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1. Czes¢ ogodlna

1.1 Nazwa nadana zamowieniu

Projekt wykonawczy kompleksu zabudowy ustugowej na potrzeby Szczecihskiego Parku
Naukowo Technologicznego przy ul. Niemierzynska w Szczecinie.

1.2 Przedmioti zakres robot

Przedmiotem niniejszej specyfikacji technicznej warunkow i odbioru robot (STWIOR) sg
wymagania ogolne dotyczace wykonania i odbioru roboét zwigzanych z systemem zarzadzania
budynku BMS projektu ,Budowa i wyposazenie | etapu POMERANIA TECHNOPARK w
Szczecinie przy ul. Nlemierzynskiej/Cyfrowej, kontynuacja inwestyc;ji.”

Zakres robot obejmuje konfiguracje systemu BMS wraz z doborem jego czesci sktadowych,
interfejséw komunikacyjnych i potagczen stykowych w celu uzyskania nastepujacych
funkcjonalnosci:

Integracja z systemem kontroli dostepu

W systemie zostang przedstawiane stany przejs¢, a takze czujnikdw zamkniecia drzwi,
czytnikéw i przyciskdw w miejscach ich lokalizacji na planach sytuacyjnych (architektonicznych)
oraz na schematach zbiorczych. Operator otrzyma nie tylko informacje o stanie urzadzeh
systemu kontroli dostepu, ale takze informacje o numerze identyfikatora osobistego. Z poziomu
systemu operator moze sterowacC drzwiami kontroli dostepu np. otworzy¢ na chwile , odtworzy¢
na state, zablokowa¢ drzwi. Dla kazdych drzwi z czytnikami i przyciskami jest zdefiniowana
procedura dziatania, plan sytuacyjny. Sygnaty z systemu kontroli dostepu poprzez zdefiniowanie
automatycznych procedur dziatania i automatycznych sterowan mogg wywotywaé dziatania
innych zintegrowanych systeméw np. przytozenie karty do czytnika powoduje, ze w systemie
pokazywane jest zdjecie danej osoby, a nastepnie dzieki integracji z systemem CCTV na
monitorze wywotywany jest obraz z najblizszej kamery powigzanej z danym czujnikiem.

Integracja umozliwi nadzorowanie nastepujacych standéw systemu KD :

e stany kontrolerow,
stany wszystkich wejs¢ cyfrowych w kontrolerach (spoczynek, alarm),
stany wszystkich przekaznikdw w kontrolerach (wytaczony, wtaczony),
stany logiczne drzwi (otwarte, otwarte na state, zamkniete,
zablokowane),
alarmy drzwi (drzwi za dtugo otwarte, drzwi otwarte bez autoryzacji),
stany logiczne czytnikdw (aktywny, zablokowany).
proba uzycia niewaznej lub nieznanej karty o danym numerze,
préba podwdjnego wejscia przy pomocy karty o danym numerze,
uzycie aktywnej karty o danym numerze.

Integracja umozliwi nastepujace sterowanie systemem KD :
e wysterowanie dowolnego przekaznika w dowolnym kontrolerze na
e okreslony czas lub na state,
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zezwolenie na jednorazowe wejscie,
otwarcie drzwi na state,
zablokowanie drzwi,

zablokowanie czytnika.

Integracja z systemem sygnalizacji wtamania i napadu

System sygnalizacji wiamania i napadu zostanie zintegrowany poprzez dedykowany interfejs. W
systemie BMS zostanie wizualizowany stan kazdego z czujnikdw systemu SSWiN, zazbrojenie
strefy, sygnaty alarmowy itp. System BMS umozliwi rowniez zdalne zazbrojenie i rozbrojenia
strefy, oraz podglad sytuacji w poblizu pomieszczenia objetego systemem SWIiN poprzez
powigzanie obrazu z kamery CCTV do stref SWiN. Sygnaty z systemu SWIN bedg wizualizowane
na planach architektonicznych obiektu oraz na zbiorczych planszach systemowych.

Integracja z systemem monitoringu wizyjnego, zwanym dalej CCTV IP

W systemie integrujgcym, wizualizowane zostang kamery, monitory oraz wejscia/wyjscia
alarmowe kamer w miejscach ich instalacji na planach sytuacyjnych oraz na planszach
zbiorczych. Specjalny modut sterowania video pozwali na dowolne przetagczanie kamer i
monitorow, sterowanie kamerami obrotowymi, zmiane ostro$ci obrazu i przyblizenia,
komponowaniem oraz zapisywaniem uktadéw na monitorach oraz ustawianiem presetéw na
kamerach obrotowych. W systemie zarzadzania zostang utworzone wirtualne powigzania kamer
z pozostatymi systemami budynkowymi miedzy innymi KD, SWIN, SSP, ktérych zadziatanie
spowoduje przetgczenie kamery na wybrany monitor alarmowy, wykonanie zdjecia z danej
kamery oraz uruchomienia nagrywania. W systemie zarzadzani zdefiniowany zostanie monitor
alarmowy, ktory jest specjalnie dedykowany do wyswietlania obrazéw z kamer, gdy elementy
wykonawcze zintegrowanych systemow zgtoszg meldunek (alarm, zaktdcenie, uszkodzenie itd.).
Operator bedzie mégt réwniez przetaczaé obrazy z kamer poprzez klikniecie np. na piktogramy
kamer umieszczone na planach sytuacyjnych (architektonicznych).

Integracja umozliwi nadzorowanie nastepujacych stanéw systemu CCTV :

e stanu krosownicy

e stanu wejs¢ (wkgczony, wytaczony , awaria, praca)

o stanu wyjs¢ (aktywne, nie aktywne , wtgczony, wytaczony , awaria, praca)

e stanu kamer (zazbrojony, rozbrojony, awaria , praca , wymagana konserwacja,
aktywna, nie aktywna, stan oswietlenia kamery, wigczona, wylaczona,
nagrywanie)

e monitory (aktywny, nie aktywny , wyswietla sekwencje, potgczenie alarmowe,
alarm, spoczynek, praca);

e rejestratory (awaria, praca, do rejestratora jest przetaczona kamera, rejestrator
nagrywa)

e odtwarzacz (awaria, praca , odtwarzacz jest (stop, play, pausa), przewijanie na
przéd, przewijanie wstecz, odtwarzanie wstecz)

Integracja umozliwi nastepujgace sterowanie systemem CCTV :
e wyjscia (wlacz, wytacz)
e stanu kamer (praca , alarm testowy, zazbrojenie czujnika kamery, wigczenie,
wytaczenie, wiaczenie oSwietlenia kamery, sterownie kamerg obrotowa,
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ustawianie presetéw, wybér presetu, jasniej, ciemniej , zoom + zoom -, ustawienie
ostrosci, ustawienie ogniskowej na zblizenie lub obraz szerokokatny)

e monitory (aktywny, nie aktywny, praca )

e rejestratory (przetaczenie kamery, uruchomienie nagrania ze stemplem czasu,
uruchomianie nagranie ze stemplem zdarzenie, awaria, praca)

e odtwarzacz (sterownie odtwarzaniem (stop, pause, wstecz, przewijanie wstecz , w
przdd, odtworzenie nagranie ze stempla czasu lub zdarzenia)

Integracja z systemem sygnalizacji pozaru, zwanym dalej SSP

W systemie zarzgdzania elementy detekcyjne i wykonawcze , przedstawiane sg w miejscach ich
zainstalowania na planach sytuacyjnych oraz na planszach zbiorczych. Dla kazdego elementu
definiowane sg procedury dziatan i okreslane szczegotowe plany sytuacyjne. Sygnaty przesytane
przez System Sygnalizacji Pozaru mogg wywotywaé zdefiniowane, automatyczne i reczne
procedury dziatan. Z poziomu komputera, operator bedzie miat mozliwos¢ wykonywania
czynnosci zblizonych do obstugi centrali z poziomu wbudowanego pulpitu takie jak blokowanie
elementow liniowych , potwierdzania oraz kasowanie fatszywych alarmow pozarowych. Poprzez
moduly wykonawcze oraz sterujgce centrali SSP bedg monitorowane wszystkie urzadzenia
biorgce udziat w scenariuszu pozarowym. W systemie zostang stworzenie z plansze
odzwierciedlajgce matryce sterowania dla poszczegdlnych stref budynkéw. Zapewni to
mozliwos¢ kontrolowania sprawnosci wszystkich urzgdzeh oraz zapewni poprawnos¢ wykonania
scenariuszy pozarowych na wypadek zaistnienia zdarzenia pozarowego.

