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1. WSTEP

1.1 PRZEDMIOT ST

Przedmiotem niniejszej specyfikacji technicznej (ST) s3 wymagania dotyczace wykonania i odbioru robdt zwigzanych z
modernizacjg gabinetdw lekarskich, korytarza na i pietrze oraz klatek schodowych w budynku samodzielnego
publicznego zespotu lecznictwa otwartego w Wieliczce.

1.2 ZAKRES STOSOWANIA ST
Specyfikacja Techniczna jest stosowana jako dokument przetargowy przy zlecaniu i realizacji robdt 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 niskopragdowych dla remontu modernizacyjneg gabinetdw stomatologicznych, pokoju
rejestracji, lekarskiego gabinetu specjalistycznego samodzielnego publicznego zespotu lecznictwa otwartego w
Wieliczce.

Zakres robot obejmuje:

1.3.1. INSTALACIJE ELEKTRYCZNE

e demontaz instalacji oswietlenia
demontaz instalacji gniazd wtyczkowych i sity
demontaz przewodéw sieci LAN, z przeznaczeniem do ponownego montazu w lokalizacjach docelowych
demontaz istniejgce tablicy rozdzielczej TO5+TS5
montaz nowej tablicy rozdzielczej TO5+TS5
rozbudowa istniejgce tablicy rozdzielczej TO6+TS6
utozenie przewodow instalacji oswietlenia
® montaz opraw oswietleniowych i osprzetu
e ufozenie przewoddw instalacji gniazd wtyczkowych i sity
®  montaz gniazd wtyczkowych 230V i 400V
® pomiary po montazowe

1.3.2. INSTALACJE NISKOPRADOWE

® montaz przewodow sieci LAN, uprzednio zdemontowanych

® montaz gniazd sieci LAN

e ufozenie 20 torow UTP 4x2x0,5 kat. 6 sieci LAN od serwerowni do wskazanych miejsc, na okolicznos¢
uszkodzenia pewnej ilosci przewoddéw podczas demontazu

® montaz tgczéwki telefonicznej w istniejgcym w tablicy TO6+TO6

® montaz gniazd telefonicznych

® ufozenie przewoddéw 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 - Ktadzenie kabli.

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

1.6 OGOLNE WYMAGANIA DOTYCZACE ROBOT

Wykonawca robdt jest odpowiedzialny za jakos$¢ ich wykonania oraz za zgodnos¢ z dokumentacjg projektowa.
Rodzaje (typy) urzadzen, osprzetu i materiatéw pomocniczych zastosowanych do wykonywania instalacji powinny by¢
zgodne z podanymi w przedmiarze robét. 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 polwinitowe]j na napiecie znamionowe 450/750 V z zytami
miedzianymi o przekroju 1.5 mm2 i iloSci zyt 3-5 wg PN-87/E-90056.
® Przewdd instalacyjny o izolacji i powtoce polwinitowe]j 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 polwinitowe]j na napiecie znamionowe 450/750 V z zytami
miedzianymi o przekroju 10,0 mm?2 i ilosci zyt 3-5 wg PN-87/E-90056,
e Wytaczniki nadpradowe —wszystkie o charakterystyce B i pradzie znamionowym dobranym wg obcigzenia
danego obwodu
e Wytaczniki réznicowo-prgdowe —wszystkie o charakterystyce A i pradzie znamionowym min. 40A, 1dn=0,03A
e Rozdzielnice elektryczne — wolnostojgce, matalowe, drzwiczki metalowe, ilo$¢ pdl wg schematdw, 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. llos¢ kluczy musi odpowiadac¢ ilosci gniazd + dodatkowo 5 kluczy.
e  kabel teleinformatyczny U/UTP 4x2x0,5 kat. 63,
e  kabel telefoniczny wieloparowy YTKSY ekw 2x2x0,5
Dopuszcza sie stosowaé materiaty rdwnowazne innych producentow.

