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TURKOWY GMINA PERZOW

SPECYFIKACJA TECHNICZNA
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NALEZY PRZYJAC, ZE ZA KAZDA NAZWA UMIESZCZONE
JEST StOWO ,LUB RAGVNOWAZNE,
WYKAZANE PRODUKTY LUB URZADZENIA POStUZYLY 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 wysok&ziowych
K-01.01.00  Roboty drogowe

K-02.01.00 Roboty ziemne

K-03.01.00  Roboty montzowe

K-04.01.00  Przepompowniéciekow

K-05.01.00  Systemy sterowania przepompowsgiekow
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Przedmiot specyfikacji technicznej

Przedmiotem specyfikacji technicznyclh svyymagania techniczne i realizacyjne
dotyczce:

- wykonania i odbioru robot

- ustosunkowania sido roszczeé Zamawiagcego

- wypetnienia zobowizan ubezpieczeniowych i gwarancyjnych

- innych wymaga okreslonych przez Zamawiagego

Wymagania powssze zwjzane §. z budovg kanalizacji sanitarnej grawitacyjnej
z przykanalikami, przepompowriiciekbw z rurocigiem ttocznym i zasilaniem

energetycznym wykonywanej podczas inwestycji : ,dBwa kanalizacji sanitarnej

w miejscowdci Turkowy gmina Perzéw ”

Zakres stosowania ST

Specyfikacja Techniczna jest stosowana jako doktmetargowy i umowny przy
realizacji robot, zgodnie z zakresem wymienionymumkcie 1.3.

Zakres robot objetych ST

Wymagania ogolne natg rozumie i stosow& w powigzaniu z niej
wymienionymi Specyfikacjami Technicznymi:

ST S-00.00 Wymagania ogélne

K-01.00.00 Odtworzenigasy i punktdow wysokdaciowych
K-01.01.00 Roboty droge

K-02.01.00 Roboty zieen

K-03.01.00  Roboty moritawe

K-04.01.00  PrzepompownséeiekOw

K-05.01.00 Systemy stesania przepompownisciekow

Niezaleznie od postanowieWarunkow umownych normy patwowe,
specyfikacje techniczne, instrukcje i przepisyym tPolskie Normy i wytyczne
wymienione w Specyfikacjach Technicznychdlp stosowane przez Wykonagas
jezyku polskim.

Okreslenia podstawowe
Uzyte w ST wymienione ponej okr&lenia naley rozumie€ w kazdym przypadku
nagpujaco

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

Droga —wydzielony pas terenu przeznaczony do ruchu lubopopojazdéw oraz
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ruchu pieszych, wraz z wszelkimi gdzeniami technicznymi zwzanymi z
prowadzeniem i zabezpieczeniem ruchu.

Droga tymczasowa —droga specjalnie przygotowana, przeznaczona douruch
pojazdow obstugdpych zadanie budowlane na czas wykonania, przeandzdo
usungcia po jego zakiczeniu.

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

Jezdnia —cze$¢ korony drogi przeznaczona do ruchu pojazdéw

Inwestor lub Zamawiajacy — rozumie s} przez to udzielagego zamowienia, tj.
Gmine Perzow

Kierownik budowy — osoba wyznaczona przez Wykonawaipowaniona do
kierowania robotami i do wygbowania w jego imieniu w sprawach realizacji
umowy.

Inspektor nadzoru — rozumie si przez to osop powotary przez Inwestora, 0
uprawnieniach ok&onych w punktach ustawy ,Prawo budowlane”, ktopeine
nazwisko lub nazwa wymienione smowie.

Ksiegga Obmiaru - akceptowany przez inspektora nadzoru zeszyt z
ponumerowanymi stronami ghcy do wpisywania przez Wykonawcobmiaru
dokonywanych robo6t w formie wyliche szkicow i ew. dodatkowych zgiznikow.
Wpisy w Kskdze Obmiaru podlegapotwierdzeniu przez inspektora nadzoru.

Materiaty i urz adzenia— wszelkie tworzywa oraz wdzenia techniczne, niegine
do wykonania roboét, zgodnie z dokumendagprojektows i Specyfikacjami
Technicznymi, zaakceptowane przez inspektora nadzor

Nawierzchnia — warstwa lub zespot warstw gheych do przejmowania i
rozktadania oberen od ruchu na podi® gruntowe i zapewnigych dogodne
warunki dla ruchu.

A/ warstwascierna — gorna warstwa nawierzchni poddana bgedaio
oddziatywaniu ruchu i czynnikdw atmosferycznych.

B/ podbudowa — dolna ¢& nawierzchni stiggca do przenoszenia obgzen od

ruchu na podtze

Odpowiednia (bliska) zgodnd¢ —zgodnd¢ wykonywania robot z dopuszczonymi
tolerancjami, a j@di przedziat tolerancji nie zostat olteny — z przecitnymi
tolerancjami, przyjmowanymi zwyczajowo dla danegdzaju robét budowlanych.
Projektant — uprawniona osoba prawna lub fizyczradra autorem dokumentacji
projektowe;j.

Przeszkoda naturalna —elementrodowiska naturalnego, stanaey utrudnienia w
realizacji zadania budowlanego, np. dolina, bagneka, row itp.

Przeszkoda sztuczna dzieto ludzkie, stanowce utrudnienie w realizacji zadania
budowlanego, np. droga, kolej, rurggiitp.
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Ogodlne wymagania dotyaze robot

Wykonawca robot jest odpowiedzialny za jé&koich wykonania oraz za ich
zgodnd¢ z dokumentagj projektowy, Specyfikacjami Technicznymi i poleceniami
inspektora nadzoru.

Przekazanie terenu budowy

Zamawiagcy w terminie okréonym w umowie przekee Wykonawcy teren budowy
wraz ze wszystkimi wymaganymi uzgodnieniami prawnynadministracyjnymi,
lokalizacg | wspoétrzdne punktéw gtéwnych trasy oraz reperéw, Dziennikdwy i
Ksiege obmiaru rob6t (o ile jest wymagana) oraz dwa egdarme dokumentacji
projektowej i dwa komplety ST.

Na Wykonawcy spoczywa odpowiedziadd@a ochron powierzonych mu punktéw
pomiarowych do chwili odbioru Kmowego robot, a uszkodzone lub zniszczone
znaki geodezyjne Wykonawca odtworzy i utrwali nasvy koszt.

Dokumentacja projektowa

Dokumentacja projektowagtiaca elementem dokumentdw przetargowych, zawiera:
1. Opis techniczny

2. Rysunki

3. Przedmiary robot

Wykonawca w ramach ceny umownej opracuje gpagice dokumentacje
projektowe:
- projekt organizacji ruchu na czas realizacji robot

Jezeli w trakcie wykonywania robot oka st koniecznym uzupetnienie
dokumentacji projektowej przekazanej przez Zamawego, Wykonawca spadzi
brakupce rysunki i ST na wiasny koszt w 4 egzemplarzacpriaediay je
inspektorowi nadzoru do zatwierdzenia.

Zabezpieczenie terenu budowy

Wykonawca jest zobowzany do utrzymania ruchu publicznego na terenieoimyd
w okresie trwania realizacji umowy do zakaczenia i odbioru kicowego robot.
Przed przysipieniem do rob6t Wykonawca przedstawi inspektoroadzoru do
zatwierdzenia uzgodniony z odpowiednim zdem drogi i organem zagdzapcym
ruchem projekt organizacji ruchu i zabezpieczeoi®t w okresie trwania budowy.
W zaleznosci od potrzeb i pogpu roboét projekt organizacji ruchu powiniencby
aktualizowany przez Wykonawaa bieaco.

W czasie wykonywania rob6t Wykonawca dostarczypstaiuje i lgdzie obstugiwat
wszystkie tymczasowe wdzenia zabezpieczge takie jak: zapory,swiatta
ostrzegawcze, sygnaty itp., zapewsaia ten sposob bezpiegmtwo pojazddéw i
pieszych.