Integracja umozliwi nastepujace sterowanie systemem SSP :

o Woyciszanie wewnetrznego sygnalizatora dzwiekowego.
Whytgczanie zewnetrznych sygnalizatorow dzwiekowych.
Kasowanie alarmow.

Odtaczanie pojedynczych czujnikéw lub ROP-6w.

Ustawianie pojedynczych czujnikéw lub ROP-6w w tryb kontroli.
Odtaczanie grup czujnikéw lub ROP-6w.

Ustawianie grup czujnikéw lub ROP-6w tryb w kontroli.
Odtaczanie petli.

Odtaczanie wyjscia.

Odtaczanie wejscia.

Integracja umozliwi nadzorowanie nastepujgce elementéw systemu SSP :
e Stanu akumulatora.

Stanu zasilania z sieci 230VAC.

Stanu poziomu dostepu do centrali.

Stanu wewnetrznego sygnalizatora dzwiekowego.

Stanu zewnetrznych sygnalizatoréw dzwiekowych.

Stanu drukarek wewnetrznej i zewnetrznej.

Standéw wejsc.

Stanow wyjsé.

Stanéw czujnikow i ROP-6w.

Stanu petli.
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Integracja z systemem stalych urzadzen gasniczych, zwanym dalej SUG

W systemie zarzadzania elementy System statych urzadzen gasniczych , przedstawiane sg w
miejscach ich zainstalowania na planach sytuacyjnych oraz na planszach zbiorczych. Stan
urzadzen bedzie monitorowany poprzez karty wejs¢ pozarowych systemu zarzgdzania oraz
poprzez moduty monitorujgce Systemu Sygnalizacji Pozaru. Wszelkie zdarzenie zwigzane z
pracg Systemu statych urzadzen gasniczych beda wywolywaty reczne oraz automatyczne
procedury dziatan.

Integracja z systemem wentylacji i klimatyzacji budynkéw SPNT

System ma posiada¢ architekture otwartg tzn. wszystkie uzyte sterowniki swobodnie
programowalne i zadajniki w pomieszczeniach bedg posiada¢ jeden wybrany standard
komunikacji np. Modbus, Bacnet, OPC itp. System (BMS) ma umozliwiaC catodobowe
monitorowanie i zarzgdzanie mniejszymi systemami takimi jak: pompownie, systemy
wentylacyjne, klimatyzacyjne i oswietlenie. Na ekranie PC systemu BMS w formie bitmap zostang
odwzorowane poszczegolne elementy systemu z pokazaniem aktualnych parametrow, system
ma umozliwiaC zmiane parametrow zadanych i dostep do danych historycznych, generowac
trendy wybranych parametrow itp.

Sterowanie reczne i automatyczne, oraz nadzorowanie klap ppoz. W budynkach spnt

Gtéwne (zbiorcze) kanaly nawiewne i wywiewne poszczegolnych central bedg
wyposazone w przeciwpozarowe klapy odcinajace (KP). Dodatkowo przeciwpozarowe klapy
odcinajgce zainstalowane bedg w miejscach przejscia kanatdw wentylacyjnych przez sciany lub
stropy oddzielenia pozarowego. Klapy wyposazone beda w sitowniki z interfejsem cyfrowym MP-
Bus. Dodatkowym elementem wyposazenia kazdej klapy jest zasilacz sitownika, wyposazony w
interfejs MP-Bus montowany w poblizu klapy.

W odniesieniu do systemu sterowania klapami pozarowymi przyjeto nastepujgce
wymagania:

e Mozliwos¢ systematycznego wykonywania okresowych testéw klap oraz odtgczania
zasilania central wentylacyjno-klimatyzacyjnych

e Inicjowanie testow w sposdb automatyczny z rejestrowaniem rezultatéw

e Monitorowanie potozenia klapy oraz detekcja ograniczenia zakresu ruchu

W zwigzku z powyzszymi zatozeniami, do sterowania oraz nadzorowania klap odcinajacych (KP)
w obiekcie zaprojektowano specjalne, dedykowane sterowniki, z ktérych kazdy obstuguje
maksymalnie do 8 sitownikéw.

Sterowniki monitorujg w sposob ciggty nastepujace parametry klap Ppoz. :

o Chwilowy kat otwarcia klapy (podczas ruchu klapy oraz kiedy klapa znajduje sie w pozycji
miedzy wytgcznikami krancowymi)

e Potozenie wzgledem wytacznikow krancowych (pozycja bezpieczenstwa i oczekiwania)

e Temperatura w kanale (wykrywana progowo jako przekroczenie temperatury 72°C)

e Temperatura silnika (przegrzanie)

e Zbyt wysoka temperatura otoczenia

e Alarm czujnika dymu (kiedy klapa potaczona jest bezposrednio z czujnikiem dymu)
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e Zablokowanie klapy (brak mozliwosci ruchu w ogole lub niemozno$¢ zamkniecia sie lub
otwarcia)

Sterowanie reczne i automatyczne systemem wentylacji garazu

System zarzadzania bedzie monitorowat oraz sterowat wentylacjg strumieniowa w garazu
poprzez dedykowane karty wejscia wyjscia pozarowe. Z poziomu aplikacji bedzie Mozie
sterowanie reczne oraz automatyczne wentylacjg strumieniowa w zaleznosci od realizacji
scenariusza pozarowego.

Sterowania reczne i automatyczne windami

Stan wszystkich wind w budynkach bedzie monitorowany pod wzgledem ich pracy. Windy beda
monitorowane poprzez dedykowane karty wejScia/wyjscia systemu BMS. W przypadku
wystgpienia zdarzenia pozarowego System zarzadzania wysle do wind polecenie zjazdu
pozarowego.

Monitoring parametréw pracy rozdzielni gtébwnej oraz pracy agregatu pradotwérczego
Stan rozdzielnic oraz pracy agregatéw bedzie monitorowany w systemie zarzadzania poprzez
dedykowane karty wejscia/wyjscia systemu BMS.

Monitoring parametréw pracy systemu centralnego UPS

W systemie zarzgdzania bedzie monitorowany stan pracy centralnego systemu UPS. Monitoring
bedzie odbywat sie poprze protokét SMTP z mozliwoscig analizowania pracy poszczegodlnych
UPS oraz stanu baterii.

Monitoring zuzycia energii elektrycznej

Stan licznikdw energii elektrycznej bedzie monitorowany w systemie zarzadzania budynkiem
poprzez jednolity protokét komunikacyjny dla wszystkich licznikow. Na ekranie PC systemu BMS
w formie wykreséw zostang odwzorowane aktualne pomiary licznikow wraz z mozliwoscig
wyswietlania wartosci historycznych.

Monitoring systemu wody lodowej

Stan pracy systemu wody lodowej bedzie monitorowany poprze protokét SMTP z mozliwoscig
analizowania pracy poszczegolnych uktadéw systemu.

Monitoring systemu detekcji tlenku wegla w pomieszczeniu akumulatoréw w garazu i
przewietrzania tego pomieszczenia;

System detekcji tlenkéw wegla bedzie monitorowany w systemie BMS poprzez dedykowane karty
wejscia/wyjscia systemu BMS. W systemie bedg monitorowane stany pracy systemu oraz stany
zwigzane z przekroczeniem progu alarmowego.
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1.3 Zakres stosowania STWIOR

STWIOR jest dokumentem przetargowym i kontraktowym przy zlecaniu i realizacji robot
wymienionych w pkt. 1.2.

Projektant sporzadzajagcy dokumentacje projektowa i specyfikacje techniczng wykonania i
odbioru roboét budowlanych moze wprowadza¢ do niniejszej specyfikacji zmiany, uzupetnienia
lub uscislenia, odpowiednie dla przewidzianych projektem zadania, obiektu i robdt,
uwzgledniajgce wymagania Zamawiajacego oraz konkretne warunki realizacji zadania, obiektu i
robot, ktore sg niezbedne do okreslania ich standardu i jakosci.

