BUDOWA KANALIZACJI SANITARNEJ WRAZ
Z PRZYKANALIKAMI | PRZEPOMPOWNIAMI
W GMINIE SIEROSZEWICE W MIEJSCOWOSCIACH
SIEROSZEWICE | PSARY

SPECYFIKACJA TECHNICZNA
WYKONANIA I ODBIORU ROBOT

UWAGA: ILEKROC W SPECYFIKACJI TECHNICZNEJ WSKAZANO
MARKE LUB POCHODZENIE PRODUKTU LUB URZADZENIA
NALEZY PRZYJAC, ZE ZA KAZDA NAZWA UMIESZCZONE
JEST SLOWO ,LUB ROWNOWAZNE,,
WYKAZANE PRODUKTY LUB URZADZENIA POSLUZYLY DO
DOKONANIA OBLICZEN PARAMETROW TECHNICZNYCH

ORAZ ICH ROZMIESZCZENIA.



SPIS SPECYFIKACJI TECHNICZNEJ

ST S-00.00. Wymagania ogdlne

K-01.00.00 Odtworzenie trasy i punktow wysokosciowych
K-01.01.00 Roboty drogowe

K-02.01.00 Roboty ziemne

K-03.01.00 Roboty montazowe

K-04.01.00 Przepompownie $ciekéw

K-05.01.00 Systemy sterowania przepompowni $ciekow
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ST S-00.00. WYMAGANIA OGOLNE
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WSTEP
Przedmiot specyfikacji technicznej

Przedmiotem specyfikacji technicznych sg wymagania techniczne i realizacyjne
dotyczace:

- wykonania i odbioru robot

- ustosunkowania si¢ do roszczen Zamawiajacego

- wypelnienia zobowigzan ubezpieczeniowych i gwarancyjnych

- innych wymagan okre§lonych przez Zamawiajacego

Wymagania powyzsze zwigzane s3: z budowa kanalizacji sanitarnej grawitacyjnej
z przykanalikami, przepompowniami $ciekow z rurociggami ttocznymi i zasilaniem
energetycznym oraz budowy systemu higienizacji osadu wykonywanej podczas
inwestycji : ,, Budowa kanalizacji sanitarnej z przykanalikami i przepompowniami
w gminie Sieroszewice w miejscowosciach Sieroszewice i Psary ”

Zakres stosowania ST

Specyfikacja Techniczna jest stosowana jako dokument przetargowy i umowny przy
Realizacji robot, zgodnie z zakresem wymienionym w punkcie 1.3.

Zakres robot objetych ST

Wymagania ogdlne nalezy rozumie¢ i stosowa¢ w powigzaniu z nizej
wymienionymi Specyfikacjami Technicznymi:

ST S-00.00 Wymagania ogoélne

K-01.00.00 Odtworzenie trasy i punktéow wysokosciowych
K-01.01.00 Roboty drogowe

K-02.01.00 Roboty ziemne

K-03.01.00 Roboty montazowe

K-04.01.00 Przepompownie Sciekow

K-05.01.00 Systemy sterowania przepompowni $ciekow

Niezaleznie od postanowien Warunkoéw umownych normy panstwowe,
specyfikacje techniczne, instrukcje i przepisy, w tym Polskie Normy i wytyczne
wymienione w Specyfikacjach Technicznych, b¢dg stosowane przez Wykonawce w
jezyku polskim.

Okreslenia podstawowe
Uzyte w ST wymienione ponizej okreslenia nalezy rozumie¢ w kazdym przypadku

nastepujaco

Chodnik —wyznaczony pas terenu przy jezdni lub odsuniety od jezdni, przeznaczony
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do ruch pieszych i odpowiednio utwardzony.

Droga — wydzielony pas terenu przeznaczony do ruchu lub postoju pojazdéw oraz
ruchu pieszych, wraz z wszelkimi urzadzeniami technicznymi zwigzanymi z
prowadzeniem i zabezpieczeniem ruchu.

Droga tymczasowa - droga specjalnie przygotowana, przeznaczona do ruchu
pojazdéw obstugujacych zadanie budowlane na czas wykonania, przewidziana do
usuniecia po jego zakonczeniu.

Dziennik budowy - okresla Zarzadzenie Ministra Gospodarki Przestrzennej i
Budownictwa z dnia 15 grudnia 1994r.

Jezdnia — cze$¢ korony drogi przeznaczona do ruchu pojazdow

Inwestor lub Zamawiajacy — rozumie si¢ przez to udzielajacego zamodwienia, tj.
Gming Sieroszewice

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

Inspektor nadzoru — rozumie si¢ przez to osobe powotang przez Inwestora, o
uprawnieniach okreslonych w punktach ustawy ,,Prawo budowlane”, ktorej pelne
nazwisko lub nazwa wymienione sg umowie.

Ksiegga Obmiaru - akceptowany przez inspektora nadzoru zeszyt z
ponumerowanymi stronami shuzacy do wpisywania przez Wykonawce obmiaru
dokonywanych robot w formie wyliczen, szkicow i1 ew. dodatkowych zatgcznikdw.
Wpisy w Ksigdze Obmiaru podlegaja potwierdzeniu przez inspektora nadzoru.

Materialy i urzadzenia — wszelkie tworzywa oraz urzadzenia techniczne, niezbe¢dne
do wykonania robot, zgodnie z dokumentacja projektowa 1 Specyfikacjami
Technicznymi, zaakceptowane przez inspektora nadzoru.

Nawierzchnia — warstwa lub zespot warstw shuzacych do przejmowania i
rozktadania obcigzen od ruchu na podloze gruntowe i1 zapewniajagcych dogodne
warunki dla ruchu.

A/ warstwa §cierna — gorna warstwa nawierzchni poddana bezposrednio
oddziatywaniu ruchu i czynnikdéw atmosferycznych.

B/ podbudowa — dolna cze$¢ nawierzchni stuzgca do przenoszenia obcigzen od
ruchu na podtoze

Odpowiednia (bliska) zgodno$¢ — zgodno$¢ wykonywania robot z dopuszczonymi
tolerancjami, a jesli przedziat tolerancji nie zostat okreslony — z przecigtnymi
tolerancjami, przyjmowanymi zwyczajowo dla danego rodzaju robdt budowlanych.
Projektant — uprawniona osoba prawna lub fizyczna bedaca autorem dokumentacji
projektowe;j.

Przeszkoda naturalna — element srodowiska naturalnego, stanowigcy utrudnienia w
realizacji zadania budowlanego, np. dolina, bagno, rzeka, row itp.
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Przeszkoda sztuczna — dzieto ludzkie, stanowigce utrudnienie w realizacji zadania
budowlanego, np. droga, kolej, rurociag itp.

Ogolne wymagania dotyczace robot

Wykonawca robdt jest odpowiedzialny za jako$¢ ich wykonania oraz za ich
zgodno$¢ z dokumentacja projektowa, Specyfikacjami Technicznymi i poleceniami
inspektora nadzoru.

Przekazanie terenu budowy

Zamawiajacy w terminie okreslonym w umowie przekaze Wykonawcy teren budowy
wraz ze wszystkimi wymaganymi uzgodnieniami prawnymi i administracyjnymi,
lokalizacje i wspotrzedne punktow gtownych trasy oraz reperow, Dziennik budowy i
Ksigge obmiaru robot (o ile jest wymagana) oraz dwa egzemplarze dokumentacji
projektowej i dwa komplety ST.

Na Wykonawcy spoczywa odpowiedzialno$¢ za ochrone powierzonych mu punktow
pomiarowych do chwili odbioru koncowego robdt, a uszkodzone lub zniszczone
znaki geodezyjne Wykonawca odtworzy i utrwali na wlasny koszt.

Dokumentacja projektowa

Dokumentacja projektowa, bedaca elementem dokumentdéw przetargowych, zawiera:
1. Opis techniczny

2. RysunKi

3. Przedmiary robot

Wykonawca w ramach ceny umownej opracuje nastepujagce dokumentacje
projektowe:

- odtworzenie nawierzchni jezdni 1 chodnika na odcinku realizacji robot

- projekt organizacji ruchu na czas realizacji robot

Jezeli w trakcie wykonywania robot okaze si¢ koniecznym uzupelnienie
dokumentacji projektowej przekazanej przez Zamawiajacego, Wykonawca sporzadzi
brakujace rysunki i ST na wilasny koszt w 4 egzemplarzach i1 przedtozy je
inspektorowi nadzoru do zatwierdzenia.

Zabezpieczenie terenu budowy

Wykonawca jest zobowigzany do utrzymania ruchu publicznego na terenie budowy,
w okresie trwania realizacji umowy az do zakonczenia i odbioru koncowego robot.
Przed przystgpieniem do robdt Wykonawca przedstawi inspektorowi nadzoru do
zatwierdzenia uzgodniony z odpowiednim zarzadem drogi i organem zarzadzajacym
ruchem projekt organizacji ruchu i zabezpieczenia rob6t w okresie trwania budowy.
W zaleznosci od potrzeb i postgpu robdt projekt organizacji ruchu powinien by¢
aktualizowany przez Wykonawce na biezaco.

W czasie wykonywania robot Wykonawca dostarczy, zainstaluje 1 bedzie obstugiwat
wszystkie tymczasowe urzadzenia zabezpieczajace takie jak: zapory, S$wiatta
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ostrzegawcze, sygnaty itp., zapewniajac w ten sposob bezpieczenstwo pojazdow i
pieszych.

Wykonawca zapewni stale warunki widoczno$ci w dzien i w nocy tych zapor

I znakoéw, dla ktorych jest to nieodzowne ze wzgledoéw bezpieczenstwa.

Wszystkie znaki, zapory i urzadzenia zabezpieczajace beda akceptowane przez
Inspektora nadzoru.

Fakt przystapienia do robot Wykonawca obwiesci publicznie przed ich rozpoczgciem
przez umieszczenie tablicy informacyjnej, ktora bedzie zawierala informacje
dotyczace prowadzonych robot. Tablica informacyjna bedzie utrzymywana przez
Wykonawce w dobrym stanie przez caty okres realizacji robdt. Tablica informacyjna
winna by¢ zgodna z Rozporzadzeniem Ministra Gospodarki Przestrzennej i
Budownictwa z dnia 15.12.1995 r.

Ochrona srodowiska w czasie wykonywania robot

Wykonawca ma obowigzek znaé¢ i stosowa¢ w czasie prowadzenia robot wszelkie
przepisy dotyczace ochrony srodowiska naturalnego.
W okresie trwania budowy i wykanczania robot Wykonawca bedzie:

a) utrzymywac plac budowy i wykopy w stanie bez wody stojacej,

b) podejmowac wszelkie uzasadnione kroki majgce na celu stosowanie si¢ do
przepisow 1 norm dotyczacych ochrony srodowiska na terenie 1 wokot placu
budowy oraz bedzie unika¢ uszkodzen lub ucigzliwosci dla os6b lub wlasnosci
spotecznej 1 innych, a wynikajacych ze skazenia, hatasu lub innych przyczyn
powstatych w nastepstwie jego sposobu dziatania. Stosujac si¢ do tych wymagan
bedzie miat szczegdlny wzglad na:

1. Lokalizacj¢ baz, warsztatow, magazynow, sktadowisk, ukopow 1 drog
dojazdowych,
2. Srodki ostroznosci i zabezpieczenia przed:
- zanieczyszczeniem zbiornikow i ciekdéw wodnych substancjami
toksycznymi,
- zanieczyszczeniem powietrza pytami 1 gazami,
- mozliwo$cig powstania pozaru.

Ochrona przeciwpozarowa

Wykonawca bedzie przestrzega¢ przepisOw ochrony przeciwpozarowe;.
Wykonawca bedzie utrzymywac sprawny sprzet przeciwpozarowy, wymagany przez
odpowiednie przepisy, na terenie baz produkcyjnych, w pomieszczeniach biurowych,
mieszkalnych i magazynowych oraz w maszynach i pojazdach.

Materiaty fatwopalne beda sktadowane w sposob zgodny z odpowiednimi przepisami
1 zabezpieczone przed dostepem osob trzecich.

Wykonawca bedzie odpowiedzialny za wszelkie straty spowodowane pozarem
wywotanym jako rezultat realizacji robodt albo przez personel Wykonawcy.

Materiaty szkodliwe dla otoczenia
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Materiaty, ktore w sposob trwaly sg szkodliwe dla otoczenia, nie b¢da dopuszczone
do uzycia.

Nie dopuszcza si¢ do uzycia materiatow wywotujacych szkodliwe promieniowanie o
stezeniu wigkszym od dopuszczalnego.

Wszelkie materialy odpadowe uzyte do robot beda mialy swiadectwa dopuszczenia,
wydane przez uprawniong jednostke, jednoznacznie okreslajace brak szkodliwego
oddziatywania tych materiatéw na §rodowisko.

Materiaty, ktore sg szkodliwe dla otoczenia tylko w czasie robot, a po zakonczeniu
robot ich szkodliwos¢ znika (np. materiaty pylaste) moga by¢ uzyte pod

warunkiem przestrzegania wymagan technologicznych dotyczacych ich
wbudowania. Jezeli wymagaja tego odpowiednie przepisy Zamawiajacy powinien
otrzymac¢ zgode¢ na uzycie tych materialdéw od wilasciwych organow administracji
panstwowej.

Ochrona wtasnos$ci publicznej 1 prywatne;j

Wykonawca odpowiada za ochrong instalacji na powierzchni ziemi i za urzadzenia
podziemne, takie jak rurociagi, kable itp. oraz uzyska od odpowiednich wtadz
bedacych wiascicielami tych urzadzen potwierdzenie informacji dostarczonych mu
przez Zamawiajacego w ramach planu ich lokalizacji. Wykonawca zapewni
wlasciwe oznaczenie i zabezpieczenie przed uszkodzeniem tych instalacji i urzadzen
w czasie trwania budowy. Wykonawca zobowigzany jest umie$ci¢ w swoim
harmonogramie rezerwe czasowa dla wszelkiego rodzaju robot, ktére majg byé
wykonane w zakresie przetozenia instalacji 1 urzadzen podziemnych na terenie
budowy i powiadomi¢ inspektora nadzoru i wladze lokalne o zamiarze rozpoczecia
robot. O fakcie przypadkowego uszkodzenia tych instalacji Wykonawca
bezzwlocznie powiadomi inspektora nadzoru 1 zainteresowane wtadze oraz bedzie z
nimi wspotpracowat dostarczajac wszelkiej pomocy potrzebnej przy dokonywaniu
napraw. Wykonawca bedzie odpowiada¢ za wszelkie spowodowane przez

jego dzialania uszkodzenia instalacji na powierzchni ziemi i urzadzen podziemnych
wykazanych w dokumentach dostarczonych mu przez Zamawiajacego.

Ograniczenie obcigzen osi pojazdu

Wykonawca stosowac si¢ bedzie do ustawionych ograniczen obcigzenia na o0$

przy transporcie materialow 1 wyposazenia na i z terenu robot. Uzyska on wszelkie
niezbedne zezwolenia od wtadz co do przewozu nietypowych wagowo tadunkow 1
w sposob ciagly bedzie o kazdym takim przewozie powiadamiat inspektora nadzoru.
Pojazdy i fadunki powodujace nadmierne obcigzenia osiowe nie bedg dopuszczone
na §wiezo ukonczony fragment budowy w obrebie placu budowy i Wykonawca
bedzie odpowiadatl za naprawe wszelkich robdt w ten sposob uszkodzonych,

zgodnie z poleceniami inspektora nadzoru.

Bezpieczenstwo 1 higiena pracy

Podczas realizacji robot Wykonawca bedzie przestrzegaé przepisow dotyczacych
Bezpieczenstwa 1 higieny pracy.

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

Wykonawca zapewni i bedzie utrzymywat wszelkie urzadzenia zabezpieczajace,
socjalne oraz sprzet i odpowiednig odziez dla ochrony zycia i zdrowia 0s6b
zatrudnionych na budowie oraz dla zapewnienia bezpieczenstwa publicznego.

Uznaje si¢, ze wszelkie koszty zwigzane z wypelnieniem wymagan bezpieczenstwa
okreslonych powyzej sag uwzglednione w cenie umowne;j.

Ochrona rob6t

Wykonawca begdzie odpowiedzialny za ochrone robot i za wszelkie materiaty 1
urzadzenia uzyte do robdt od daty rozpoczecia do daty zakonczenia robot przez
inspektora nadzoru oraz begdzie utrzymywac roboty do tego czasu.

Utrzymanie powinno by¢ prowadzone w taki sposob, aby budowla lub jej elementy
byly w zadowalajacym stanie przez caty czas, do momentu odbioru koncowego.
Inspektor nadzoru moze wstrzymac roboty, jesli Wykonawca w jakimkolwiek czasie
Zaniedba ich utrzymania — w tym przypadku na polecenie inspektora nadzoru
Powinien rozpocza¢ roboty utrzymaniowe nie pozniej niz 24 godziny po otrzymania
tego polecenia.

Stosowanie si¢ do prawa i innych przepisow

Wykonawca zobowigzany jest zna¢ wszystkie przepisy wydane przez wiadze
centralne i miejscowe oraz inne przepisy i wytyczne, ktore sa w jakikolwiek

sposob zwigzane z robotami i bedzie w pelni odpowiedzialny za przestrzeganie tych
praw, przepisOw i wytycznych podczas prowadzenia robot.

Wykonawca bedzie przestrzegaé praw patentowych i bedzie w peini odpowiedzialny
za wypehlienie wszelkich wymagan prawnych odno$nie wykorzystania
opatentowanych urzadzen lub metod 1 w sposob ciaggly bedzie informowac
inspektora nadzoru o swoich dziataniach, przedstawiajac kopie zezwolen i inne
odnos$ne dokumenty.

MATERIALY

Zrodla uzyskania materialow

Co najmniej na trzy tygodnie przed zaplanowanym wykorzystaniem jakichkolwiek
materialdw przeznaczonych do robdt Wykonawca przedstawi szczegotowe
informacje dotyczace proponowanego zrodla wytwarzania, zamawiania lub
wydobywania tych materiatow 1 odpowiednie $wiadectwa badan laboratoryjnych
oraz probki do zatwierdzenia przez inspektora nadzoru.

Zatwierdzenie przez inspektora nadzoru pewnych materiatow z danego zrodta nie
oznacza automatycznie, ze wszelkie materialty z danego Zrodta uzyskaja
zatwierdzenie.

Wykonawca zobowigzany jest do prowadzenia badan materialow w celu
udokumentowania, ze materiaty uzyskane z dopuszczonego zrodta w sposob ciagly
spelniaja wymagania Specyfikacji Technicznych w czasie postepu robot.
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Pozyskiwanie materialow miejscowych

Wykonawca odpowiada za uzyskanie pozwolen od wiascicieli i odno$nych wtadz na
pozyskanie materialow z jakichkolwiek zrodel miejscowych wiaczajac w to zrodta
wskazane przez Zamawiajgcego i jest zobowigzany dostarczy¢ inspektorowi nadzoru
wymagane dokumenty przed rozpoczeciem eksploatacji zrodia.

