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1 Czesé¢ ogdlna

1.1 Nazwa nadana zamoéwieniu

Projekt wykonawczy kompleksu zabudowy ustugowej na pbtyZgzczeaiskiego Parku Naukowo
Technologicznego przy ul. Niemienzgka w Szczecinie ETAP Il — Budynek C. Instalacja tele-
techniczna.

1.2 Przedmiot i zakres robot.

Zakres robot znajdagych sk w specyfikacji obejmuje wszystkie czyndt majace na celu wyko-
nanie instalacji teletechnicznej.
Zakres prac obejmuje m. in.:

« Wykonanie instalacji monitoringu,
* Wykonanie instalacji SSWiN+SKD,
* Wykonanie pomiarow.

Niniejsza specyfikacja obejmuje ustalenia zzane z wykonaniem instalacji teletechnicznej obej-
muje:

« Wymagania dotycce wiaciwosci wykorzystywanych wyrobdéw, sposobu ich przechowy-
wania, transportu i skladowania,

« Wymagania dotycce sprztu i maszyn,

« Wymagania dotycce srodkdw transportu,

« Wymagania dotycxe wykonania robot budowlanych,

* Wymagania zwizane z nadzorem i odbiorem robot.

1.3 Informacje o terenie budowy

1.3.10rganizacja robo6t budowlanych

Wykonawca, przed przygtieniem do przetargu, winien przeprowadzizj¢ lokalm oraz :

» Zapozna si¢ z miejscami, w ktorych &da wykonywane prace okéone w umowie i zbadaich
dostpnasé;

e Zapozna sie z ogolnymi warunkami realizacji rob6t, a w szczegdlei potazeniem i wymia-
rami pomieszcag warunkami utrzymania sggtu, etc.

Po wygraniu przetargu Wykonawca niedzie mogt powotywa sie na niedostatecanznajomaé
miejsca realizacji rob6t lub zty degt do pomieszczew celuzadania dodatkowych optat.

Na caly czas trwania robot, Wykonawca wyznaczy uprawnion€igrownika Robot. Kierownik
Robot kedzie jako jedyny bdzie uprawniony do dokonywania w imieniu Wykonawcy wpiséw
dzienniku budowy.

Kierownik Robot lgdzie odpowiedzialny za:
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- bezpieczéstwo na terenie budowy
- prowadzenie dziennika budowy
- kontakty z organami kontroli

Najp&niej w dniu przysipienia do robét Wykonawca przetedane personalne Kierownika Ro-
b6t wraz z kopi uprawnié.

1.3.2Zabezpieczanie intereséw 0s6b trzecich

Wykonawca musi zadléa aby podczas wykonywanych prac nie doszto do naruszersaesibw
0s0b trzecich. Wykonawca jest odpowiedzialny za przegaue obowdzujacych przepiséw oraz
powinien zapewi ochrorg wtasngci publicznej i prywatnej.

1.3.30chronarodowiska

Wykonawca musi podejmowawszystkie niezbdne dziatania, aby stosowaic do przepisow i
normatywéw z zakresu ochrosyodowiska na placu budowy i poza jego terenem. Podczas wyko-
nywania robo6t budowlanych wykonawca bezveriylie musi uniké szkodliwych dziala, szcze-
gOlnie w zakresie zanieczyszczania powietrza, wod gruytbwnadmiernego hatasu i innych
szkodliwych dlasrodowiska i otoczenia czynnikow.

1.3.4Warunki bezpiecizstwa pracy

Wykonawca robét jest odpowiedzialny za zabezpieczeniesiveigo mienia oraz za wykonanie
wszelkich niezbdnych zabezpieciezwiazanych z prowadzonymi pracami budowlanymi. Ponadto
wykonawca musi si bezwzgtdnie stosowé do postanowig Instrukcji Bezpieczastwa oraz
wszelkich polece Kierownika Budowy zwizanych z bezpiecastwem na terenie budowy.
Wykonawca zobowzany jest do realizacji przedmiotu umowy zgodnie z zasadatoiki budow-
lanej oraz do przestrzegania zapiséw wytycznych techgidzndpowiadajcych zakresowi zlece-
nia oraz aktéw prawnych obowdujacych w okresie trwania umowy, w tym w szczegdaioPol-
skich Norm. W szczegdlriai wykonawca jest zobowkany wykluczy prac personelu w warun-
kach niebezpiecznych, szkodliwych dla zdrowia i nie spgaciych odpowiednich wymagasani-
tarnych.

1.3.5Zaplecze dla potrzeb wykonawcy

Wykonawca ponosi wszelkie koszty zwane z organizagjzaplecza dla wlasnych potrzeb oraz
zapewnia na wiasny koszt wszell§edki majgce na celu prawidtowe i pelne zabezpieczenie wy-
konanych przez siebie robdét.