2.2. OPRAWY OSWIETLENIOWE

2.2.1. OPRAWA Al

Oprawa przeznaczona do montazu nastropowego, wyposazona w wysokowydajne panele LED. Kaseton oprawy
wykonany z blachy stalowej, lakierowanej proszkowo na kolor biaty. Uktady optyczne i przestony montowane w ramce
aluminiowej. Oprawa rekomendowana do: sal operacyjnych, gabinetow zabiegowych oraz oddziatéw intensywnej
opieki. Akcesoria: elektroniczne uktady stabilizujgco-zaptonowe z mozliwoscig regulacji strumienia Swietlnego.

2.2.2. OPRAWA A2

Oprawa przeznaczona do montazu nastropowego, do zrédet LED. Kaseton oprawy wykonany z blachy stalowej,
lakierowanej proszkowo. Oprawa rekomendowana do: sal chorych, tazienek komunikacji szpitalnej. Akcesoria:
elektroniczne uktady stabilizujgco-zaptonowe z mozliwoscig regulacji strumienia $wietlnego.

2.2.4. OPRAWA A3-AW

Oprawa awaryjna nastropowa, na swietléwki liniowe T5 oraz kompaktowe TC-L, przeznaczona do oswietlania sal
chorych, pomieszczen gospodarczych, socjalnych, tazienek i innych w pracy podstawowej jak i po zaniku napiecia.
Kaseton wykonano z blachy stalowej lakierowanej proszkowo. Do elementéw wyposazenia nalezg uktady
stabilizacyjno-zaptonowe (w tym $ciemnialne DIM) wraz z uktadem wtasnego zasilania lub pod CB.

2.2.4. OPRAWA A4-AW

Oprawa awaryjna nastropowa, na swietléwki liniowe T5 oraz kompaktowe TC-L, przeznaczona do oswietlania sal
chorych, pomieszczen gospodarczych, socjalnych, tazienek i innych w pracy podstawowej jak i po zaniku napiecia.
Kaseton wykonano z blachy stalowej lakierowanej proszkowo. Do elementéw wyposazenia nalezg uktady
stabilizacyjno-zaptonowe (w tym $ciemnialne DIM) wraz z uktadem wtasnego zasilania lub pod CB.

2.2.4. OPRAWA A5

Oprawa przeznaczona do montazu nastropowego — nasciennego. Korpus oprawy wykonany z profilu aluminiowego,
przestona wykonana z tworzywa sztucznego. Asymetryczny uktad optyczny w potaczeniu z przestong gwarantuje
wysokg efektywnos¢ energetyczng. Oprawa rekomendowana do: tazienek szpitalnych, sal chorych i komunikacji
szpitalnej.

2.3. KONTROLA DOSTEPU

2.3.1. ZASILACZ BUFOROWY

Zasilacz buforowy Roger PS20 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 zaciskéw wyjsciowych zabezpieczone osobnymi bezpiecznikami; zabezpieczenie termiczne, przecigzeniowe i
zwarciowe; kontrola pragdu tadowania akumulatora; automatyczne odtgczenie akumulatora ponizej progu 10V; miejsce
na akumulator 12V/6.5Ah; transformator w podwadjnej izolacji zabezpieczony bezpiecznikiem; metalowa obudowa
pokryta lakierem proszkowym;