Wykonawca przedstawi dokumentacj¢ zawierajacg raporty z badan terenowych i
laboratoryjnych oraz proponowang przez siebie metod¢ wydobycia 1 selekcji do
zatwierdzenia przez inspektora nadzoru.

Wykonawca ponosi odpowiedzialno$¢ za spelnienie wymagan iloSciowych i
jako$ciowych materiatow z jakiegokolwiek zrodta.

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

Wszystkie odpowiednie materiaty pozyskane z wykopow na plac budowy lub z
innych miejsc wskazanych w umowie beda wykorzystane do robdt lub odwiezione
na odktad odpowiednio do wymagan umowy lub wskazania inspektora nadzoru.

Z wyjatkiem uzyskania na to pisemnej zgody inspektora nadzoru, Wykonawca nie
bedzie prowadzi¢ zadnych wykopoéw w obrebie placu budowy poza tymi, ktore
zostaty wyszczegolnione w umowie.

Eksploatacja zrodet materiatdéw bedzie zgodna z wszelkimi regulacjami prawnymi
obowigzujacymi na danym obszarze.

2.3. Inspekcja wytworni materialow

Wytwornie materiatdow moga by¢ okresowo kontrolowane przez inspektora nadzoru

w celu sprawdzenia zgodnosci stosowanych metod produkcyjnych z wymaganiami

Specyfikacji technicznych. Probki materiatow moga by¢ pobierane przez inspektora

nadzoru w celu sprawdzenia ich wtasciwosci. Wynik tych kontroli bedzie podstawa

akceptacji okreslonej partii materialdow pod wzgledem jakosci.

W przypadku, gdy inspektor nadzoru begdzie przeprowadzat inspekcje wytworni beda

zachowane nastepujace warunki:

a) inspektor nadzoru bedzie nadal mial zapewniong wspdtprace i pomoc
Wykonawcy oraz producenta materiatlow w czasie prowadzenia inspekcji,

b) inspektor nadzoru bedzie miat wolny dostgp, w dowolnym czasie, do tych czesci
wytworni, gdzie odbywa si¢ produkcja materiatow przeznaczonych do realizacji

umowy.

2.4.Materialy nie odpowiadajace wymaganiom Specyfikacji Technicznych

Materialy nie odpowiadajace wymaganiom Specyfikacji Technicznych zostang przez
Wykonawce wywiezione z placu budowy, badz ztozone w miejscu wskazanym przez
inspektora nadzoru. Jesli inspektor nadzoru zezwoli Wykonawcy na uzycie tych
materiatdw do innych robot, niz te dla ktorych zostaty zakupione, to koszt tych
materialow zostanie przewartosciowany przez inspektora nadzoru.
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Kazdy rodzaj robdt, w ktorym znajduja si¢ nie zbadane i nie zaakceptowane
materiaty, Wykonawca wykonuje na wiasne ryzyko, liczac si¢ z jego nie przyjeciem
1 niezaptaceniem.

2.5.Przechowywanie i skladowanie materialow

Wykonawca, zapewni aby tymczasowo sktadowane materiaty, do czasu gdy beda
one potrzebne do robot, byly zabezpieczone przed zanieczyszczeniem, zachowaty
swoja jakos¢ 1 wiasciwos¢ do robdt i byty dostepne do kontroli przez inspektora
nadzoru. Miejsca czasowego sktadania b¢dg zlokalizowane w obrebie placu budowy
w miejscach uzgodnionych z inspektorem nadzoru lub poza placem budowy, w
miejscach zorganizowanych prze Wykonawce.

2.6.Wariantowe stosowanie materialow

Jesli dokumentacja projektowa lub ST przewiduja mozliwos¢ wariantowego
zastosowania rodzaju materiatu w wykonywanych robotach, Wykonawca powiadomi
inspektora nadzoru o swoim zamiarze co najmniej 3 tygodnie przed uzyciem
materialu, albo w okresie dluzszym, jesli bedzie to wymagane dla badan
prowadzonych przez inspektora nadzoru. Wybrany i zaakceptowany rodzaj materiatu
nie moze by¢ zmieniany bez zgody inspektora nadzoru.

3. SPRZET

Wykonawca jest zobowigzany do uzywania jedynie takiego sprzgtu, ktéry nie
spowoduje niekorzystnego wptywu na jako$¢ wykonywanych robot. Sprzet uzywany
do robdt powinien by¢ zgodny z oferta Wykonawcy 1 powinien odpowiada¢ pod
wzgledem typow 1 ilosci wskazaniom w ST, SZJ lub w projekcie organizacji robot,
zaakceptowanym przez inspektora nadzoru. W przypadku braku ustalen w wyzej
wymienionych dokumentach sprzet powinien by¢ uzgodniony i zaakceptowany przez
inspektora nadzoru.

Liczba 1 wydajno$¢ sprzetu bedzie gwarantowac przeprowadzenie robdt, zgodnie z
zasadami okre$lonymi w dokumentacji projektowej, ST 1 wskazaniach inspektora
nadzoru, w terminie przewidzianym umowa.

Sprzet bedacy wilasnoscig Wykonawcy lub wynajety do wykonania robot ma by¢
utrzymywany w dobrym stanie i gotowosci do pracy. Bedzie on zgodny z normami
ochrony srodowiska 1 przepisami dotyczacymi jego uzytkowania.

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

Jezeli dokumentacja projektowa lub ST przewiduja mozliwos¢ wariantowego uzycia
sprzetu przy wykonywanych robotach, Wykonawca powiadomi inspektora nadzoru o
swoim zamiarze wyboru i uzyska jego akceptacje przed uzyciem sprzetu.

Wybrany sprzet, po akceptacji inspektora nadzoru, nie moze by¢ poOzniej
zmieniany bez jego zgody.

Jakikolwiek sprzet, maszyny, urzadzenia i narzedzia nie gwarantuje

zachowania jakosci 1 warunkow wyszczegdlnionych w umowie, zostang przez
inspektora nadzoru zdyskwalifikowane i nie dopuszczone do robot.

4. TRANSPORT
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Wykonawca jest zobowigzany do stosowania jedynie takich §rodkow transportu,
ktore nie wptyng niekorzystnie na jakos¢ wykonywanych robo6t i wlasciwosci
przewozonych materiatow 1 urzadzen. Liczba $rodkow transportu begdzie zapewniaé
prowadzenie robot zgodnie z zasadami okreslonymi w dokumentacji projektowej, ST
1 wskazaniach inspektora nadzoru, w terminie przewidzianym umowa.

Przy ruchu na drogach publicznych pojazdy bedg spetnia¢ wymagania dotyczace
przepisow ruchu drogowego w odniesieniu do dopuszczalnych obcigzen na osie i
innych parametréw technicznych.

Srodki transportu nie odpowiadajace warunkom umowy na polecenie inspektora
nadzoru b¢da usuniete z placu budowy.

Wykonawca bedzie utrzymywat w czystosci drogi publiczne oraz dojazdy do placu
budowy, na wtasny koszt.

5. WYKONANIE ROBOT

5.1.

Ogolne zasady wykonywania robodt

Wykonawca jest odpowiedzialny za prowadzenie robot zgodnie z warunkami
Umowy, oraz za jako$¢ zastosowanych materialdéw i wykonywanych robot, za

ich zgodno$¢ z dokumentacja projektowa, wymaganiami ST, SZJ, projektu
organizacji robdt oraz poleceniami inspektora nadzoru.

Wykonawca ponosi odpowiedzialno$¢ za doktadne wytyczenie w planie 1
wyznaczenie wszystkich elementdw robdt zgodnie z dokumentacja projektowa, lub
przekazanymi na pi$mie instrukcjami inspektora nadzoru.

Wykonawca na wtasny koszt skoryguje wszelkie pomyiki i btedy w czasie trwania
robot, jesli wymagac tego bedzie inspektor nadzoru.

Sprawdzenie wytyczenia robot lub wyznaczenie wysokosci przez inspektora
nadzoru nie zwalnia Wykonawcy od odpowiedzialnosci za ich doktadnos¢.

Decyzje inspektora nadzoru dotyczgce akceptacji lub odrzucenia materiatow i
elementow robot beda oparte na wymaganiach sformutowanych w umowie,
dokumentacji projektowej, ST, normach i wytycznych. Przy podejmowaniu decyzji
inspektor nadzoru uwzglednia wyniki badan materiatow i1 robot, rozrzuty normalnie
wystepujace przy produkcji 1 przy badaniach materiatow, doswiadczenia z
przesztosci, wyniki badan naukowych oraz inne czynniki wptywajace na rozwazang
kwestig.

Polecenia inspektora nadzoru bgda wykonywane nie pdzniej niz w czasie przez
niego wyznaczonym, po ich otrzymaniu przez Wykonawce, pod grozba zatrzymania
robot. Wszelkie dodatkowe koszty z tego tytutu ponosi Wykonawca.

6. KONTROLA JAKOSCI ROBOT

6.1.

System Zapewnienia Jakosci (SZJ)

Wykonawca jest odpowiedzialny za jako§¢ swoich robot i robdt podwykonawcow.
O ile umowa to przewiduje Wykonawca dostarczy inspektorowi nadzoru do
zatwierdzenia szczegOly swojego Systemu Zapewnienia Jakosci, w ktoérym
przedstawi on zamierzony sposob wykonywania robot, mozliwo$ci techniczne,
kadrowe 1 organizacyjne, gwarantujagce wykonanie robot zgodnie z dokumentacja
projektowa, ST oraz poleceniami i ustaleniami inspektora nadzoru.
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System zapewnienia jako$ci bedzie zawierac:

a) czes¢ ogolng opisujaca:

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

- organizacj¢ robot na budowie wraz z oznakowaniem robot

- BHP

- wykaz zespoldow roboczych, ich kwalifikacje 1 przygotowanie
praktyczne

- wykaz oséb odpowiedzialnych za jako$¢ 1 terminowo$¢ wykonania
poszczegbdlnych elementow robot

- sposob i procedur¢ proponowanej kontroli i sterowania jako$cig wykonywanych
robot

b) cze$¢ szczegdtowa opisujacy dla kazdego rodzaju robot:

-  wykaz maszyn i1 urzadzen stosowanych na budowie, z ich parametrami
technicznymi

- rodzaje i ilo$¢ srodkéw transportu wraz z metodami zatadunku i
roztadunku

- metod¢ magazynowania materialow

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

- sposob i procedure badan prowadzonych podczas dostaw materiatow

- sposob i procedure badan ( lub prob ) prowadzonych podczas wykonywania
poszczegblnych elementow robot

- sposOb postgpowania z materiatami i1 robotami, w przypadku gdy nie
odpowiadaja wymaganiom

Zasady kontroli jakoSci robot

Celem kontroli jakos$ci bedzie osiagnigcie zalozonej jako$ci robot.

Wykonawca jest odpowiedzialny za petng kontrole robot 1 jako$¢ materiatdw.
Wykonawca zapewni odpowiedni system kontroli, wiaczajac personel, sprzet,
zaopatrzenie 1 wszystkie urzadzenia niezbedne do pobierania probek i1 badan
materialdw oraz robot.

Przed zatwierdzeniem systemu kontroli jako$ci inspektor nadzoru moze zada¢ od
Wykonawcy przeprowadzenia badan w celu zademonstrowania, Ze poziom ich
wykonywania jest zadowalajacy.

Wykonawca bedzie przeprowadza¢ pomiary i badania materialow oraz robot z
czestotliwoscig zapewniajacg stwierdzenie, ze roboty wykonano zgodnie z
wymaganiami zawartymi w dokumentacji projektowej i ST.

Minimalne wymagania co do zakresu badan 1 ich czgstotliwos¢ sg okreslone w ST,
normach 1 wytycznych. W przypadku, gdy nie zostaly one tam okreslone, inspektor
nadzoru ustali jaki zakres kontroli jest konieczny, aby zapewni¢ wykonanie robot
zgodnie z warunkami umowy. Wykonawca dostarczy inspektorowi nadzoru
swiadectwa, ze wszystkie stosowane urzadzenia i1 sprzet badawczy posiadajg wazng
legalizacj¢, zostaly prawidtowo wykalibrowane i odpowiadaja wymaganiom norm
okreslajacych procedury badan.

Wszystkie koszty zwigzane z organizowaniem i prowadzeniem badan materialow
ponosi Wykonawca.
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Pobieranie probek

Probki bedg pobierane losowo. Zaleca si¢ stosowanie statystycznych metod
pobierania probek, opartych na zasadzie, ze wszystkie jednostkowe elementy
produkcji moga by¢ z jednakowym prawdopodobienstwem wytypowane do badan.
Inspektor nadzoru bedzie miat zapewniong mozliwos¢ udzialu w pobieraniu proébek
Na zlecenie inspektora nadzoru Wykonawca bedzie przeprowadza¢ dodatkowe
badania tych materialow, ktore budza watpliwos¢ co do jakosci, o ile

kwestionowane materialy nie zostang przez Wykonawce usunigte lub ulepszone z
wlasnej woli. Koszty tych dodatkowych badan pokrywa Wykonawca tylko w
przypadku stwierdzenia usterek, w przeciwnym przypadku koszty te pokrywa
Zamawiajacy.

Pojemniki do pobierania probek bgda dostarczone przez Wykonawce i zatwierdzone
przez inspektora nadzoru. Prébki dostarczone przez Wykonawce do badan
wykonywanych przez inspektora nadzoru beda odpowiednio opisane i oznakowane,
w sposoOb zaakceptowany przez inspektora nadzoru.

Badania i pomiary

Wszystkie badania i pomiary beda przeprowadzone zgodnie z wymaganiami

norm. W przypadku, gdy normy nie obejmuja jakiegokolwiek badania

wymaganego w ST, stosowa¢ mozna polskie wytyczne, albo inne procedury,
zaakceptowane przez inspektora nadzoru.

Przed przystgpieniem do pomiarow lub badan Wykonawca powiadomi inspektora
nadzoru o rodzaju, miejscu i terminie pomiaru lub badania. Po wykonaniu pomiaru
lub badania, Wykonawca przedstawi na pi$mie ich wyniki do akceptacji inspektora
nadzoru.

Raporty z badan

Wykonawca bedzie przekazywac inspektorowi nadzoru kopie raportow z

wynikami badan jak najszybciej, nie pdzniej jednak niz w terminie okreslonym w
programie zapewnienia jakoS$ci.

Wiyniki badan ( kopie ) beda przekazywane inspektorowi nadzoru na

formularzach wedlug dostarczonego przez niego wzoru lub innych, przez niego
zaaprobowanych.

Badania prowadzone przez inspektora nadzoru

Do celéow kontroli jako$ci 1 zatwierdzenia inspektor nadzoru uprawniony jest do
dokonania kontroli, pobierania probek 1 badania wszystkich materiatéw u

zrédta ich wytwarzania. Zapewniona mu bedzie wszelka potrzebna do tego pomoc

ze strony Wykonawcy 1 producenta materiatow.Inspektor nadzoru, po uprzedniej
weryfikacji systemu kontroli robdt prowadzonego przez Wykonawce, bedzie oceniaé
zgodno$¢ materialéw 1 robdt z wymaganiami ST na podstawie wynikéw badan
dostarczonych przez Wykonawce.

Inspektor nadzoru moze pobiera¢ probki materialéw i prowadzi¢ badania niezaleznie
od Wykonawcy, na swdj koszt. Jezeli wyniki tych badan wykaza, Ze raporty
Wykonawcy sa niewiarygodne, to inspektor nadzoru poleci Wykonawcy lub zleci
niezaleznemu laboratorium przeprowadzenie powtdrnych lub dodatkowych badan,
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albo oprze si¢ wylacznie na wlasnych badaniach przy ocenie zgodnos$ci materiatow i
robot z dokumentacjg projektowg i ST. W takim przypadku catkowite koszty badan i
pobierania probek poniesione zostang przez Wykonawce

Atesty jakoSci materialow i urzadzen

Przed wykonaniem badan jakos$ci materiatow przez Wykonawce, inspektor

nadzoru moze dopusci¢ do wuzycia materialy posiadajace atest producenta,
stwierdzajacy ich petng zgodno$¢ z warunkami podanymi w ST.

W przypadku materiatéw, dla ktorych atesty sa wymagane przez ST, kazda partia
dostarczona do robot bedzie posiadac atest.

Produkty przemystowe beda posiada¢ atesty wydane przez producenta, poparte

w razie potrzeby wynikami wykonanych przez niego badan. Kopie wynikow tych
badan beda dostarczone przez Wykonawce inspektorowi nadzoru.

Materiaty posiadajace atesty lub urzadzenia — wazne legitymacje moga by¢ badane

w dowolnym czasie. Jezeli zostanie stwierdzona niezgodno$¢ ich wiasciwosci z ST
to takie materiaty i/lub urzadzenia zostang odrzucone.

Dokumenty budowy
(1) Dziennik budowy

Dziennik budowy jest wymaganym dokumentem prawnym obowigzujacym
Zamawiajacego 1 Wykonawce w okresie od przekazania Wykonawcy placu budowy
do konca okresu gwarancyjnego. Odpowiedzialno$¢ za prowadzenie Dziennika
budowy zgodnie z obowigzujacymi przepisami spoczywa na Wykonawcy.

Zapisy w Dzienniku budowy beda dokonywane na biezaco 1 begda dotyczyc
przebiegu robot, stanu bezpieczenstwa ludzi i mienia oraz technicznej i gospodarczej
strony budowy.

Kazdy zapis w Dzienniku budowy bedzie opatrzony data jego wykonania,
podpisem osoby, ktéra dokonata zapisu, z podaniem jej imienia i nazwiska oraz
stanowiska stluzbowego. Zapisy beda czytelne, dokonane trwalg technika, w
porzadku chronologicznym, bezposrednio jeden po drugim, bez przerw.

Wszystkie zatagczone do Dziennika budowy protokoly i inne dokumenty beda jasno
ponumerowane, podpisane i1 opatrzone datg przez Wykonawce 1 inspektora nadzoru.

Do Dziennika budowy nalezy wpisywacé w szczegolnosci:

- date przekazania Wykonawcy placu budowy

- datg przekazania przez Zamawiajacego dokumentacji projektowe;j

- uzgodnienie przez inspektora nadzoru programu zapewnienia jakosci 1
harmonograméw robot

- terminy rozpoczecia i zakonczenia poszczegolnych elementow robot

- przebieg robot, trudnosci i przeszkody w ich prowadzeniu, daty, przyczyny i
okresy kazdego opdznienia

- uwagi i polecenia inspektora nadzoru

- daty zarzadzenia wstrzymania robot przez inspektora nadzoru, z podaniem
powodu

- zgloszenia i daty odbioru robot zanikajacych, ulegajacych zakryciu, czesciowych
1 koncowych odbioréw robot

- wyjasnienia, uwagi i propozycje Wykonawcy
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- stan pogody 1 temperatur¢ powietrza w okresie wykonywania robot
podlegajacych ograniczeniom lub wymaganiom szczegdélnym w zwigzku z
warunkami klimatycznymi

- zgodno$¢ rzeczywistych warunkéw geotechnicznych z ich opisem w
dokumentacji projektowej

- dane dotyczace czynnosci geodezyjnych (pomiarowych) dokonywanych przed i
w trakcie wykonywania robot

- dane dotyczace sposobu wykonywania bezpieczenstwa i zabezpieczenia robot

- dane dotyczace jakoSci materiatow, pobierania probek oraz wyniki
przeprowadzonych badan z podaniem, kto je przeprowadzit

- wyniki préb poszczegdlnych elementéw budowli z podaniem, kto je
przeprowadzit

- inne istotne informacje o przebiegu robot

Wszystkie propozycje, uwagi i wyjasnienia Wykonawcy, wpisane do Dziennika
budowy beda przedtozone inspektorowi nadzoru do ustosunkowania sig¢.