Wykonawca zapewni state warunki widoczoiow dzier i w nocy tych zapér

I znakow, dla ktorych jest to nieodzowne ze wdgw bezpieczestwa.
Wszystkie znaki, zapory | wdzenia zabezpieczgie lxda akceptowane przez
Inspektora nadzoru.

Fakt przysipienia do rob6ot Wykonawca obwi publicznie przed ich rozpogziem
przez umieszczenie tablicy informacyjnej, ktorgddie zawierata informacje
dotyczce prowadzonych robot. Tablica informacyjnediie utrzymywana przez
Wykonawe w dobrym stanie przez caty okres realizacji robéiblica informacyjna
winna by zgodna z Rozpogdzeniem Ministra Gospodarki Przestrzennej i
Budownictwa z dnia 15.12.1995 r.

1.5.4. Ochronarodowiska w czasie wykonywania robét

Wykonawca ma obowrek zn& i stosowé& w czasie prowadzenia robot wszelkie
przepisy dotycgce ochronyrodowiska naturalnego.
W okresie trwania budowy i wykazania robot Wykonawcabzie:

a) utrzymywa plac budowy i wykopy w stanie bez wody staj,

b) podejmowa& wszelkie uzasadnione kroki maeg na celu stosowaniesio
przepisow i norm dotycych ochronyrodowiska na terenie i wokot placu
budowy orazdizie unik& uszkodzé lub uchzliwosci dla osob lub wiasrici
spotecznej i innych, a wyni@jch ze skzenia, hatasu lub innych przyczyn
powstatych w nagstwie jego sposobu dziatania. Staswge do tych wymaga
¢dzie miat szczegolny wzgd na:

1. Lokalizacg baz, warsztatbw, magazyndéw, sktadowisk, ukopdéw radgd
dojazdowych,
2. Srodki ostr@noici i zabezpieczenia przed:
- zanieczyszczeniem zbiornikéw i ciekébw wodnychstahcjami
toksycznymi,
- zanieczyszczeniem powietrza pytagazami,
- mazliwoscig powstania pazaru.

1.5.5. Ochrona przeciwp@arowa

Wykonawca bdzie przestrzega przepisow ochrony przeciwparowe;.
Wykonawca bdzie utrzymywa sprawny sprg przeciwpaarowy, wymagany przez
odpowiednie przepisy, na terenie baz produkcyjnycppmieszczeniach biurowych,
mieszkalnych i magazynowych oraz w maszynach izageh.

Materiaty tatwopalne dda skladowane w sposéb zgodny z odpowiednimi przegisa
i zabezpieczone przed dgsém osdéb trzecich.

Wykonawca bdzie odpowiedzialny za wszelkie straty spowodowgmzarem
wywotanym jako rezultat realizacji robét albo przersonel Wykonawcy.

1.5.6. Materiaty szkodliwe dla otoczenia

Materiaty, ktore w sposob trwahg szkodliwe dla otoczenia, niedy dopuszczone
do wycia.



1.5.7.

1.5.8.

1.5.9.

Nie dopuszcza sido wycia materiatdw wywotujcych szkodliwe promieniowanie o
stezeniu wickszym od dopuszczalnego.

Wszelkie materiaty odpadoweryte do robot bda miaty swiadectwa dopuszczenia,
wydane przez uprawnignjednostl, jednoznacznie okfijace brak szkodliwego
oddziatywania tych materiatéw seodowisko.

Materiaty, ktore g szkodliwe dla otoczenia tylko w czasie robot, azpiiaiczeniu
robot ich szkodliwéc znika (np. materiaty pylaste) mpgy¢ uzyte pod

warunkiem przestrzegania wymagatechnologicznych dotygeych ich
wbudowania. Jesli wymaga tego odpowiednie przepisy Zamavg@j powinien
otrzyma& zgod: na wycie tych materialow od wigiwych organow administracji
panstwowe].

Ochrona wtasngi publicznej i prywatnej

Wykonawca odpowiada za ochgomstalacji na powierzchni ziemi i za gdzenia
podziemne, takie jak rurami, kable itp. oraz uzyska od odpowiednich wiadz
bedacych wiacicielami tych urzdzea potwierdzenie informacji dostarczonych mu
przez Zamawiacego w ramach planu ich lokalizacji. Wykonawcaezapi

wiasciwe oznaczenie i zabezpieczenie przed uszkodzemyminstalacji i urzdzen

w czasie trwania budowy. Wykonawca zobgzeiny jest umigci¢ w swoim
harmonogramie rezerwczasow dla wszelkiego rodzaju roboét, ktore mapye
wykonane w zakresie przedenia instalacji i urgdzen podziemnych na terenie
budowy i powiadomi inspektora nadzoru i wkadze lokalne o zamiarz@oozcia
robot. O fakcie przypadkowego uszkodzenia tychalasji Wykonawca

bezzwtocznie powiadomi inspektora nadzoru i zagdewane wiadze orazdrie z
nimi wspotpracowat dostarcza wszelkiej pomocy potrzebnej przy dokonywaniu
napraw. Wykonawcagdlizie odpowiadéaza wszelkie spowodowane przez

jego dziatania uszkodzenia instalacji na powieredmmi i urzadzen podziemnych
wykazanych w dokumentach dostarczonych mu przezdaapcego.

Ograniczenie obgten osi pojazdu

Wykonawca stosowasie bedzie do ustawionych ograniazebchzenia na

przy transporcie materiatow i wypasmia na i z terenu robot. Uzyska on wszelkie
niezlzdne zezwolenia od wtadz co do przewozu nietypowyafjowo tadunkdow i

w sposoéb aigly bedzie o kadym takim przewozie powiadamiat inspektora nadzoru.
Pojazdy i tadunki powodage nadmierne obgienia osiowe niedala dopuszczone
naswiezo ukaiczony fragment budowy w oddsie placu budowy i Wykonawca

bedzie odpowiadat za naprgwvszelkich robét w ten sposéb uszkodzonych,
zgodnie z poleceniami inspektora nadzoru.

Bezpieczéstwo i higiena pracy

Podczas realizacji rob6t Wykonawogdhie przestrzegaprzepiséw dotyczrych
Bezpieczéstwa i higieny pracy.

W szczegolnéci Wykonawca ma obowkek zadbé, aby personel nie wykonywat
pracy w warunkach niebezpiecznych, szkodliwychzdlewia oraz nie

spetniagcych odpowiednich wymagasanitarnych.

Wykonawca zapewni idalizie utrzymywat wszelkie ugezenia zabezpieczge,



1.5.10.

1.5.11.

2.

socjalne oraz spezi odpowiedny odziez dla ochronyzycia i zdrowia os6b
zatrudnionych na budowie oraz dla zapewnienia leezgistwa publicznego.

Uznaje st, ze wszelkie koszty zwrane z wypetnieniem wymagdezpieczastwa
okreslonych powyej ;3 uwzgkdnione w cenie umownej.

Ochrona robot

Wykonawca bdzie odpowiedzialny za ochremobét i za wszelkie materialy i
urzadzenia ayte do robo6t od daty rozpogza do daty zakiiczenia robot przez
inspektora nadzoru orazdrie utrzymywa roboty do tego czasu.

Utrzymanie powinno by prowadzone w taki sposob, aby budowla lub jej eleiy
byly w zadowalajcym stanie przez caty czas, do momentu odbioficéwego.
Inspektor nadzoru nie wstrzyma roboty, jéli Wykonawca w jakimkolwiek czasie
Zaniedba ich utrzymania — w tym przypadku na polecespektora nadzoru
Powinien rozpocg roboty utrzymaniowe nie gaiej niz 24 godziny po otrzymania
tego polecenia.