1.3.6Warunki dotyeze organizacji ruchu

Wszystkiesrodki transportowe wykorzystywane do transportu matéweaisprztu i narzdzi mu-
sz by¢ sprawne, posiadavazne badania techniczne i spet@iaymagania wynikajce z obowa-
zujacych w Polsce przepis6w o ruchu drogowym. Materiaty przewe takimisrodkami transpor-
tu powinny gwarantowaprzewo6z bez uszkod#e z zachowaniem warunkow bezpieésewva pra-

cy.
1.4 Nazwy i kody rob6t budowlanych w zakresie obj  etym przedmiotem za-
mowienia

CPV45315100-9 - Instalacyjne roboty elektryczne
CPV45314-Instalowanie spitz telekomunikacyjnego
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1.5 Okre $lenia podstawowe

Wszystkie okrélenia, nazwy, ktére znalazly siv tej specyfikacji 8 zgodne albo rownowae z
Polskimi Normami zawartymi w rozpagdzeniu Ministra Infrastruktury z dnia 12 kwietnia 2002r.,
albo z okréleniami ugtymi w odpowiednich przepisach podanych w punkcie 10 spkagjfi. Ro-
boty musz by¢ wykonane zgodnie z wymaganiami obawijacych przepiséw, norm i instrukciji.
Nie wyszczegdlnienie jakichkolwiek obowdujacych aktow prawnych nie zwalnia wykonawcy od
ich stosowania.

2 Wiasciwo sci wyrobow budowlanych

Za dopuszczone do obrotu i stosowania uznajergioby, dla ktérych producent:

» dokonat oceny zgodroi wyrobu z wymaganiami dokumentu odniesienia wedtug dkre
nego systemu oceny zgodin

e posiada deklaracje zgodswd CE - dokument wystawiony przez producenta i potwieralzaj
cy zgodndé¢ wyrobu z wymaganiami zasadniczymi oraz spetnienie innygimaga roz-
porzadzenia (rozporglzed).

e oznakowat wyroby znakiem CE.

Przed zabudowaniem materialtéw na budowie Wykonawca prawdsvszelkie wymagane doku-
menty dla udowodnienia powgzego. Wszystkie materialy, ktére nie spetpiajymogéw tech-
nicznych okrélonych przez specyfikagj(np. materiaty, ktore byty przechowywane niezgodnie z
zaleceniami producenta i zmienityesch wtasndci) beda uznawane za materiaty nie odpowiada-
jace wymaganiom.

Podczas wykonywania robot montavych instalacji elektrycznych natg stosowa nastpujace
materiaty i wyroby:

e Kontroler strefy rozszerzony firmy KOMPAS lub o rdawaznych parametrach,

e Kamera zewn. stata AXIS 221 ( komplet ) lub o réwagnych parametrach,

e Kamera zewetrzna np. Axis 211 (komplet) zasialnie PoE lub wméwaznych parame-
trach

* Przycisk antynapadowy KBN-08N klasa "S" firmy "KARCH" lub o rbwnowanych pa-
rametrach,

* Manipulator CA-5 KLED-S klasy'S" lub o rownowaych parametrach,

» Kontrakton DC-102 klasa "S" lub o réwnoiveych parametrach,

» Sygnalizator akustyczny wewtnzny M21R klasa "C" lub o réwnowaych parametrach,

e Sygnalizator optyczno-akustyczny zesmmny AS 506 klasa "C" lub o réwnowaych pa-
rametrach,

e Czytnik kart magnetycznych z klawiatKANTECH POL-2KP klasy "S" lub o réwno-
waznych parametrach,

* Rygiel elektromagnetyczny 4108 — rygiel NC, 24V0Oa1A firmy "KANTECH " lub o
réwnowanych parametrach,

* Czujka Mikrofalowa "Alfa" klasa "S" lub o rownowmych parametrah,

» czujka zewgtrzna np. HX 40 AM klasa "S" lub o réwnowsych paramerach,

* Czujka podczerwieni PIR z antymaskingiem EV-435 Rllsa "S" lub o rownowanych
parametrach,
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» zestaw PC z oprogramowaniem systemowym do pddgbdbrazu z kamer budynku,
* Rura instalacyjna gtadka RB 16, 32 mm.

3 Wymagania szczegOtowe dotycz gce sprz etu i maszyn do robét budowla-
nych

Sprzt i narzdzia, ktére kda wykorzystywane do wykonania prac ghjch ta specyfikach musz
by¢ sprawne, regularnie konserwowane i poddawane okresowygegkdom zgodnie z zalecenia-
mi producenta. Musgspetnig& one wymogi BHP i bezpiecaAstwa pracy. Nie wolno stosowa
sprztu, ktéry nie spetnia powsszych wymaga i nie wolno wykorzystywa go niezgodnie z prze-
znaczeniem. Wykonawca jest zobamany do stosowania tylko takicitodkéw transportu, ktére
nie wplyrg niekorzystnie na stan i jakbtransportowanych materiatow.