Wszystkie decyzje inspektora nadzoru wpisane do Dziennika budowy Wykonawca
podpisuje z zaznaczeniem ich przyjecia lub zajeciem stanowiska.

Wpis projektanta do Dziennika budowy obliguje inspektora nadzoru do
ustosunkowania sie¢.

(2) Ksi¢ga obmiaru

Ksigga obmiaru stanowi dokument pozwalajacy na zapisanie ilo§ciowe

faktycznego postepu kazdego z elementéw wykonanych robot. Szczegdtowe obmiary
wykonanych robodt przeprowadza si¢ w sposob ciagly w jednostkach przyjetych

w Wycenionym Przedmiarze robdt 1 wpisuje do Ksiggi Obmiaru.

(3) Pozostale dokumenty budowy

Do dokumentéw budowy zalicza si¢, oprocz wymienionych w punkcie (1) i (2),
nastepujace dokumenty:
a) pozwolenie na budowe
b) protokoty przekazania Wykonawcy placu budowy
€) umowy cywilno-prawne z osobami trzecimi i inne umowy
cywilno-prawne
d) protokoty odbioru robot
e) protokoty z narad i polecenia inspektora nadzoru
f) korespondencj¢ na budowie

(4) Przechowywanie dokumentow budowy

Dokumenty budowy beda przechowywane na placu budowy w miejscu odpowiednio
zabezpieczonym.

Zaginigcie ktoregokolwiek z dokumentow budowy spowoduje jego natychmiastowe
odtworzenie w formie przewidzianej prawem.

Wszelkie dokumenty budowy beda zawsze dostgpne dla inspektora nadzoru i
przedstawiane do wzgledu na zyczenie Zamawiajgcego.
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7. OBMIAR ROBOT

7.1.

7.2.

7.3.

7.4.

Ogolne zasady obmiaru robot

Obmiar robot bedzie okresla¢ faktyczny zakres wykonywanych robdt zgodnie z
dokumentacja projektowag 1 ST, w jednostkach ustalonych w wycenionym
przedmiarze robdt (kosztorysie ofertowym).

Obmiar robdt dokonuje Wykonawca po pisemnym powiadomieniu inspektora
nadzoru o zakresie obmierzanych roboét i terminie obmiaru, co najmniej na dwa dni
przed tym terminem. Wyniki obmiaru bedg wpisane do Ksiggi Obmiaru.

Jakikolwiek biad lub przeoczenie (opuszczenie) w ilosciach podanych w
Przedmiarze robot lub gdzie indziej w Specyfikacjach Technicznych nie zwalnia
Wykonawcy od obowigzku ukonczenia wszystkich robot. Biedne dane zostang
poprawione wg. instrukcji inspektora nadzoru na pismie.

Obmiar gotowych robot bedzie przeprowadzony z czgstotliwoscia wymagang do

celu miesiecznej ptatnosci na rzecz Wykonawcy lub w innym czasie okreslonym w
umowie lub oczekiwanym przez Wykonawce i inspektora nadzoru.

Zasady okreslania iloSci robot i materiatow

Dhugos¢ i odleglos¢ pomigdzy wyszczegdlnionymi punktami skrajnymi beda
obmierzone poziomo wzdhuz linii osiowe;.

Jesli Specyfikacje Techniczne wlasciwe dla danych robdt nie wymagaja tego

inaczej, objetosci beda wyliczone w m® jako dlugo$¢ pomnozong przez Sredni
przekro;.

Ilosci, ktore maja by¢ obmierzone wagowo, beda warzone w tonach lub kilogramach
zgodnie z wymaganiami Specyfikacji Technicznych.

Urzadzenia i sprz¢t pomiarowy

Wszystkie urzadzenia i sprz¢t pomiarowy, stosowany w czasie obmiaru robdt beda
zaakceptowane przez inspektora nadzoru. Urzadzenia 1 sprzet pomiarowy zostang
dostarczone przez Wykonawce.

Jezeli urzadzenia te lub sprz¢t wymagaja badan atestujacych to Wykonawca bedzie
posiada¢ wazne §wiadectwo legalizacji.

Wszystkie urzadzenia pomiarowe beda przez Wykonawce utrzymywane w dobrym
stanie, w catym okresie trwania robot.

Czas przeprowadzania obmiaru

Obmiary bgda przeprowadzone przed czesciowym lub koncowym odbiorem

robot, a takze w przypadku wystepowania dtuzszej przerwy w robotach i1 zmiany
podwykonawcow robot.

Wszystkie obmiary rob6t zanikajgcych przeprowadza si¢ w czasie ich

wykonywania .

Wszystkie roboty pomiarowe do obmiaru oraz nieodzowne obliczenia beda
wykonane w sposob zrozumiaty i1 jednoznaczny.

Wymiary skomplikowanych powierzchni lub objetosci beda uzupelnione
odpowiednimi szkicami umieszczonymi na karcie Ksiegi Obmiaru. W razie braku
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miejsca szkice mogg by¢ dotaczone w formie oddzielnego zatacznika do Ksiggi
Obmiaru, ktérego format zostanie uzgodniony z inspektorem nadzoru.

ODBIOR ROBOT
Rodzaje odbioréw robot

W zaleznosci od wustalen roboty podlegaja nastgpujagcym etapom odbioru,
dokonywanym przez inspektora nadzoru przy udziale Wykonawcy:

a) odbiorowi robot zanikajacych i ulegajgcych zakryciu

b) odbiorowi czesSciowemu

¢) odbiorowi koncowemu

d) odbiorowi ostatecznemu

Odbior robot zanikajacych i ulegajacych zakryciu

Odbior robot zanikajacych i ulegajacych zakryciu polega na finalnej ocenie ilosci i
jako$ci wykonywanych robot, ktore w dalszym procesie realizacji ulegaja zakryciu.
Odbidr robot takich prac bedzie dokonany w czasie umozliwiajacym wykonanie
ewentualnych korekt i poprawek bez hamowania ogolnego postgpu robot.

Odbioru robot dokonuje inspektor nadzoru.

Gotowos¢ danej czesci robdt do odbioru zglasza Wykonawca wpisem do Dziennika
budowy z jednoczesnym powiadomieniem inspektora nadzoru.

Odbior bedzie przeprowadzony niezwlocznie, nie pdzniej jednak niz w ciaggu 3 dni
od daty zgloszenia wpisem do Dziennika budowy i powiadomienia o tym fakcie
inspektora nadzoru.

Jakos¢ 1 1los¢ robot ulegajacych zakryciu ocenia inspektor nadzoru na podstawie
dokumentéw zawierajacych komplet wynikow badan laboratoryjnych i w oparciu o
przeprowadzone pomiary, w Kkonfrontacji z dokumentacja projektowa, ST i
uprzednimi ustaleniami.

Odbior czesciowy

Odbiodr czgsciowy polega na ocenie ilosci 1 jakosci wykonanych cze$ci robot.
Odbioru czesciowego robot dokonuje si¢ wg. zasad jak przy odbiorze koncowym
robot.

Odbior koncowy robot

Odbiér koncowy polega na finalnej ocenie rzeczywistego zuzycia materialow i
robocizny robot w odniesieniu do ich ilo$ci , jakoSci 1 kosztow.

Calkowite zakonczenie robdt oraz gotowos¢ do odbioru koncowego bedzie
stwierdzona przez Wykonawce wpisem do Dziennika budowy z bezzwlocznym
powiadomieniem na pi$mie o tym fakcie inspektora nadzoru.

Odbidér koncowy robot nastagpi w terminie ustalonym w dokumentach umownych,
liczac od dnia potwierdzenia przez inspektora nadzoru zakonczenia robot i przejgcia
dokumentow, o ktorych mowa w punkcie 8.5.

Odbioru koncowego robot dokona komisja wyznaczona przez Zamawiajacego

w obecno$ci inspektora nadzoru 1 Wykonawcy. Komisja odbierajgca roboty
wskazana przez Zamawiajacego dokona ich oceny jakosciowej na podstawie
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przedlozonych dokumentdéw, wynikéw badan i pomiardéw, oceny wizualnej oraz
zgodno$¢ wykonania robot z dokumentacja projektowa i ST.

W  przypadku niewykonania wyznaczonych robdt poprawkowych lub robot
uzupetniajacych lub robotach wykonczeniowych, komisja przerwie swoje czynno$ci
1 ustali nowy termin odbioru koncowego.

W przypadku stwierdzenia przez komisje, ze jako$¢ wykonywanych robot w
poszczegolnych asortymentach nieznacznie odbiega od wymaganej dokumentacja
projektowa 1 ST z uwzglednieniem tolerancji 1 nie ma wigkszego wptywu na

cechy eksploatacyjne obiektu i bezpieczenstwo ruchu, komisja dokona potracen,
oceniajagc pomniejszong warto$¢ wykonywanych robot w stosunku do wymagan w
dokumentach umownych.

Dokumenty do odbioru koncowego robot

Do odbioru koncowego Wykonawca jest zobowigzany przygotowacé nastepujgce

dokumenty:

- dokumentacje¢ projektowa z naniesionymi zmianami, w tym geodezyjna,

- Specyfikacje Techniczne,

- uwagi 1 =zalecenia inspektora nadzoru, zwlaszcza przy odbiorze robdt
zanikajacych 1 ulegajacych zakryciu oraz udokumentowane wykonanie jego
zalecen,

- receptury i ustalenia technologiczne,

- Dziennik budowy i Ksiggi Obmiaru,

- wyniki pomiaro6w kontrolnych oraz badan zgodnie z ST 1 SZJ,

- atesty jakosciowe wbudowanych materiatow,

- opini¢ technologiczng sporzadzong na podstawie wszystkich wynikéw badan i
pomiaréw zalaczonych do dokumentow odbioru, a wykonywanych zgodnie z
SZJi ST,

- sprawozdanie techniczne,

- inne dokumenty wymagane przez Zamawiajacego.

Sprawozdanie techniczne bedzie zawierac:

- zakres 1 lokalizacj¢ wykonywanych robot,

- wykaz wprowadzonych zmian w stosunku do dokumentacji projektowej
przekazanej przez Zamawiajacego,

- uwagi dotyczace warunkow realizacji robot,

- datg rozpoczecia 1 zakonczenia robot.

W  przypadku, gdy pod wzglgdem wyzej wymienionego przygotowania
dokumentacyjnego roboty nie beda gotowe do odbioru koncowego, komisja w
porozumieniu z Wykonawcg wyznaczy ponowny termin odbioru koncowego robot.
Wszystkie zarzadzone przez komisje roboty poprawkowe lub uzupeiniajace beda
zestawione wg wzoru ustalonego przez Zamawiajacego.

Termin wykonania robdt poprawkowych i1 robot uzupetniajacych wyznaczy komisja.

Odbior ostateczny
Odbior ostateczny polega na ocenie wykonanych robét zwigzanych z usunigciem

wad stwierdzonych przy odbiorze koncowym i =zaistniatych w  okresie
gwarancyjnym.
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Odbidér ostateczny bedzie dokonany na podstawie oceny wizualnej obiektu z
uwzglednieniem kryteriow wyszczegdlnionych w punkcie 8.4. odbioru koncowego.

PODSTAWA PEATNOSCI - szczegoly patrz umowa
Platnosci przy obmiarze robét

Podstawg ptatnosci jest cena jednostkowa, skalkulowana przez Wykonawce za
jednostke obmiarowa ustalong dla danej pozycji wycenionego przedmiaru robot
(kosztorysu ofertowego).

Cena jednostkowa pozycji bedzie uwzglednia¢ wszystkie czynnosci, wymagania i
badania sktadajgce si¢ na jej wykonanie, okreslone dla tej roboty w ST 1 w
dokumentacji projektowej.

Cena jednostkowa begdzie obejmowac:

- robocizn¢ bezposrednia,

- warto$¢ zuzytych materialow wraz z kosztami ich zakupu,

- warto$¢ pracy sprzetu wraz z kosztami jednorazowymi (sprowadzenie sprzgtu na
plac budowy 1 z powrotem, montaz i demontaz na stanowisku pracy),

- koszty posrednie, w sktad ktérych wchodza: ptace personelu i kierownictwa
budowy, pracownikéw nadzoru, koszty urzadzenia i eksploatacji zaplecza
budowy (w tym doprowadzenie energii i wody, budowa drég dojazdowych itp.),
koszty dotyczace oznakowania robdt, wydatki dotyczace BHP, ustugi obce na
rzecz budowy, optaty za dzierzawe placow i1 bocznic, ekspertyzy dotyczace
wykonanych robot, ubezpieczenia 1 koszty zarzadu przedsigbiorstwa
Wykonawcy,

- zysk kalkulacyjny zawierajacy ryzyko Wykonawcy z tytutu innych wydatkéw
mogacych wystapi¢ w czasie realizacji robot 1 w okresie gwarancyjnym,

- ewentualne podatki obliczane zgodnie z obowigzujacymi przepisami.

Do cen jednostkowych nie nalezy wlicza¢ podatku VAT.

Cena jednostkowa zaproponowana przez Wykonawce za dang pozycje w
wycenionym przedmiarze robot (kosztorysie ofertowym) jest ostateczna.

Platnos¢ przy cenie umownej ryczaltowej

9.2.1 Rozliczanie robdt bedzie si¢ odbywato fakturami cze¢$ciowymi za elementy
robot ujete w harmonogramie rzeczowo-finansowym zatwierdzonym przez
Zamawiajacego oraz fakturg koncowa.

Faktury czg$ciowe wystawiane beda po wykonaniu i odebraniu przez inspektora
nadzoru danego etapu robot, a regulowane bedg w terminie .......... od daty
otrzymania przez Zamawiajacego faktury i protokotu odbioru wykonanego elementu
robot.

9.2.2. Ostateczne rozliczenie za wykonane roboty nastapi w oparciu o fakture
koncowa wystawiong na podstawie protokotu odbioru koncowego. Faktura koncowa
bedzie platna w terminie ............. od daty jej otrzymania przez Zamawiajgcego.
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DOKUMENTY I PRZEPISY ZWIAZANE

Dokumenty przetargowe

Umowa

Specyfikacja Techniczna

Obowigzujace Polskie Normy

Polskie Normy wskazane przez Zamawiajacego w Specyfikacjach Technicznych
jako obowigzujace.

arONE

WYMAGANIA UZUPELNIAJACE - szczegély patrz umowa

Termin realizacji przedmiotu umowy - zgodnie z umowa.
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SPECYFIKACJA TECHNICZNA

K-01.00.00

ODTWORZENIE TRASY I PUNKTOW WYSOKOSCIOWYCH
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WSTEP

Przedmiot ST

Przedmiotem niniejszej specyfikacji technicznej s3 wymagania dotyczace
wyznaczenia trasy i punktéw wysokosciowych kanalizacji sanitarnej grawitacyjnej i
tlocznej z przepompownig $ciekow, wraz z przykanalikami oraz budowy systemu
higienizacji osadu, wykonywanej podczas realizacji inwestycji : ,, Budowa
kanalizacji sanitarnej z przykanalikami i przepompowniami w gminie Sieroszewice
w miejscowosciach Sieroszewice i Psary ”

. Zakres prac niniejszego etapu dotyczy wykonania kanalizacji sanitarnej grawitacyjnej i

1.2

1.3.

14

1.5.

tlocznej oraz przepompowni Scieckow w miejscowosci Sieroszewice i1 Psary.

Zakres stosowania ST
Specyfikacja Techniczna jest stosowana jako dokument przetargowy i kontraktowy
przy zleceniu i realizacji rob6t wymienionych w punkcie 1.1.

Zakres robét objetych ST
Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji obejmuja roboty pomiarowe na dlugosci
13.898 km sieci kanalizacji sanitarnej grawitacyjnej i ttocznej oraz przykanalikow.

Okreslenia podstawowe
Punkty glowne trasy — punkty zatamania osi trasy, punkty kierunkowe oraz
poczatkowy i1 koficowy punkt trasy.

Okreslenia podane w niniejszej ST sa zgodne z obowigzujagcymi normami
oraz dokumentacjg techniczna.

Ogolne wymagania dotyczace robot

Wykonawca robdt jest odpowiedzialny za jako$¢ ich wykonania oraz za zgodnos¢ z
dokumentacjg projektowa, ST i poleceniami inspektora nadzoru. Ogélne wymagania
dotyczace robot podano w ST S-00.00. ,,Wymagania Ogdlne”

MATERIALY

Materiatami stosowanymi przy odtworzeniu trasy 1 wyznaczeniu roboczych punktéw
wysokosciowych wg zasad niniejszej ST sa:

- paliki drewniane o $rednicy 1,5-2,0 cm 1 dtugosci 1,5 do 1,7 m

- prety stalowe o $rednicy 12 mm i dtugosci 30 cm

- farba chlorokauczukowa (do zaznaczania punktow na jezdni )

SPRZET

Roboty zwigzane za stabilizacja 1 oznaczeniem gldwnych elementéw trasy
kanalizacji oraz roboczych punktéw wysokosciowych beda wykonane recznie.
Roboty pomiarowe zwigzane z wytyczeniem oraz okresleniem wysoko$ciowym
powyzszych elementow, wykonane beda specjalistycznym sprzgtem geodezyjnym,
przeznaczonym do tego typu robot (niwelator, teodolity, dalmierze)

Sprzet stosowany do wyznaczen powinien gwarantowa¢ uzyskanie wymaganej
doktadnosci pomiaru.
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TRANSPORT

Materiaty (paliki drewniane oraz prety stalowe) moga by¢ przewozone dowolnym
transportem.

WYKONANIE ROBOT

Ogolne warunki wykonania robot

Ogoblne warunki wykonania prac geodezyjnych podano w ST S-00.00.”Wymagania
Ogdlne”. Prace pomiarowe powinny by¢ wykonane zgodnie z obowigzujacymi
instrukcjami oraz innymi przepisami Gtéwnego Urzedu Geodezji i Kartografii (dalej:
G.U.G.i K).

Wykonawca zobowigzany jest wytyczy¢ i zastabilizowa¢ w terenie, gtowne punkty
kanalizacji 1 drog, oraz punkty wysokosciowe (repery robocze) i dostarczyé
inspektorowi nadzoru szkic wytyczenia trasy i wykaz punktéw wysokos$ciowych.
Przyjecie tych punktéw powinno by¢ dokonane w obecnos$ci inspektora nadzoru.

W oparciu o materialy dostarczone przez Inwestora, Wykonawca powinien
przeprowadzi¢ obliczenia i pomiary geodezyjne, niezbgdne do szczegdtowego
wytyczenia robot.