1.1 Nazwy i kody robot budowlanych w zakresie objetym przedmiotem zaméwienia

CPV45315600-4 Instalacje niskiego napiecia
CPV45314-Instalowanie sprzetu telekomunikacyjnego

Wszystkie okreslenia, nazwy, ktére znalazty sie w tej specyfikacji sg zgodne albo rownowazne z
Polskimi Normami zawartymi w rozporzadzeniu Ministra Infrastruktury z dnia 12 kwietnia 2002r.,
albo z okredleniami ujetymi w odpowiednich przepisach podanych w punkcie 10 specyfikaciji.
Roboty muszg by¢ wykonane zgodnie z wymaganiami obowigzujgcych przepiséw, norm i
instrukcji. Nie wyszczegolnienie jakichkolwiek obowigzujgcych aktow prawnych nie zwalnia
wykonawcy od ich stosowania.

1.2 Ogdlne wymagania dotyczace robét

Wykonawca robot jest odpowiedzialny za jako$¢ ich wykonania oraz za ich zgodnos¢ z
dokumentacjg projektowag, normatywami niskoprgdowymi, STWIOR i poleceniami Inspektora
nadzoru.

1.2.1 Dokumentacja projektowa

Przekazana Wykonawcy dokumentacja projektowa posiada opis, cze$¢ graficzng, oraz
zatgczniki.

Dokumentacja projektowa, STWIOR oraz dodatkowe dokumenty przekazane Wykonawcy przez
Inspektora nadzoru stanowig podstawe do realizacji rob6t, a wymagania wyszczegdlnione w
choéby jednym z nich sg obowigzujgce dla Wykonawcy tak, jakby zawarte byly w catej
dokumentacji.

Cechy materiatow i elementow instalacji muszg by¢ jednorodne i wykazywac¢ zgodnos¢ z
okreslonymi wymaganiami i certyfikatami.

W przypadku, gdy dostarczane materiaty lub wykonane roboty nie bedg zgodne z dokumentacjg,
projektowg lub STWIOR i majg wptyw na niezadowalajgcg jakos¢ elementu instalacji, to takie
materialy zostang zastgpione innymi, a elementy instalacji zdemontowane i wykonane ponownie
na koszt Wykonawcy.
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1.2.2 Ochrona srodowiska w czasie wykonywania robét

Wykonawca ma obowigzek znaé¢ i stosowa¢ w czasie prowadzenia robot wszelkie przepisy
dotyczace ochrony Srodowiska naturalnego.

W okresie trwania budowy i wykonywania robét wykonczeniowych Wykonawca bedzie:

a) utrzymywac teren budowy,

b) podejmowac wszelkie konieczne kroki majace na celu stosowanie sie do przepiséw i norm
dotyczacych ochrony $rodowiska na terenie i wokét terenu budowy oraz bedzie unikaé
uszkodzen lub ucigzliwosci dla oséb lub witasnosci spotecznej, a wynikajgcych ze skazenia,
hatasu lub innych przyczyn powstatych w nastepstwie jego sposobu dziatania.

1.2.3 Ochrona przeciwpozarowa

Wykonawca bedzie przestrzegaé przepisy ochrony przeciwpozarowej.
Wykonawca bedzie utrzymywaé sprawny sprzet przeciwpozarowy, wymagany odpowiednimi
przepisami, na terenie budowy.

1.2.4 Ochrona wtasnosci publicznej i prywatnej

Wykonawca odpowiada za ochrone instalacji i urzadzen zlokalizowanych na terenie budowy, do
czasu odbioru robdét. Wykonawca zapewni wiasciwe oznaczenie i zabezpieczenie przed
uszkodzeniem instalacji teletechnicznych w czasie trwania budowy.

O fakcie przypadkowego uszkodzenia tych instalacji Wykonawca bezzwilocznie
powiadomi Inspektora nadzoru i zainteresowanych uzytkownikéw oraz bedzie z
nimi wspétpracowat, dostarczajac wszelkiej pomocy potrzebnej przy dokonywaniu
napraw. Wykonawca bedzie odpowiada¢ za wszelkie spowodowane przez jego
dziatania uszkodzenia instalacji na budowie.

1.2.5 Bezpieczenstwo i higiena pracy

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

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

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

Uznaje sie, ze wszelkie koszty zwigzane z wypetnieniem wymagan okreslonych powyzej nie
podlegajg odrebnej zaptacie i sg uwzglednione w cenie umowne;.

1.2.6 Ochrona i utrzymanie robét

Wykonawca bedzie odpowiedzialny za ochrone robodt i za wszelkie materiaty i urzgdzenia
uzywane do robdt instalacyjnych od daty rozpoczecia do daty odbioru ostatecznego.

1.2.7 Stosowanie si¢ do prawa i innych przepiséw

Wykonawca zobowigzany jest znaC wszelkie przepisy wydane przez organy administraciji
panstwowej i samorzadowej, ktore sa w jakikolwiek sposéb zwigzane z robotami i bedzie w petni
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odpowiedzialny za przestrzeganie tych praw, przepiséw i wytycznych podczas prowadzenia
robét. Np. rozporzadzenie Ministra Infrastruktury z dnia 6 Ilutego 2003 r. w sprawie
bezpieczenstwa i higieny pracy podczas wykonywania robét budowlanych (Dz. U. z dn.
19.03.2003 r. Nr 47, poz. 401) oraz Ministra Pracy i Polityki Socjalnej z dnia 26 wrzesnia 1997 r.
w sprawie ogdélnych przepiséw bezpieczenstwa i higieny pracy (Dz. U. Nr 169 poz. 1650).
Wykonawca bedzie przestrzega¢ praw patentowych i bedzie w peini odpowiedzialny za
wypetnienie wszelkich wymagan prawnych odnosnie wykorzystania opatentowanych urzadzen
lub metod i w sposéb ciggly bedzie informowaé Inspektora nadzoru o swoich dziataniach,
przedstawiajgc kopie zezwolen i inne odnosne dokumenty.

2. MATERIALY

2.1 Zrédta uzyskania materiatéw do instalacji teletechnicznych

Wykonawca przedstawi Inspektorowi nadzoru szczegdtowe informacje dotyczace, zamawianych
materiatow i odpowiednie aprobaty techniczne do zatwierdzenia przez Inspektora nadzoru.
Materiaty dla instalacji teletechnicznych powinny spetnia¢é wymagania jakosciowe okreslone
Polskimi Normami, aprobatami technicznymi i certyfikatami.

Wykonawca na etapie akceptacji materiatdow (Wnioskéw Materiatowych), winien przedstawiac
deklaracje wtasciwoéci uzytkowych wyrobu wprowadzanego do obrotu zgodnie z
Rozporzadzeniem Parlamentu Europejskiego i Rady (UE) nr 305/2011 z dnia 9 marca 2011 r.,
okreslajgcego zharmonizowane warunki zharmonizowane warunki wprowadzania do obrotu
wyrobow budowlanych.

2.2 Materialy nie odpowiadajace wymaganiom jakosciowym

Materiaty nie odpowiadajagce wymaganiom jako$ciowym zostang przez Wykonawce wywiezione
z terenu budowy, badz ztozone w miejscu wskazanym przez Inspektora nadzoru.

Kazdy rodzaj instalacji, w ktérym znajdujg sie nie zaakceptowane materiaty, Wykonawca
wykonuje na wiasne ryzyko, liczac sie z jego nie przyjeciem i niezaptaceniem.

2.3 Przechowywanie i sktadowanie materiatow

Wykonawca zapewni, aby tymczasowo skladowane materialy, do czasu gdy bedg one
potrzebne do robot instalacyjnych, byty zabezpieczone przed zanieczyszczeniem i
zawilgoceniem oraz zniszczeniem zachowaty swojg jakosc¢ i wiasciwos¢ do robot instalacyjnych i
byty dostepne do kontroli przez Inspektora nadzoru.

Miejsca i magazyny czasowego sktadowania materiatdw bedg zlokalizowane w obrebie terenu
budowy w miejscach uzgodnionych 2z Inspektorem nadzoru i kierownikiem budowy
(budowlanym).

Magazyny nalezy zabezpieczy¢ przed kradzieza.