2.3.2. MODUL PRZEKAZNIKA

Modut przekaznika Roger RM-2DR lub réwnowazny - czytnik kontroli dostepu Roger PRT-12 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 uzytkownikéw; identyfikacja
uzytkownikéw za pomocg kart zblizeniowych EM 125 kHz i kodéw 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 dwdch 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 pragdowej wyjs¢ tranzystorowych i/lub uzyskiwania izolacji
galwanicznej pomiedzy uktadem wyzwalajgcym a obcigzeniem. Praktyczny przyktad zastosowania modutu RM-2DR w
ramach systemu RACS 4 polega na podtaczeniu linii wyjsciowej 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 wspotpracowad ze wszystkimi kontrolerami firmy Roger i
jednoczesnie jest urzgdzeniem na tyle uniwersalnym, ze moze by¢ stosowany poza systemem kontroli dostepu RACS 4.
Znamionowe napiecie zasilania modutu - Nominalne 12VDC, dopuszczalne 10-15VDC; Pobor pradu maks. 65Ma;
Obcigzalno$¢ kazdego z przekaznikow 230VAC/5A oraz 30VDC/5A; Prég zatgczania przekaznika stanem wysokim >5V;
Prog zataczania przekaznika stanem niskim <4V; Warunki srodowiskowe -25C..+60C, wilgotnos¢ 10-95% (bez
kondensacji); 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

2.3.3. CZYTNIK
Czytnik roger PRT-XX-MF lub réwnowazny
e  Praca w trybie terminalowym (podleganie kontrolerowi) lub autonomicznym
e  Kolor: Ciemnoszary
e  Klawiatura: Tak
e  Wymiary: 85X 85X 27 mm
Kabel podtgczeniowy: 50cm
e  (Odlegtosci:
®  Pomiedzy czytnikiem i kontrolerem: maks. 150 m
®  Pomiedzy dwoma czytnikami PRT: maks. 150 m
e  Zasieg odczytu: do 6 cm (w zaleznosci od karty)
® Napiecie zasilania: 10-15V DC
e Pobdr pradu (Sredni): 65mA
e Waga: 120g
Charakterystyka serii PRT-XX-MF:
®  Zasilanie: 12V DC
Identyfikacja: Kart i/lub PIN
Karty: 13.56 MHz standardu ISO/IEC 14443A i Mifare
Formaty transmisji danych wyjsciowych: Wiegand 26..66 bit, Magstripe (Clock & Data), RS232, RACS (Roger) i
inne
Rézne warianty transmisji kodéw PIN oraz kodéw klawiatury
Osobne wejscia do kontroli wskaznika LED oraz gtosnika
Praca w warunkach zewnetrznych
Mozliwos¢ pracy jako programator kart Mifare (wymagana licencjonowana wersja programu RARC))
Programowanie manualne lub z komputera
e Mozliwosé pracy autonomicznej jako samodzielny punkt kontroli dostepu
e 120 zaindeksowanych uzytkownikéw
e Historia: 3000 zdarzen
e Odczyt: CSN, MSN lub SSN
Wyijscie przekaznikowe 1.5A/30V (PRT64MF, PRT66MF)
Dwa wejscia NO/NC
Dwa wyjscia tranzystorowe
Mozliwo$é dotgczenia ekspandera we/wy typu XM-2
Mozliwos¢ dotgczenia dodatkowego czytnika serii PRT (obustronna kontrola przejscia)
Ochrona antysabotazowa (tamper)
e Znak CE
Dopuszcza sie stosowac materiaty réwnowazne innych producentéw.



2.3.4. CZUJNIK OTWARCIA DRZWI
e Napiecie pracy: do 50 V
e  Maksymalny prad: 0,1 A
e  Rezystancja wewnetrzna: ok 200 Q
e Zasieg:do 25 mm
e  Tryb pracy: domyslnie roztgczony
e Kolor obudowy: biaty
e  Wymiary: 14 x 27 mm
e Dtugosc przewoddw: ok. 20 cm
Dopuszcza sie stosowaé materiaty rdwnowazne innych producentow.

2.4. ODBIOR MATERIAtOW NA BUDOWIE

Materiaty, takie jak przewody, koryta, tablice rozdzielcze, aparaty elektryczne nalezy dostarcza¢ na budowe wraz ze
Swiadectwami jakosci, wymaganymi atestami, kartami gwarancyjnymi, protokotami odbioru technicznego.
Dostarczone na miejsce budowy materiaty nalezy sprawdzi¢ pod wzgledem kompletnosci i zgodnosci z danymi
wytworcy.