Przy przebiegu rownoleglym sieci kanalizacji do istniejagcego uzbrojenia tj.
gazociggu, kabli telefonicznych, kabli energetycznych itp. nalezy istniejace
uzbrojenie wytyczy¢ w terenie i oznakowac palikami.

Wyznaczenie punktow glownych i roboczych punktow wysokosciowych
Tyczenie nalezy wykonaé w oparciu o dokumentacje¢ projektowa przy wykorzystaniu
sieci poligonizacji panstwowej 1 innej osnowy geodezyjnej okreslonej w
dokumentacji projektowej oraz w oparciu o informacje przekazane przez inspektora
nadzoru.

Wyznaczone punkty na osi budowli nie powinny by¢ przesuniete wigcej niz 3 cm w
stosunku do projektowanych, a rz¢gdne punktow na osi nalezy wyznaczy¢ z
doktadnoscia do jednego cm w stosunku do rzgdnych okreslonych w dokumentacji
projektowe;j.

Punkty wysoko$ciowe (repery) nalezy wyznaczy¢ co okoto 250 m, a takze obok
kazdego projektowanego obiektu.

Punkty wysokos$ciowe nalezy umieszcza¢ poza granicami projektowanej budowli, a
rzgdne ich okresli¢ z doktadnoscig do 0,5 cm.

Powyzsze roboty powinny by¢ wykonane zgodnie z dokumentacja projektowa oraz
w miejscach wymagajacych uzupelnienia dla poprawnego wykonania robot. Do
wyznaczenia krawedzi nasypoéw 1 wykopow, nalezy stosowac dobrze widoczne paliki
lub wiechy. Wiechy nalezy stosowa¢ w przypadku nasypoéw o wysokosci ponad 1 m
oraz wykopoéw glebszych niz 1 m . Odleglo$¢ miedzy palikami (wiechami) powinna
odpowiada¢ odstepowi kolejnych studni (lub weztow), podanych w dokumentacji
projektowe;j.

Kolejnos¢ wykonywania robot geodezyjnych

- wytyczenie gloéwnej osi kanalizacji sanitarnej, przykanalikow oraz
przepompowni (sytuacyjne i wysokosciowe)
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- wykonanie pomiaréw sprawdzajacych spadki 1 usytuowanie gléwnych
elementéw kanalizacji sanitarnej w wykopie przed zasypaniem

- inwentaryzacja elementéw naziemnych kanalizacji sanitarnej po wykonaniu prac
nawierzchniowych

KONTROLA JAKOSCI ROBOT

System kontroli jakoS$ci robét

Ogolne zasady kontroli jakosci robot podano w ST S-00.00.”Wymagania Ogolne”.
Kontrole jako$ci prac pomiarowych zwigzanych z odtwarzaniem (wyznaczaniem)
trasy 1 punktow wysokosciowych nalezy prowadzi¢ wg ogdlnych zasad okre§lonych
w instrukcjach i wytycznych GUGIK.

Sprawdzanie robot pomiarowych

Sprawdzanie robot pomiarowych nalezy przeprowadza¢ wg nastepujacych zasad:

a) wyznaczanie sytuacyjno-wysokosciowe nalezy sprawdza¢ na wszystkich
zatamaniach pionowych i poziomych oraz co najmniej 5 razy na 1 km

b) robocze punkty wysokosciowe nalezy sprawdzaé niwelatorem na calym obszarze
budowy

C) wyznaczanie wykopow i nasypow nalezy sprawdzaé tasma i szablonem z
poziomica, co najmniej w 5 miejscach na kazdym kilometrze oraz w miejscach
budzacych watpliwosci

OBMIAR ROBOT
Jednostka obmiaru wyznaczania trasy i punktow wysokosciowych jest 1 km.
Ogo6lne zasady obmiaru robdt podano w ST S-00.00.”Wymagania Ogdlne”.

ODBIOR

Ogolne zasady odbiory prac podano w ST S-00.00.”Wymagania Ogolne”. Roboty
nalezy przyjmowac na podstawie szkicoOw 1 dziennikow pomiaréw geodezyjnych lub
protokotu z kontroli geodezyjnej, ktore Wykonawca powinien przedlozy¢
inspektorowi nadzoru.

PODSTAWA PLATNOSCI

Ogolne zasady ptatnosci podano w ST S-00.00.”Wymagania Ogo6lne”. Ptatnosci za 1

km, studzienk¢ nalezy przyjmowaé na podstawie szkicow 1 dziennikow pomiarow

geodezyjnych lub protokotu kontroli geodezyjne;.

Zgodnie z dokumentacja projektowa roboty zwigzana z wyznaczaniem osi trasy i

punktow wysokosciowych obejmuja:

- prace pomiarowe (sytuacyjno-wysokosciowe)dla budowanej kanalizacji
sanitarnej

- prace pomiarowe (sytuacyjno-wysokosciowe) dla studzienek i przepompowni

Cena robot obejmuje:

- wytyczenie gtownej osi kanalizacji sanitarnej oraz przykanalikow i
przepompowni (sytuacyjne 1 wysokosciowe

- wykonanie pomiaréw sprawdzajacych spadki 1 usytuowanie gltownych
elementéw kanalizacji sanitarnej w wykopie przed zasypaniem
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- inwentaryzacja elementéw naziemnych kanalizacji sanitarnej po wykonaniu prac
nawierzchniowych

PRZEPISY ZWIAZANE

Ustawa z dnia 17.05.1989r. — Prawo geodezyjne i kartograficzne (Dz.U.Nr 30,
poz.163 z p6ézniejszymi zmianami)

Instrukcja techniczna 0-1. Ogo6lne zasady wykonywania prac geodezyjnych.
Instrukcja techniczna 0-3. Ogoblne zasady kompletowania prac geodezyjnych
Instrukcja techniczna G-2. Wysokosciowa osnowa geodezyjna, GUGIK
Instrukcja techniczna G-3. Geodezyjna obstuga inwestycji, GUGIK
Instrukcja techniczna G-4. Pomiary sytuacyjne i wysokosciowe, GUGIK
Wytyczne techniczne G-3.2. Pomiary realizacyjne GUGIK, 1983

Wytyczne techniczne G-3.1. Osnowy realizacyjne, GUGIK 1983
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SPECYFIKACJI TECHNICZNA

K-01.01.00

ROBOTY DROGOWE
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WSTEP

Przedmiot ST

Przedmiotem niniejszej Specyfikacji Technicznej s3 wymagania dotyczace
wykonania rozbiorki drog, poboczy 1 wjazdoéw oraz odtworzenia drog, poboczy

1 wjazdoéw, w zwigzku z budowg kanalizacji sanitarnej grawitacyjnej i ttocznej, wraz
Z przykanalikami i przepompowniami $cickow oraz budowy systemu higienizacji
osadu, wykonywanej podczas realizacji inwestycji ,,Budowa kanalizacji sanitarnej z
przykanalikami 1 przepompowniami w gminie Sieroszewice w miejscowosciach
Sieroszewice i Psary ”

Zakres prac niniejszego etapu dotyczy wykonania kanalizacji sanitarnej
grawitacyjnej 1 tlocznej oraz przepompowni $cieckow w miejscowosci Sieroszewice 1
Psary.

Zakres stosowania ST
Specyfikacja Techniczna jest stosowana jako dokument przetargowy i kontraktowy
przy zlecaniu i realizacji robot wymienionych w punkcie 1.1.

Zakres robot objetych ST

Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji dotycza wykonania robot zwigzanych z

rozbiorkg drég, poboczy 1 wjazdow oraz ich powtérnym odtworzeniem i obejmuja:

1.3.1. Roboty rozbiérkowe

- rozbiodrka reczna nawierzchni z mas mineralno-bitumicznych

- rozbidrka nawierzchni POLBRUK

- rozbidrka reczna podbudowy z kruszywa kamiennego

- wywoz kruszywa pochodzacego z rozbiodrki na sktadowisko wskazane przez
Inwestora

- rozbidrka przepustéw rurowych.

- rozbiorka poboczy

1.3.2. Odtworzenie drog, chodnikéw 1 wjazdow:

- profilowanie i1 zageszczenie podtoza pod drogi

- podbudowa z kruszywa naturalnego tamanego

- nawierzchnia z asfaltu lanego grysowa (warstwa wigzaca i $cieralnej

- przepusty rurowe pod wjazdami, z rur betonowych na lawie fundamentowej
betonowej wraz ze §ciankami czotowymi dla rur

- wjazdy z kostki POLBRUK.

- odtworzenie poboczy

Okreslenia podstawowe
Okres$lenia podane w niniejszej ST s3 zgodne z obowigzujacymi odpowiednimi
normami i ST S-00.00. ,,Wymagania ogdlne”.

Ogolne wymagania dotyczace robot
Wykonawca robét jest odpowiedzialny za jako$¢ ich wykonania oraz za zgodnos¢ z

dokumentacjg projektowa, ST i poleceniami inspektora nadzoru. Ogolne wymagania
dotyczace robot podano w ST S-00-00. ,,Wymagania ogdlne”.
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2. MATERIALY

Materiatami stosowanymi przy wykonaniu robot wedlug zasad niniejszej ST sa
- kostka betonowa POLBRUK grubosci 80 mm

- rury betonowe §r. 40 cm

- piasek $rednio lub gruboziarnisty, pospotka

- cement portlandzki zwykty bez dodatkow klasy ,,35”

- beton B10, B25

- kruszywo naturalne z kruszywa tamanego

- kostka betonowa trapezowa

- mieszanka mineralno-asfaltowa grysowa

3. SPRZET
Roboty zwigzane z rozbiorka elementow drog i ulic z ich odtworzeniem beda
wykonywane mechanicznie i rgcznie.

Wykonawca powinien dysponowac¢ nastepujacym sprzetem:
- mloty pneumatyczne

- pita do cigcia asfaltu

- pita do cigcia betonu

- koparka

- spycharka

- zageszczarki wzglednie wibratory powierzchniowe 1 wgtebne
- walec statyczny samojezdny

- tadowarka

- samochdd cigzarowy 5 — 10 t.

- frezarka

4. TRANSPORT

Materialy uzyskane z rozbidrki oraz do wbudowania moga by¢ przewozone
dowolnymi §rodkami transportu, zaakceptowanymi przy inspektora nadzoru.

o. WYKONANIE ROBOT

5.1. Ogolne warunki wykonania robot
Ogo6lne warunki wykonania robo6t podano w ST S-00-00. ,,Wymagania og6lne”.

5.1.1. Rozbidrke warstw nawierzchni i podbudéw nalezy wykona¢ przy pomocy pily do
cigcia asfaltu 1 mlotdéw pneumatycznych. Materiat uzyskany z rozbiorki warstwy
bitumicznej nie powinien by¢ mieszany w trakcie wykonywanych robdt, transportu i
sktadowania z innymi materiatami rozbiorkowymi.

5.1.2.  Podbudowa pomocnicza z kruszywa famanego naturalnego stabilizowana mecha-
nicznie gr 20 cm

5.1.3. Nawierzchnia z mieszanki mineralno-bitumicznej — warstwa wiagzaca wykonac o
grubosci 4 cm, warstwe $cieralng o grubosci 4 cm. Geometri¢ nawierzchni nalezy
dowigzac do istniejacych drog pod wzgledem sytuacyjnym i wysoko§ciowym.
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Wykonujac nawierzchni¢ uwzgledni¢ wymagania zarzadcow drog gminnych,
powiatowych .

5.1.4. Oznakowanie rob6t prowadzonych w pasie drogowym.
Za bezpieczenstwo ruchu na odcinku wykonywanych robdt odpowiedzialny jest
Wykonawca robdt. Odcinki wykonywanych robdt nalezy oznakowac zgodnie z
»Instrukcja oznakowania robdt prowadzonych w pasie drogowym” stanowiacg zat. Nr
1 do zarzadzenia Ministrow Transportu i1 Gospodarki Morskiej oraz Spraw
Wewngetrznych nr 184 z dnia 6.06.1990 r. oraz zgodnie z ,,Projektem organizacji
ruchu”, ktory przygotuje Wykonawca.

5.2. Zakres wykonywanych robét
Wyznaczenie elementéow drog, poboczy i wjazdow przeznaczonych do rozbiorki i
odtworzenia nalezy wykona¢ na podstawie dokumentacji projektowe;.

6. KONTROLA JAKOSCI ROBOT
Ogodlne zasady kontroli jakosci robdt podano w ST S-00.00. ,,Wymagania ogdlne”.

7. OBMIAR ROBOT
Jednostkami obmiaru rob6t rozbidrkowych dla poszczegdlnych rodzajow robot sa:
- m3 —dla gruzu z rozbiorki
- M2 — dla poszczegdlnych warstw nawierzchni 1 podbudowy oraz chodnikow i
wjazdow
- m—dla przepustow rurowych.
Ogdlne wymagania dotyczace obmiaru podano w ST S-00.00. ,,Wymagania ogdlne”.

8. ODBIOR ROBOT
Ogo6lne zasady odbioru robot podano w ST S-00.00. ,,Wymagania ogolne”.

9. PODSTAWA PLATNOSCI
Ogoblne wymagania dotyczace ptatnosci podano w ST S-00.00. ,,Wymagania
ogblne”. Platno$¢ za jednostke obmiarowa poszczegdlnych rodzajéw robot wedlug
punktu 7 nalezy przyjmowac zgodnie z dokumentacjg projektowa, obmiarem robot 1
oceng jakosci wykonania robot.

Cena wykonania robo6t obejmuje:

- wyznaczenie miejsc rozbiorek,

- oznakowanie robot,

- rozebranie poszczego6lnych asortymentow,

- zaladunek i odtransportowanie materiatdéw z rozbidrek na sktadowisko
- wykonanie podbudéw

- wykonanie nawierzchni bitumicznych

W sktad ceny wliczy¢ zakup i transport materialdw oraz niezbedne prace geodezyjne.
10. PRZEPISY ZWIAZANE

PN-87/B-0100 Kruszywo skalne, podzial, nazwy, okre$lenia.
BN-84/6774-02 Kruszywo naturalne. Kruszywo kamienne tamane do nawierzchni
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drogowych
BN-66/6774-01 Kruszywo naturalne do nawierzchni drogowych, zwir i pospéika.
PN-84/S-96023 Podbudowa i nawierzchnia z thucznia kamiennego.
PN-S-02205 Drogi samochodowe — roboty ziemne.
PN-88/B-06250 Beton zwykty
PN-64/S-96032 Drogi samochodowe. Nawierzchnie z asfaltu lanego
PN-87/S-02201 Drogi samochodowe. Nawierzchnie drogowe. Podzial, nazwy,
Okreslenia
PN-61/S-96504 Drogi samochodowe. Wypelniacz kamienny do mas bitumicznych.
BN-66/6774-01 Kruszywo naturalne do nawierzchni drogowych. Zwir i pospofka.
BN-84/6774-02 Kruszywo mineralne. Kruszywo kamienne tamane do nawierzchni
drogowych.
Katalog Typowych Konstrukeji Podatnych i Potszlachetnych Nawierzchni Ulic —
IBDIM Warszawa 1997 r.

Instrukcja oznakowania robot prowadzonych w pasie drogowym. Zalacznik nr 1 do
zarzadzenia Ministrow Transportu i Gospodarki Morskiej oraz Spraw Wewnetrznych

nr 184 z dnia 06/06/1990 r.

,Projekt organizacji ruchu” opracowany przez Wykonawce.
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WSTEP

Przedmiot ST

Przedmiotem niniejszej specyfikacji technicznej sa wymagania dotyczace wykonania
i odbioru robét przy wykonaniu wykopow w zwigzku z budowa sieci kanalizacji
sanitarnej grawitacyjnej i tlocznej, wraz z przykanalikami oraz przepompowniami
scieckow 1 budowy systemu higienizacji osadu, podczas realizacji inwestycji
»Budowa kanalizacji sanitarnej z przykanalikami i przepompowniami w gminie
Sieroszewice w miejscowosciach Sieroszewice i Psary”.

Zakres prac niniejszego etapu dotyczy wykonania kanalizacji sanitarnej
grawitacyjnej 1 ttocznej wraz z przykanalikami oraz przepompowniami $ciekow w
miejscowosci Sieroszewice i Psary

Zakres stosowania ST
Specyfikacja Techniczna jest stosowana jako dokument przetargowy i kontraktowy
przy zlecaniu i realizacji robdt wymienionych w punkcie 1.1.

Zakres robot objetych ST
Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji obejmuja prowadzenie robdt ziemnych
podczas budowy kanalizacji sanitarnej w Sieroszewicach i Psarach tj.:

- wykopy w gruncie kat. 11l z wywozem urobku

- wykopy reczne na odktad

- pelne umocnienie $cian wykopow

- odwadnianie wykopow za pomocg igtofiltrow

- wymian¢ gruntu — dowo6z piasku

- dowoz warstwy wigzacej uprzednio rozebranej 1 wywiezionej
- zasypywanie wykopOw z zageszczeniem warstwami

- mechaniczne plantowanie terenu.

OKkreslenia podstawowe

Glebokos¢ wykopu — odlegto$¢ mierzona miedzy terenem a osig koryta gruntowego
w wykopie, mierzona w kierunku pionowym.

Odktad — w miejscu wbudowania lub sktadowania gruntow pozyskanych w czasie
wykopow.

Wskaznik zageszczenia gruntu — wielko$¢ charakteryzujaca stan zaggszczenia
gruntu badana zgodnie z normg BN-77/8931-12.

Pozostale okreslenia sg zgodne z obowigzujacymi, odpowiednimi polskimi normami
i z definicjami podanymi w ST S-00.00.

Ogolne zasady dotyczace robot
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Wykonawca robot jest odpowiedzialny za jako$¢ ich wykonania oraz za zgodno$¢ z
dokumentacjg projektowa, ST 1 poleceniami inspektora nadzoru. Ogdlne wymagania
dotyczace robot podano w ST S-00.00.”Wymagania Ogolne”.

MATERIALY
Grunty i materiaty nieprzydatne do zasypania wykopow muszg by¢ wywiezione na
odktad. Zapewnienie terenow na odklad nalezy do obowigzkéw Wykonawcy.

SPRZET
Ogo6lne wymagania dotyczace sprzgtu podano w ST S-00.00.”Wymagania Ogélne”

TRANSPORT

Wykonawca ma obowigzek zorganizowania transportu z uwzglednieniem wymogow
bezpieczenstwa, zarowno w obrebie pasa robot drogowych, jak i poza nim. Srodki
transportowe poruszajace si¢ po drogach poza pasem drogowym powinny spetniaé
odpowiednie wymagania w zakresie parametrow charakteryzujacych pojazdy, w
szczegolnosci w odniesieniu do gabarytéw i obcigzenia na o$. Jakiekolwiek skutki
finansowe oraz prawne, wynikajace z niedotrzymania wymienionych powyzej
warunkow , obcigzaja Wykonawce.