Stosowanie gido prawa i innych przepiséw

Wykonawca zobowizany jest znawszystkie przepisy wydane przez wiadze
centralne i miejscowe oraz inne przepisy i wytycitére g w jakikolwiek

sposob zwjzane z robotami idulzie w petni odpowiedzialny za przestrzeganie tych
praw, przepiséw i wytycznych podczas prowadzeni@to

Wykonaweca bdzie przestrzegapraw patentowych idalzie w petni odpowiedzialny
za wypetnienie wszelkich wymag@rawnych odngnie wykorzystania
opatentowanych uggzen lub metod i w sposob agty bedzie informowé

inspektora nadzoru o swoich dziataniach, przedsiagkopie zezwolgi inne
odnane dokumenty.

MATERIALY

2.1. Zrodta uzyskania materiatow

Co najmniej na dwa tygodnie przed zaplanowanym wagsianiem jakichkolwiek

materiatbw przeznaczonych do robdt Wykonawca pitagds szczegotowe
informacje dotycgce proponowanegozrodia wytwarzania, zamawiania lub
wydobywania tych materiatéw i odpowiednégviadectwa bada laboratoryjnych

oraz probki do zatwierdzenia przez inspektora nadzo

Zatwierdzenie przez inspektora nadzoru pewnych masher z danegazrodia nie
oznacza automatycznieze wszelkie materialy z danegadrodta uzyskaj
zatwierdzenie.

Wykonawca zobowzany jest do prowadzenia badamateriatbw w celu
udokumentowaniaze materiaty uzyskane z dopuszczonegmdta w sposob goty
spetniaj wymagania Specyfikacji Technicznych w czasie gmstobot.
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2.2. Pozyskiwanie materiatébw miejscowych

Wykonawca odpowiada za uzyskanie poz\add wigcicieli i odnagnych wtadz na
pozyskanie materiatdbw z jakichkolwiekddet miejscowych wgczapc w to zrodia
wskazane przez Zamawdaggo i jest zobowzany dostarczayinspektorowi nadzoru
wymagane dokumenty przed rozpecem eksploatacjrdodta.

Wykonawca przedstawi dokumentagawieragca raporty z bada terenowych i
laboratoryjnych oraz proponowarprzez siebie metg@dwydobycia i selekcji do
zatwierdzenia przez inspektora nadzoru.

Wykonawca ponosi odpowiedziakito za spetnienie wymaga ilosciowych i
jakosciowych materiatéw z jakiegokolwiekrddta.

Wykonawca poniesie wszystkie koszty, a w tym: gptatynagrodzenia, licencje i
jakiekolwiek inne koszty zwzane z dostarczeniem materiatow do robot.
Wszystkie odpowiednie materiaty pozyskane z wykopd@av plac budowy lub z
innych miejsc wskazanych w umowieda wykorzystane do robét lub odwiezione
na odktad odpowiednio do wymagamowy lub wskazania inspektora nadzoru.

Z wyjatkiem uzyskania na to pisemnej zgody inspektoraoad Wykonawca nie
bedzie prowadz zadnych wykopéw w olgbie placu budowy poza tymi, ktére
zostaly wyszczegolnione w umowie.

Eksploatacjazrédet materiatow &dzie zgodna z wszelkimi regulacjami prawnymi
obowigzujgcymi na danym obszarze.

2.3. Inspekcja wytworni materiatow

Wytwornie materiatow magby¢ okresowo kontrolowane przez inspektora nadzoru

w celu sprawdzenia zgodéw stosowanych metod produkcyjnych z wymaganiami

Specyfikacji technicznych. Prébki materiatow mdgy¢ pobierane przez inspektora

nadzoru w celu sprawdzenia ich wdavosci. Wynik tych kontroli lgdzie podstaw

akceptacji okrdonej partii materiatow pod wzegtlem jakdgci.

W przypadku, gdy inspektor nadzoredazie przeprowadzat inspekojvytworni beda

zachowane nagbujace warunki:

a) inspektor nadzoru dolzie nadal miat zapewnign wspotpra¢ i pomoc
Wykonawcy oraz producenta materiatow w czasie pda@aia inspekcji,

b) inspektor nadzoruddzie miat wolny dosip, w dowolnym czasie, do tych gzi
wytwaorni, gdzie odbywa giprodukcja materiatdw przeznaczonych do realizacji
umowy.

2.4 .Materiaty nie odpowiadapce wymaganiom Specyfikacji Technicznych

Materiaty nie odpowiadage wymaganiom Specyfikacji Technicznych zosgtareez
Wykonawe wywiezione z placu budowy gtz ztozone w miejscu wskazanym przez
inspektora nadzoru. de inspektor nadzoru zezwoli Wykonawcy nayaie tych
materiatdbw do innych robdt, hite dla ktérych zostaty zakupione, to koszt tych
materialdw zostanie przewatdowany przez inspektora nadzoru.
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Kazdy rodzaj robot, w ktérym znajdujsic nie zbadane i nie zaakceptowane
materiaty, Wykonawca wykonuje na witasne ryzykozgask z jego nie przyjciem
I niezaptaceniem.

2.5.Przechowywanie i sktadowanie materiatéw

Wykonawca, zapewni aby tymczasowo sktadowane nadyerdo czasu gdy clolg
one potrzebne do robot, bylty zabezpieczone przedkeayszczeniem, zachowaty
swoj jakos¢ i wiasciwos¢ do robot i byly dosfpne do kontroli przez inspektora
nadzoru. Miejsca czasowego skladangdglzlokalizowane w olgbie placu budowy
w miejscach uzgodnionych z inspektorem nadzoru pobka placem budowy, w
miejscach zorganizowanych prze Wykonawc

2.6.Wariantowe stosowanie materiatow

Jeili dokumentacja projektowa lub ST przewiglumozliwo$¢ wariantowego
zastosowania rodzaju materiatu w wykonywanych ratiot Wykonawca powiadomi
inspektora nadzoru o swoim zamiarze co najmniejy@odnie przed izyciem
materiatu, albo w okresie diszym, jdéli bedzie to wymagane dla batla
prowadzonych przez inspektora nadzoru. Wybranykeeptowany rodzaj materiatu
nie maze byt zmieniany bez zgody inspektora nadzoru.

3. SPRZET

Wykonawca jest zobowtany do uywania jedynie takiego spyi, ktory nie
spowoduje niekorzystnego wptywu na jakavykonywanych robot. Spek uzywany
do robd6t powinien by zgodny z ofert Wykonawcy i powinien odpowiadapod
wzgledem typow i ilgci wskazaniom w ST, SZJ lub w projekcie organizaspot,
zaakceptowanym przez inspektora nadzoru. W przypdukku ustale w wyzej
wymienionych dokumentach sptzpowinien by uzgodniony i zaakceptowany przez
inspektora nadzoru.

Liczba i wydajné¢ sprztu bedzie gwarantowa przeprowadzenie robot, zgodnie z
zasadami okionymi w dokumentacji projektowej, ST i wskazaniaicispektora
nadzoru, w terminie przewidzianym umgw

Sprzt bedacy whasndcia Wykonawcy lub wynajty do wykonania robét ma by
utrzymywany w dobrym stanie i gotow do pracy. Bdzie on zgodny z normami
ochronysrodowiska i przepisami dotygeymi jego uytkowania.

Wykonawca dostarczy inspektorowi nadzoru kopie dodmtéw potwierdzapych
dopuszczenie spgiu do wytkowania, tam gdzie jest to wymagane przepisami.
Jezeli dokumentacja projektowa lub ST przewiujazliwos¢ wariantowego gycia
sprztu przy wykonywanych robotach, Wykonawca powiadampektora nadzoru o
swoim zamiarze wyboru i uzyska jego akceptacged uyciem sprztu.

Wybrany sprzt, po akceptacji inspektora nadzoru, nie zmoby pd&nigj
zmieniany bez jego zgody.