W przypadku stwierdzenia wad lub nasuwajacych sie watpliwosci moggcych mie¢ wptyw na jakos¢ wykonania robot,
materiaty nalezy przed ich wbudowaniem podda¢ badaniom okreslonym przez dozér techniczny robét.

2.5. SKLADOWANIE MATERIALOW NA BUDOWIE

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

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

® rusztowanie niskie

e drabina monterska

4. TRANSPORT
Materiaty na budowe powinny by¢ przywozone odpowiednimi srodkami transportu, zabezpieczone w sposdb
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 robét uwzgledniajacy wszystkie warunki,
w jakich bedg wykonywane roboty instalacyjne.

5.2 TRASOWANIE

Trasa instalacji elektrycznych i niskopragdowych powinna przebiegac bezkolizyjnie z innymi

instalacjami i urzgdzeniami, powinna by¢ przejrzysta, prosta i dostepna dla prawidtowej konserwacji oraz remontéw.
Ich trasy przebiegaé musza 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¢ zamocowane do podtoza w sposdb trwaty, uwzgledniajgcy warunki lokalne i
technologiczne, w jakich dana instalacja bedzie pracowac, oraz sam rodzaj instalacji.

5.4 PRZEJSCIA PRZEZ SCIANY | STROPY
Przejscia przez Sciany i stropy powinny spetnia¢ nastepujgce wymagania:
e wszystkie przejscia obwodow instalacji elektrycznych i niskopragdowych przez Sciany, stropy itp. muszg by¢
chronione przed uszkodzeniami.
e przejscia te nalezy wykonywac w przepustach rurowych,
® przejscia pomiedzy poszczegdlnymi strefami pozarowymi nalezy zabezpieczy¢ przejscie masg ogniochronna
typu Hilti o wytrzymatosci 60min. lub podobng zgodnie z technologia 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 Scianie lub stropie za pomocg kotkdw rozporowych przykrecanych do podtoza, utozenie
przewodow w listwie, zamocowanie pokrywy z zatozeniem pokrywy.

5.6 tACZENIE PRZEWODOW

W instalacjach elektrycznych i niskoprgdowych tgczenia przewoddéw nalezy dokonywaé w sprzecie i osprzecie
instalacyjnym i w odbiornikach. Nie wolno stosowac potgczen skrecanych. W przypadku gdy odbiorniki elektryczne
majg wyprowadzone fabrycznie na zewnatrz przewody, a samo ich podtgczenie do instalacji nie zostato opracowane,
sposob podtaczenia nalezy uzgodnié z projektantem lub kompetentnym przedstawicielem Zamawiajgcego.
Przewody muszg by¢ utozone swobodnie i nie mogg by¢ narazone na naciagi i dodatkowe naprezenia.

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

W przypadku zastosowania zaciskow, do ktdrych przewody sg przytgczone za pomocg oczek, pomiedzy oczkiem a
nakretkg oraz pomiedzy oczkami powinny znajdowac sie podktadki metalowe zabezpieczone przed korozjg w sposdb
umozliwiajacy przeptyw prgdu. Dtugosé odizolowanej zyty przewodu powinna zapewniac prawidtowe przytgczenie.
Zdejmowanie izolacji i oczyszczenie przewodu nie moze powodowad uszkodzen mechanicznych. W przypadku
stosowania zyt ocynowanych proces czyszczenia nie powinien uszkadzac warstwy cyny.

Konce przewoddw 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 odbiornikdw nalezy wykonywac w miejscach bezkolizyjnych, bezpiecznych oraz w
sposdb estetyczny.