2.4 Wariantowe stosowanie materiatéw

Podczas wykonywania rob6t montazowych instalacji BMS nalezy stosowaé materiaty i wyroby
ujete w zestawieniu materiatowym projektu wykonawczego — zamiennego ,System zarzadzania
budynkiem BMS” lub o parametrach rownowaznych. W przypadku stosowania urzadzen,
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materiatow i wyrobéw o parametrach réwnowaznych, podstawg do akceptacji zmian bedzie
doktadna informacja o zastosowanych materiatach, w rozumieniu: nazwa producenta, model, typ
lub wersja proponowanego urzadzenia oraz ilos¢, wraz z zestawieniem poréwnawczym danych
technicznych i wykazania zgodnos$ci z minimalnymi wymaganiami techniczno-uzytkowymi
ujetymi dokumentacji projektowej. Brak takich informacji spowoduje uznanie urzadzen i
materialdbw za nie odpowiadajgce wymaganiom. Na podstawie przekazanych materiatéw
Projektant potwierdza pisemnie rownowaznos¢ zastosowanych rozwigzan, brak wptywu ich
zastosowania na inne instalacje powigzane, brak wptywu na wzrost kosztow realizacji inwestyciji
oraz wyraza zgode na ich zastosowanie. Na tej podstawie Inspektor Nadzoru moze wyrazi¢
zgode na zastosowanie innego typu urzadzen i materiatdw niz wskazane w dokumentacji
przetargowe;j.

Wykonawca powiadomi Inspektora nadzoru o zamiarze zastosowania konkretnego rodzaju
materiatu. Wybrany i zaakceptowany rodzaj materiatlu nie moze by¢ pdzniej zamieniany bez
zgody Inspektora nadzoru.

2.5. Urzadzenia i/lub materiaty kluczowe

2.5.1. System zarzadzania budynkiem GEMOS
Minimalne wymagania techniczno-uzytkowe dla systemu BMS:

e System zarzadzania musi by¢ neutralny wobec producentow integrowanych systemow i
urzadzen.

e System zarzadzania musi posiada¢ Aprobate Techniczng, Certyfikat Zgodnosci i
Swiadectwo dopuszczenia do stosowania w ochronie przeciwpozarowej wydane przez
CNBOP, w ramach ktérej system zarzadzania budynkiem realizuje wspodtdziatanie
nastepujacych urzadzen i systeméw ochrony przeciwpozarowej budynku :

a) Centrale wykrywania i sygnalizacji pozaru

b) Przeciwpozarowe klapy odcinajgce, klapy odcinajace wentylacji pozarowej oraz inne
elementy systemow wentylacji pozarowej (np. wentylatory oddymiajace);

c) Systemy wentylacji grawitacyjnej (klapy i okna oddymiajace)

d) Systemy oswietlenia awaryjnego;

e) Elementy oddzieleh pozarowych (drzwi, kurtyny, bramy);

f) Urzadzenia i systemy statych urzgdzen gasniczych;

g) Inne systemy, instalacje i urzadzenia wykorzystywane lub sterowane w czasie stanu
alarmu pozarowego (np. dzwigi pozarowe, schody ruchome, przejscia objete kontrolg
dostepu, itd.)

e System musi sktada¢ sie z oprogramowania i urzgdzen, dopuszczonych do stosowania w
ochronie przeciwpozarowej,

e Oprogramowanie musi mie¢ budowe modulowg. Wymiana dowolnego modutu
programowego nie moze wstrzymywac pracy pozostatych funkcji

e System musi wspoétpracowaé z magistralg kart wejs¢ i wyjS¢ przeciwpozarowych
komunikujacych sie miedzy sobg za pomocg szyfrowanego protokotu (np. AES)
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System musi umozliwia¢ nadzorowanie i sterowanie sitownikami cyfrowymi za pomocg
protokotu MP-Bus. System musi by¢ certyfikowany w zakresie implementacji tego
protokotu przez producenta.

W systemie BMS wymagane sg nastepujgce sposoby potaczen :

a) Wyjscia przekaznikowe roznych urzadzen i systemédw do wejS¢ systemu
integracyjnego,

b) Przekazniki systemu integracyjnego do wejs¢ sterujgcych réznych urzadzeh i
systeméw,

c) Port komunikacyjny centrali integrowanego systemu do sterownika systemu
integrujacego

d) Port komunikacyjny integrowanych urzadzen do sterownika bedgacego elementem
systemu integracyjnego. Dodatkowo wymaga sie aby sterowniki systemu
integracyjnego mogty pracowac w sieci.

e) Port komunikacyjny integrowanego systemu do portu szeregowego lub gniazda
Ethernet komputera systemu integracyjnego.

System powinien pracowac¢ w sieci komputerowej oraz umozliwia¢ obstuge za pomocag

przegladarki internetowej z dowolnego miejsca w budynku,

Wymagana jest mozliwos¢ pomiaru wielkosci fizycznych typu ciagtego (np. prad

tadowania baterii, wartos¢ napiecia, temperatury, ci$nienia itp.) z wymagang

czestotliwoscig nie mniejszg niz 1 Hz. Wymagana jest mozliwos¢ generowania alarmow

na podstawie przekroczenia progow alarmowych

Oprogramowanie musi mie¢ mozliwos¢ pracy w srodowiskach wirtualnych

Zdarzenia i reakcje na zdarzenia muszg by¢ zapamietywane w logu dziatan.

Wymagane sa rozbudowane systemy pozioméw dostepu dla poszczegdlnych grup

uzytkownikéw z mozliwoscig zréznicowania uprawnien dostepu do :

a) Raportow

b) Procedur alarmowych

c) Plandéw sytuacyjnych

d) Ustawien ogdinych

e) Opracowywania i zamykania zdarzen alarmowych, zamykania zdarzen
nieopracowanych,

f) Przekazywania zdarzen do innych stacji obstugi ze zréznicowaniem uprawnien na
:brak dostepu, tylko odczyt, edycje, wprowadzanie nowych, kasowanie

System powinien posiada¢é mozliwos¢é przypisywania uprawnien dla operatorow z
mozliwoscig tworzenia indywidualnych stanowisk obstugi przypisanych do operatora badz
grupy. (+ nadawanie uprawnien indywidualnie dla kazdego elementu w Systemie)
Wymagana jest mozliwo$¢ skonfigurowania systemu z wieloma stanowiskami roboczymi,
Wymagana mozliwos¢ skonfigurowania automatycznego kierowania zdarzeh alarmowych
na odpowiednie stanowiska robocze. Dodatkowo wymagana jest mozliwos¢ przekazania
zdarzenia przez uzytkownika. Wymagany jest przy tym mechanizm weryfikacji czy
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wybrane stanowisko jest aktywne. Przy przekazywaniu zdarzenia wyswietlane sg tylko
aktywne stanowiska z identyfikatorem (loginem) uzytkownika.

Wymagana jest mozliwos¢ dowolnego ustawiania kategorii zdarzen potgczona z
mozliwoscig kierowania zdarzeh na stanowiska robocze. Wymagane jest zréznicowanie
koloréw zdarzen poszczegodlnych kategorii.

Zdarzenia musza by¢ prezentowane na liscia zdarzen w jednowierszowej postaci zwieziej.
Musi istnie¢ mozliwos¢ edycji postaci zwieztej — wymagana jest mozliwos¢ wyboru
wyswietlanych danych sposrdod : Ip. czas i data, nazwa (lokalizacja), zdarzenia, stan
obecny, priorytet, kategoria, status, uzytkownik

Wymagana jest mozliwos¢ ustawienia kolejnosci wyswietlania zdarzern alarmowych
przynajmniej wedtug (Ip., czasu, identyfikatora czujnika, zdarzenia, priorytetu, kategorii)
rosngco lub malejaco

Wymagane sg liczniki zdarzen oddzielne dla zdarzen wszystkich kategorii. Musi istnie¢
mozliwos¢ filtrowania widoku zdarzeh na liscie (stosie) alarméw na zdarzenia wybrane;j
kategorii poprzez prostag operacje (np. klikniecie)

Z widoku, w ktérym prezentowane sg tylko zdarzenia wybranej kategorii (widok filtrowany)
system MUSI powraca¢ automatycznie do widoku zdarzenh wszystkich kategorii (widok nie
filtrowany) po uptywie zadanego czasu

Wymagana jest mozliwos¢ korelacji zdarzen i generowania zdarzenia dodatkowego
Wymagana jest mozliwos¢ wykonywania backupu online oraz backupu przyrostowego.
Mozliwos¢ backupu bazy danych. Mozliwos¢ odtworzenia systemu z backupu

Wymagana jest sygnalizacja przerwy komunikacji z kazdym integrowanym systemem
poprzez wyswietlenie odpowiedniego komunikatu alarmowego

Wymagane jest, ze system BMS musi automatycznie powrdci¢ do stanu pracy. Niezbedne
sktadniki oprogramowania (moduty) muszg byé uruchamiane automatycznie (np. ustugi
systemu operacyjnego).