Jakikolwiek sprzt, maszyny, urgdzenia i nargdzia nie gwarantuje

zachowania jakei i warunkow wyszczegolnionych w umowie, zostanzez
inspektora nadzormdyskwalifikowane i nie dopuszczone do robot.
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4. TRANSPORT

Wykonawca jest zobowtany do stosowania jedynie takigiodkow transportu,
ktore nie wptyl niekorzystnie na jakéé wykonywanych robot i wkiwosci
przewaonych materiatdw i ugdzen. Liczbasrodkow transportu dnzie zapewnia
prowadzenie robot zgodnie z zasadami dkreymi w dokumentaciji projektowej, ST
I wskazaniach inspektora nadzoru, w terminie prdeignym umow.

Przy ruchu na drogach publicznych pojazdgidospetnid wymagania dotyee
przepisow ruchu drogowego w odniesieniu do dopwsngzh obcizen na osie i
innych parametrow technicznych.

Srodki transportu nie odpowiadae warunkom umowy na polecenie inspektora
nadzoru bda usungte z placu budowy.

Wykonawca bdzie utrzymywat w czystei drogi publiczne oraz dojazdy do placu
budowy, na wiasny koszt.

5. WYKONANIE ROBOT

5.1.

Ogolne zasady wykonywania robot

Wykonawca jest odpowiedzialny za prowadzenie raigotnie z warunkami

Umowy, oraz za jaki zastosowanych materiatéw i wykonywanych roboét, za

ich zgodné¢ z dokumentagj projektowa, wymaganiami ST, SZJ, projektu
organizacji robot oraz poleceniami inspektora naglzo

Wykonawca ponosi odpowiedziaktoza doktadne wytyczenie w planie i
wyznaczenie wszystkich elementow robot zgodniekudwentacy projektowa, lub
przekazanymi na finie instrukcjami inspektora nadzoru.

Wykonawca na witasny koszt skoryguje wszelkie pomyldedy w czasie trwania
robdt, j&li wymaga tego ledzie inspektor nadzoru.

Sprawdzenie wytyczenia robo6t lub wyznaczenie wysokgorzez inspektora
nadzoru nie zwalnia Wykonawcy od odpowiedziatnaa ich doktadn&.

Decyzje inspektora nadzoru dotyce akceptacji lub odrzucenia materiatow i
elementéw robot dula oparte na wymaganiach sformutowanych w umowie,
dokumentacji projektowej, ST, normach i wytycznyehizy podejmowaniu decyzji
inspektor nadzoru uwzglnia wyniki bada materiatéw i robdt, rozrzuty normalnie
wystepujace przy produkcji i przy badaniach materiatéw, swliadczenia z
przeszidci, wyniki bada naukowych oraz inne czynniki wptywge na rozwzamn
kwestk.

Polecenia inspektora nadzorgdh wykonywane nie pgniej niz w czasie przez
niego wyznaczonym, po ich otrzymaniu przez Wykongwod grdba zatrzymania
robot. Wszelkie dodatkowe koszty z tego tytutu pwykonawca.

6. KONTROLA JAKO SCI ROBOT

6.1.

System Zapewnienia Jak&ci (SZJ)

Wykonawca jest odpowiedzialny za jdkoswoich robét i robot podwykonawcow.
O ile umowa to przewiduje Wykonawca dostarczy iksp®wi nadzoru do
zatwierdzenia szczegOly swojego Systemu Zapewnieragci, w ktorym

przedstawi on zamierzony sposOb wykonywania rolmdtzliwosci techniczne,
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kadrowe i organizacyjne, gwarargog¢ wykonanie robo6t zgodnie z dokumendac]
projektows, ST oraz poleceniami i ustaleniami inspektora naalz

System zapewnienia jakd bedzie zawieré&:

a) cze$¢ 0golm opisupca:
organizacg} wykonania robét, w tym terminy i sposoby
prowadzenia robot

- organizagj rob6t na budowie wraz z oznakowaniem robot

- BHP

- wykaz zespotdéw roboczych, ich kwalifikacje i przygaanie
praktyczne

- wykaz o0s6b odpowiedzialnych za j&ko i terminowad¢ wykonania
poszczegodlnych elementow robot

- sposo6b i proceddgrproponowanej kontroli i sterowania jalom wykonywanych
robot

b) czes¢ szczegotow opisupca dla kadego rodzaju robét:

- wykaz maszyn i umdzen stosowanych na budowie, z ich parametrami
technicznymi

- rodzaje i ilg¢ srodkow transportu wraz z metodami zatadunku i
roztadunku

- metod magazynowania materiatow

- sposOb zabezpieczenia i ochrony fadunkéw przedgltia wissciwosci w
czasie transportu

- sposbb i proceddibada prowadzonych podczas dostaw materiatow

- sposo6b i proceddrbada ( lub prob ) prowadzonych podczas wykonywania
poszczegoblnych elementow robot

- spos6b pogpowania z materiatami i robotami, w przypadku gdyie
odpowiadag wymaganiom

Zasady kontroli jakosci robot

Celem kontroli jakéci bedzie osagniecie zataonej jakaci robot.

Wykonawca jest odpowiedzialny za pgkontrok robot i jakaé materiatow.
Wykonawca zapewni odpowiedni system kontroli,aczbpc personel, spet,
zaopatrzenie i wszystkie wdzenia niezbdne do pobierania probek i bada
materiatdbw oraz robot.

Przed zatwierdzeniem systemu konjedosci inspektor nadzoru nie zadat od
Wykonawcy przeprowadzenia badav celu zademonstrowaniae poziom ich
wykonywania jest zadowalgjy.

Wykonawca bdzie przeprowadzapomiary i badania materiatbw oraz robét z
czestotliwoscia zapewniajca stwierdzenie, ze roboty wykonano zgodnie z
wymaganiami zawartymi w dokumentacji projektow&jTi.

Minimalne wymagania co do zakresu badach czstotliwos¢ s3 okreslone w ST,
normach i wytycznych. W przypadku, gdy nie zostahe tam okrdone, inspektor
nadzoru ustali jaki zakres kontroli jest konieczapy zapewrd wykonanie robot
zgodnie z warunkami umowy. Wykonawca dostarczy eksmgowi nadzoru
swiadectwa,ze wszystkie stosowane gdzenia i sprgt badawczy posiadajwazng
legalizacg, zostaty prawidiowo wykalibrowane i odpowiaglayymaganiom norm
okreslajgcych procedury bada
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Wszystkie koszty zwizane z organizowaniem i prowadzeniem badzateriatow
ponosi Wykonawca.

Pobieranie prébek

Prébki kpda pobierane losowo. Zaleca ¢sistosowanie statystycznych metod
pobierania probek, opartych na zasadzie, wszystkie jednostkowe elementy
produkcji mog by¢ z jednakowym prawdopodoliistwem wytypowane do baila
Inspektor nadzorudalzie miat zapewnicnmazliwos¢ udziatu w pobieraniu probek
Na zlecenie inspektora nadzoru Wykonawogdziie przeprowadza dodatkowe
badania tych materiatéw, ktére budaatpliwos¢ co do jakdci, o ile

kwestionowane materiaty nie zosdaprzez Wykonawg usungte lub ulepszone z
wiasnej woli. Koszty tych dodatkowych badgokrywa Wykonawca tylko w
przypadku stwierdzenia usterek, w przeciwnym praypa koszty te pokrywa
Zamawiajcy.

Pojemniki do pobierania probelkdy dostarczone przez Wykonagvczatwierdzone
przez inspektora nadzoru. Prébki dostarczone préégkonawe do bada
wykonywanych przez inspektora nadzowrdd odpowiednio opisane i oznakowane,
w sposo6b zaakceptowany przez inspektora nadzoru.

Badania i pomiary

Wszystkie badania i pomiarytly przeprowadzone zgodnie z wymaganiami

norm. W przypadku, gdy normy nie obejmiakiegokolwiek badania

wymaganego w ST, stosowamazna polskie wytyczne, albo inne procedury,
zaakceptowane przez inspektora nadzoru.