4  Wymagania dotycz gce srodkow transportu

Wszystkiesrodki transportowe wykorzystywane do transportu matéweaisprztu i narzdzi mu-
sz by¢ sprawne, posiadavazne badania techniczne i spetéiaymagania wynikajce z obowa-
zujacych w Polsce przepis6w o ruchu drogowym. Materiaty przewe takimisrodkami transpor-
tu powinny gwarantow@aprzewo6z bez uszkod#e z zachowaniem warunkow bezpieésewva pra-

cy.

5 Wymagania dotycz gce wykonania robot

Budowa tras kablowych.instalacji niskonagibwych

Trasy kablowe nalgy zbudowa z elementow trwatych pozwalgych na zachowanie odpowied-
nich promieni gécia wiazek kablowych na zaktach. Wartéci minimalnych promieni gicia kabli
sa podane w kartach katalogowych kabli miedzianych.

Rozmiary (pojemng) kanatéw kablowych nalgy dobierg w zaleznosci od maksymalnej liczby
kabli projektowanych w danym miejscu instalacji. Nalgrzyja¢ zapas 20% na potrzeby ewentu-
alnej rozbudowy systemu. Zaps¢ $wiatta kanatow kablowych przez kable najeoblicza w
miejscach zakttow kanatow kablowych. Przy catkowitym wypetnieniwiatta kanatu kablami na
zakrcie kanat kdzie woéwczas wypetniony w 40% na prostym odcinku.

Przy budowie tras kablowych pod potrzeby okablowania stmaknego nalgy wzia¢ pod uwag
zapisy normy PN-EN 50174-2:2002 dotyce rownolegtego prowadzeniaadych instalacji w bu-
dynku, m.in. instalacji zasilagej, zachowujc odpowiednie odlegkei pomiedzy okablowaniem
zasilapcym a okablowaniem strukturalnym przy jednoczesnym ugdtgeniu materiatu, z ktérego
zbudowane gkanaty kablowe.

Punkt dystrybucyjny instalacji teletechnicznej

Elementy punktow dystrybucyjnych powinnybymieszczane w stojakaclhdy szafach dystrybu-
cyjnych stanowicych zabezpieczenie pasywnych paneli krosowychadre aktywnych, kabli
elastycznych oraz innego sgtu instalowanego w steta 19”. Z uwagi na tatwé&¢ pdzniejszego
administrowania systemem zaleca siosowanie szaf o szerai@m 800 mm, co pozwala na wygo-
spodarowanie miejsca na pionowe prowadzenie kabli elasyph. Ma to znaczenie szczegblnie w
sytuacjach, kiedy wypetnienie szafy osgiern pasywnym i aktywnym jest gel
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Szat dystrybucyjm, nalezy ustawt na state w pomieszczeniu w ten sposob, aby zapepeiny
dostp do przodu i tytu (min. 120 cm od krawzi szafy) przy petnym otwarciu drzwi. Minimalna
odlegtai¢ pomigdzy $ciam boczry, szafy asciam pomieszczenia powinna wynésis cm.

Zaleca st prowadzenie oddzielnych wiek kablowych do poszczegodlnych paneli krosowych. Na-
lezy stosowé zapas kabli wewdtrz szafy umaliwiajacy umieszczenie panela w dowolnym miej-
scu stelau 19”. Do umocowania vazek kablowych natey wykorzysta& elementy montzowe sza-

fy. Przy mocowaniu wizek kablowych naley przestrzegazasad maksymalnej siciskania ka-
bla, zalenej od jego konstrukcji, podawanej w kartach kajal@ych produktéw.

Budowa gniazd aytkownikéw instalacji teletechnicznej

Doprowadzenie kabli do gniazd a#e sk z pozostawieniem zapasu kabla w glie gniazda bdz
tuz za nim w sytuacjach, kiedy gabaryty gniazda nie pozwataj zorganizowanie zapasu. Instala-
cja gniazd musi uwzgtiniac tatwy dostp uzytkownikow do gniazd.

Trasowanie instalacji teletechnicznej

Trasa instalacji okablowania strukturalnego powinna lpieaget bezkolizyjnie z innymi instalacja-

mi i urzadzeniami, powinna hiyprzejrzysta, prosta i dagtna dla prawidtowej konserwacji oraz
remontéw W przypadku diugich traktow, gdzie kable siecgitefiormatycznej i zasilagej biegn,
rownolegle do siebie na odlegid wigkszej niz 35m, naley zachowa odlegtci¢ migdzy instala-
cjami, co najmniej 50mm lub stosowanetalowe przegrody. Minimalna odlegéomigdzy kablami
informatycznymi i lampami fluoroscencyjnymi, neonowynpriézniowo-tukowymi ( lub innymi o
wysokim poziomie pgdu roztadowania) powinna wyn@siL30 mm. Kable stosowane wdych
celach (np. zasilage energia elektrycani informatyczne) nie powinny byumieszczane w tych
samych wazkach. Rane wigzki powinny by oddzielone elektromagnetycznie od siebie. Szczego-
lowe informacje w normie PN-EN 50174-1:2002

Monta: konstrukcji wsporczych oraz uchwytéw dla instdltalptechnicznej

Konstrukcje wsporcze i uchwyty przewidziane doagnia na nich instalacji okablowania struktu-
ralnego bez wzgdu na rodzaj instalacji, powinny byzamocowane do podia w sposéb trwaty,
uwzglkdniajacy warunki lokalne i technologiczne, w jakich dana instg@ad®dzie pracowd, oraz
sam rodzaj instalacji.