Powinien umozliwia¢ wizualizacje i sterowanie Systemem Sygnalizacji Pozaru oraz mie¢
mozliwos¢ sterownia wszystkimi urzadzeniami pozarowymi indywidualnie oraz strefowo
(zatrzymanie scenariusza na wypadek wystapienia pozaru w dane;j strefie i uruchomienia
w (dla) innej)

Powinien posiada¢ plany w formacie wektorowym z mozliwoscig skalowania obrazu dla
catego obszaru jak i poszczegdélnych budynkow, stref.

Czujniki na planie powinny byé¢ wyswietlane warstwowo dla poszczegdlnych systemow

z mozliwoscig wygaszania warstw i zdefiniowanych widokéw (wycinkdéw) na wypadek
zdarzenia z danego systemu.

System powinien posiadaé mozliwos¢é tworzenia raportéw dziennych, miesiecznych,
kwartalnych ze sprawnosci integrowanych systemow.

System powinien posiada¢ mozliwo$s¢ wykonywania okresowych testéw instalacji
pozarowej.

System powinien posiada¢ mozliwo$¢ tworzenia indywidualnych procedur dziatania na
wypadek zdarzenia w budynku z mozliwoscig rozgatezienia procedur na kolejne etapy

w zaleznos¢ od dziatan podjetych przez operatora.
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System powinien posiada¢ mozliwo$¢ zatgczania dowolnych dokumentéw takich jak karty
katalogowe, instrukcje, przypisanych do konkretnych procedur dziatania, czujnikow lub
urzadzen,

System powinien mie¢ mozliwos¢ podigczenia dowolnego za pomoca protokotu
komunikacyjnego.

System powinien umozliwi¢ podtgczanie dowolnych urzadzen komunikujgcych sie za
pomocg styku (sterowanie i nadzorowanie — w tym urzadzenia ochrony
przeciwpozarowej)

System powinien mie¢ mozliwos¢ tworzenia indywidualnych stanowisk obstugi dla
poszczegdlnych budynkéw jak i mozliwos¢ nadzorowania wszystkich budynkéw z jednej
stacji operatorskiej.

Nalezy zapewnic bezpieczne potgczenie z serwerem za pomocg SSL,

System musi umozliwiac filtrowanie aktywnych alarméw dla dowolnego zdarzenia,

System musi pracowac w architekturze zorientowanej na ustugi (ang. SOA)

Wymagany jest mechanizm automatycznego wykonywania kopii zapasowych zgodnie z
harmonogramem, na zadanie i z podziatem na kopiowane fragmenty systemu takie jak
baza danych, logi, ustugi, pliki konfiguracyjne, dokumentacje, instrukcje, zagniezdzone
elementu.

System musi zapewni¢ mozliwos¢ implementaciji instrukcji bezpieczenstwa pozarowego,
BMS musi posiada¢ modut wprowadzania adreséw i kontaktéw - baza serwisantow,
pojazddw itp.

Ma mie¢ mozliwos¢ obstugi w jezyku polskim, niemieckim, angielskim

Sterownik LSK Master z portem Ethernet PW-STE-MASETH-EC

Minimalne wymagania techniczno — uzytkowe sterownika nadrzednego z portem ethernet
Dwa galwanicznie izolowane porty komunikacyjne ela-Bus, przeznaczone do komunikaciji
z siecig sterownikéw LSK o topologii pierscienia

Port RS232 do komunikacji z przyrzadami testowo — serwisowymi

Port TCP/IP, przeznaczone do komunikacji z serwerem GEMOS

Wyijscie przekaznikowe ,awaria”

Wyjscie przekaznikowe przeznaczone do sterowania urzadzen zewnetrznych

Przycisk kasowania alarmu umieszczony na panelu czotowym

Sterownik urzadzen przeciwpozarowych LSK PW-STE-LSK-EC

Minimalne wymagania techniczno — uzytkowe sterownika urzadzen przeciwpozarowych
Sterownik powinien by¢ urzadzeniem bezposrednio nadzorujagcym osiem przeciwpozarowych
klap odcinajacych. Klapy te musza by¢ wyposazone w sitowniki, posiadajace interfejs MP-Bus.
Komunikacja sterownika z klapami odbywa sie na drodze cyfrowej po taczu szeregowym MP-
Bus. Sterownik powinien pracowac¢ w sieci zarzgdzanej przez sterownik master obejmujacej
maks. 32 sterowniki (256 klap).

Ze wzgledow bezpieczenstwa sieC sterownikéw powinna byc¢ realizowana jako petla, w ktorej

kazdy odcinek powinien by¢ galwanicznie separowang magistralg RS-485. Sterownik
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posiada¢ powinien 4 wejscia wyzwalajgce stuzace do podtaczenia zewnetrznych sygnatéw
alarmu pozarowego. Po odebraniu przez sterownik sygnatu pozaru w strefie nastepowaé
powinno zamkniecie klap przynaleznych do tej strefy we wszystkich sterownikach catego
systemu. Sterownik powinien by¢ przystosowany do montazu nasciennego lub na szynie DIN.

2.5.4. Kartainterfejsowa TCP/IP OBA-ES-GMS_G_IP
Minimalne wymagania techniczno-uzytkowe karty interfejsowej systemu BMS:
Karta interfejsowa powinna by¢ wyposazona we wtasny procesor stuzgca do potgczenia z
magistralg systemowg GEMOS-BUS za pomocg protokotu TCP/IP. Karta wyposazona
powinna by¢ w dwa nadzorowane przekazniki sterujgce urzadzeniami zewnetrznymi.

2.5.5. Karta wejs¢ przeciwpozarowych KAR-EC-WEP
Minimalne wymagania techniczno-uzytkowe karty wejsS¢ przeciwpozarowych:
Karta powinna stuzy¢ do bezposredniego podigczania sygnatdw ze stykowych wyjsé
systemoéw i urzadzen przeciwpozarowych (np. przekaznikow sygnalizujgcych stan systemaow,
krancéwek sygnalizujgcych potozenie, itp.)
Jedno wejscie karty powinno by¢ identyfikowane z jednym czujnikiem systemu GEMOS.
Ponadto karta powinna posiada¢ 4 wyjscia (2 przekaznikowe i 2 typu OC) z mozliwoscig
wykorzystania do sterowania lub sygnalizacji.

2.5.6. Karta wyjs¢ przeciwpozarowych KAR-EC-WYP
Minimalne wymagania techniczno-uzytkowe karty wyjs¢ przeciwpozarowych:
Karta powinna posiadac8 wyjs¢ przekaznikowych do sterowania dowolnymi systemami lub
urzadzeniami przeciwpozarowymi lub innymi systemami/urzadzeniami, ktérych stan pracy
musi by¢ zmieniony w razie pozaru. Jeden przekaznik karty powinien by¢ identyfikowany z
jednym czujnikiem systemu GEMOS.

3. TRANSPORT

Wykonawca jest zobowigzany do stosowania jedynie takich Srodkéw transportu, ktére nie
wptyng niekorzystnie na jako$¢ wykonywanych robét i wiasciwosci przewozonych materiatow i
urzadzen.

Urzadzenia instalacji BMS nalezy odpowiednio zabezpieczyé na okres transportu tak, aby ich
nie uszkodzi¢ w czasie jazdy.

4. WYKONANIE ROBOT

4.1 Prace przygotowawcze

Przed rozpoczeciem robot wykonawca opracuije:

a) plan bezpieczenstwa i ochrony zdrowia (plan bioz),
b) projekt organizacji robét instalacyjnych,
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4.2 Odpowiedzialnosé wykonawcy

Wykonawca jest odpowiedzialny za prowadzenie rob6t zgodnie z umowa lub kontraktem oraz za
jakoé¢ zastosowanych materiatdw i wykonywanych robét, za ich zgodnosé z dokumentacjg
projektowg, wymaganiami producenta, oraz poleceniami Inspektora nadzoru.

Decyzje Inspektora nadzoru dotyczgace akceptacji lub odrzucenia materiatow i elementéw robét
bedg oparte na wymaganiach sformutowanych w dokumentach umowy, dokumentacji
projektowej, akceptacji Projektanta w przypadku stosowania rozwigzan réwnowaznych i
zamiennych a takze w normach i wytycznych normatywow branzowych.