Przed przysipieniem do pomiaréw lub bafldVykonawca powiadomi inspektora
nadzoru o rodzaju, miejscu i terminie pomiaru l@uadnia. Po wykonaniu pomiaru
lub badania, Wykonawca przedstawi nénpe ich wyniki do akceptacji inspektora
nadzoru.

Raporty z badan

Wykonawca bdzie przekazywainspektorowi nadzoru kopie raportow z
wynikami bada jak najszybciej, nie pdiej jednak nt w terminie okrélonym w
programie zapewnienia jako.

Wyniki bada ( kopie ) leda przekazywane inspektorowi nadzoru na
formularzach wedtug dostarczonego przez niego wzobuinnych, przez niego
zaaprobowanych.

Badania prowadzone przez inspektora nadru

Do celdéw kontroli jakéci i zatwierdzenia inspektor nadzoru uprawnionyt jés
dokonania kontroli, pobierania probek i badaniaystdch materiatdw u

zrodta ich wytwarzania. Zapewniona medzie wszelka potrzebna do tego pomoc
ze strony Wykonawcy i producenta materiatow. Inspekadzoru, po uprzedniej
weryfikacji systemu kontroli rob6t prowadzonegograVykonawe, bedzie ocenia
zgodnd¢ materiatdw i robot z wymaganiami ST na podstawignikow bada
dostarczonych przez Wykonagvc
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Inspektor nadzoru nie pobiera probki materiatow i prowadzibadania niezaimie
od Wykonawcy, na swoj koszt. zBi wyniki tych bada wykazg, ze raporty
Wykonawcy g niewiarygodne, to inspektor nadzoru poleci Wykoogvub zleci
niezalenemu laboratorium przeprowadzenie powtornych ludatkowych bada
albo oprze si wylagcznie na wkasnych badaniach przy ocenie zgédnoateriatdw i
robét z dokumentagjprojektows i ST. W takim przypadku catkowite koszty béada
pobierania probek poniesione zogtanzez Wykonawe

Atesty jakéci materiatow i urzadzen

Przed wykonaniem badgakaosci materiatdw przez Wykonawginspektor

nadzoru mee dopycic do wycia materialy posiadage atest producenta,
stwierdzagcy ich petra zgodnd¢ z warunkami podanymi w ST.

W przypadku materiatow, dla ktérych atestyvsymagane przez ST, kda partia
dostarczona do robdétthizie posiadaatest.

Produkty przemystowechla posiadé atesty wydane przez producenta, poparte
w razie potrzeby wynikami wykonanych przez niegaldha Kopie wynikéw tych
bada beda dostarczone przez Wykonagvmspektorowi nadzoru.

Materiaty posiadajce atesty lub ustlzenia — wane legitymacje magby¢ badane
w dowolnym czasie. Zeli zostanie stwierdzona niezgodthach wiasciwosci z ST
to takie materiaty i/lub ugglzenia zostanodrzucone.

Dokumenty budowy
(1) Dziennik budowy

Dziennik budowy jest wymaganym dokumentem prawnyrbowaazujacym
Zamawiagcego i Wykonawe w okresie od przekazania Wykonawcy placu budowy
do kaca okresu gwarancyjnego. Odpowiedzidth@a prowadzenie Dziennika
budowy zgodnie z obowzujagcymi przepisami spoczywa na Wykonawcy.

Zapisy w Dzienniku budowy dola dokonywane na bigco i Ixda dotyczy
przebiegu robdt, stanu bezpieng®va ludzi i mienia oraz technicznej i gospodarcze;j
strony budowy.

Kazdy zapis w Dzienniku budowy ¢dzie opatrzony dat jego wykonania,
podpisem osoby, ktéra dokonata zapisu, z podarggimjenia i nazwiska oraz
stanowiska stibowego. Zapisy dmlg czytelne, dokonane trwgattechnily, w
porzadku chronologicznym, bezpeednio jeden po drugim, bez przerw.

Wszystkie zajczone do Dziennika budowy protokoty i inne dokunyelmida jasno
ponumerowane, podpisane i opatrzong gatez Wykonawei inspektora nadzoru.

Do Dziennika budowy nahy wpisywa w szczegolngci:

- dat przekazania Wykonawcy placu budowy

- dak przekazania przez Zamawjeggo dokumentacji projektowej

- uzgodnienie przez inspektora nadzoru programu zaijeenva jakdci i
harmonogramow robét

- terminy rozpocgcia i zakaczenia poszczegolnych elementow robot

- przebieg robot, trudroi i przeszkody w ich prowadzeniu, daty, przyczyny
okresy kadego opanienia

- uwagi i polecenia inspektora nadzoru
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- daty zaradzenia wstrzymania robét przez inspektora nadzaryodaniem
powodu

- zgtoszenia i daty odbioru robét zanig@jch, ulegajcych zakryciu, cgciowych
I koncowych odbioréw robot

- wyjasnienia, uwagi i propozycje Wykonawcy

- stan pogody i temperatur powietrza w okresie wykonywania robot
podlegajcych ograniczeniom lub wymaganiom szczegélnym wazki z
warunkami klimatycznymi

- zgodnd¢ rzeczywistych warunkow geotechnicznych z ich apisew
dokumentacji projektowe;j

- dane dotyczce czynnéci geodezyjnych (pomiarowych) dokonywanych przed i
w trakcie wykonywania robot

- dane dotyczce sposobu wykonywania bezpietg®va i zabezpieczenia robot

- dane dotyczce jakdci materiatdbw, pobierania probek oraz wyniki
przeprowadzonych bafla podaniem, kto je przeprowadzit

- wyniki préb poszczegolnych elementéw budowli z puodm, kto je
przeprowadzit

- inne istotne informacje o przebiegu robot

Wszystkie propozycje, uwagi i wyjaienia Wykonawcy, wpisane do Dziennika
budowy lzda przedtazone inspektorowi hadzoru do ustosunkowanja si

Wszystkie decyzje inspektora nadzoru wpisane de@uka budowy Wykonawca
podpisuje z zaznaczeniem ich pkya lub zagciem stanowiska.

Wpis projektanta do Dziennika budowy obliguje indpea nadzoru do
ustosunkowania si

(2) Ksiega obmiaru

Ksiega obmiaru stanowi dokument pozwataj na zapisanie ikziowe

faktycznego pospu kazdego z elementow wykonanych robét. Szczegdtowe atymi
wykonanych rob6t przeprowadza 8 sposéb aigty w jednostkach przgtych

w Wycenionym Przedmiarze rob6t i wpisuje dodgsiObmiaru.

(3) Pozostate dokumenty budowy

Do dokumentéw budowy zaliczagsioprocz wymienionych w punkcie (1) i (2),
nastpujace dokumenty:
a) pozwolenie na budogv
b) protokoty przekazania Wykonawcy placu budowy
C) umowy cywilno-prawne z osobami trzecimi i inne unyow
cywilno-prawne
d) protokoty odbioru robét
e) protokoty z narad i polecenia inspektora nadzoru
f) korespondengjna budowie

(4) Przechowywanie dokumentéw budowy

Dokumenty budowy &g przechowywane na placu budowy w miejscu odpowiedni
zabezpieczonym.
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Zaginkcie ktéregokolwiek z dokumentéw budowy spowodujgoj@matychmiastowe
odtworzenie w formie przewidzianej prawem.

Wszelkie dokumenty budowyc¢la zawsze dospne dla inspektora nadzoru i
przedstawiane do wzglu nazyczenie Zamawiagego.

7. OBMIAR ROBOT

7.1

7.2

7.3.

7.4.

Ogolne zasady obmiaru robot

Obmiar robo6t bdzie okréla¢ faktyczny zakres wykonywanych robot zgodnie z
dokumentagj projektowy i ST, w jednostkach ustalonych w wycenionym
przedmiarze robot (kosztorysie ofertowym).

