania dokumentacyjnego nie bedg gotowe
do odbioru kohAcowego, komisja w porozumieniu z Wykonawcg wyznaczy ponowny termin odbioru
koncowego Robo6t. Wszystkie zarzgdzone przez komisje Roboty poprawkowe lub uzupetniajgce beda
zestawione wedtug wzoru ustalonego przez Zamawiajgcego. Termin wykonania Robét poprawkowych i
Rob6t uzupetniajgcych wyznaczy komisja.

8.4 ODBIOR KONCOWY

Odbior koncowy polega na ocenie wykonanych Rob6t zwigzanych z usunieciem wad stwierdzonych przy
odbiorze ostatecznym i zaistniatych w okresie gwarancyjnym. Odbiér ostateczny bedzie dokonany na
podstawie oceny wizualnej rob6t zgodnie z kartg gwarancyjna.

9. PODSTAWA PLATNO SCI

9.1 USTALENIA OGOLNE

Za wykonanie petnego zakresu robét dotyczacych Inwestycji zwigzanych z instalacjg elektryczng dla
remontu modernizacyjnego gabinetow stomatologicznych, pokoju rejestraciji, lekarskiego gabinetu
specjalistycznego samodzielnego publicznego zespotu lecznictwa otwartego w Wieliczce przystugiwac
bedzie Wykonawcy wynagrodzenie ryczattowe. Wynagrodzenie ptatne bedzie za wykonane czesci
elementow robot wskazanych w Tabeli Elementéw, wg zaawansowania procentowego wykonanych robot.
Szczegotowa regulacja rozliczen z Wykonawcg zostanie zawarta w dokumentach opracowanych przez
Zamawiajgcego — w Specyfikacji Istotnych Warunkéw Zamowienia (SIWZ) oraz w Umowie.

9.2 PLATNOSCI CZESCIOWE
Ptatnosci cze$ciowe wedtug wzoru umowy.

10. DOKUMENTY ODNIESIENIA
e przedmiar robo6t
e projekt techniczny,

11. PODSTAWA OPRACOWANIA SPECYFIKACJI TECHNICZNEJ W YKONANIA | ODBIORU ROBOT
BUDOWLANYCH
» Ustawa z dnia 29 stycznia 2004 r. — Prawo zamoéwien publicznych (Dz. U. z 2010 r. Nr 113, poz.
759, Nr 161, poz. 1078 i Nr 182, poz. 1228, z 2011 r. Nr 5, poz. 13, Nr 28, poz 143, Nr 87, poz. 484,
Nr 234, poz. 1386, Nr 240, poz. 1429, z 2012 r. poz. 769 i 1101) — tekst ujednolicony przez Urzad
Zamoéwien Publicznych.
* Rozporzagdzenie Ministra Infrastruktury z dnia 2 wrzesnia 2004 r. w sprawie szczeg6towego zakresu
i formy dokumentacji projektowej, specyfikacji technicznych wykonania i odbioru rob6t budowlanych
oraz programu funkcjonalno — uzytkowego,
» Ustawa z dnia 7 lipca 1994 r. ,Prawo budowlane” z p6zniejszymi zmianami,



Rozporzgdzenie Ministra Infrastruktury z dnia 26 czerwca 2002 r. w sprawie dziennika budowy,
montazu i rozbidrki, tablicy informacyjnej oraz ogtoszenia zawierajgcego dane dotyczace
bezpieczenstwa pracy i ochrony zdrowia,

Warunki techniczne wykonania i odbioru robét budowlano — montazowych” ARKADY,
Rozporzgdzenie Ministra Pracy i Polityki Socjalnej z dnia 26 wrzesnia 1997 r. w sprawie ogdlnych
przepisdw bezpieczenstwa i higieny pracy,

Rozporzgdzenie Ministra Infrastruktury z dnia 6 lutego 2003 r. w sprawie bezpieczenstwa i higieny
pracy podczas wykonywania rob6t budowlanych,

Rozporzgdzenie Ministra Gospodarki z dnia 20 wrzesnia 2001 r. w sprawie bezpieczenstwa i higieny
pracy podczas eksploatacji maszyn i innych urzgdzen technicznych do robét ziemnych,
budowlanych i drogowych,

Ustawa z dnia 27 kwietnia 2001 r. ,Prawo ochrony srodowiska”.