Polecenia Inspektora nadzoru dotyczace realizacji rob6t bedg wykonywane przez Wykonawce
nie poézniej niz w czasie przez niego wyznaczonym, pod grozbg wstrzymania robodt. Skutki
finansowe z tytutu wstrzymania robot w takiej sytuacji ponosi Wykonawca.

4.3 Roboty Montazowe
Budowa tras kablowych instalacji BMS

Okablowanie instalacji BMS nalezy prowadzi¢ w trasach kablowych ujetych materiatowo w
projektach wykonawczych — zamiennych instalacji teletechnicznych oraz sieci i instalacji
teleinformatycznych.

Trasy kablowe nalezy zbudowaé z elementéw trwaltych pozwalajgcych na zachowanie
odpowiednich promieni giecia wigzek kablowych na zakretach. Warto$ci minimalnych promieni
giecia kabli sg podane w kartach katalogowych kabli miedzianych i $wiattowodowych

Rozmiary (pojemnosc¢) kanatow kablowych nalezy dobiera¢ w zaleznosci od maksymalnej liczby
kabli projektowanych w danym miejscu instalacji. Nalezy przyja¢ zapas 20% na potrzeby
ewentualnej rozbudowy systemu. Zajetos¢ sSwiatta kanatdw kablowych przez kable nalezy
oblicza¢ w miejscach zakretéw kanatow kablowych. Przy catkowitym wypetnieniu swiatta kanatu
kablami na zakrecie kanat bedzie wowczas wypetniony w 40% na prostym odcinku.

Przy budowie tras kablowych pod potrzeby okablowania strukturalnego nalezy wzig¢ pod uwage
zapisy normy PN-EN 50174-2:2002 dotyczace rownolegtego prowadzenia réznych instalacji w
budynku, m.in. instalacji zasilajacej, zachowujac odpowiednie odlegtosci pomiedzy
okablowaniem zasilajgcym a okablowaniem strukturalnym przy jednoczesnym uwzglednieniu
materiatu, z ktérego zbudowane sg kanaty kablowe.

Trasowanie instalacji BMS

Trasa instalacji okablowania instalacji BMS powinna przebiega¢ bezkolizyjnie z innymi instalacja-
mi i urzadzeniami, powinna by¢ przejrzysta, prosta i dostepna dla prawidtowej konserwacji oraz
remontéw W przypadku dtugich traktow, gdzie kable sieci teleinformatycznej i zasilajgcej biegng
réwnolegle do siebie na odlegtosci wiekszej niz 35m, nalezy zachowac odlegto$¢ miedzy instala-
cjami, co najmniej 50mm Ilub stosowaC metalowe przegrody. Minimalna odlegtos¢ miedzy
kablami informatycznymi i lampami fluoroscencyjnymi, neonowymi i prézniowo-tukowymi (lub
innymi o wysokim poziomie pradu roztadowania) powinna wynosi¢ 130 mm. Kable stosowane w
roznych celach (np. zasilajace energia elektryczng i informatyczne) nie powinny byc¢
umieszczane w tych samych wigzkach. RoOzne wigzki powinny by¢ oddzielone
elektromagnetycznie od siebie. Szczegétowe informacje w normie PN-EN 50174-1:2002

Montaz konstrukcji wsporczych oraz uchwytow dla BMS
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Konstrukcje wsporcze i uchwyty przewidziane do utozenia na nich instalacji okablowania
instalacji teletechnicznych bez wzgledu na rodzaj instalacji, powinny by¢ zamocowane do
podfoza w sposob trwaty, uwzgledniajgcy warunki lokalne i technologiczne, w jakich dana
instalacja bedzie pracowaé, oraz sam rodzaj instalacji.

Przejscia przez Sciany i stropy dla instalacji BMS

Przejscia przez $ciany i stropy powinny spetnia¢ nastepujace wymagania:

o wszystkie przejscia obwoddéw instalacji BMS przez Sciany i stropy itp. musza byc¢
chronione przed uszkodzeniami, przejscia te nalezy wykonywa¢ w przepustach rurowych
obwody instalacji okablowania strukturalnego przechodzac przez podtogi muszg by¢
chronione do wysokosci bezpiecznej przed przypadkowymi uszkodzeniami;

e przejscia instalacji przez strefy pozarowe nalezy uszczelni¢ w klasie odpornosci ogniowej
odpowiadajgcej danej przegrodzie p.poz.

Jako ostony przed przypadkowymi uszkodzeniami mechanicznymi nalezy stosowa¢ na
wymaganych odcinkach rury stalowe, rury z tworzyw sztucznych, korytka metalowe itp.

Okablowanie

Okablowanie BMS:

e okablowanie magistralne miedzy sterownikiem LSK Master w pomieszczeniu serwerowni
A bud. A i poszczegdinymi sterownikami klap ppoz. LSK nalezy prowadzi¢ kablami
YnTKSYekw 1x2x1.

e oOkablowanie magistralne miedzy sterownikami LSK nalezy prowadzi¢ kablami
YnTKSYekw 1x2x1

e okablowanie magistralne miedzy sterownikami LSK a modutami wyjscia przekaznikowego
BKN 132 nalezy prowadzi¢ kablami YntKSYekw 1x2x1

e okablowanie miedzy sterownikami LSK a modutami we/wy centrali SAP nalezy prowadzi¢
kablami YnTKSY 1x2x1

e bramki protokotdw komunikacyjnych automatyki przemystowej na TCP/IP wykorzystywaé
bedg okablowanie SECURITY LAN, ujete materiatowo w projekcie wykonawczym.

e okablowanie do potgczen stykowych z urzadzeniami wentylacji nalezy prowadzi¢ YnTKSY
1x2x1

5. KONTROLA JAKOSCI ROBOT

5.1 Program zapewnienia jakosci

Do obowigzkéw Wykonawcy nalezy opracowanie i przedstawienie do zaakceptowania przez
Inspektora nadzoru programu zapewnienia jakosci, w ktérym przedstawi on zamierzony sposob
wykonania robét, mozliwosci techniczne, kadrowe i organizacyjne gwarantujgce wykonanie robot
zgodnie z dokumentacjg projektowg, STWIOR i wymogami branzowymi dotyczacymi posiadania
przez monteréw odpowiednich uprawnien.
Program zapewnienia jakosci winien zawierac:

e organizacje wykonania robot instalacyjnych, w tym termin i sposéb prowadzenia robodt

instalacyjnych,
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plan bezpieczenstwa i ochrony zdrowia,
wykaz zespotdéw roboczych, ich kwalifikacje i przygotowanie praktyczne,

e wykaz o0sOb odpowiedzialnych za jakosé i terminowos¢ wykonania poszczegdlnych
elementow robdt instalacyjnych,

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

e wyposazenie w aparature i urzadzenia do pomiaréw i badan instalacji teletechnicznych,

e sposob i procedure pomiaréw i badan (rodzaj i czestotliwo$¢, legalizacja i sprawdzanie
urzadzen itp.) prowadzonych podczas dostaw materiatéw i urzgdzenh oraz montazu.

5.2 Zasady kontroli jakosci robét

Wykonawca jest odpowiedzialny za petng kontrole jakosci robét i stosowanych materiatow.
Wykonawca zapewni odpowiedni system kontroli, wigczajgc w to personel, sprzet i zaopatrzenie.
Wykonawca bedzie przeprowadza¢ pomiary i badania materiatdw zgodnie z wymaganiami
zawartymi w dokumentacji projektowe;j.

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

Wszystkie badania i pomiary beda przeprowadzone zgodnie z wymaganiami norm i wytycznych
branzowych teletechnicznych i elektrycznych.

Przed przystgpieniem do pomiarow Wykonawca powiadomi Inspektora nadzoru o rodzaju,
miejscu i terminie pomiaru. Po wykonaniu pomiaru Wykonawca przedstawi na piSmie ich wyniki
do akceptacji Inspektora nadzoru.