Przegcia przezciany i stropy dla instalacji teletechnicznej

Przegcia przezciany i stropy powinny spetntanastpujace wymagania:

wszystkie przejcia obwoddw instalacji okablowania strukturalnego prgegany i stropy itp. mu-
szy by¢ chronione przed uszkodzeniami, pées te naley wykonywa w przepustach rurowych

obwody instalacji okablowania strukturalnego przechodarzez podtogi musizby¢ chronione do
wysokaci bezpiecznej przed przypadkowymi uszkodzeniami.

Jako ostony przed przypadkowymi uszkodzeniami mechapioznalezy stosowé rury stalowe,
rury z tworzyw sztucznych, korytka blaszane itp.

Opis Techniczny

Budow SSWIN i SKD oparto o ugdzenia:

- Rozszerzony kontroler strefy — AS 1563

- Kontroler przejcia — AS 1560

- Subserwery AS 1561 LAN

- Server COMPAS 2026

- Czytniki z klawiatug KANTECH POL-2KP klasy "S"
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- Czujka podczerwieni zewtrzna HX-40AM klasa "S"

- Czujka podczerwieni PIR z antymaskingiem EV-438 Rlasa "S"

- Czujka Mikrofalowa "Alfa" klasa "S"

- Manipulator CA-5 KLED-S klasy'S"

- Kontrakton DC-102 klasa "S"

- Czytnik biometryczny BioEntry Plus Mifare

- Rygiel elektromagnetyczny 4108 — rygiel NC, 24X0mA firmy "KANTECH "
- Sygnalizator akustyczny wewtnzny M21R klasa "C"

- Sygnalizator optyczno-akustyczny zestrany AS 506 klasa "C"

- Przycisk wygcia awaryjnego WG 2001/SG firmy "KANTECH "

Proponowany System firmy "COMPAS”

Okablowanie:
Dla systemu SSWiN i SKD zaprojektowano przéwd DY 8x0,5mm
Dla pohczer pomigdzy kontrolerami wykonaprzewodem UTP4x2x0,5mm kat.5e
Dla pohczen pomiedzy Subserwerem a Swichami wykéndTP4x2x0,5mm kat. 5E
Dla pohczen pomiedzy Swichami a stacjami PC wykéndl P4x2x0,5mm kat. 5E
Dla polczer miedzy budynkami projektuje siwykorzysta przewddswiattowodowy projekto-
wany sieci Ethernet

W celu obstugi zintegrowanego systemu bezpiéstga zaprojektowano stacje robocze PC wypo-
sazone w czytniki kart magnetycznych z oprogramowarnigrRRO".

Wyposazenie stacji PC
e 1.Procesor Intel core quad 2,67 Mhz
e 2.Pam¢ci RAM 2xDDR2 2GB (PC800)
e 3.Karta graficzna komputera PC G-Force 8600GT 512Mb
e 4.Dyski twarde komputera 1XxHDD MAXTOR DiamondMax22 1TB iakrATA/300
32Mb cache 7200 RPM
6.Karta sieciowa Linksys LNE100TX-EU PCI 10/100/00@bps RJ45
e 7.0programowanie do obstugi INPRO.

Obstuga stacji PC.

Budynek Centrum komputerowego

Pomieszczenie stzdwki - identyfikacja oséb przebywagych w strefach budynkow i terenu przy-
naleznego do niego, personalizacja kart dpst i przypisywanie uprawniedla wszystkich stref w
systemie, dogp do archiwum , monitorowanie stanu komunikacjicddy elementami systemu,
petna identyfikacje osdb przebywggych w strefach SKD, monitorowanie zrédta sygnatu lub sa-
botazu ze wskazaniem elementu czujnika, identyfikdkje SKD,

Budynek Centrum Innowacyjfw

Pomieszczenie recepcji - identyfikacja osob przebyeyaih w strefach budynku, personalizacja
kart dosgpu i przypisywanie uprawniedla stref w budynku.

Budynek Inkubatora Przedbiorczgci

Pomieszczenie recepcji - identyfikacja os6b przebyayaih w strefach budynku, personalizacja
kart dosgpu i przypisywanie uprawniedla stref w budynku.