Ogo6lne warunki dotyczace transportu podano w STS-00.00.”Wymagania Ogolne”

WYKONANIE ROBOT

Ogoélne warunki wykonania robot
Ogolne warunki wykonania rob6t ziemnych podano w STS-00.00.”Warunki Ogoélne”

Grunty nieprzydatne
W przypadku wystapienia gruntow nieprzydatnych postepowaé zgodnie z punktem 2.
Nadmiar ziemi nalezy odwiez¢ na ustalone miejsce

Wykonanie wykopow

Calos¢ wykopow nalezy wykona¢ jako wykopy wasko przestrzenne, umocnione. Na
odcinkach kolizyjnych z elementami uzbrojenia podziemnego (kanalizacja
deszczowa, sieci gazowe, kable elektro-energetyczne i telekomunikacyjne [w tym
swiatlowodowe], sie¢ drenarska, przepusty drogowe) wykopy wykona¢ wylacznie
recznie.

Dokona¢ wymiany gruntu w wymaganym zakresie, uzgodnionym Zz inspektorem
nadzoru i projektantem — w szczegodlnosci przewiduje si¢ wymiane gruntu w pasie
drog gminnych 1 powiatowych bez wzgledu na ich nawierzchnie.

Wykopy w gruntach nawodnionych nalezy wykonaé przy uzyciu $cianek szczelnych,
przy réwnoczesnym odpompowaniu wody gruntowej igtofiltrami. Wykopy nalezy
utrzyma¢ w stanie suchym. Wystepowanie wod gruntowych jest mozliwe w
miejscach, gdzie wykopy prowadzone beda w poblizu rowow melioracyjnych oraz w
wykopach o glebokosci powyzej 1,8 ppt.

5.3.1. Wymagania odnos$nie doktadnosci wykonania wykopow.

Odchylenia rzednych koryta gruntowego od rzednych projektowych nie powinny by¢
wigksze niz 1 cm. Szerokos¢ i glebokos¢ wykopu pod elementy kanalizacji nie
powinna rozni¢ si¢ od projektowanych wigcej niz 5 cm. Spadek dna rowow
przewodowych powinien by¢ zgodny z zaprojektowanym, z doktadnoscia do 0,05 %.
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5.3.2. Wykonanie wykopow pod elementy kanalizacji sanitarne;.

Dno wykopu powinno by¢ rowne 1 wykonane ze spadkiem ustalonym w dokumentacji
projektowej, przy czym dno wykopu, wykonanego recznie nalezy pozostawié

w gruntach nienawodnionych na poziomie wyzszym od rze¢dnej projektowej o 2-3 cm
za$ w gruntach nawodnionych o 20 cm. Przy wykopie mechanicznym dno wykopu
ustala si¢ na poziomie 20 cm wyzszym od projektowanego. Po wykonaniu wykopu
lub w czasie jego wykonywania nalezy sprawdzi¢ czy charakter gruntu odpowiada
wykonaniu kanalizacji wg przekazanego Wykonawcy projektu. Catos¢ wykopow
nalezy wykona¢ w $ciankach pionowych, odpowiednio wzmocnionych za pomocg
obudowy drewnianej lub metalowe;j.

Napotkane, w obrysie wewnetrznym wykopu, przewody 1 kable elektryczne lub inne
uzbrojenie nalezy zabezpieczy¢ (przez podwieszenie do prowizorycznej konstrukcji)
w sposob okreslony dokumentacjg projektowa wzglednie wg wymagan
uzytkownikow tych sieci.

Zasypanie wykopow

Zasypywanie wykopoéw nalezy wykona¢ warstwami kolejno zageszczonymi.
Szczegdlnie starannie nalezy zaggsci¢ grunt wokol przewodu i na wysokosci 0,30 m
.ponad rur¢. Materiatem zasypki powinien by¢ grunt bez grud i kamieni, drobno lub
srednioziarnisty. Grubo$¢ warstwy poddanej zageszczeniu powinna  by¢
uwzgledniona z wspolczynnikiem spulchnienia gruntu oraz zalozonej grubos$ci
warstwy po osiggni¢ciu zatozonego zaggszczenia w zalezno$ci od stosowanego
materialu. W czasie zageszczania grunt winien mie¢ wilgotnos¢ réwng wilgotnos$ci
optymalnej z tolerancja + 20 %.

Wilgotno$¢ nalezy sprawdzi¢ laboratoryjnie.

W zaleznosci od uziarnienia stosowanych materiatow zageszczenie warstwy nalezy
Okres$la¢ za pomoca wskaznika stopnia zaggszczenia. Ustala si¢ minimalne warto$ci
wskaznika stopnia zaggszczenia :

- dla warstwy do glebokosci 2 m - 1,00

- dla warstwy powyzej 2m glebokosci - 0,97

Jezeli badania kontrolne wykaza ,ze zageszczenie warstwy nie jest wystarczajgce to
Wykonawca powinien spulchni¢ warstwe, doprowadzi¢ grunt do wilgotnos$ci
optymalnej 1 powtornie zagesci¢. Jezeli powtdrne zageszczenie nie spowoduje
uzyskania wymaganego wskaznika zageszczenia, Wykonawca powinien usungcé
warstwg 1 wbudowa¢ nowy material, o ile inspektor nadzoru nie zezwoli na
ponowienie proby ponownego zageszczenia warstwy.

KONTROLA JAKOSCI ROBOT

System kontroli jakoSci robot
Ogolne zasady kontroli jakosci robot podano w ST S-00.00.”Wymagania Ogolne”

Kontrole jakosci prac pomiarowych zwigzanych z odtwarzaniem (wyznaczaniem)
trasy punktow wysoko$ciowych nalezy prowadzi¢ wedlug zasad okreslonych w
instrukcjach i wytycznych GUGIK.

Sprawdzanie robdt pomiarowych:

- nalezy sprawdzi¢ polozenie pkt. gldéwnych kolektora kanalizacji §ciekowe;j

- nalezy sprawdzi¢ wysokos¢ pkt. gtownych kolektora kanalizacji $§ciekowej
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6.1.2. Kontrole jakosci robot ziemnych prowadzi¢ w oparciu o PN-88/B-04481, PN-68/B-
06050 i BN- 72/8932-01. Wyniki badan i pomiaréw kontrolnych w czasie
wykonywania robdt ziemnych nalezy wpisywac do:

- dziennika laboratorium Wykonawcy
- dziennika budowy
- protokoldéw odbioru rob6t zanikajacych lub ulegajacych zakryciu

7. OBMIAR ROBOT
Jednostkg obmiaru robo6t ziemnych jest Im3.
Ogdlne zasady obmiaru robot podano w ST S.00.00.”Wymagania Ogo6lne”

8. ODBIOR ROBOT
Ogoblne zasady odbioru prac podano w ST S-00.00.”Wymagania Ogélne” 1 w
normach wymienionych w punkcie 6.

9. PODSTAWA PLATNOSCI
Ogolne zasady platnosci podano w ST.00.00. ,,Wymagania Ogdlne”

Cena robot obejmuje: wykonanie wykopow oraz utrzymanie ich w stanie suchym
(odwodnienie), wraz z wykonaniem wszelkich niezbednych prac towarzyszacych
wynikajacych z specyfiki warunkéw gruntowo-wodnych w obszarze wykonywanych
prac oraz wymogow sztuki budowlane;.

Platnosci za m3 nalezy przyjmowacé zgodnie z obmiarem i oceng jako$ci robdt w
oparciu o wyniki pomiaréw i badan laboratoryjnych.

10. PRZEPISY ZWIAZANE

PN-B-10736 Roboty ziemne. Wykopy otwarte dla przewodéw wodociggowych i
kanalizacyjnych. Warunki techniczne wykonania.

PN-88/B-04481 Grunty budowlane. Badania probek gruntu.

BN-77/8931-12 Oznaczenie wskaznika zageszczenia gruntu.

PN-68/B-06050 Roboty ziemne budowlane. Wymagania w zakresie wykonania i
badania przy odbiorze.
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WSTEP

Przedmiot ST

Przedmiotem niniejszej specyfikacji technicznej wymagania dotyczgce wykonania 1
odbioru kanalizacji sanitarnej grawitacyjnej i1 tlocznej, wraz z przykanalikami,
wykonywanej podczas inwestycji ,,Budowa kanalizacji sanitarnej z przykanalikami i
przepompowniami w gminie Sieroszewice w miejscowosciach Sieroszewice i
Psary”

Zakres prac niniejszego etapu dotyczy wykonania kanalizacji sanitarnej
grawitacyjnej 1 ttocznej wraz z przykanalikami oraz przepompowniami $ciekow w
miejscowosci Sieroszewice i Psary.

Zakres stosowania ST
Specyfikacja Techniczna jest stosowana jako dokument przetargowy i kontraktowy
przy zlecaniu i realizacji robdt wymienionych w punkcie 1.1.

Zakres robot objetych ST

Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji dotycza prowadzenia robot w zwigzku z
budowa kanalizacji sanitarnej grawitacyjnej wraz z przykanalikami oraz ttocznej i
obejmuja:

I. SIEROSZEWICE - etap Il element 1
Kolektory sanitarne grawitacyjne

- rury PVC-U SN-8 DN 200 mm - 1441 mb

razem - 1441 mb

Rurociagi tloczne

- rury PEHD PE100 SDR17 DN 110 mm - 512 mb
- rury PEHD PE100 SDR17 DN 90 mm - 260 mb

Kanaly boczne — przykanaliki

- rury PVC-U SN-8 DN 160 mm - 291 mb

razem - 291 mb 53szt
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. SIEROSZEWICE - etap Il element 2
Kolektory sanitarne grawitacyjne

- rury PVC-U SN-8 DN 200 mm - 4551 mb

Rurociagi tloczne

- rury PEHD PE100 SDR17 DN 110 mm - 507 mb
- rury PEHD PE100 SDR17 DN 90O mm - 426 mb

Kanaly boczne — przykanaliki

- rury PVC-U SN-8 DN 160 mm - 1041 mb

razem - 1041 mb 201 szt
I. SIEROSZEWICE - etap Il element1i?2
Kolektory sanitarne grawitacyjne

- rury PVC-U SN-8 DN 200 mm - 1441 mb
- rury PVC-U SN-8 DN 200 mm - 4551 mb

Rurociagi tloczne

- rury PEHD PE100 SDR17 DN 110 mm - 512 + 507 = 1019 mb
- rury PEHD PE100 SDR17 DN 90 mm - 260+ 426 = 686 mb

razem - 772+933=1705mb

Kanaly boczne — przykanaliki
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- rury PVC-U SN-8 DN 160 mm - 291 mb 53 szt
- rury PVC-U SN-8 DN 160 mm - 1041 mb 201 szt

razem - 1332 mb 254 szt
Il. PSARY - etap Il

Kolektory sanitarne grawitacyjne
- rury PVC-U SN-8 DN 200 mm - 3232 mb

razem -3232 mb

Rurociagi tloczne

- rury PEHD PE100 SDR17 DN 90 mm - 851 mb

Kanaly boczne — przykanaliki

- rury PVC-U SN-8 DN 160 mm - 786 mb

razem - 786 mb 96sz

Oczyszczalnia Sciekéw Rososzyca — Q = 300 m3/d

- uklad higienizacji osadu - projekt + wykonastwo - 1 kpl

I.i1l. SIEROSZEWICE, PSARY
Kolektory sanitarne grawitacyjne

- rury PVC-U SN-8 DN 200 mm - 5992 mb
- rury PVC-U SN-8 DN 200 mm - 3232 mb
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razem - 9224 mb

Rurociagi tloczne

- rury PEHD PE100 SDR17 DN 110 mm - 1019
- rury PEHD PE100 SDR17 DN 90 mm - 686 + 851 = 1537 mb

razem - 1705 + 851 = 2556 mb

Kanaly boczne — przykanaliki

- rury PVC-U SN-8 DN 160 mm - 1332 mb 254 szt
-rury PVC-U SN-8 DN 160 mm - 786 mb 96 szt

razem - 2118 mb 350 szt

Zalozenia szczegolowe

ZESTAWIENIE PRZEWIERTOW
I DANYCH UZUPELNIAJACYCH
DO KOLEKTOROW

l. KOLEKTORY SANITARNE GRAWITACYJNE

- Przewiert rurg ¢ 323.9/8.8 mm, rurociag przewodowy ¢ 200 mm

Sieroszewice 111/1 10szt - 126 mb
Sieroszewice 111/2 10szt - 75mb
Psary Il 4szt - 32mb

Razem 24 szt - 233 mb
- Przewiert rurg ¢ 273/8.8 mm, rurociag przewodowy ¢ 160 mm
Sieroszewice 111/1 8szt - 96mb
Sieroszewice 111/2 6szt - 60mb
Razem 14szt - 156 mb
I1. RUROCIAGI TLOCZNE

- Przewiert rurg ostonowg ¢ 219 mm

Sieroszewice 111/1 l1szt. - 18m
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Razem lszt - 18 mb

Odwodnienie wykopdw iglofiltrami wg dokumentacji geologicznej, gtgboko$¢ zalegania
wody gruntowej wynosi 0,4 m do 1,20 m p.pt na trasie projektowanych kolektorow.

Pompowanie wody 180 + 780 + 860 = 1820 rg

ZESTAWIENIE PRZEWIERTOW
I DANYCH UZUPELNIAJACYCH
DO KANALOW BOCZNYCH

1. PRZEWIERTY

- Rurg ostonowg ¢ 273/8.8 mm, rurociag przewodowy ¢ 160 mm

Sieroszewice 111/1 8szt - 96mb

Sieroszewice I11/2 18 szt - 191 mb

Psary 7szt - 56mb
Razem 33szt - 343 mb

1.4.  Okreslenia podstawowe
Okreslenia podstawowe w niniejszej ST sg zgodne z obowigzujagcymi odpowiednimi
normami, a w szczegolnosci PN-87/B-01070, PN-92/B-10735, PN-92/B-10729 i ST
S-00.00. ,,Wymagania Ogolne”.

1.5. Ogoélne wymagania dotyczace robot
Wykonawca robdt jest odpowiedzialny za jako$¢ ich wykonania oraz za zgodnos¢ z
dokumentacjg projektowa, instrukcjami montazu producentow rur, ST 1 poleceniami
inspektora nadzoru. Ogoélne wymagania dotyczace robot podano w ST S-00-00.
»Wymagania Ogolne”.

2. MATERIALY
Materiaty kanatow grawitacyjnych: rury kanalizacyjne PCV kanalizacji zewng¢trznej,
kielichowe z uszczelka, klasy S o sztywno$ci obwodowej nominalnej min.
8 kN/m2, @ 200 mm, ksztattki PVC typowe, tego samego systemu co rury.
Studnie z elementoéw prefabrykowanych typu BS zelbetowe @ 1000 mm, taczone na
uszczelnienie gumowe z gumy syntetycznej, pokrywy nadstudzienne z wtazem typu
cigzkiego zamykane na zatrzask.
Studnie z PVC lub PP @ 425, 400 mm, pokrywy z wlazem typu ciezkiego.
Materialy rurociggdéw tlocznych; rury polietylenowe PE100SDR17 PN10, © 110 1 90
mm.
Rury stalowe @ 323.9/8.8, 273/8.8 mm.
Materiaty elementdw sieci: rury kanalizacyjne PCV, typ jak wyzej @ 160 mm, ksztattki
PVC typowe studzienki podigczeniowe PCV 315 lub 400 z wtazem zel typ cigzki .
Kruszywo na podsypki i opsypki.
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3. SPRZET

4.1.

4.2.

4.3.

5.1.

Wykonawca powinien dysponowaé¢ minimalnie nastgpujacym sprzgtem:

- zuraw budowlany samochodowy o nos$nosci do 6 ton
- koparka i spycharka do robot ziemnych

- sprzet do zageszczania zasypki

- samochdd skrzyniowy 5 — 10 t

- samochdd samowytadowczy 5do 10t

- samochdd dostawczy do 0,9 t

- maszyna do wiercen poziomych

- automat do zgrzewania doczotowego 1 elektrooporowego rur polietylenowych.
- sprzet do odtworzenia nawierzchni asfaltowej

W przypadku wystapienia wod gruntowych zastosowac:
- zestaw iglofiltrow

- pompowy agregat iglofiltrowy.

TRANSPORT

Rury z PCV, PE

Elementy przewozone w pozycji poziomej nalezy zabezpieczy¢ przed przesuwaniem
1 przetaczaniem w czasie transportu. Przy przewozie nalezy przestrzega¢ przepisow
obowigzujacych w publicznym transporcie drogowym i kotowym.

Wytadunek rur w wigzkach wymaga uzycia podno$nika widlowego z plaskimi
widtami lub dzwigu z belka uniemozliwiajaca zaciskanie si¢ zawiesi na wigzce. Nie
wolno stosowaé zawiesi z lin metalowych lub lancuchéw. Nie dopuszcza¢ do
wleczenia wigzek rur, jak tez 1 rur w kregach.

Elementy studni betonowych.

Transport krggdw powinien odbywac si¢ w pozycji wbudowania lub prostopadle do
pozycji wbudowania. Podnoszenie i opuszczanie krggow nalezy wykonywaé za
pomocag minimum trzech lin rozmieszczonych réwnomiernie na obwodzie
prefabrykatu.

Studnie PVC,PE
Przewozone mogg by¢ dowolnymi $rodkami transportu z zabezpieczeniem ich przed
mozliwos$cig przemieszczania si¢ podczas transportu.

Pojazdy stuzace do transportu powinny spetnia¢ warunki techniczne wymagane w
ruchu drogowym.

Transport powinien zapewniac:

- stabilno$¢ pozycji zatadowanych materiatow

- zabezpieczenia palet przed ich uszkodzeniem

- kontrolg zatadunku i wytadunku

WYKONANIE ROBOT

Ogolne wymagania dotyczace robot
Ogolne wymagania dotyczace robot podano w ST S-00.00. ,,Wymagania Ogolne”.
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Zakres wykonywanych robot

Transport i sktadowanie materiatow przewidzianych ustaleniami niniejszej ST do
wykonania robot.

Transport materiatow opisano w punkcie 4 niniejszej ST.

Sktadowanie:

- powierzchnia sktadowania musi by¢ ptaska, wolna od kamieni i ostrych
przedmiotow

- gdy rury sg sktadowane (po rozpakowaniu) w stertach nalezy zastosowa¢ boczne
wsporniki, najlepiej drewniane lub wylozone drewnem, w maksymalnych
odstgpach nie wigkszych niz 1,5 m

- gdy nie jest mozliwe podparcie rur na catej dtugosci to spodnia warstwa rur
powinna spoczywac na drewnianych fatach o szerokosci minimum 50 mm

- rozstaw osi nie wigkszy od 2 m

- w stercie nie powinno si¢ znajdowa¢ wiecej niz 7 warstw, lecz nie wyzej niz
1,5m

Oznakowanie robdt prowadzonych w pasie drogowym.
Oznakowanie robot zgodnie z ,,Instrukcja Oznakowania robot prowadzonych w pasie
drogowym” oraz projektem ,,Organizacji ruchu”.

Wykonanie kanatu sanitarnego grawitacyjnego

5.2.3.1. Kanat sanitarny grawitacyjny

Kanal wykona¢ zgodnie z normg PN-B-10735.