5.3 Certyfikaty i deklaracje

Inspektor nadzoru moze dopusci¢ do uzycia tylko te wyroby i materiaty, ktére:

1. posiadajg certyfikat na znak bezpieczenstwa wykazujacy, ze zapewniono zgodno$¢ z
kryteriami technicznymi okreslonymi na podstawie Polskich Norm, aprobat technicznych oraz
wiasciwych przepiséw i informaciji o ich istnieniu zgodnie z rozporzgdzeniem MSWiA z 1998 r.
(Dz. U. 99/98),

2. posiadajq deklaracje zgodnosci lub certyfikat zgodnosci z:

a) Polskg Normg

b) aprobatg techniczna, w przypadku wyrobéw, dla ktérych nie ustanowiono Polskiej Normy,

c) znajdujg sie w wykazie wyrobéw, o ktérym mowa w rozporzadzeniu MSWiA z 1998 r. (Dz. U.
98/99).

5.4 Dokumenty budowy

a) Dziennik budowy

Dziennik budowy jest wymaganym dokumentem urzedowym obowigzujagcym Zamawiajgcego i
Wykonawce w okresie od przekazania wykonawcy terenu budowy do konca okresu
gwarancyjnego. Prowadzenie dziennika budowy zgodnie z § 45 ustawy Prawo budowlane
spoczywa na kierowniku budowy grupy robdét instalacyjnych.

Zapisy w dzienniku budowy bedg dokonywane na biezaco i bedg dotyczy¢ przebiegu robot,
stanu bezpieczenstwa ludzi i mienia.

Zapisy bedg czytelne, dokonane trwatg technikg, w porzadku chronologicznym, bezposrednio
jeden pod drugim, bez przerw.
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Zataczone do dziennika budowy protokoty i inne dokumenty beda oznaczone kolejnym numerem
zatgcznika i opatrzone datg i podpisem Wykonawcy i Inspektora nadzoru.

Do dziennika budowy nalezy wpisywac¢ w szczegdlnosci:
* date przekazania Wykonawcy terenu budowy,

» date przekazania przez Zamawiajagcego dokumentacji projektowej, uzgodnienie przez
Inspektora nadzoru programu zapewnienia jakosci i harmonogramoéw robét,

* terminy rozpoczecia i zakonczenia poszczegdélnych elementow robét,

* przebieg robdt, trudnosci i przeszkody w ich prowadzeniu, okresy i przyczyny przerw w
robotach,

* uwagi i polecenia Inspektora nadzoru,

* daty zarzadzenia wstrzymania robét, z podaniem powodu,

» zgtoszenia i daty odbioréw robdt zanikajgcych i ulegajacych zakryciu, czesciowych i
ostatecznych odbiorow robo6t, wyjasnienia, uwagi i propozycje Wykonawcy,

* stan pogody i temperature powietrza w okresie wykonywania robdt podlegajacych
ograniczeniom lub wymaganiom w zwigzku z warunkami klimatycznymi,

* dane dotyczace sposobu wykonywania zabezpieczenia robot,

* dane dotyczace jakosci materiatdw oraz wyniki przeprowadzonych pomiaréw z podaniem kto je
przeprowadzat,

* inne istotne informacje o przebiegu robdt.

Propozycje, uwagi i wyjasnienia Wykonawcy, wpisane do dziennika budowy bedg przedtozone
Inspektorowi nadzoru do ustosunkowania sie.

Decyzje Inspektora nadzoru wpisane do dziennika budowy Wykonawca podpisuje z
zaznaczeniem ich przyjecia lub zajeciem stanowiska.

b) Ksigzka obmiaréw

Ksigzka obmiaréw stanowi dokument pozwalajgcy na rozliczenie faktycznego postepu kazdego z
elementéw robédt instalacyjno-monterskich. Obmiary wykonanych robét przeprowadza sie
sukcesywnie w jednostkach przyjetych w kosztorysie.

c) Pozostate dokumenty budowy

Do dokumentéw budowy zalicza sie, oprécz wymienionych w punktach [a,b], nastepujace
dokumenty:

a) protokoly przekazania terenu budowy,

b) umowy cywilnoprawne z osobami trzecimi,

c) protokoty i szkice z pomiarow,

d) protokoty z badan obwoddw,

e) protokoty odbioru robét,

f) protokoty z narad i ustalen,

g) plan bezpieczenstwa i ochrony zdrowia.

d) Przechowywanie dokumentéw budowy

Dokumenty budowy bedg przechowywane na terenie budowy w miejscu odpowiednio
zabezpieczonym.

Zaginiecie ktoregokolwiek z dokumentéw budowy spowoduje jego natychmiastowe odtworzenie
w formie przewidzianej prawem.
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Wszelkie dokumenty budowy bedg zawsze dostepne dla Inspektora nadzoru i przedstawiane do
wgladu na zyczenie Zamawiajgcego.

6. OBMIAR ROBOT

6.1 Ogoblne zasady obmiaru robét

Obmiar robét bedzie okresla¢ faktyczny zakres wykonywanych robét, zgodnie z dokumentacjg
projektowa, w jednostkach ustalonych w kosztorysie.

Obmiaru robét dokonuje Wykonawca po pisemnym powiadomieniu Inspektora nadzoru o
zakresie obmierzanych robét i terminie obmiaru, co najmniej na 3 dni przed tym terminem.
Wyniki obmiaru beda wpisane do ksigzki obmiardw.

Jakikolwiek btad lub przeoczenie (opuszczenie) w ilosci robdt podanych w kosztorysie
ofertowym, nie zwalnia Wykonawcy od obowigzku ukonczenia wszystkich robét. Btedne dane
zostang poprawione wg ustalen Inspektora nadzoru na pismie. Obmiar gotowych robét bedzie
przeprowadzony z czestoscig wymagang do celu miesiecznej ptatnosci na rzecz Wykonawcy lub
w innym czasie okreslonym w umowie.

6.2 Zasady okreslania ilosci robét i materiatow

Zasady okreslania ilosci robot podane sg w odpowiednich specyfikacjach technicznych lub w
KNR-ach.

Jednostki obmiaru powinny byé zgodne z jednostkami okreslonymi w dokumentaciji projektowej i
kosztorysowej w przedmiarze robét.

6.3 Urzadzenia i sprzet pomiarowy

Wszystkie urzgdzenia i sprzet pomiarowy, stosowany w czasie obmiaru robo6t bedg
zaakceptowane przez Inspektora nadzoru.

Urzadzenia i sprzet pomiarowy zostang dostarczone przez Wykonawce. Jezeli urzadzenia te lub
sprzet wymagaja badan atestujgcych, to Wykonawca bedzie posiada¢ wazne Swiadectwa
legalizacji.

Wszystkie urzgdzenia pomiarowe bedg przez Wykonawce utrzymywane w dobrym stanie, w
catym okresie trwania robat.

7. ODBIOR ROBOT

7.1 Rodzaje odbioréw robét

W zaleznosci od ustalenn umownych, roboty instalacyjne podlegajgq nastepujgcym odbiorom:
a) odbiorowi robot zanikajacych i ulegajacych zakryciu,

b) odbiorowi czesciowemu,

c) odbiorowi ostatecznemu (korncowemu),

d) odbiorowi po uptywie okresu rekojmi,

e) odbiorowi pogwarancyjnemu po uptywie okresu gwaranciji.
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7.2 Odbiér robét zanikajacych i ulegajacych zakryciu

Odbior robot zanikajacych i ulegajacych zakryciu polega na finalnej ocenie jakosci
wykonywanych robot oraz ilosci tych robot, ktore w dalszym procesie realizacji ulegng zakryciu,
tj. przewody uktadane pod tynkiem i w stropie podwieszonym.

Odbior robét zanikajgcych i ulegajgcych zakryciu bedzie dokonany w czasie umozliwiajacym
wykonanie ewentualnych korekt i poprawek bez hamowania ogdélnego postepu robét. Odbioru
tego dokonuje Inspektor nadzoru.

Gotowos¢ danej czesci robét do odbioru zgtasza wykonawca wpisem do dziennika budowy i
jednoczesnym powiadomieniem Inspektora nadzoru. Odbiér bedzie przeprowadzony
niezwiocznie, nie pdzniej jednak niz w ciggu 3 dni od daty zgtoszenia wpisem do dziennika
budowy i powiadomienia o tym fakcie Inspektora nadzoru.

Jakosé i ilosé robot ulegajacych zakryciu ocenia Inspektor nadzoru na podstawie dokumentéw
zawierajgcych komplet wynikéw pomiardéw, i w konfrontacji z dokumentacjg projektowa.