System kontroli dogbu
System kontroli obiektu stanowi element ochronyeéti

W celu zapewnienia odpowiedniego poziomu bezpiastea w systemie kontroli dogiu naley
stosowa czytniki kart zblzeniowych z klawiatuy, oraz czytniki biometryczne.
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Do pomieszcze serwerowni proponuje sidrzwi w Klasie "C" gwaranty, ze dane drzwi przez
20 minut keda si¢ bronié przed niep@adanym otwarciem lub wyeciem w nich otworu o wymia-
rach 40 x 40 cm. Takie drzwi musmiec certyfikat potwierdzajcy ich odpornéé antywtamanio-
wa i zgodnd¢ z 3 klasy — wystawia go Instytut Mechaniki Precyzyjnej.

System kontroli dogpu powinien mié punkt emisji kart sktadagy sie stanowiska do nadawania
indywidualnego numeru kart depu oraz ich personalizacji. ( pomieszczeniezgtnwki)

System Kontroli Dogjpu powinien uniemdiwi ¢:

e wejscie osobom nieuprawnionym oraz wjazd pojazdéw nieupramytib do strefy chro-
nionej

» wejscie do obiektu osobie postugugej sk fatszywa lub zablokowan karty dostpu orz
wejscie powtorne nagtsam, kark bez uprzedniego odnotowania ¥gip.

System Kontroli Dosjpu zapewnia:

* plynng i kontrolowara przepustow&t pracownikow i interesantéw
dostp do obiektu interesantom ( g§iom) poprzez wydawanie im kart dgpu uprawniagcych do
wejscia do niego.

« Wejscie do obiektu w przypadku awarii czytnika kart poprzez avimhie zamkrgcia
drzwi lub innego mechanicznego gydzenia blokujcego przez operatora, po uprzednim
sprawdzeniu danych personalnych osoby posiagel stosowne uprawnienia.

* Monitorowanie ii identyfikacje oséb w poszczegolhyatrefach ochrony.

« Logowanie kart dogpu przez administratora w obiekcie.

» Szybkie lokalne odblokowanie pr#eéjkontrolowanych przez system kontroli dgst w
razie pagaru, ewakuacji, alarmu lub innego zdarzenia los@wveg

e Odblokowanie lokalne prz& w razie awarii systemu.

* Nawiazanie hczndici pracownika lub interesanta z operatorem systemu z cewttiaoru
w chwili awarii czytnika kart i potrzeby odblokowania drziib innego mechanicznego
urzadzenia blokujcego.

Alarmowe blokowanie uprawniekarty dos¢pu lub ich zamiag

« Ewidencja o0sob, ktéreaobstugiwane przez system.

* Rejestrowanie i wydruk w czasie rzeczywistym wszystkichrzeh zaistnialych w syste-
mie z podaniem typu zdarzenia, czasu i daty jegéciajz opunieniem nie diaszym ni
60s

« lokalizacje ostatniego#ycia karty przez podanie danych dotgcych danych czytnika,
dnia i czasu jej tycia.

» Wykonywanie przez operatora raportow $eg lub wygcia z poszczegoélnych stref .

» Poprawn prae sterownikéw w przypadku chwilowego zaniku gr#enia z komputerem

» kontrole wegcia i wyjscia

* wyswietlanie i wydrukowanie listy obecioi 0séb pracujcych w obiektach oraz intere-
santow

« tworzenie stref czasowo-przestrzennych lub poziordéstpu

* Przydzielanie i blokowanie oraz zmipoziomu dosipu dla oséb

e Latwos¢ obstugi.

System kontroli dogpu powinien sygnalizowé:
e natychmiastowe wykrycie uszkodzenia w systemie
e sabota ze wskazaniem jego lokalizacji
e otwarcie przejcia kontrolowanego bez przyznania dgmi ze wskazaniem jego lokalizacji
oraz wchodzenie do programu systemu kontroligmsprzez osapnieuprawnion.

Wytyczne do montau

Czujniki ruchu montowana wysokéci 2,3 do 2,6m w rogach pomieszaze
Czujniki magnetyczne montowaa wysokéci ok. 1,4m wewatrz chronionych pomieszcae
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Kontrolery montowa na wysokéci min 2,2m od podtza w strefach chronionych
Pofaczenia w kontrolerach wykotavg. dokumentacji technicznej producenta
Polczenia elementdw liniowych czujek nafevykona wg. dokumentacji producenta
Wszystkie urzdzenia musgby¢ objete ochrom anty sabotzowa

Czujki ruchu musg posiada funkcje antymaskingu

Instalacje magistrali systemowej wyk@nazytowym przewodem ekranowanym
Okablowanie zasilage 230V wykoné przewodem Jytlowym na napicie przebicia 750V

System Telewizji Dozorowej CCTV
Wstep

Urzadzenia wizyjnej detekcji powinny zapewni

- wykrywanie 0so6b intruzéw narusaajych stre§ chroniora w kazdych warunkach at-
mosferycznych

- automatyczne przaétzenie na ekran monitora zobrazowania z kamery obsecejj
strek chroniory w ktérej nasfpito naruszenie strefy.