Obmiar robo6t dokonuje Wykonawca po pisemnym powidiéniu inspektora
nadzoru o zakresie obmierzanych robot i terminimiabu, co najmniej na dwa dni
przed tym terminem. Wyniki obmiarwtls wpisane do Ksgigi Obmiaru.

Jakikolwiek bhd Ilub przeoczenie (opuszczenie) w sdmach podanych w
Przedmiarze robét lub gdzie indziej w Specyfikaljalcechnicznych nie zwalnia
Wykonawcy od obowizku ukaiczenia wszystkich robot. Bdne dane zostgn
poprawione wg. instrukcji inspektora nadzoru riape.

Obmiar gotowych robétdaizie przeprowadzony z ¢ztotliwoscia wymagan do

celu miesg¢cznej ptatnéci na rzecz Wykonawcy lub w innym czasie ckoaym w
umowie lub oczekiwanym przez Wykonawidnspektora nadzoru.

Zasady okrelania ilosci robot i materiatow

Dlugaosc¢ i odlegta¢ pomiedzy wyszczegolnionymi punktami skrajnymida
obmierzone poziomo wzdtdinii osiowej.

J&ili Specyfikacje Techniczne wdaiwe dla danych robot nie wymagaggo

inaczej, objtosci beda wyliczone w ni jako diug@é pomnaong przez sredni
przekroj.

llosci, ktére mag by¢ obmierzone wagowo¢da warzone w tonach lub kilogramach
zgodnie z wymaganiami Specyfikacji Technicznych.

Urzadzenia i sprat pomiarowy

Wszystkie urgdzenia i sprgt pomiarowy, stosowany w czasie obmiaru robgdab
zaakceptowane przez inspektora nadzoruadienia i sprgt pomiarowy zostan

dostarczone przez Wykonagvc

Jezeli urzgdzenia te lub spex wymagag bada atestujcych to Wykonawca duzie

posiadé wazne swiadectwo legalizacji.

Wszystkie urgdzenia pomiaroweddly przez Wykonawg utrzymywane w dobrym
stanie, w catym okresie trwania robot.

Czas przeprowadzania obmiaru

Obmiary lzda przeprowadzone przedgziowym lub kawcowym odbiorem

robodt, a take w przypadku wygpowania diiszej przerwy w robotach i zmiany
podwykonawcow robot.

Wszystkie obmiary robot zanikggych przeprowadzagiv czasie ich
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wykonywania .

Wszystkie roboty pomiarowe do obmiaru oraz nieodmwobliczenia &da
wykonane w sposob zrozumialy i jednoznaczny.

Wymiary skomplikowanych powierzchni lub ebpsci bedg uzupetnione
odpowiednimi szkicami umieszczonymi na karcie ¢ggsiObmiaru. W razie braku
miejsca szkice magby¢ dolgczone w formie oddzielnego zaknika do Ksigi
Obmiaru, ktérego format zostanie uzgodniony z ikspem nadzoru.

ODBIOR ROBOT
Rodzaje odbioréw robot

W zalenoéci od ustalé roboty podlegaj nastpujacym etapom odbioru,
dokonywanym przez inspektora nadzoru przy udziaj@ddawcy:

a) odbiorowi robot zanikagrych i ulegajcych zakryciu

b) odbiorowi czsciowemu

c) odbiorowi kaxcowemu

d) odbiorowi ostatecznemu

Odbidr robot zanikaj gcych i ulegapcych zakryciu

Odbior robdét zanikagych i ulegajcych zakryciu polega na finalnej oceniesdoi
jakosci wykonywanych robét, ktére w dalszym procesidireaji ulegaj zakryciu.
Odbior robot takich prac¢bzie dokonany w czasie umiwviajagcym wykonanie
ewentualnych korekt i poprawek bez hamowania og@es¢pu robot.

Odbioru robét dokonuje inspektor nadzoru.

Gotowas¢ danej czsci robot do odbioru zgtasza Wykonawca wpisem doebaika
budowy z jednoczesnym powiadomieniem inspektoraowad

Odbiér kedzie przeprowadzony niezwiocznie, niezpi@j jednak ni w ciggu 3 dni
od daty zgtoszenia wpisem do Dziennika budowy i ipdwmienia o tym fakcie
inspektora nadzoru.

Jaka¢ i ilos¢ robot ulegajcych zakryciu ocenia inspektor nadzoru na podstawie
dokumentow zawieragych komplet wynikow badalaboratoryjnych i w oparciu o
przeprowadzone pomiary, w konfrontacji z dokumentaprojektows, ST i
uprzednimi ustaleniami.

Odbidr czesciowy

Odbiér czsciowy polega na ocenie H#oi i jakosci wykonanych cgsci robot.
Odbioru czsciowego robot dokonuje gsiwg. zasad jak przy odbiorze dawym
robot.

Odbidr koncowy robét

Odbior kacowy polega na finalnej ocenie rzeczywistegayzia materiatdw i
robocizny robot w odniesieniu do ichélo , jakaci i kosztow.

Catkowite zakaéczenie rob6t oraz gotowd do odbioru kaécowego kdzie
stwierdzona przez Wykonawocwpisem do Dziennika budowy z bezzwlocznym
powiadomieniem na fgmie o tym fakcie inspektora nadzoru.



8.5.

19

Odbiér karcowy robét nagpi w terminie ustalonym w dokumentach umownych,
liczac od dnia potwierdzenia przez inspektora nadzokoerzzenia robot i przegia
dokumentow, o ktérych mowa w punkcie 8.5.

Odbioru kaicowego robot dokona komisja wyznaczona przez Zaajguago

w obecndci inspektora nadzoru i Wykonawcy. Komisja odbigeaj roboty
wskazana przez Zamawdapgo dokona ich oceny jal@owej na podstawie
przedizonych dokumentow, wynikéw badla pomiardw, oceny wizualnej oraz
zgodnd¢ wykonania robot z dokumentacja projektomST.

W przypadku niewykonania wyznaczonych robot popawgch Ilub robét
uzupetniagcych lub robotach wykizeniowych, komisja przerwie swoje czysoo

I ustali nowy termin odbioru kecowego.

W przypadku stwierdzenia przez komisjze jaka&¢ wykonywanych robot w
poszczegoblnych asortymentach nieznacznie odbiegavyodaganej dokumentacj
projektowg i ST z uwzgtdnieniem tolerancji i nie ma wkszego wptywu na

cechy eksploatacyjne obiektu i bezpiette/o ruchu, komisja dokona pgten,
oceniajc pomniejszoy wartags¢ wykonywanych robot w stosunku do wymaga
dokumentach umownych.

Dokumenty do odbioru koncowego robét

Do odbioru kaicowego Wykonawca jest zobamany przygotowé& nastpujace

dokumenty:

- dokumentagj projektows z naniesionymi zmianami, w tym geodezyjn

- Specyfikacje Techniczne,

- uwagi i zalecenia inspektora nadzoru, zwlaszczay padbiorze robot
zanikapcych i ulegajcych zakryciu oraz udokumentowane wykonanie jego
zaleca,

- receptury i ustalenia technologiczne,

- Dziennik budowy i Ksigi Obmiaru,

- wyniki pomiaréw kontrolnych oraz bafl@godnie z ST i SZJ,

- atesty jakéciowe wbudowanych materiatéw,

- opinig¢ technologiczp sporzdzomy na podstawie wszystkich wynikéw bada
pomiarow zajczonych do dokumentéw odbioru, a wykonywanych zgmdn
SZJi ST,

- sprawozdanie techniczne,
inne dokumenty wymagane przez Zamasdgago.

Sprawozdanie technicznedzie zawier&

- zakres i lokalizag wykonywanych robot,

- wykaz wprowadzonych zmian w stosunku do dokumentacpjektowe]
przekazanej przez Zamawjeggo,

- uwagi dotycace warunkow realizacji robot,

- dak rozpoczcia i zakaczenia robot.