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

5.8 PRZYLACZANIE ODBIORNIKOW

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

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

Potaczenia mogg by¢ wykonywane jako sztywne lub elastyczne w zaleznosci od konstrukcji odbiornika i warunkéw
technologicznych. Przytaczenia sztywne nalezy wykonywaé 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
przesunieé lub przemieszczen. Pofgczenia te nalezy wykonaé: 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 zakoniczeniu robét nalezy przeprowadzi¢ préby montazowe obejmujgce badania i pomiary. Zakres préb
montazowych nalezy uzgodni¢ z inwestorem. Zakres podstawowych préb obejmuje:

®  pomiar rezystancji izolacji instalacji

e  pomiary impedancji petli zwarciowych

e pomiary natezenia oswietlenia na stanowiskach pracy

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

6. KONTROLA JAKOSCI ROBOT
6.1 PROGRAM ZAPEWNIENIA JAKOSCI (PzJ)
Do obowigzkéw Wykonawcy nalezy opracowanie i przedstawienie do aprobaty Zamawiajgcego programu zapewnienia
jakosci, w ktorym przedstawi on zamierzony sposéb wykonywania Robdt, mozliwosci techniczne, kadrowe i
organizacyjne gwarantujgce wykonanie Robét zgodnie ze ST oraz poleceniami i ustaleniami przekazanymi przez
Zamawiajacego. Program zapewnienia jako$ci bedzie zawierac:
Czes¢ ogdlng opisujaca:

® organizacje wykonania robdt, w tym terminy i sposéb prowadzenia Robdt,

®  organizacje ruchu wraz z znakowaniem Robét,

e BHP,

e wykaz zespotdow roboczych, ich kwalifikacje i przygotowanie praktyczne,

e wykaz oséb odpowiedzialnych za jako$¢ i terminowos¢ wykonania poszczegdlnych elementéw robot,



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

® wyposazenie w sprzet i urzgdzenia do pomiardéw i kontroli,

® sposdb oraz forme gromadzenia wynikéw badan laboratoryjnych, zapis pomiaréw, nastaw mechanizmoéw
sterujacych, g takze wycigganych wnioskéw i zastosowanych korekt w procesie technologicznym,
proponowany sposob i forme przekazywania tych informacji Zamawiajgcemu;

Czes¢ szczegdtowq opisujacy dla kazdego asortymentu Robot:

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

® rodzajeiilos¢ srodkéw transportu oraz urzgdzen do magazynowania i zatadunku materiatéw, spoiw, lepiszczy,
kruszyw itp.,

®  sposéb zabezpieczenia i ochrony tadunkéw przed utratg ich wtasciwosci w czasie transportu,

® sposob i procedure pomiaréw i badan (rodzaj i czestotliwos$é, pobieranie prdbek, legalizacjg i sprawdzanie
urzadzen itp.) prowadzonych podczas dostaw materiatéw i wykonywania poszczegdlnych elementéw robot,

®  sposéb postepowania z materiatami i robotami nieodpowiadajgcymi wymaganiom

6.2 ZASADY KONTROLI JAKOSCI ROBOT

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

zatozong jakos¢ Robot. Wykonawcg jest odpowiedzialny za petng kontrole Robét i jakosci

materiatéw. Wykonawcg zapewni odpowiedni system kontroli, wtgczajac personel, laboratorium,

sprzet, zaopatrzenie i wszystkie urzgdzenia niezbedne do pobierania prébek, badar materiatéw oraz Robét. Przed
zatwierdzeniem systemu kontroli Zamawiajgcy moze zazgda¢ od Wykonawcy

przeprowadzenia badan w celu zademonstrowania, ze poziom ich wykonywania jest zadowalajacy.