- Mozliwosé obserwacji jednoczaie ze wszystkich kamer, wyboru obrazu z choeej
kamery.

- Mozliwosé przeghdania listy zdarae

- Mozliwos¢ analizy zdarzéw czasie rzeczywistym obserwowanych stref

- Rejestracje i odtwarzanie wszystkich zdareg/krytych i zaistniatych w systemie

- Ciagla rejestracje zdarzew czasie wyszukiwania i przeglania archiwalnych zapi-
séw

- mozliwosé kasowania przedawnionych zapisow archiwiNtE NALE ZY KASO-
WAC ZAPISOW Z OSTATNICH 3 MIESI ECY

- Ciagla analiz obecndci sygnatu wizyjnego

- Ciagta prac: systemu w czasie przgja z zasilania podstawowego na zasilanie awa-

ryjne
Podziat obiektu na strefy chronione

Ze wzgkdu na ila¢ i przeznaczenie budynkow projektuje $ozproszony system telewizji prze-
mystowej w technologi IP opartej na punktach dystrybucgmylokalizowanych w budynkach ca-
todobows ochrora SSWIN
Monitoringiem obgto Teren wokot budynkéw, wefcia do budynkéw oraz
teren boiska
« Dla wszystkich stref wdcznie z kamerami zewgtrznymi gtéwna obserwacjachzie odbywata
sie w budynku centrum komputerowego w pomieszczeniatsistr&dwki, na 16 monitorach
LCD20", dodatkowa obserwacjeetizie odbywata s na stacjach monitorggych 3 monitoro-
wych wyposaonych w komputer PC

Opis schematu blokowego i dobor anlizen

System monitoringu wizyjnego oparty na wydzieloneg&z sieci LAN ze struktug opart o
punkt dystrybucyjny.
taczna ilg¢ zapisu z kamer przez okres 31dni — 31TB.
Minimalna przepustow& tacza dla kamer to: 80Mb/s
Konfiguracja Punktu dystrybucyjnego
Szafa rack19” 42U 800x600mm
Switche z zasilaniem POE
Panele krosowe RJ45
Dla szafy rack19” projektujes# macierze dyskowe iSCSI widej 12 dyskéw 750Mb
W celu utrzymania zasilania awarymeéltp kamer i punktow dystrybucyjnych w
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projekcje brem elektrycznej ( agregat )

Minimalne wymagania spetowe stacji PC dla CCTV ( stacja 3 monitorowa)
e Procesor Intel core quad 2,67 Mhz
e Pamici RAM 2xDDR2 2GB (PC800)
e Karta graficzna komputera PC G-Force 8600GT 512Mb
e Dysk twardy komputera 1XHDD MAXTOR DiamondMax22 1TB serksl A/300 32Mb
cache 7200 RPM
» Karta sieciowa Linksys LNE100TX-EU PCI 10/100/10@bps RJ45
Minimalne wymagania sperowe stacji PC dla CCTV ( stacja gtéwna 16 monivoad
— Procesor Intel core quad 2,67 Mhz
- Pamici RAM 2xDDR2 2GB (PC800)
- 2x Karta graficzna komputera PC MATROX M9188
- Dysk twardy komputera 1xHDD MAXTOR DiamondMax22 1TB se#dl A/300 32Mb cache
7200 RPM
— Karta sieciowa Linksys LNE100TX-EU PCI 10/100/10@6ps RJ45

W systemie telewizji dozorowej CCTV zastosowano@zaje kamer:
e kamery zewntrzne AXIS 221 w zestawie obudowa z grzafoE

Zaleca st zamontowanie obiektywu PANTAX 5-50mm dla kamer menznych dla boiska.
» Kamera koputkowa wewgtrzna ASIX 216FD PoE

Konserwacja systemow
System SSWIN i SKD

Wykaz czynnéci, ktére naley wykona w trakcie przeprowadzonych okresowych praeghv
konserwacyjnych
e ogledziny stanu technicznego systemow
e sprawdzenie rozmieszczenia i stanu zamocowanigzaz systemow
e sprawdzenie zgoddoi z wymaganiami wszystkich pmizen gietkich
e sprawdzenie stanu wszystkich zaciskdubowych, punktéw lutowniczych instalacji
» czyszczenie i odkurzanie , sprawdzenie stanu zagakmizadzen systemoéw, zasilaczy kro-
sownic, szyfratorow pojemnikow na akumulatory itp.
» Sprawdzenie poprawKloi dziatania wszystkich czujek i oczyszczenie torow opiych
czujek podczerwieni i obiektywdw kamer
» sprawdzenie pracy zasilaczy i pojemdobzrédet zasilania awaryjnego (akumulatoréw)
SKD i SSWIN
e Sprawdzenie pracy wdzear decyzyjnych systeméw zgodnie z procegdualecan przez
producenta.
e Sprawdzenie pracy szyfratorow, klawiatur, sterowmiloraz czytnikOw systemu
e Sprawdzenie stanu kadego urzdzenia akustycznego i akustyczno-optycznego
e Skanowanie powierzchni dyskow dla systemu SSWIKDS