Przewody muszg by¢ utozone na rzedach i ze spadkami podanymi na profilach. Nie
moze by¢ zadnych odstepstw. W miejscach przewidzianych projektem wykonac
rury ochronne stalowe.

W przypadku wystapienia okolicznosci nieprzewidzianych, uniemozliwiajacych
polozenie przewodow zgodnie z projektem, nalezy niezwlocznie powiadomié
projektanta. Kanaty uktada¢ zgodnie z instrukcja montazu i budowy przewodow
kanalizacyjnych, opracowang przez producenta rur PCV. Potgczenia rur wykonac
przy uzyciu sprzetu rgcznego.

Na calej dlugosci projektowane kanaty winny by¢ posadowione na gruntach
piaszczystych lub zwirowych. Gdy grunt rodzimy jest takiego rodzaju, pod kanatami
nalezy wykona¢ tylko warstwe wyroOwnawczg grubosci 15 cm, natomiast gdy
wystepuja grunty spoiste lub nasypowe nalezy wykona¢ podsypke grubosci 20 cm.
Materiat na posypke nie moze zawiera¢ czastek powyzej 20 mm 1 ostrych kamieni.
W gruntach stabych, nieno$nych wystgpujacych do 1 m ponizej posadowienia
kanatow, istniejacy grunt nalezy wymieni¢ na grunt nos$ny (piasek, zwir itp.).
Przewiduje si¢ wykona¢ wymiang gruntu na znacznej dtugosci kanalu sanitarnego.
Wiazace decyzje podejmuje inspektor nadzoru w porozumieniu z projektantem.

Rury musza by¢ uktadane tak, aby podparcie ich bylo jednolite. Rury musza by¢
utozone zgodnie z wytyczong trasg, na odpowiednich glebokosciach 1 z
odpowiednimi spadkami. Podczas wykonywania prac wykonawczych musi by¢
zwrdcona szczegdlna uwaga na zabezpieczenie rur przed ich przemieszczaniem si¢
podczas wypetniania wykopow, zageszczaniu gruntu i przejezdzania cigzkiego
sprzetu wykonawcy.
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Obsypka rur musi by¢ wykonana natychmiast po inspekcji i1 zatwierdzeniu
zakonczonego posadowienia. Obsypka winna szczelnie wypetnia¢ przestrzen nad
rurg 1 nalezy ja wykonywaé¢ warstwami réwnolegle po obu bokach rur, kazda
warstwe zageszczajagc. Obsypka przewodu musi by¢ prowadzona az do uzyskania
grubos$ci warstwy przynajmniej 0,30 m (po zaggszczeniu) powyzej wierzchu rur.
Material stuzacy do wykonania obsypki musi spetnia¢ te same warunki co materiat
do podsypki. Stopien zageszczenia Id > 0,50 (ok. 95% zmodyfikowanej warto$ci
Proctora).

Pod jezdniami roboty wykonywa¢ zgodnie z normg BN-72/8932-01 ,,Roboty
drogowe i kolejowe. Roboty ziemne”, uwzgledniajgc takze wymagania zarzgdcow
drog

Tam gdzie wystepuje woda gruntowa, wykopy winny by¢ odwodnione, za pomoca
agregatu igtofiltrowego. Dopuszcza si¢ inny sposob odwodnienia po uzgodnieniu z
inspektorem nadzoru. Rozliczenie robot odwodnieniowych — powykonawcze.

5.2.3.2. Wykonanie studzienek rewizyjnych.

Studnie projektowac¢ zgodnie z normg PN-B-10729 i PN-EN 124.

Studzienki z elementow betonowych prefabrykowanych nalezy wykona¢ na
uprzednio wzmocnionym (warstwa tlucznia lub zwiru) dnie wykopu . Studzienki
nalezy wykonywa¢ w wykopach szerokoprzestrzennych.

Elementy studzienek mozna wktadaé¢ recznie lub przy uzyciu lekkiego sprzetu
montazowego do 1 tony. Komore robocza nalezy wykona¢ z materialdow opisanych
w pkt. 2 niniejszej ST. Przejscia rur kanalizacyjnych przez $ciany komory wykonac
jako szczelne.

Komin wlazowy winien by¢ wykonany z materialow i w sposob zgodny z
wymaganiami BN-86/8971-08. Posadowienie komina nalezy wykona¢ na ptycie
zelbetowej, przejsciowej w takim miejscu, aby pokrywa wilazu znajdowata si¢ nad
spocznikiem o najwigkszej powierzchni. Studzienki ptytkie moga by¢ wykonane bez
kominow wilazowych — wowczas bezposrednio na komorze wlazowej nalezy
umiescic¢ ptyte pokrywowa a na niej skrzynke wtazowag wg PN- 87/H-74051/01 i 02.
Dno studzienki nalezy wykona¢ na mokro w formie ptyty dennej z wyprofilowang
kinetg (o ile nie jest wykonana fabrycznie). Studzienki z wtazem typu cigzkiego w(g
PN-87/H-74051/02. Stopnie robocze w S$cianie komory roboczej oraz komina
wlazowego winny by¢ zamontowane mijankowo w dwoéch rzedach, w odleglosciach
pionowych 0,30 m i odleglosciach poziome;j osi stopy 0,30 m.

Studzienki rewizyjne z PVC wykona¢ jako przeptywowe lub potaczeniowe, trzon
studzienki z rury karbowanej lub pelnej, pokrywa studzienki zeliwna, wykonanie w
wersji teleskopowej.

Wykonanie rurociggu sanitarnego tlocznego

5.2.4.1. Rurociag sanitarny ttoczny

Rurociag ttoczny nalezy wykona¢ zgodnie z PN-B-10725 i ON-EN 752.

Proces zgrzewania rur PE musi odbywac si¢ w temperaturach otoczenia powyzej

0° C. Nie wolno wykonywaé zgrzewania przy wystepowaniu duzej wilgotno$ci
powietrza, np. podczas mgty.

Wykonanie kazdego zgrzewu winno by¢ udokumentowane na ,,Karcie zgrzewu”,
lokalizacja zgrzewu musi by¢ naniesiona na szkicu sieci.



46

Na catej dlugosci projektowanego rurociggu winien by¢ posadowione na gruntach
piaszczystych lub zwirowych.

Rury musza by¢ uktadane tak, aby podparcie ich bylo jednolite. Rury na calej
dlugos$ci powinny $cisle przylega¢ do podtoza na co najmniej % obwodu.

Rury muszg by¢ utozone zgodnie z wytyczng trasg na odpowiednich glgbokosciach i
z odpowiednimi spadkami.

W rodzimych gruntach piaszczysto — zwirowych pod wszystkimi przewodami
przewidziano warstwe wyréwnawcza gr. 15 cm z materialu nie zawierajacego
czastek o wymiarach powyzej 20 mm i ostrych kamieni.

W gruntach nieno$nych (torfy, gytie, itp.) zalegajacych na giebokosci do 1 m ponizej
posadowienia przewodoéw, nalezy rozwazy¢ wymiang gruntu (az do glgbokosci
zalegania) i zastgpienie go przez tawe zwirowo — piaskowa (w stosunku 1:0,3)
odpowiednio zageszczong do Id > 0,50. Wilasciwe rozwigzanie uzgodnié
kazdorazowo z inspektorem nadzoru i projektantem.

Przewody muszg by¢ utozone na rz¢dnych oraz przebiega¢ zgodnie z projektem.

W przypadku wystapienia okolicznos$ci nieprzewidzianych, uniemozliwiajacych
utozenie przewoddéw zgodnie z projektem, nalezy niezwlocznie powiadomic
projektanta. Potaczenia rur winny by¢ wykonane zgodnie z zaleceniem producenta
rur. Podczas wykonywania prac musi by¢ zwrocona szczegdlna uwaga na
zabezpieczenie rur prze przemieszczeniem si¢ rur podczas wypelniania wykopow,
zageszczania gruntu i przejezdzania cigzkiego sprzetu wykonawcy.

Obsypke przewodow nalezy wykona¢ natychmiast po wykonaniu montazu rur.
Obsypka winna szczelnie wypetnia¢ przestrzen nad rurg i nalezy ja wykonywac
warstwami rownolegle po obu bokach rur, kazda warstwe zageszczajac. Obsypka
musi by¢ prowadzona az do uzyskania grubosci warstwy, przynajmniej 30 cm (po
zageszczeniu) powyzej wierzchu rur. Material do obsypki musi spetnia¢ te same
warunki co materiat do podsypki.

Obsypka musi by¢ zageszczona do Id >0,50 (ok. 95% zmodyfikowanej warto$ci
Proctora). Zasypke wykopu mozna wykona¢ gruntem rodzimym (pod warunkiem ze
nie jest to torf i gytia) warstwami 20 cm z jednoczesnym zageszczeniem. Stopien
zageszczenia j.w.

Pod jezdniami stopien zageszczenia i roboty ziemne winny by¢ wykonane zgodnie z
normg BN-72/8932-01 ,,Roboty drogowe i kolejowe. Roboty ziemne”.

Na odcinkach przewoddéw, gdzie wystepuje woda gruntowa, wykopy winny by¢
odwodnione. Sposdb odwodnienia jak dla kanatow grawitacyjnych.

Rozliczenie robot odwodnieniowych — powykonawcze.

5.2.4.2. Proba szczelnoS$ci

Proba szczelno$ci powinna by¢ przeprowadzona zgodnie z wymaganiami PN-B-
10725.

Przy probach szczelnos$ci rur cisnieniowych nalezy zachowac nastepujace zasady:

¢ rurociagi dluzsze niz 800 m nalezy probowaé odcinkami, odpowiednie dtugosci
odcinkow mieszczg si¢ w granicach 300 do 500 m
¢ luki, trojniki, zaslepki i zamontowana armatura muszg by¢ odkryte podczas proby

¢ proste odcinki rurociaggu (migdzy zlaczami) powinny by¢ przysypane i
zaggszczone, a proba moze si¢ odby¢ najwczesniej w 48 godzin po zasypaniu
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¢ maksymalna temperatura wodociggu lub gazociggu nie moze by¢ wyzsza niz
200C

¢ probe szczelnosci nalezy przeprowadzi¢ po catkowitym zakonczeniu montazu i
wzrokowym sprawdzeniu potaczen

¢ rurocigg winien by¢ poddany podwyzszonemu cisnieniu tylko przez czas
wymagany odpowiednimi normami, nie dtuzej niz 24 godziny

¢ po zakonczeniu proby ci$nienie nalezy zmniejsza¢ powoli w sposob
kontrolowany uwaga: ponizsze dotyczy jedynie rur PE wodociggowych lub
kanalizacji ci$nieniowej

¢ miejsca odpowietrzen musza znajdowaé si¢ we wszystkich najwyzszych
miejscach sieci

¢ napelnianie rurociggu musi odbywaé si¢ bardzo powoli w najnizszym punkcie
sieci

¢ po catkowitym napelieniu i odpowietrzeniu rurociggu nalezy pozostawi¢ go na
kilka godzin dla ustabilizowania

¢ po probie nalezy catkowicie oprozni¢ rurocigg, aby zapobiec ewentualnemu
zamarznig¢ciu wody w rurach.

Wykonanie przeciskow /przewiertow/

Woeciskanie rury ochronnej odbywa si¢ za pomocg sitownikow umieszczonych w
wykopie lub szybie roboczym na wlocie przejscia. Na przeciwlegtej §cianie wykopu
zainstalowa¢ blok oporowy dla opar¢ podstaw sitownikow. Moc sitownikow
dostosowac do sily tarcia, jaka nalezy pokona¢ w czasie wciskania dla koncowej fazy
pracy tj. dla pelnej dtugosci weiskanej rury. Srednica rury przeciskowej zgodna z
dokumentacja projektowa. Rure przewodowa wprowadzi¢ do rury przeciskowe;j
zabezpieczajac ja w okladziny drewniane lub slizgi oraz zabezpieczajac potaczenia
rury przewodowej przed rozsunigciem si¢ zastosowanych potaczen.

KONTROLA JAKOSCI ROBOT
Ogodlne zasady kontroli jakosci robot podano w ST S-00.00.

Badanie materialow uzytych do budowy kanalizacji sanitarnej.

Badanie to nastgpuje poprzez porownanie cech materialow z wymaganiami
dokumentacji projektowej, ST 1 odpowiednich norm materialowych podanych w pkt.
2 niniejszej ST.

Kontroli jakosci robot nalezy dokona¢ wg PN-B-10735, 10729, 10735.
Kontrola jakosci wykonanych robdt dotyczy zgodno$ci wykonania kanalizacji z
dokumentacja projektows.

OBMIAR ROBOT
Jednostka obmiaru jest 1 m wykonanego kanatu kanalizacji sanitarnej i uwzglgednione
elementy sktadowe robot obmierzane wg ponizszych jednostek:
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m-— kanaty i przeciski
szt — studzienki rewizyjne
Ogodlne zasady obmiaru robo6t podane sa w ST S-00-00.

ODBIOR ROBOT
Ogolne zasady odbioru robot podano w ST S-00-00.
Odbioru robdt nalezy dokonaé¢ zgodnie z PN-B-10735, 10729, 10735.

PODSTAWA PLATNOSCI

Ogo6lne wymagania dotyczace ptatnosci podano w ST S-00.00.

Platnosci nastgpowac beda za: m wykonanego kanatu sanitarnego, sztuke wykonane;j
studzienki, zgodnie z dokumentacja projektowg, obmiarem robo6t, po otrzymaniu
atestow producentdw materialow oraz po ocenie jakosci wykonania robot.

Cena wykonania wymienionych robdt obejmuje takze:

- zakup, transport 1 sktadowanie materialéw niezbe¢dnych do wykonania robot,
- oznakowanie robot prowadzonych w pasie drogowym,

- opflaty za zajecie drog,

- przygotowanie podtoza,

- wymiang gruntu,

- wykonanie fundamentoéw z ustawieniem i rozebraniem deskowania,
- wykonanie kanatu kanalizacji sanitarnej

- wykonanie przewodow ttocznych,

- wykonanie studzienek rewizyjnych i studzienek na posesjach,

- wykonanie izolacji studzienek rewizyjnych,

- wykonanie prob szczelnosci,

- wykonanie podsypki, obsypki i jej zaggszczenie,

- wykonanie przeciskow 1 montazu rur przewodowych.

PRZEPISY ZWIAZANE

PN-B-10725 Wodociagi. Przewody zewnetrzne. Wymagania 1 badania.

PN-B-10729 Kanalizacja. Studzienki kanalizacyjne.

PN-B-10735 Kanalizacja. Przewody kanalizacyjne. Wymagania i badania przy
odbiorze.

PN-B-10736 Roboty ziemne. Wykopy otwarte dla przewodow wodociagowych 1
kanalizacyjnych. Warunki techniczne wykonania.

PN-88/B-04481 Grunty budowlane. Badanie probek gruntu.

BN-77/8931-12 Oznaczanie wskaznika zaggszczenia gruntu.

PN-68/B-06050 Roboty ziemne budowlane. Wymagania w zakresie wykonania i
badania przy odbiorze.

BN-86/8971-08 Prefabrykaty budowlane z betonu. Kregi betonowe i zelbetowe.
BN-62/6738-07 Beton hydrotechniczny.

PN-87/H-74051/02 Wtazy kanatowe klasy B, C, D (wlazy typu ciezkiego).
PN-64/H-74086 Stopnie zeliwne do studzienek kontrolnych.

PN-90/B-14501 Zaprawy budowlane zwykle.

PN-88/B-06250 Beton zwykty.

PN-83/B-02482 Fundamenty budowlane. Nosnos¢ pali i fundamentow polowych.
Instrukcja producenta rur PCV

Instrukcja producenta rur PE.
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WSTEP

Przedmiot ST

Przedmiotem niniejszej specyfikacji technicznej s3 wymagania dotyczace wykonania
i odbioru przepompowni $ciekow, wykonywanych podczas realizacji inwestycji
,Budowa kanalizacji sanitarnej z przykanalikami i przepompowniami w gminie
Sieroszewice w miejscowosciach Sieroszewice i Psary”. Zakres prac niniejszego
etapu dotyczy wykonania przepompowni $ciekOw w miejscowosci Sieroszewice 1
Psary

Zakres stosowania ST
Specyfikacja Techniczna jest stosowana jako dokument przetargowy i kontraktowy
przy zlecaniu i realizacji robdt wymienionych w punkcie 1.1.

Zakres roboét objetych ST

Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji dotycza prowadzenia robot w zwiazku z

budowg kanalizacji sanitarnej grawitacyjnej 1 ttocznej 1 obejmuja:

- wykonanie przepompowni $ciekow wraz z przytaczem elektroenergetycznym
kablowym niskiego napigcia 1 zagospodarowaniem terenu w miejscowosci
Sieroszewice i Psary.

1. przepompownia P-1 - SIEROSZEWICE
2. przepompownia P-2 - SIEROSZEWICE
3. przepompownia P-3 - SIEROSZEWICE
4. przepompownia P-4 - SIEROSZEWICE
5. przepompownia P-5 - SIEROSZEWICE
6. przepompownia P-1 - PSARY

Okreslenia podstawowe

Okreslenia podstawowe w niniejszej ST sg zgodne z obowigzujacymi odpowiednimi
normami, a w szczegdlnosci PN-87/B-01070, PN-92/B-10735, PN 92/B-10729 i ST
S-00.00 ,,Wymagania Ogolne”.
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Ogolne wymagania dotyczace robot

Wykonawca robot jest odpowiedzialny za jakos$¢ ich wykonania oraz za zgodnos$¢ z
dokumentacjg projektowa, ST i poleceniami inspektora nadzoru. Ogdlne wymagania
dotyczace robot podano w ST S-00.00 ,,Wymagania Ogolne”.

Wymagania odnos$nie urzadzen technologicznych pompowni, orurowania i armatury
Zbiornik pompowni z polimerobetonu .

Rury, ksztattki, potaczenia z armaturg na kotnierze, Sruby — wszystko ze stali
kwasoodpornej.

Wymagania odnosnie zasilania elektroenergetycznego i uktadu sterowania.
Przepompownie bedg zasilane w energie elektryczng linig kablowa nn, wykonang
kablem YAKY. Linia kablowa bedzie zakonczona zlagczem kablowym z czltonem
pomiarowym, w obudowie antykorozyjnej — wykonanie tego zakresu po stronie
inwestora. Instalacje sitowe i sterownicze wykona¢ przewodami YDY i YKSY,
osprzet szezelny, o stopniu ochrony minimum IP 44.

Sterowanie pomp automatyczne.

Uktady zasilajgco-sterujagce pompowni montowaé¢ w obudowie o stopniu ochrony IP
66, zalecane wykonanie z tworzywa sztucznego, obudowa zabezpieczona zamkiem.