7.3 Odbioér czesciowy

Odbior czesciowy polega na ocenie ilosci i jakosci wykonanych czesci robét (montaz
przewoddéw, montaz aparatury). Odbioru czesciowego robot dokonuje sie dla zakresu robot
okreslonego w dokumentach umownych wg zasad jak przy odbiorze ostatecznym robét. Odbioru
robot dokonuje Inspektor nadzoru.

7.4 Odbiér ostateczny (koncowy)

7.4.1 Zasady odbioru ostatecznego robét

Odbidr ostateczny polega na finalnej ocenie rzeczywistego wykonania rob6t w odniesieniu do
zakresu (ilosci) oraz jakosci.

Catkowite zakonczenie robot oraz gotowos¢ do odbioru ostatecznego bedzie stwierdzona przez
Wykonawce wpisem do dziennika budowy.

Odbiér ostateczny robot nastgpi w terminie ustalonym w dokumentach umowy, liczac od dnia
potwierdzenia przez Inspektora nadzoru zakonhczenia robét i przyjecia dokumentow, o ktorych
mowa w punkcie 8.4.2.

Odbioru ostatecznego robét dokona komisja wyznaczona przez Zamawiajacego w obecnosci
Inspektora nadzoru i Wykonawcy. Komisja odbierajgca roboty dokona ich oceny jakosciowej na
podstawie przedfozonych dokumentéw, wynikéw badah i pomiaréw, ocenie wizualnej oraz
zgodnosci wykonania robét z dokumentacja projektowa.

W toku odbioru ostatecznego robo6t, komisja zapozna sie z realizacjag ustalen przyjetych w trakcie
odbiorow robo6t zanikajgcych i ulegajacych zakryciu oraz odbiorow czesciowych, zwtaszcza w
zakresie wykonania robét uzupetniajacych i robot poprawkowych.

W przypadkach nie wykonania wyznaczonych robét poprawkowych lub robét uzupetniajacych w
poszczegoélnych elementach instalacyjnych, komisja przerwie swoje czynnosci i ustali nowy
termin odbioru ostatecznego.

W przypadku stwierdzenia przez komisje, Ze jako$¢ wykonywanych robdt w poszczegdinych
asortymentach nieznacznie odbiega od wymaganej dokumentacjg projektowg z uwzglednieniem
tolerancji i nie ma wiekszego wptywu na cechy eksploatacyjne obiektu, komisja oceni
pomniejszong warto$¢ wykonywanych robot w stosunku do wymagan przyjetych w dokumentach

umowy.
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7.4.2 Dokumenty do odbioru ostatecznego (koncowe)

Podstawowym dokumentem jest protokdt odbioru ostatecznego robét, sporzadzony wg wzoru
ustalonego przez Zamawiajacego.

Do odbioru ostatecznego Wykonawca jest zobowigzany przygotowaé¢ nastepujace dokumenty:

1. dokumentacje powykonawcza, tj. dokumentacje budowy 2z naniesionymi zmianami
dokonanymi w toku wykonania robot,

2. szczegotowe specyfikacje techniczne (podstawowe 2z dokumentéw umowy i ew.
uzupetniajgce lub zamienne),

3. protokoty odbioréw robét ulegajacych zakryciu i zanikajgcych,

4. protokoty odbioréw czesciowych,

5. dzienniki budowy i ksigzki obmiaréw (oryginaty),

6. wyniki pomiaréw kontrolnych oraz badan instalaciji teletechnicznych,

7. deklaracje zgodnosci lub certyfikaty zgodnosci wbudowanych materiatéw i urzadzeh oraz
certyfikaty na znak bezpieczenstwa,

8. udzielenie gwarancji zgodnie z przepisami.

W przypadku, gdy wg komisji, roboty pod wzgledem przygotowania dokumentacyjnego nie bedag
gotowe do odbioru ostatecznego, komisja w porozumieniu z Wykonawcag wyznaczy ponowny
termin odbioru ostatecznego robét.

Wszystkie zarzadzone przez komisje roboty poprawkowe lub uzupetniajgce bedg zestawione wg
wzoru ustalonego przez Zamawiajgcego.

Termin wykonania robo6t poprawkowych i robét uzupetniajgcych wyznaczy komisja i stwierdzi ich
wykonanie.

7.5 Odbiér pogwarancyjny po uptywie okresu rekojmi i gwarancji

Odbiér pogwarancyjny po uptywie okresu rekojmi i gwarancji polega na ocenie wykonanych
robét zwigzanych z usunieciem wad, ktére ujawnig sie w okresie rekojmi i gwarancji.

Warunkiem koniecznym utrzymania gwarancji jest prowadzenie statej konserwacji systemu
przez uprawnionego Instalatora posiadajacego odpowiednig Koncesje MSWIiA, oraz
przeszkolony personel. Odbiér - po uptywie okresu rekojmi - pogwarancyjny bedzie dokonany na
podstawie oceny wizualnej obiektu z uwzglednieniem zasad opisanych w punkcie 8.4. ,Odbi6r
ostateczny (koricowy)”.

7.6 Rozliczenie roboét
Rozliczenie wykonanych robot nastapi na zasadach okreslonych w Formularzu Aktu Umowy.

8. PRZEPISY ZWIAZANE

8.1 Ustawy

- Ustawa z dnia 7 lipca 1994 r. - Prawo budowlane (jednolity tekst Dz. U. z 2003 r. Nr 207, poz.
2016 z pézn. zm.).

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

- Ustawa z dnia 16 kwietnia 2004 r. - o wyborach budowlanych (Dz. U. Nr 92, poz. 881).
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- Ustawa z dnia 24 sierpnia 1991 r. - o ochronie przeciwpozarowej (jednolity tekst Dz. U. z 2002
r. Nr 147, poz. 1229).

- Ustawa z dnia 21 grudnia 20004 r. - o dozorze technicznym (Dz. U. Nr 122, poz. 1321 z pdzn.
zm.).

- Ustawa z dnia 27 kwietnia 2001 r. - Prawo ochrony Srodowiska (Dz. U. Nr 62, poz. 627 z
podzn. zm.).

- Ustawa z dnia 22 sierpnia 1997 r. o ochronie oséb i mienia (Dz. U. 1997 Nr 114, poz 740);

8.2 Rozporzadzenia

- Rozporzadzenie Ministra Infrastruktury z dnia 2 grudnia 2002 r. - w sprawie systeméw oceny
zgodnosci wyrobdéw budowlanych oraz sposobu ich oznaczania znakowaniem CE (Dz. U. Nr
209, poz. 1779).

- Rozporzadzenie Ministra Infrastruktury z dnia 2 grudnia 2002 r. - w sprawie okreslenia
polskich jednostek organizacyjnych upowaznionych do wydawania europejskich aprobat
technicznych, zakresu i formy aprobat oraz trybu ich udzielania, uchylania lub zmiany (Dz. U. Nr
209, poz. 1780).

- Rozporzadzenie Ministra Pracy i Polityki Spotecznej z dnia 26 wrzesnia 1997 r. - w sprawie
ogolnych przepiséw bezpieczenstwa i higieny pracy (Dz. U. Nr 169, poz. 1650).

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

- Rozporzadzenie Ministra Infrastruktury z dnia 23 czerwca 2003 r. - w sprawie informacji
dotyczacej bezpieczenstwa i ochrony zdrowia oraz planu bezpieczenstwa i ochrony zdrowia (Dz.
U. Nr 120, poz. 1126).

- Rozporzadzenie Ministra Infrastruktury z dnia 2 wrzeénia 2004 r. - w sprawie szczegétowego
zakresu i formy dokumentacji projektowej, specyfikacji technicznych wykonania i odbioru robét
budowlanych oraz programu funkcjonalno-uzytkowego (Dz. U. Nr 202, poz. 2072).

8.3 Inne dokumenty i normatywy

e Norma BN-88/8984-19 Zaktadowe sieci telekomunikacyjne przewodowe — linie kablowe;

e Norma BN-84/8984-10 Zakiadowe sieci telekomunikacyjne przewodowe - instalacje
wnetrzowe;

e Polskg Normg PN-EN-08350-14; Systemy sygnalizacji pozarowej; Projektowanie,
zakfadanie, odbior, eksploatacja i konserwacja instalacji,

e PN-IEC 60364-5-53:2000 Instalacje elektryczne w obiektach budowlanych.
Dobér i montaz wyposazenia elektrycznego. Aparatura rozdzielcza i sterownicza

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