System Telewizji Dozorowej CCTV

Po zakaczeniu prac instalacyjnych i przed jej uruchomieniem wykwoa powinien dokortana-
stepujacego sprawdzenia i pomiaréw instalaciji:

» kontrola zastosowaurzadzei i materiatow,

* kontrola wykonywanych patzen,

e kontrola zainstalowanych krzgwan i wspdlnych odcinkéw z innymi instalacjami,

e sprawdzenie instalacji ze wadu na zwarcia lub przerwy, ktére mogty zaisénie
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* sprawdzenie rezystancji obwoddéw

e sprawdzenie rezystanciyt
Dla instalacji naley zatazy¢ Ksiazke Eksploatacji Systemu Telewizji Przemystowej ( KE-
STP), gdzie powssze dane wykonawca powinien zadtig przed oddaniem instalacji do
uzytkowania, jako pierwszy wpis.

Po dostarczeniu wdzer i wykonaniu instalacji CCTV, wykonawca w oparciu o getone
do uradzen indywidualne instrukcje obstugi powinien spadzi¢ szczegbtow instrukcje obstugi
systemu. Powinna zawigrandywidualra dokumentacje poszczegdélinych anizer wraz z warun-
kami gwarancji.

Powinna te by¢ dostarczona Kgizke Eksploatacji Systemu Telewizji Przemystowej, w kto-
rej to wpisane dda wszelkie uwagi o systemie, wykonane pradyg| oraz ew. Awarie i naprawy.

Ze wzgkdu na maliwosci sytemu i stopié jego skomplikowania, przed oddaniem deyti
kowania, wykonawca powinien przeprowagazkolenie dla gytkownikow systemu CCTV. Po
szkoleniu powinna zostavyznaczona osoba odpowiedzialna za czuwanie nady@ieksploata-
cje systemu telewizji przemystowej.

W celu zagwarantowania bezawaryjnej eksploatacjiayataz w miesicu dokoné sprawdzenia
funkcjonalndci systemu i wykonabiezacy przegid techniczny.

W okresie 1 roku od daty przekazania systemu édgtkowania obowizek ten powinien
spoczywé na wykonawcy w ramach obstugi gwarancyjnej. Podczas prdaghaley

sprawdzé dziatanie catego systemu i poszczegoélnych jego elemerireghd takowy
powinien zakaéczy¢ si¢ protokotem i odpowiednim wpisem do KESTP.

Wszystkie urzadzenia w.w. mana zamienit na urzadzenia o rownowanych parametrach

6 Kontrola, badania i odbiér wyrobow i robot budowlan ych

Wykonawca jest odpowiedzialny za petkontrok robot, jakéci materiatow i elementow i musi
zapewnt odpowiedni system kontroli oraz monvos¢ pobierania prébek i badania materiatow i
robét. Wykonawca dzie prowadzit pomiary i badania materiatdw oraz robét gstatliwoscia
gwarantujca, ze roboty wykonano zgodnie z wymaganiami zawartymi w dokuaginprojekto-
wej i specyfikacjach technicznych.

Pomiary i kontrole powinny dotyczy
* Zgodnaci wykonania rob6t z dokumentagyrojektows,
* Wykonanie pomiaréw rezystancji uziemienia, izolacji, pardw skutecznéci ochrony
przeciwporaeniowej z przekazaniem wynikow do protokotu odbioru
Jesli uzyskano satysfakcjonage wyniki pomiarow, Wykonawca powinien dokanaruchomienia
instalacji i pokazéjej prawidtowe dziatanie zgodnie z rysunkami i sféacja.
Pomiary i kontrole powinny dotyczy
- kontrola zastosowaurzadzen i materiatow,
- kontrola wykonywanych patzen,
- kontrola zainstalowanych krzgwan i wspdlnych odcinkdéw z innymi instalacjami,
- sprawdzenie instalacji ze wadu na zwarcia lub przerwy, ktére mogty zaisénie
- sprawdzenie rezystancji obwodéw
- sprawdzenie rezystanciyt

Wszystkie badania i pomiarygta przeprowadzane zgodnie z wymaganiami norm. W przypadku,
gdy normy nie obejmuaj jakiegokolwiek badania wymaganego ma stosowéawytyczne krajowe,
albo inne procedury, zaakceptowane przez inspektora nadaeestorskiego. Przed przypie-
niem do pomiaréw lub badaWykonawca powiadomi inspektora nadzoru inwestorskiegodza-
ju, miejscu i terminie pomiaru lub badania. Po ich wykonawykonawca przedstawi inspektoro-
wi nadzoru inwestorskiego wyniki batla
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7 Wymagania dotycz gce przedmiaru i obmiaru robot

Obmiar robot trzeba wykonywawn obecndci Inspektora Nadzoru. Obmiar przeprowadzony powi-
nien byt zgodnie z obowizujacymi zasadami zar6wno na etapie wykonywania, jak i po aeke-
niu wykonywania elementu robét stangueégo odebng catas¢ obiektu.