MATERIALY
Dostawa pompowni ma charakter kompleksowy.
Obudowa pompowni z polimerobetonu , pokrywy pompowni z wtazem ze stali
kwasoodpornej OH18N9.
Technologia pompowni — wg projektu technicznego, z uwzglednieniem wymagan jak
w pkt. 1.5.1. wyze;j.
Instalacje elektroenergetyczne i sterownicze — zgodnie z projektem technicznym i
warunkami przytaczenia wydanymi przez Zaktad Energetyczny.
Materialy do zagospodarowania terenu:

- kostka POLBRUK grubosci 80 mm,

- podsypka cementowo-piaskowa

- obrzeze z kraweznika betonowego 15 x 30 cm

- shlupki stalowe @ min. 50 mm, h=150 cm, siatka stalowa h=150 cm, powlekana

tworzywem sztucznym
- furtka z katownika stalowego, wypelniona siatka stalowa, szerokos¢ furtki 1 m

SPRZET
Wykonawca powinien dysponowa¢ minimalnie nast¢pujacym sprzgtem:
- zuraw samochodowy budowlany o nosnosci do 6 ton
- koparka 1 spycharka do robo6t ziemnych
- samochdd skrzyniowy 5 - 10 t
- samochdd samowyladowczy do 5 t
- samochdd dostawczy do 0,9 t
- zageszczarka ptytowa

TRANSPORT
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Przepompownie przewozone moga by¢ dowolnym transportem, w opakowaniach
fabrycznych, zaleca sie przewozi¢ je w pozycji wbudowania. W czasie transportu
zabezpieczy¢ je przed przesuwaniem i przetaczaniem. Przy przewozie nalezy
przestrzega¢ przepisow obowigzujacych w publicznym transporcie drogowym i
kotowym.

5. WYKONANIE ROBOT

5.1. Ogolne wymagania dotyczace robot
Ogodlne wymagania dotyczace robot podano w ST S-00.00. ,, Wymagania Ogolne”.

5.2.  Zakres wykonywanych robot

5.2.1. Zakup, transport i skladowanie materialow przewidzianych ustaleniami
niniejszej ST do wykonania robot.

Typ 1 wyposazenie przepompowni przewidzianych do realizacji zadania musza
uzyskac¢ akceptacje inspektora nadzoru.

Transport materialow opisano w punkcie 4 niniejszej ST.

Sktadowanie — ze wzgledu na specjalistyczny charakter zasadniczych elementéw
technologicznych winny by¢ spelnione zalecenia producenta dotyczace warunkow
sktadowania i magazynowania dostaw.

5.2.2. Oznakowanie robot prowadzonych w pasie drogowym.

Oznakowanie robot zgodnie z ,,Instrukcja Oznakowania robot prowadzonych w pasie
drogowym”. W miejscach, gdzie moze zachodzi¢ niebezpieczenstwo wypadkow,
budowe nalezy prowizorycznie ogrodzi¢ od strony ruchu, a na noc dodatkowo
0znaczy¢ swiattami.

5.2.3. Wykonanie przepompowni $ciekow.

Przepompownia — wykop szerokoprzestrzenny wykona¢ koparka podsigbierna.
Wykop utrzymac na czas robot w stania suchym.

Ewentualng konieczno$¢ wykonania fundamentu dla posadowienia pompowni
uzgodni¢ z projektantem 1 inspektorem nadzoru.

5.2.4. Montaz technologii przepompowni .
Zabudowa przy pomocy wyspecjalizowanej grupy zaznajomionej z przepisami BHP i
DTR-kami instalowanych urzadzen.

5.2.5. Rozruch mechaniczny i hydrauliczny przepompowni.
Rozruch mechaniczny — sprawdzanie czynnosci, szczelnosci, drozno$ci, zamocowania
1 dziatania poszczeg6lnych maszyn i urzadzen indywidualnie, zakonczone spisaniem
protokotu.
Rozruch hydrauliczny — po rozruchu mechanicznym. Rozruch przeprowadzi¢ w
bezpiecznych warunkach sanitarnych tzn. przy zastosowaniu wody jako medium. W
czasie trwania tej fazy rozruchu sprawdzi¢ szczelno$¢ 1 prawidtowos¢ hydraulicznego
funkcjonowania obiektu i urzadzen.
Glowne prace rozruchu hydraulicznego polegaja na:

- sprawdzenie szczelno$ci obiektu, szczelno$ci przewodow grawitacyjnych i

cisnieniowych oraz armatury przez napelnienie woda



6.1.

6.2.

10.

53

- sprawdzenie wzajemnego usytuowania obiektéw (wysoko$ciowego) oraz
sprawdzenie spadkow

- oczyszczenie przewodow

- sprawdzenie dziatania poszczegélnych elementéw, ich regulacja, usunigcie
usterek

- sprawdzenie parametrOw pracy urzadzen przy pelnym obcigzeniu woda (czas
pracy urzadzen wg DTR lub wg uzgodnienia z inspektorem nadzoru)

- regulacja uktadéw sterowania automatycznego

- regulacja armatury

- weryfikacja pracy monitoringu

KONTROLA JAKOSCI ROBOT
Ogolne zasady kontroli jakosci robot podano w ST S-00.00.

Badanie materialéw uzytych do budowy

Badanie to nastgpuje przez porownanie cech materiatow z wymaganiami

dokumentacji projektowej, ST i odpowiednich norm materiatowych podanych w
punkcie 2 niniejszej ST.

Kontroli jakosci robot

Kontrola jako$ci wykonanych robot dotyczy zgodnosci wykonania obiektow i
instalacji z dokumentacjg projektowa oraz sprawdzenie parametréw pracy urzadzen
pod pelnym obcigzeniem.

OBMIAR ROBOT
Jednostka obmiaru sg elementy skltadowe wyszczego6lnione w wykazie robot. Ogdlne
zasady obmiaru robdt podane sg w ST S-00.00.

ODBIOR ROBOT
Ogolne zasady odbioru robdt podano w ST S-00.00.
Odbidr robot nalezy dokona¢ zgodnie z PN-B-10735

PODSTAWA PLATNOSCI

Ogolne zasady dotyczace ptatnosci podano w ST S-00.00.

Platnosci za sztuke wykonanej przepompowni zgodnie z dokumentacjg projektowa,
platnosci za zagospodarowanie terenu — za m2 terenu, mb ogrodzen i obramowan , po
obmiarze robot, otrzymaniu atestow od producentdw materialow 1 urzadzen oraz po
ocenie jako$ci wykonania robdt i pomyslnym przeprowadzeniu rozruchow.

Cena wykonania wymienionych robdt obejmuje takze:
- zakup, transport i sktadowanie materiatow niezbednych do wykonania robot
- oznakowanie rob6t prowadzonych w pasie drogowym
- wykonanie wykopow i przygotowanie podtoza
- wykonanie fundamentéw z ustawieniem i rozebraniem deskowania
- wykonanie izolacji
- wykonanie prob szczelnosci
- montaz kompleksowy pompowni
- wykonanie rozruchu mechanicznego i hydraulicznego pompowni

PRZEPISY ZWIAZANE
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PN-B-10735 Kanalizacja. Przewody kanalizacyjne. Wymagania i badania przy
odbiorze.

PN-B-10729 Kanalizacja. Studzienki kanalizacyjne.

PN-EN 752-6 Zewnetrzne systemy kanalizacyjne. Cze$¢ 6: Uktady pompowe.
BN-86/8971-08 Prefabrykaty budowlane z betonu. Kregi betonowe i zelbetowe.
BN-62/6738-07 Beton hydrotechniczny

PN-88/B-06250 Beton zwykly.

PN-83/B-02482 Fundamenty budowlane. No$nos¢ pali i fundamentéw polowych.
Instrukcja producenta przepompowni.
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SPECYFIKACJA TECHNICZNA

K -05.01.00

SYSTEMY STEROWANIA
PRZEPOMPOWNI SCIEKOW
MONITORING
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W OFERCIE UWZGLEDNIC SYSTEM STEROWANIA I
MONITOROWANIA PRZEPOMPOWNI SCIEKOW W TRYBIE ON-LINE W
OPARCIU O TRANSMISJE GPRS

ZAKRES MONITORINGU

1. przepompownia P-1 - SIEROSZEWICE

2. przepompownia P-2 - SIEROSZEWICE

3. przepompownia P-3 - SIEROSZEWICE

4. przepompownia P-4 - SIEROSZEWICE

5. przepompownia P-5 - SIEROSZEWICE

6. przepompownia P-1 - PSARY

7. przepompownia P-2 - PSARY - istniejaca

8. przepompownia P-1 - ROSOSZYCA - istniejaca
9. przepompownia P-2 - ROSOSZYCA — istniejaca

10. oczyszczalnia Sciekéw - ROSOSZYCA - istniejaca

11. Gminny Zaklad Komunalny — Sieroszewice /baza/
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K-05.01.00-Wymagania dotyczace systemu sterowania i monitorowania przepompowni $ciekow w_trybie

on-line z wykorzystaniem technologii GPRS

Obiekt typu przepompownia $ciekow

1.Specyfikacja techniczna szafy sterowniczej montowanej na zewnatrz budynku

1.1 Obudowa

Szafa sterownicza wykonana jest w obudowie metalowej malowanej proszkowo lub
poliestrowej o wymiarach 600 x 800 x 300 mm lub 800x1000x300 mm. Zapewnia ona stopien
ochrony IP66. Szafa wyposazona jest w drzwi wewnetrzne przystosowane do montazu
aparatury sterowniczej, oraz ptyte montazowa. Wejscie kabli poprzez dtawiki w dolnej czesci
szafy. Kable podigczane sg do listwy zaciskowej zamocowanej na ptycie montazowej. Szafa
mocowana jest do cokolu metalowego.

1.2 Standardowe wyposazenie szafy sterowniczej

Standardowe wyposazenie szafy obejmuje:

gniazdo agregatu — umiejscowione na bocznej
Scianie szafy sterowniczej,

przetacznik rodzaju zasilania (sie¢-0-agregat)
gniazdo 3x400V AC,

gniazdo 230V AC,

gniazdo 24V AC, .
zabezpieczenie przeciw przepigciowe modutu telemetrycznego (klasa C),
zabezpieczenie nadmiarowo-pradowe wszystkich obwodow odbiorczych,
wylaczniki silnikowe z wyzwalaczem termicznym i magnetoelektrycznym,
podswietlane elementy sygnalizacji i sterowania,

amperomierze do pomiaru nat¢zenie pradu,

liczniki czasu pracy pomp,

transformator bezpieczenstwa 230V / 24V,

specjalizowany modut telemetryczny taczacy w sobie funkcje¢ sterownika PLC i
modemu GSM/GPRS z zainstalowanym oprogramowaniem do dedykowanego
sterowania praca przepompowni i transmisjg danych trybie on-line, w technologii
GPRS z przepompowni do stacji operatorskiej. Struktura oprogramowania
wewngtrznego modutu musi zapewnia¢ stworzenie zamknigtej sieci zlozonej z
monitorowanych obiektow oraz stacji dyspozytorskiej. Wbudowane w
oprogramowanie modutu mechanizmy ochrony musza zapewni¢ odpornos¢
systemu transmisji danych na ataki z zewnatrz, co gwarantuje zachowanie
poufnosci przesylanych danych

dwa ptywaki do sygnalizacji stanow alarmowych MAC-3,

hydrosonda SG-25S firmy APLISENS,

styczniki mocy do rozruchu pomp,

czujnik kolejnosci faz,

zasilacz 230V AC<->24V DC/1.25A do zasilania modutu telemetrycznego i
akumulator 12V/1.2Ah do podtrzymania pracy sterownika w przypadku braku
zasilania podstawowego,

specjalizowany modul tadowania akumulatora i stabilizacji napigcia wyjsciowego
przeznaczony do wspolpracy z modutem telemetrycznym
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1.3 Zasada dzialania ukladu automatyki szafki i funkcje realizowane przez
oprogramowanie modulu telemetrycznego

Uktad automatyki szafki wykorzystuje do sterowania praca pomp sygnaly z czujnikéw
ptywakowych (SUCHOBIEG i ALARM) oraz hydrostatycznej

sondy poziomu SG-25S firmy APLISENS. Definicja poziomow
Wyr6zniamy 2 tryby pracy szafy: w komorze
e praca normalna —  sterowanie  pracg
przepompowni realizowane jest przez sterownik
Z|ntegrowany w modu!e telemetrycznym. Poziomy ALARM
zalaczania 1 wylgczania pomp zapamictane sg w MAX

pamieci nieulotnej sterownika. Do pomiaru poziomu
wykorzystywany jest sygnat analogowy 4-20mA z
sondy hydrostatycznej. Dodatkowo oprogramowanie
sterownika analizuje stany logiczne sygnalow
z czujnikéw  ptywakowych  (SUCHOBIEG i
ALARM), jakkolwiek w tym trybie pracy poziom
sciekow w komorze nie powinien osigga¢ wartosci
powodujacych zadzialanie czujnikéw ptywakowych, a wiec elementy te nie biorg
bezposrednio udziatu w procesie sterowania.

e praca w trybie awaryjnym — w przypadku awarii sterownika lub uszkodzenia
sondy hydrostatycznej uktad automatyki szafki przejmuje sterowanie pracg pomp.
Do zalaczania 1 wylaczania pomp wykorzystywane sa wylacznie sygnaty z
czujnikow ptywakowych (SUCHOBIEG i ALARM). Poziom $ciekéw w komorze
zmienia si¢ zatem pomig¢dzy punktami wyznaczonymi przez ustawienie czujnikéw
ptywakowych. W trybie pracy awaryjnej uklad automatyki szatki, w cyklu
pompowania zawsze zalacza 2 pompy.

Tryb awaryjny

MIN
SUCH.

Naprzemienna praca pomp

Elementem odpowiedzialnym za realizacj¢ tej funkcji jest sterownik modutu
telemetrycznego. Sterownik analizuje sygnat z hydrosondy i/lub czujnikéw ptywakowych i w
kazdym z cykli roboczych zalacza pompe, ktora w poprzednim cyklu nie pracowata. W
przypadku awarii jednej z pomp nastgpuje automatyczne wylgczenie sterowania pracg pompy
uszkodzonej i zalaczenie pompy sprawnej.

Rownolegla praca pomp co zadana ilos¢ cykli

Oprogramowanie sterownika modulu telemetrycznego umozliwia rownoczesne
(z przesunigciem 5 sekundowym pomigdzy pompami) zalgczenie 2 pomp, co zadang ilos¢
cykli pracy. Funkcja ta ma na celu zwigkszenie ci$nienia w czesci ttocznej rurociggu 1
usuniecie z jego $cianek osadow.

Elementem odpowiedzialnym za realizacj¢ tej funkcji jest oprogramowanie sterownika
modutu telemetrycznego.

Automatyczne zalaczenie drugiej pompy w przypadku, gdy naplyw>wydajnosci jednej
pompy

Jednoczesne zalagczenie 2 pomp jest uaktywniane roéwniez w przypadku, gdy poziom
sciekow w komorze przekroczy warto§¢ zdefiniowang jako ,,poziom alarmowy” oraz gdy,
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pomimo pracy jednej pompy, poziom S$ciekdw nie spadnie ponizej warto$ci ,,poziom
maksimum” (poziomu zataczania pomp) w ciggu zadanego okresu czasu.

Oprogramowanie sterownika modutu telemetrycznego umozliwia zatem po zadanym okresie
czasu (typowo 3-5 minut <parametr programowalny>) zalgczenie drugiej pompy w przypadku
gdy, pomimo zalgczonej jednej pompy, poziom Sciekdw utrzymuje si¢ powyzej poziomu
zalaczania MAX, ale ponizej ALARM. Ta funkcja zmniejsza ryzyko przelania zbiornika, a
dodatkowo umozliwia wyréwnanie czasu pracy pomp. W przypadku, gdy jedynym
warunkiem zatgczenia drugiej pompy jest przekroczenie poziomu ALARM moze wystapic¢
zjawisko rownowazenia nat¢zenia naplywu $ciekdw z wydajnoscia pompy, a zatem poziom
sciekow bedzie si¢ utrzymywat pomiedzy MAX, a ALARM, przez dhuzszy okres czasu, co
spowoduje wydluzong pracg aktualnie zataczonej pompy.

Zalaczenie pompy lub pomp po uplywie zadanego okresu czasu. Funkcja tzw. zalegania
medium

Kolejng funkcja realizowana przez oprogramowanie sterownika jest automatyczne
zalgczanie pompy lub 2 pomp po uptywie zadanego okresu czasu (standardowo 3 godziny),
pomimo ze poziom S$ciek6w w komorze nie osiggnal jeszcze wartosci okreslanej jako
,»poziom maksimum”. Zapobiega to zaleganiu $ciekow w komorze i ich ,,zagniwaniu” na
obiektach o matej szybkos$ci naptywu. Funkcja ta ulatwia proces neutralizacji tadunku
sciekow doplywajacych do oczyszczalni.

Automatyczne przelaczanie pomiedzy zalaczonymi pompami

Kolejng przydatng funkcjg realizowana przez oprogramowanie sterownika jest
automatyczne przetgczanie pomiedzy pompami podczas ich pracy, co zapewnia rOwnomierne
zuzycie pomp. Typowym przykltadem wykorzystanie tej funkcji jest wczesniej opisywany
przypadek, gdy nastapito zataczenie pompy po przekroczeniu poziomu MAX, jedna pompa
pracuje, ale naptyw $ciekéw jest rbwnowazony przez wydajno$¢ pompy. Zatem poziom
sciekoOw utrzymuje si¢ w przedziale pomigedzy MIN, a MAX. Zatem zaden warunek na
przetaczenie na drugg pompe lub zalaczenie drugiej pompy nie wystgpi, co moze
doprowadzi¢ do sytuacji, ze aktualnie zalaczona pompa bedzie w sposOb nieprzerwany
pracowata przez kilka lub nawet w skrajnym przypadku kilkanascie godzin. W efekcie
wystapi zjawisko nierownomiernego zuzywania pomp. W celu wyeliminowania tego zjawiska
oprogramowanie sterownika posiada dodatkowg funkcje dynamicznej zmiany aktualnie
zalagczonej pompy, po uplywie zadanego okresu czasu (typowo 20 minut). Dzigki
zastosowaniu tej funkcji zapewnione jest rownomierne zuzycie pomp. Funkcja ta ma istotne
zastosowanie w przypadku, gdy nie mozna jednocze$nie zalaczy¢ 2 pomp z uwagi na zbyt
maty przydziat mocy. Wowczas w przypadku, gdy aktualnie zalaczona pompa ulegnie
,»zapchaniu” po zaprogramowanym okresie czasu nastapi przelgczenie na sprawna pompg.

Podlaczanie do portu zewne¢trznego modulu telemetrycznego urzadzen dodatkowych
typu przeplywomierz elektromagnetyczny lub licznik energii elektrycznej

Oprogramowanie sterownika, wykorzystujac jego zasoby, tj. dodatkowy port do
komunikacji cyfrowej RS23/485 musi umozliwia¢ odczyt parametrow np. przeptywomierza
elektromagnetycznego, licznika energii elektrycznej lub dodatkowego modutu wejsé
analogowych.
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Transmisja danych w trybie on-line z przepompowni do stacji dyspozytorskiej z
wykorzystaniem technologii GPRS

Elementem odpowiedzialnym za transmisj¢ danych pomiedzy monitorowang
przepompownig, a stacjg dyspozytorskg jest modem pracujgcy w trybie GPRS. Prawidlowy
przebieg procesu wymiany danych nadzoruje oprogramowanie sterownika oraz modemu
GSM/GPRS. Realizowany jest algorytm transmisji zdarzeniowej gwarantujgcy przestanie
informacji o wystgpieniu zdarzenia do stacji dyspozytorskiej z opdznieniem nie
przekraczajacym 15 sekund.