W przypadku, gdy pod wzglem wyej wymienionego przygotowania
dokumentacyjnego roboty niegdy gotowe do odbioru kacowego, komisja w
porozumieniu z Wykonavwgowyznaczy ponowny termin odbioru kaowego robot.
Wszystkie zargdzone przez komigjroboty poprawkowe lub uzupetriap hkyda
zestawione wg wzoru ustalonego przez Zamaeegjo.

Termin wykonania robot poprawkowych i robot uzupeghtych wyznaczy komisja.
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Odbior ostateczny

Odbior ostateczny polega na ocenie wykonanych raléizanych z usugciem
wad stwierdzonych przy odbiorze dapwym i zaistniatych w okresie
gwarancyjnym.

Odbiér ostateczny dalzie dokonany na podstawie oceny wizualnej obiektu
uwzgkdnieniem kryteriow wyszczegoélnionych w punkcie.&dbioru kaicowego.

PODSTAWA PLATNO SCI — szczegdly patrz umowa
Ptatnosci przy obmiarze robot

Podstawy ptatnagci jest cena jednostkowa, skalkulowana przez Wykanaza
jednostk obmiarows ustalom dla danej pozycji wycenionego przedmiaru roboét
(kosztorysu ofertowego).

Cena jednostkowa pozycjiethzie uwzgédniac wszystkie czynnii, wymagania i
badania sktadage st na jej wykonanie, oké&one dla tej roboty w ST i w
dokumentaciji projektowe,;.

Cena jednostkowacdzie obejmowé:

- robocizre bezpdredns,

- wartas¢ zwzytych materiatdw wraz z kosztami ich zakupu,

- wartas¢ pracy sprztu wraz z kosztami jednorazowymi (sprowadzenie gpraa
plac budowy i z powrotem, mortademonta na stanowisku pracy),

- koszty padrednie, w sktad ktorych wchogiz ptace personelu i kierownictwa
budowy, pracownikdw nadzoru, koszty smzenia i eksploatacji zaplecza
budowy (w tym doprowadzenie energii i wody, budaivég dojazdowych itp.),
koszty dotyczce oznakowania robot, wydatki dotyce BHP, ustugi obce na
rzecz budowy, optaty za dziawe placéw i bocznic, ekspertyzy dotyce
wykonanych robdt, ubezpieczenia i koszty zdwz przedsibiorstwa
Wykonawcy,

- zysk kalkulacyjny zawieragy ryzyko Wykonawcy z tytutu innych wydatkow
mogacych wysgpi¢ w czasie realizacji robét i w okresie gwarancyjnym

- ewentualne podatki obliczane zgodnie z olawgcymi przepisami.

Do cen jednostkowych nie nalewlicza¢ podatku VAT.

Cena jednostkowa zaproponowana przez Wykonawe dag pozycg w
wycenionym przedmiarze robét (kosztorysie ofertoyyest ostateczna.

Ptatnos¢ przy cenie umownej ryczattowej

9.2.1 Rozliczanie robdtebzie s¢ odbywato fakturami cgciowymi za elementy
rob6ét ugte w harmonogramie rzeczowo-finansowym zatwierdnonyrzez
Zamawiajcego oraz faktyrkoncowsy.

Faktury czsciowe wystawiane ¢ola po wykonaniu i odebraniu przez inspektora
nadzoru danego etapu robét na podstawie protasaiioru wykonanego elementu
robot.
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9.2.2. Ostateczne rozliczenie za wykonane robotsapiaw oparciu o faktuy
koncowa wystawiorny na podstawie protokotu odbiorutawego.

DOKUMENTY | PRZEPISY ZWI AZANE

Dokumenty przetargowe

Umowa

Specyfikacja Techniczna

Obowigzujgce Polskie Normy

Polskie Normy wskazane przez Zamawiagjgo w Specyfikacjach Technicznych
jako obowgzujace.

gk

10. WYMAGANIA UZUPELNIAJ ACE — szczegOty patrz umowa

10.1. Termin realizacji przedmiotu umowy - zgodnie z umgow
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BUDOWA KANALIZACJI SANITARNEJ W MIEJSCOWO SCI
TURKOWY GMINA PERZOW

SPECYFIKACJA TECHNICZNA

K-01.00.00

ODTWORZENIE TRASY | PUNKTOW WYSOKO SCIOWYCH
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WSTEP

Przedmiot ST

Przedmiotem niniejszej specyfikacji technicznep swymagania dotycce
wyznaczenia trasy i punktow wysakiowych kanalizacji sanitarnej grawitacyjnej i
ttocznej z przepompowniciekow, wraz z przykanalikami, wykonywanej podczas
realizacji inwestycji ,Budowa kanalizacji sanitaynez miejscowdci Turkowy
gmina Perzow”. Zakres prac niniejszego etapu dgtyazkonania kanalizaciji
sanitarnej grawitacyjnej i ttocznej oraz przepompowciekOw w miejscowgci
Turkowy .

Zakres stosowania ST
SpecyfikacjaTechniczna jest stosowana jako dokument przetargdventraktowy
przy zleceniu i realizacji rob6t wymienionych w fxaie 1.1.

Zakres robot objtych ST
Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji obejpmapboty pomiarowe na diugo
5,774 km sieci kanalizacji sanitargegwitacyjnej i ttocznej oraz przykanalikdw.

Okreslenia podstawowe
Punkty gtéwne trasy — punkty zalamania osi trasykpy kierunkowe oraz
pocatkowy i koncowy punkt trasy.

Okrélenia podane w niniejszej S sgodne z obowzujacymi normami
oraz dokumentadechniczag.

Ogodlne wymagania dotycgce robot

Wykonawca robét jest odpowiedzialny za jékich wykonania oraz za zgod§toz
dokumentagj projektows, ST i poleceniami inspektora nadzoru. Ogolne wyande
dotyczce robo6t podano w ST S-00.00. ,Wymagania Ogélne”

MATERIALY

Materiatami stosowanymi przy odtworzeniu trasy izwgczeniu roboczych punktow
wysokaciowych wg zasad niniejszej Si:s

- paliki drewniane @grednicy 1,5-2,0 cm i diugoi 1,5 do 1,7 m

- prety stalowe csrednicy 12 mm i dtugai 30 cm

- farba chlorokauczukowa (do zaznaczania punktévenani )

SPRZET

Roboty zwhzane za stabilizagj i oznaczeniem gtéwnych elementow trasy
kanalizacji oraz roboczych punktow wysgkmwych kedg wykonane ¢cznie.
Roboty pomiarowe zwrzane z wytyczeniem oraz okleniem wysokéciowym
powyzszych elementéw, wykonaneda specjalistycznym speggem geodezyjnym,
przeznaczonym do tego typu robot (niwelator, teibgladalmierze)

Sprzt stosowany do wyznaczepowinien gwarantow@ uzyskanie wymaganej
doktadndci pomiaru.
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TRANSPORT
Materiaty (paliki drewniane oraz ¢y stalowe) mog by¢ przewaone dowolnym
transportem.

WYKONANIE ROBOT

Ogolne warunki wykonania robét

Ogodlne warunki wykonania prac geodezyjnych podan8TwS-00.00.”"Wymagania
Ogolne”. Prace pomiarowe powinny dywykonane zgodnie z oboydujgcymi
instrukcjami oraz innymi przepisami Gtdwnego tlita Geodezji i Kartografii (dalej:
G.U.G.i K)).

Wykonawca zoboygzany jest wytycz§ i zastabilizowa w terenie, gtdwne punkty
kanalizacji i drdg, oraz punkty wysod@mowe (repery robocze) i dostarczy
inspektorowi nadzoru szkic wytyczenia trasy i wykamktow wysokéciowych.
Przyjcie tych punktow powinno lgydokonane w obecKoi inspektora nadzoru.