Obmiar trzeba wykortaw jednostkach i zgodnie z zasadami pgiayni w kosztorysowaniu.

8 Odbidr robot budowlanych

Po zakaczeniu budowy Wykonawca jest zobawany dostarczy Inwestorowi nasfpujace doku-
menty:
* Plany i schematy instalacji zmienione na podstaysenkow roboczych,
* Pisemne uzgodnienia odpstw od projektu z przedstawicielem inwestora oraz z zespot
projektowym,
» Dziennik budowy i ksizk¢ obmiarow,
» Protokoty odbiorow ogciowych,
« Instrukcji wytkowania uradzen, gwarancje, atesty, dowody zakupu i wszelkie dokumenty
Zwigzane z zastosowanymi gdzeniami i materiatami,
« Protokoly sprawdzenia, skuteczobdi wydajnaci urzadzeh i instalacji.

Wyzej wymienione wymagania dotygze dokumentow magulec zmianom i poszerzeniom.
Odbioru kaicowego dokonuje komisja odbiorcza powotana przez Inwast@bowhzkowo w
sktad komisji wchodz

* Przedstawiciele inwestora, w tym inspektor nadzoru,

» Kierownik budowy (gtébwny wykonawca robot),

» Kierownik robot elektrycznych,

* Przedstawiciele zytkownika obiektu.

9 Rozliczenie robot

Podstaw ptatnaci stanowi komplet wykonanych robét i pomiaréw part@owych.

10 Dokumenty odniesienia

Projektowane instalacje nale wykona zgodnie z obowizujacym przepisami prawa i Polskimi
Normami, a w szczegdlsoi:
- Ustawy z dnia7 lipca 1994 r. - Prawo budowlane. (Dz. U. z 1994 r., NrBRR poz.
414 z péniejszymi zmianami),
- Rozporadzeniem Ministra Infrastruktury z dnia 12 kwietnia 2002 rsprawie warun-
kow technicznych, jakim powinny odpowiad@udynki i ich usytuowanie. (Dz. U. z
2002 r. Nr 75, RKR poz. 690),

Normy zwigzane z instalacy:

¢ PN-EN50173-1: 2004
Technika informatyczna Systemy okablowania strukturgdn€z:$¢ 1: Wymagania ogolne i strefy
biurowe
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Polska norma opracowana przez PKN, Komitet Techniczny 18 A& podstawie normy EN
50173-1: 2002. Opisuje systemy okablowania strukturaregrzeznaczeniem gtéwnie do budyn-
kow biurowych, m. in. klasy D, E i F z zastosowamikomponentow

e ANSI/TIA/EIA 569-A
Commercial Building Standard for Telecommunicati®ashways and Spaces
Norma amerykaska opisujca wykonanie tras kablowych, umiejscowienie i budgunktow dys-
trybucyjnych, rozmieszczenie i moatpunktow uytkownika w obszarach roboczych.

* PN-EN50174-1
Information technology — Cabling installation. PariSpecification and quality assurance
Technika informatyczna — Instalacja okablowaniags€4.: Specyfikacja i zapewnienie jakb
Norma europejska z roku 2002 (Polska Norma z roku 2004), wekfirzedstawioneaspodstawo-
we wytyczne specyfikacji systemow okablowania struktuegb, wymagania dotygze dokumen-
tacji i administrowania okablowaniem oraz zalecéwiaserwacji okablowania.

¢ PN-EN50174-2
Information technology — Cabling installation. Part 2:thikation planning and practices inside
buildings
Technika informatyczna — Instalacja okablowaniae4€2: Planowanie i wykonywanie instalacji
wewrtrz budynkéw
Norma europejska z roku 2002 (Polska Norma z roku 2004) gmuiaypodstawowe wymagania do-
tyczace planowania, implementacji i obstugi okablowania stnukinego. Przeznaczona jest dla
0s06b zajmujcych sk zlecaniem wykonania, wykonywaniem oraz nadzorem nadlatgiaokablo-
wania.

« PN-EN 50310
Stosowanie pakzen wyréwnawczych i uziemiagcych w budynkach z zainstalowanym sgem
informatycznym
Polska norma opracowana przez PKN, Komitet Techniczny 8m/podstawie normy EN 50310:
2002. Zagadnienia uziemiania i poker wyrownawczych dla spetu informatycznego w budyn-
kach omawiane spod katem spetnienia wymagabezpieczéstwa, niezawodniei dziatania i
kompatybilngci elektromagnetycznej.