Wykonawcg bedzie przeprowadza¢ pomiary i badania materiatdw oraz Robét z czestotliwoscig

zapewniajacg stwierdzenie, ze Roboty wykonano zgodnie z wymaganiami zawartymi w Dokumentac;ji Projektowej i ST.
Minimalne wymagania, co do zakresu badan i ich czestotliwosé sg okreslone w ST, normach i wytycznych. W
przypadku, gdy nie zostaty one tam okreslone, Zamawiajgcy ustali, jaki zakres kontroli jest konieczny, aby zapewni¢
wykonanie Robdt zgodnie z Umowag. Wykonawcg dostarczy Inzynierowi swiadectwa, ze wszystkie stosowane
urzadzenia i sprzet badawczy posiadajg wazng legalizacje, zostaty 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 beda przeprowadzone zgodnie z wymaganiami norm. W przypadku, gdy normy nie
obejmujg jakiegokolwiek badania wymaganego w ST, mozna stosowa¢ wytyczne krajowe, albo inne procedury,
zaakceptowane przez Inzyniera.

Przed przystgpieniem do pomiardw 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 Zamawiajacego.

6.4 RAPORTY Z BADAN

Wykonawca bedzie przekazywaé Zamawiajgcemu kopie raportéw z wynikami badan jak najszybciej, jednak nie pdzniej
niz w terminie okre$lonym w programie zapewnienia jakosci.

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

6.5 BADANIA PROWADZONE PRZEZ ZAMAWIAJACEGO

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

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

Zamawiajacy, po uprzedniej weryfikacji systemu kontroli Robét prowadzonego przez Wykonawce, bedzie oceniaé
zgodnos¢ materiatéw i Robét z wymaganiami ST na podstawie wynikdéw badan dostarczonych przez Wykonawce.
Zamawiajacy moze pobierac probki materiatéw i prowadzi¢ badania niezaleznie od Wykonawcy.

Jezeli wyniki tych badan wykazg, ze raporty Wykonawcy sg niewiarygodne, to Zamawiajacy poleci Wykonawcy lub zleci
niezaleznemu laboratorium przeprowadzenie powtérnych lub dodatkowych badan, albo oprze sie wytgcznie na
wtasnych badaniach przy ocenie zgodnosci materiatéw i Robdt z Dokumentacjg Projektowg i ST. W takim przypadku
catkowite koszty powtdrnych lub dodatkowych badan i pobierania prébek poniesione zostang przez Wykonawce.

6.6 CERTYFIKATY | DEKLARACIJE

Zamawiajacy 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 wtasciwych przepisdow 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 ktére spetniajg wymogi
Specyfikacji Techniczne;.

W przypadku materiatéw, dla ktérych ww. dokumenty s3 wymagane przez ST, kazda partia dostarczona do Robot
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 beda dostarczone przez Wykonawce
Zamawiajgcemu. Jakiekolwiek materiaty, ktére nie spetniajg tych wymagan beda odrzucone.

6.7 DOKUMENTY BUDOWY
Do dokumentéw budowy zalicza sie nastepujgce dokumenty:
e protokoty przekazania pomieszczen przeznaczonych do wykonania prac,
umowy cywilnoprawne z osobami trzecimi i inne umowy cywilnoprawne,
protokoty odbioru Robét,
protokoty narad i ustalen,
korespondencje na budowie,
e protokoty z pomiardw instalacji elektrycznych i niskoprgdowych.
Przechowywanie dokumentéw budowy:
Dokumenty budowy beda przechowywane przez kierownika robét w miejscu odpowiednio
zabezpieczonym. Zaginiecie ktoregokolwiek z dokumentéw robdt spowoduje jego natychmiastowe odtworzenie w
formie przewidzianej z prawem. Wszelkie dokumenty robdt bedg zawsze dostepne dla Zamawiajgcego.