Wyboér rodzaju zasilania (podlaczenie agregatu)

Podstawowym uktadem pracy rozdzielnicy jest praca z zasilaniem z SiecCi
energetycznej w uktadzie TN-C-S. W przypadku braku zasilania podstawowego istnieje
mozliwo$¢ przelgczenia rozdzielnicy na prace z zasilaniem awaryjnym. Rozdzielnica
przystosowana jest do pracy z agregatu pradotworczego jako alternatywnego zrodta zasilania.
Do podfaczenia agregatu stuzy wtyczka odbiornikowa zainstalowana na §ciance bocznej szafy
sterowniczej. Przetaczenie zasilania nastepuje poprzez przetacznik WSA o pozycjach 1 - 0 -
2.

Pozycja 1 — praca z zasilaniem podstawowym,
Pozycja 0 — rozdzielnica odtgczona od zasilania,
Pozycja 2 — praca z zasilaniem awaryjnym.

Uklad kontroli kolejnosci i zaniku faz

W celu ustalenia wlasciwego kierunku wirowania pomp oraz zabezpieczenia pomp
przed zanikiem fazy zastosowano uklad kontroli kolejnosci faz CKF. CKF po wykryciu
nieprawidlowosci w uktadzie zasilania, poprzez rozwarcie styku wprowadza blokade uktadu
sterowania. Blokada jest aktywna w kazdym trybie pracy — zardwno automatycznym jak
i recznym. Sygnalizacja diodowa na CKF:

e dioda czerwona — nieprawidtowa kolejnos¢ faz,

e (dioda zielona — prawidtowa kolejnos¢ faz,

Sygnalizacja optyczno-akustyczna.

Do sygnalizacji optyczno-akustycznej wykorzystano sygnalizator SOA w
obudowie metalowej z kloszem zabezpieczajacym przed uderzeniem. Moc dzwigkowa
115dB, sygnalizacja optyczna — $wiatlo pulsujace. Wysterowanie SOA nastepuje poprzez
sterownik po stwierdzeniu stanéw alarmowych. Standardowo nast¢pujace stany alarmowe
przewidziane do sygnalizacji optyczno — akustycznej:
zadzialanie termika pompy 1
zadziatanie termika pompy 2

brak zasilania systemu (sygnat z czujnika CKF)

wlamanie do szafki

e btlad sekwencji czujnikow
Skasowanie alarmu nast¢puje przez wcisnigcie przycisku P.KAS. na drzwiach wewngtrznych
szafy sterowniczej lub po uptywie czasu zadanego przez uzytkownika.

1.4 Kontrola temperatury wewnatrz szafy sterowniczej
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Rozdzielnica posiada wewngtrzny uktad grzewczy w postaci grzalki elektrycznej i regulatora
temperatury TH, utrzymujacym zadang temperatur¢ wewnatrz na poziomie dodatnim. Obwod
zabezpieczony jest wylacznikiem nadmiarowo-pradowym o charakterystyce C3A.

1.5 Samoczynne startowanie w przypadku zaniku i powrotu zasilania

Funkcja aktywna tylko w trybie automatycznym. Elementem odpowiedzialnym za
realizacje tej funkcji jest sterownik modutu telemetrycznego.

1.6 Wybér trybu pracy

Praca pomp moze odbywac si¢ w trzech trybach:
AUTO - cykl pracy automatycznej realizowanej przez sterownik,
REKA — cykl pracy ze sterowaniem r¢gcznym,
0 — catkowite wylaczenie sterowania pomp
Wybdr sposobu pracy wykonuje si¢ za pomocg przetacznikow S1— S2— osobno dla kazdej z

pomp.

1.7 Sygnalizacja poziomu Sciekow

Zaréwno program sterownika jak 1 szafa sterownicza umozliwiaja wybor dwoch
wariantow pobierania informacji o poziomie Sciekow w zbiorniku przepompowni:
ewariant | — hydrosonda + dwa ptywaki alarmowe. Informacja o poziomie
sciekdw jest otrzymywana po analizie sygnatu analogowego 4 — 20 mA z
hydrosondy przez sterownik. Poziom sygnalu odpowiadajacy poziomom MAX
i MIN analizowany jest przez program sterownika. Standardowe wykorzystuje
si¢ sondy SG-25S firmy APLISENS. Sygnal dla pozioméw SUCHOBIEG
i ALARM otrzymywany jest z plywakow zamocowanych tak by zwarcie
stykoéw pltywakow sygnalizowalo stan alarmowy

ewariant 1l — cztery ptywaki. Sygnal poziomu $ciekéw otrzymywany jest z
pltywakoéw zawieszonych tak by zwarcie stykow sygnalizowalo wystapienie
okreslonego poziomu $ciekow.

ewariant 11l — tylko sonda hydrostatyczna bez czujnikow pltywakowych W tym
przypadku wystapienie awarii sterownika lub uszkodzenie sondy powoduje, ze
szafka nie realizuje algorytmu sterowania pompami.

1.8 Liczniki czasu pracy pomp

Liczniki czasu pracy pomp umieszczone sg na drzwiach wewnetrznych szafy
sterowniczej. Czas pracy pomp wyswietlany jest w petnych godzinach. Dodatkowo czas pracy
pomp zliczany jest w rejestrach wewnetrznych sterownika.

1.9 Odczyt natezenia pradu pobieranego przez pompy

Do odczytu natezenia pradu zainstalowano analogowe amperomierze, zamocowane na
drzwiach wewnetrznych rozdzielnicy. Odczyt pradu wykonywany jest bezposrednio na jednej
z faz zasilania silnika pompy. Jako opcja w szafie sterowniczej montowany jest modut do
pomiaru pradu pomp o zakresie 20/30/50A AC (wybor zakresu przetacznikiem na obudowie

modutu) generujgcy pradowy sygnat wyjsciowy o zakresie 4-20mA proporcjonalny do
warto$ci skutecznej mierzonego pradu.
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1.10 Wizualizacja bezposrednia pracy przepompowni

Aparatura sterownicza umieszczona na drzwiach wewnetrznych umozliwia okreslenie

aktualnego stanu pracy przepompowni. Opis zdarzen mozliwych do odczytania:

- praca pompy 1 — podswietlony przycisk START pompy 1, wskazanie na
amperomierzu pompy 1,

- zatrzymanie pompy 1 - podswietlony przycisk STOP pompy 1, brak wskazanie na
amperomierzu pompy 1,

- awaria pompy 1 — nie pod$wietlone przyciski: START, STOP pompy 1, aktywna
sygnalizacja optyczno — akustyczna, podswietlony przycisk P.KAS. brak wskazu
na amperomierzu,

- praca pompy 2— podswietlony przycisk START pompy 2, wskaz na amperomierzu
pompy 2,

- zatrzymanie pompy 2 - podswietlony przycisk STOP pompy 1, brak wskazan na
amperomierzu pompy 2,

- awaria pompy 2 — nie pod$wietlony przycisk START, STOP pompy 2, aktywna
sygnalizacja optyczno — akustyczna, podswietlony przycisk P.KAS., brak wskazan
na amperomierzu,

- wystgpienie zdarzenia alarmowego — aktywna sygnalizacja optyczno — akustyczna,
podswietlony przycisk P.KAS.,

- tryb pracy pomp — wskazanie glowki przetacznika S1 lub S2 na odpowiedni opis
(AUTO, 0, REKA).

1.11. Zabezpieczenie przeciwporazeniowe

Zabezpieczenie przeciwporazeniowe zrealizowane jest przez samoczynne, szybkie
wylaczenie zasilania w nieprzekraczalnym czasie 0,4 sek. zgodnie z norma PN-92/E-05009.
Skuteczno$¢ ochrony przeciwporazeniowej powinna by¢ sprawdzana co najmniej raz w roku.
Wyltacznik réznicowo-pragdowy raz w miesigcu nalezy przetestowac.

1.12. Zabezpieczenie przeciazeniowe i zwarciowe

Obwody odbiorcze zabezpieczone sg wytacznikami nadmiarowo-pragdowymi typ
C60N o charakterystyce B i C.

Wykaz zabezpieczen:

F1-C60N C16A 3P- zabezpieczenie GNIAZDA 400V

F2— C60N C1A 1P — zabezpieczenie sterownika,

F3—- C60N C2A 1P — zabezpieczenie obwodu sterowania,

F4— C60N C2A 1P — zabezpieczenie transformatora,

F5 - C60N C3A 1P — zabezpieczenie grzatki,

F6 - C60N B16A 1P — zabezpieczenie gniazda 230V.

Zabezpieczenie transformatora zamontowane jest po stronie pierwotnej.
Silniki pomp zabezpieczone sa wylacznikami silnikowymi WS1,WS2 GV3-ME63 o pradzie nastawy 8-
12A. Wylaczniki silnikowe posiadaja nastgpujace uktady zabezpieczen:

- wyzwalacz zwarciowy ustawiony na state;

- nastawiony wyzwalacz termiczny (0,6-1,1 x In);

- zadzialanie wylacznika powoduje jednoczesne odcigcie 3 faz.

1.13 Zabezpieczenie przeciwprzepi¢ciowe
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Zabezpieczenie  przeciw  przepigciowe chroni  przed skutkami  przepieé
atmosferycznych i taczeniowych indukowanych w sieci zasilajgcej. Zastosowano ogranicznik
przepie¢ (OP) klasy C. Znamionowy prad wyladowczy ogranicznika wynosi 15kA.
Ogranicznik nie wymaga dodatkowego zabezpieczenia.

1.14 Rozruch pomp

Dla pomp do mocy 5.5 kW zastosowano rozruch bezposredni. Elementem
zalaczajacym sg styczniki (np. Q1 1 Q2). Pompy zabezpieczone sg wylacznikami silnikowymi
o parametrach dobranych tak, by mozliwa byla nastawa pradu wytacznika na poziomie 1,1xIn
(In-prad nominalny pompy). W celu ochrony pomp przed pracg na suchobiegu zastosowano
czujnik ptywakowy, zamocowany na odpowiednim poziomie, ktéry przy niskim poziomie
sciekow roztacza obwody sterowania pomp.

1.15. ALGORYTM DZIALANIA

Regulatory ptywakowe oraz poziomy uzyskane z hydrosondy rozmieszczone sa w
przepompowni w nastepujacy sposob:

NN N

ALARM-f1- R

MAX

MIN @
SUCHOBIEG 7 I

UWAGAI!

W wersji z hydrosonda poziomy MAX i MIN okreslane sa przez analize sygnalu 4 — 20
mMA z hydrosondy w sterowniku

Warunki pracy normalnej:

Ptywaki R1 — R4 w dole — wylaczona praca pomp.

1. Wzrost poziomu $ciekow w zbiorniku:
Plywak R1 w gorze i poziom S$ciekow okreslony pomigdzy poziomem MIN i
MAX, R4 w dole — pompy nie pracujg (gotowe do pracy).

2. Dalszy wzrost poziomu $ciekow w zbiorniku:
Plywak R1 w gorze, poziom $ciekow powyzej poziomu MAX, R4 w dole —
zalaczenie pierwszej pompy (P1 pracuje).

3. Obnizenie poziomu $ciekow:
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Ptywak R1 w gorze, poziom $ciekow pomiedzy poziomem MIN i MAX, R4 w
dole — pompa P1 nadal pracuje.
4. Dalsze obnizanie poziomu $ciekow:
Ptywak R1 w gorze, poziom $ciekéw ponizej poziomu MIN wylaczenie pracujacej
pompy P1.
5. Nastepny cykl (wg punktow 1, 2, 3, 4) uruchamia pomp¢ P2 (wczesniej nie
pracujaca) — praca naprzemienna pomp.
Sytuacja awaryjna:
W przypadku awarii jednej z pomp lub jej toru zasilajacego, druga pompa pracuje
kazdorazowo po podniesieniu si¢ poziomu $ciekow w zbiorniku (wg. punktu 1,2, 3, 4)

2. Specyfikacja modulu telemetrycznego zainstalowanego w szafie sterowniczej

Modut telemetryczny musi by¢ wyposazony w modem GSM z funkcjg transmisji danych w
trybie GPRS oraz sterownik PLC umozliwiajacy realizacje funkcji sterowania praca
przepompowni $ciekow.

Minimalne zasoby wejSciowe sterownika:

e 13 wejs$¢ dwustanowych (detekcja sygnalow wejsciowych)

e 3 wyjscia dwustanowe (sterowanie pompami oraz sygnalizacja optyczno-akustyczng)

e 2 izolowane galwanicznie wejscia analogowe (zakres 4-20mA) umozliwiajace
podiaczenie sygnatly z sondy hydrostatycznej i innego urzadzenia pomiarowego
(pomiar pradu, ci$nienia, itp.)

e port do komunikacji cyfrowej (standard RS232 lub USB) umozliwiajacy lokalny
odczyt stanu rejestrow sterownika, zmiang programu, itd.

e dodatkowy, izolowany galwanicznie port do komunikacji cyfrowej, pracujacy w
standardzie fizycznym EIA-RS4232/485 w oparciu o protokot Modus RTU
umozliwiajacy  podigczenie  zewnetrznego  urzadzenia  pomiarowego,  np.
przeplywomierz elektromagnetyczny lub licznik energii elektrycznej, itp.

e wbudowany zegar czasu rzeczywistego

Modut telemetryczny musi by¢ ponadto wyposazony w gniazdo do karty SIM.
Oprogramowanie modutu musi gwarantowac szybkie zalogowanie 1 utrzymanie stabilnego
stanu zalogowania do dedykowanego APN wraz z mechanizmami ochrony przed dostgpem
0osOb niepowotanych. Modut telemetryczny musi posiada¢ na ptycie czotowej obudowy
wskazniki zalogowania do sieci GSM , pracy w trybie GPRS oraz poziomu sygnatu
wybranego operatora telefonii komdrkowe;.

3. Specyfikacja systemu sterowania i monitorowania pracy przepompowni Sciekow w
trybie on-line z wykorzystaniem technologii GPRS

System sterowania i monitorowania przepompowni $ciekOw musi realizowaé nastgpujace
funkcje:

ciggla analiza stanu sterowanych i monitorowanych przepompowni w trybie on-line z
wykorzystaniem technologii GPRS. Maksymalne opdznienie w transferze
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e danych pomigdzy obiektem, a stacja dyspozytorska nie moze przekroczy¢ 10 sekund.
Dane wchodzace do systemu muszg by¢ znakowane stemplem czasowym pobranym z
zegara czasu rzeczywistego w sterowniku.

e wizualna prezentacja aktualnego statusu przepompowni (stany sygnatow
dwustanowych, analogowych oraz dodatkowych urzadzen podiaczonych do portu
RS232/485

e generowanie krzywych zmian poziomu $ciekéw w komorze, co zadang zmiang
poziomu i1 opcjonalnie wartosci pradu pomp. Probkowanie krzywej poziomu, a zatem
1 generowanie do systemu informacji o przyroscie $cieckow musi by¢ dopasowane do
dynamiki procesu. Proces probkowani musi by¢ zapewni¢ doktadne odwzorowanie
zmian poziomu.
Pod krzywg zmian pozioméw nalezy przedstawi¢ cykle pracy pomp. Wymagana jest
mozliwo$¢ powigkszania wybranego fragmentu wykresu oraz prezentacji na wykresie
znacznikdw zdarzen zachodzacych na obiekcie, jak 1 petnego statusu obiektu dla
kazdego analizowanego zdarzenia.

e analiza czasu pracy pomp oraz ilosci zataczen w cyklu godzinowym , dobowym i

miesigcznym

e analiza wszystkich zdarzen zachodzacych na monitorowanym obiekcie z
dostepem do danych archiwalnych bez ograniczen czasowych (funkcja tzw. czarnej
skrzynki)

e zdalne sterowanie pracg przepompowni, tj. zdalne zataczanie lub blokowanie pracy
pomp, generowanie zdarzenia na zadanie, mozliwo$¢ zdalnego ,,odstawienia” pompy
w przypadku wystapienia awarii

e raportowanie stopnia wykorzystania pakietu na transmisje GPRS przypisanego do
karty SIM oraz ilo$ci wylogowan modutu z trybu GPRS

e mozliwo$¢ tworzenia kont z prawami dostgpu dla operatorow systemu, w celu
uzyskania petnej identyfikacji podejmowanych dziatan

e miesigczny koszt oplat ponoszonych z tytutu transmisji danych w trybie GPRS dla
jednej przepompowni nie moze przekraczaé 20,- zt netto

e miesigczny koszt oplat ponoszonych z tytutu transmisji danych w trybie GPRS dla
jednej stacji dyspozytorskiej nie moze przekracza¢ 30,- zt netto

e 7z uwagl na bezpieczenstwo danych nalezy je przechowywa¢ na dysku twardym
dedykowanego celom wizualizacji komputera zlokalizowanego na terenie
dyspozytorni. Nie dopuszcza si¢ przechowywania danych na serwerach
zewngetrznych, tzw. hostingowych.

e gromadzone w bazie dane musza by¢ regularnie archiwizowane na dodatkowym
nosniku. Proces archiwizacji danych nie powinien wymaga¢ dodatkowych dziatan ze
strony operatora — petna automatyzacja procesu.

e zuwagi na niezawodno$¢ pracy systemu i zapewnienie ciggtosci transferu danych nie
dopuszcza si¢ wykorzystania publicznych APN-6w. Nalezy wykorzysta¢
dedykowany, stabilny APN.

e mozliwo$¢ dystrybucji zarejestrowanych danych w sieci wewnetrznej firmy
(Intranecie) oraz na zyczenie Uzytkownika przez Internet z zapewnieniem poufnosci
dostgpu do danych tylko dla uprawnionych osob.

w sktad systemu powinny wchodzi¢ dodatkowe programy narzgdziowe umozliwiajace
sprawdzanie integralnosci bazy danych, eksport danych do pliku z wybranego przedziatu
czasu, mozliwo$¢ sprawdzenia biezacej oraz archiwalnej konfiguracji obiektu — §ledzenie
historii zmian parametrow obiektu. Dodatkowo uprawniony administrator systemu musi
zosta¢ wyposazony w dedykowany program
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do zdalnej (z poziomu stacji dyspozytorskiej i w oparciu o technologi¢ GPRS)
konfiguracji parametrow obiektowych modutu telemetrycznego, co znaczaco
zredukuje czas niezbedny na zarzadzanie monitorowanymi obiektami.

system wraz z programami dodatkowymi musi by¢ zabezpieczony przed
nieuprawnionym uruchomieniem przy  pomocy  specjalnego klucza
zabezpieczajacego, podlaczanego do portu USB komputera z zainstalowanym
systemem

dostawca systemu zobowigzuje si¢ bezplatnej jego aktualizacji minimum 3 razy w roku.
Kazda aktualizacja musi zwigksza¢ funkcjonalnos$¢ systemu. Uzytkownik systemu nabywa
system z tzw. licencja bez limitu czasowego.