7. OBMIAR ROBOT

7.1 OGOLNE ZASADY OBMIARU ROBOT

Obmiar robét ma za zadanie okresli¢ faktyczny zakres wykonanych robdt wg stanu na dzien jego przeprowadzenia.
Roboty mozna uznac za wykonane pod warunkiem, ze wykonano je zgodnie z wymaganiami zawartymi w
specyfikacjach technicznych, a ich ilo$¢ podaje sie w jednostkach ustalonych w wycenionym przedmiarze robét
wchodzacym w sktad umowy. Obmiaru robdt dokonuje Wykonawca po pisemnym powiadomieniu zarzadzajgcego
realizacja umowy o zakresie i terminie obmiaru. Powiadomienie powinno poprzedza¢ 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 robét.
Przyjmuje sie zasady obmiaru podane w katalogach (podane przy pozycjach przedmiarowych) okreslajacych
jednostkowe naktady rzeczowe dla poszczegdlnych robdt. Zasady wymienione w zatozeniach ogdélnych i szczegdétowych
do kazdego katalogu i rozdziatu robot.

7.2 URZADZENIA | SPRZET POMIAROWY

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

7.3 ROZLICZENIE CZESCIOWE

Rozliczenie czesciowe robét nastgpi wg wzoru umowy. Obmiary bedg przeprowadzone przed czeSciowym lub
ostatecznym odbiorem Robdt, a takze w przypadku wystepowania dtuzszej przerwy w Robotach. Obmiar Robét
zanikajgcych przeprowadza sie w czasie ich wykonywania. Obmiar Robdt podlegajacych zakryciu przeprowadza sie
przed ich zakryciem.

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

8.1 ODBIOR ROBOT ZANIKAJACYCH | ULEGAJACYCH ZAKRYCIU

Odbidr Robot zanikajgcych i ulegajgcych zakryciu polega na finalnej ocenie ilosci i jakosci wykonywanych Robot, ktére
w dalszym procesie realizacji ulegng zakryciu. Odbiér Robdt zanikajgcych i ulegajacych zakryciu bedzie dokonany w
czasie umozliwiajagcym wykonanie ewentualnych korekt i poprawek bez hamowania ogélnego postepu Robét. Odbioru
Robét dokonuje przedstawiciel Zamawiajgcego. Gotowos¢ danej czesci Robdt do odbioru zgtasza Wykonawca



powiadomieniem Zamawiajgcego. Odbidr bedzie przeprowadzony niezwtocznie, jednak nie pdzniej niz w ciggu 3 dni
od daty zgtoszenia.

Jakosc¢ i ilos¢ Robot ulegajgcych zakryciu ocenia Zamawiajgcy na podstawie Dokumentacji

Projektowej, ST i uprzednimi ustaleniami.

8.2 ODBIOR WSTEPNY ROBOT

Odbidr wstepny polega na finalnej ocenie rzeczywistego wykonania Robdt w odniesieniu do ich ilosci, jakosci i
wartosci. Catkowite zakoriczenie Robdt oraz gotowosé do odbioru koricowego bedzie stwierdzona przez Wykonawce
bezzwtocznym powiadomieniem na pismie o tym fakcie Zamawiajgcego.

8.3 ODBIOR KONCOWY ROBOT

Odbioru koncowego Robét dokona komisja wyznaczona przez Zamawiajgcego w obecnosci Wykonawcy. Komisja
odbierajgca Roboty dokona ich oceny jakosciowej na podstawie przedtozonych dokumentéw, wynikéw badan i
pomiardéw, oceny wizualnej oraz zgodnosci wykonania Robét z Dokumentacjg Projektowsa i ST.

W toku odbioru koncowego Robdt komisja zapozna sie z realizacjg ustalen przyjetych w trakcie odbioréw robét
zanikajgcych i ulegajacych zakryciu, zwtaszcza w zakresie wykonania Robdt uzupetniajgcych i Robot 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.

Odbidr koncowy szczegétowo okresla wzér umowy.

8.3.1 DOKUMENTY DO ODBIORU KONCOWEGO
Podstawowym dokumentem do dokonania odbioru ostatecznego Robét jest protokdt Odbioru ostatecznego Robot
sporzadzony wg wzoru ustalonego przez Zamawiajgcego. Do odbioru ostatecznego Wykonawca jest zobowigzany
przygotowac nastepujace dokumenty:

e Dokumentacje Projektowg podstawowg z naniesionymi zmianami (jesli wystgpity) oraz dodatkows, jesli
zostata sporzgdzona w trakcie realizacji Umowy.
Dokumenty zainstalowanego wyposazenia.
Wyniki pomiaréw kontrolnych zgodnie z ST
Deklaracje zgodnosci lub certyfikaty zgodnosci wbudowanych materiatéw zgodnie z ST
Rysunki (dokumentacje) na wykonanie robdt towarzyszacych

e Instrukcje eksploatacyjne.

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

8.4 ODBIOR KONCOWY

Odbidr koricowy polega na ocenie wykonanych Robét zwigzanych z usunieciem wad stwierdzonych przy odbiorze
ostatecznym i zaistniatych w okresie gwarancyjnym. Odbiér ostateczny bedzie dokonany na podstawie oceny
wizualnej robét zgodnie z kartg gwarancyjna.

9. PODSTAWA PLATNOSCI

9.1 USTALENIA OGOLNE

Za wykonanie petnego zakresu robdt dotyczacych Inwestycji zwigzanych z instalacjg elektryczng dla modernizacji
gabinetdow lekarskich, korytarza na i pietrze oraz klatek schodowych w budynku samodzielnego publicznego zespotu
lecznictwa otwartego w Wieliczce przystugiwac bedzie Wykonawcy wynagrodzenie ryczattowe. Wynagrodzenie ptatne
bedzie za wykonane czesci elementéw robdt wskazanych w Tabeli Elementéw, wg zaawansowania procentowego
wykonanych robot.

Szczegbtowa regulacja rozliczen z Wykonawcg zostanie zawarta w dokumentach opracowanych przez Zamawiajgcego
w Specyfikacji Istotnych Warunkéw Zaméwienia (SIWZ) oraz w Umowie.

9.2 PLATNOSCI CZESCIOWE
Ptatnosci czesciowe wedtug wzoru umowy.

10. DOKUMENTY ODNIESIENIA
e przedmiar robét
e  projekt techniczny,



11. PODSTAWA OPRACOWANIA SPECYFIKACJI TECHNICZNEJ WYKONANIA | ODBIORU ROBOT BUDOWLANYCH

e 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 Urzgd Zamdwien Publicznych.

e Rozporzadzenie Ministra Infrastruktury z dnia 2 wrzesnia 2004 r. w sprawie szczegdétowego zakresu i formy
dokumentacji projektowej, specyfikacji technicznych wykonania i odbioru robét budowlanych oraz programu
funkcjonalno — uzytkowego,

e Ustawa z dnia 7 lipca 1994 r. ,,Prawo budowlane” z pézniejszymi zmianami,

e  Rozporzadzenie Ministra Infrastruktury z dnia 26 czerwca 2002 r. w sprawie dziennika budowy, montazu i
rozbiorki, tablicy informacyjnej oraz ogtoszenia zawierajgcego dane dotyczgce bezpieczenstwa pracy i
ochrony zdrowia,

e  Warunki techniczne wykonania i odbioru robét budowlano — montazowych” ARKADY,

® Rozporzadzenie Ministra Pracy i Polityki Socjalnej z dnia 26 wrzesnia 1997 r. w sprawie ogdlnych przepisow
bezpieczenstwa i higieny pracy,

e  Rozporzadzenie Ministra Infrastruktury z dnia 6 lutego 2003 r. w sprawie bezpieczenstwa i higieny pracy
podczas wykonywania robdt budowlanych,

® Rozporzadzenie Ministra Gospodarki z dnia 20 wrzesnia 2001 r. w sprawie bezpieczenstwa i higieny pracy
podczas eksploatacji maszyn i innych urzadzen technicznych do robdét ziemnych, budowlanych i drogowych,

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