W oparciu o materialy dostarczone eprzinwestora, Wykonawca powinien
przeprowadd obliczenia i pomiary geodezyjne, niedbe do szczegb6towego
wytyczenia robot.

Przy przebiegu roéwnolegtym sieci Ka@ji do istniegcego uzbrojenia tj.
wodocihgu , kabli telefonicznych, kabli energetycznych. itpalezy istniegce
uzbrojenie wytycz§ w terenie i oznakowapalikami.

Wyznaczenie punktéw gtéwnych i robocziigpunktow wysokasciowych

Tyczenie natg wykona w oparciu o dokumentagcprojektowg przy wykorzystaniu
sieci poligonizacji patwowej i innej osnowy geodezyjnej oki@nej w

dokumentaciji projektowej oraz w opare informacje przekazane przez inspektora
nadzoru.

Wyznaczone punkty na osi budowli pagvinny by przesunjte wiecej niz 3 cm w
stosunku do projektowanych, aetine punktéw na osi nalg wyznaczy z
doktadndcia do jednego cm w stosunku dcednych okrélonych w dokumentacji
projektowe;.

Punkty wysokéciowe (repery) naley wyznaczy co okoto 250 m, a tak obok
kazdego projektowanego obiektu.

Punkty wysokéciowe naley umieszcza poza granicami projektowanej budowli, a
rzgdne ich okréli¢ z doktadnécia do 0,5 cm.

Powyzsze roboty powinny dywykonane zgodnie z dokumentagjrojektows oraz

w miejscach wymagagych uzupetnienia dla poprawnego wykonania roba. D
wyznaczenia kragdzi nasypow i wykopow, natg stosowa dobrze widoczne paliki
lub wiechy. Wiechy naley stosowa w przypadku nasypow o wysada@ ponad 1 m
oraz wykopow gibszych nt 1 m . Odlegté¢ miedzy palikami (wiechami) powinna
odpowiadé odstpowi kolejnych studni (lub wziéw), podanych w dokumentaciji
projektowej.

Kolejnd¢ wykonywania rob6t geodezyjnych

- wytyczenie glbwnej osi kanalizacji sanitarnej, pagalikbw oraz
przepompowni (sytuacyjne i wysai@mowe)

- wykonanie pomiaréw sprawdazaych spadki i usytuowanie gtdwnych
elementéw kanalizacji sanitarnej w wykopie przesypaniem
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- inwentaryzacja elementow naziemnych kanalizacjitaamej po wykonaniu prac
nawierzchniowych

KONTROLA JAKO SCI ROBOT

System kontroli jakosci robot

Ogodlne zasady kontroli jakoi rob6t podano w ST S-00.00."Wymagania Ogdlne”.
Kontrole jakosci prac pomiarowych zwranych z odtwarzaniem (wyznaczaniem)
trasy i punktéw wysokiiowych naley prowadz¢ wg ogolnych zasad okilenych

w instrukcjach i wytycznych GUGIK.

Sprawdzanie robot pomiarowych

Sprawdzanie rob6t pomiarowych nalerzeprowadzawg nasgpujacych zasad:

a) wyznaczanie sytuacyjno-wysa@mowe naley sprawdzé na wszystkich
zatamaniach pionowych i poziomych oraz conmagj 5 razy na 1 km

b) robocze punkty wysokgiowe naley sprawdzé niwelatorem na catym obszarze
budowy

C) wyznaczanie wykopOw i nasypOw nayesprawdzéa tasma i szablonem z
poziomig, co najmniej w 5 miejscach naitym kilometrze oraz w miejscach

budrych watpliwosci

OBMIAR ROBOT
Jednostl obmiaru wyznaczania trasy i punktow wysétiowych jest 1 km.
Ogolne zasady obmiaru robot podar®ws-00.00.”"Wymagania Ogolne”.

ODBIOR

Ogodlne zasady odbiory prac podano w ST S-00.00."Afamia Ogolne”. Roboty
nalezy przyjmowa na podstawie szkicow i dziennikdw pomiaréw geoglegsh lub
protokotu z kontroli geodezyjnej, ktére Wykonawcaowinien przedtayc
inspektorowi nadzoru.

PODSTAWA PLATNOSCI

Ogodlne zasady ptatdoi podano w ST S-00.00."Wymagania Ogélne”. Ptathaa 1

km, studzienk nalezy przyjmowa& na podstawie szkicOw i dziennikbw pomiaréw

geodezyjnych lub protokotu kontroli geodezyjnej.

Zgodnie z dokumentagjprojektowy roboty zwhzana z wyznaczaniem osi trasy i

punktow wysokéciowych obejmuy:

- prace pomiarowe (sytuacyjno-wysdkmwe)dla budowanej kanalizaciji
sanitarnej

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

Cena robot obejmuje:

- wytyczenie gtéwnej osi kanalizacji sanitarnej oragrzykanalikdw i
przepompowni (sytuacyjne i wysamowo)

- wykonanie pomiaréw sprawdazaych spadki i usytuowanie gtownych
elementow kanalizacji sanitarnej w wykopie przesypaniem

- inwentaryzacja elementow naziemnych kanalizacjitaarej po wykonaniu prac
nawierzchniowych
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10. PRZEPISY ZWIAZANE

Ustawa z dnia 17.05.1989r. — Prawodgeyjne i kartograficzne (Dz.U.Nr 30,
p0z.163 z péniejszymi zmianami)

Instrukcja techniczna 0-1. Ogodlnearlyswykonywania prac geodezyjnych.
Instrukcja techniczna 0-3. Ogélneaziskompletowania prac geodezyjnych
Instrukcja techniczna G-2. Wysétiowa osnowa geodezyjna, GUGIK
Instrukcja techniczna G-3. Geodezyghatuga inwestycji, GUGIK
Instrukcja techniczna G-4. Pomiarguagyjne i wysokéciowe, GUGIK
Whytyczne techniczne G-3.2. Pomiagligacyjne GUGIK, 1983

Wytyczne techniczne G-3.1. Osnowyizaayjne, GUGIK 1983



27

BUDOWA KANALIZACJI SANITARNEJ W MIEJSCOWO SCI
TURKOWY GMINA PERZOW

SPECYFIKACJI TECHNICZNA

K-01.01.00

ROBOTY DROGOWE
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WSTEP

Przedmiot ST

Przedmiotem niniejszej Specyfikacji Technicznej svymagania dotycre

wykonania rozbiérki drog, chodnikéw i wjazdow omedtworzenia drog, chodnikow
i wjazdow, w zwizku z budow kanalizacji sanitarnej grawitacyjnej i ttocznejaz

z przykanalikami i przepompowisciekow wykonywanej podczas realizacji
inwestycji ,Budowa kanalizacji sanitarnej w miejscmci Turkowy gmina

Perzow”.

Zakres prac niniejszego etapu dotyczy wykonania akaecji sanitarnej

grawitacyjnej i ttocznej oraz przepompowgiekdw w miejscowéci Turkowy .

Zakres stosowania ST
Specyfikacja Techniczna jest stosowana jako dokuirperetargowy i kontraktowy
przy zlecaniu i realizacji robot wymienionych wrikeie 1.1.

Zakres robot objetych ST
Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji dotyezykonania robot zwizanych z
rozbiérkg drég, chodnikow i wjazdéw oraz ich powtornym odta@niem i obejmuy:

1.3.1. Roboty rozbiérkowe

- rozbiérka nawierzchni z mas mineralno-bitumicznych

- rozbidrka nawierzchni z brukowca kamiennego

- rozbiérka nawierzchni POLBRUK

- rozbidrka krawznikow

- rozbiérka podbudowy z kruszywa kamiennego

- wywoz kruszywa pochodzego z rozbidrki na sktadowisko wskazane przez
Inwestora

- rozbidrka przepustéw rurowych.

1.3.2. Odtworzenie drog, chodnikowjazdow:

- profilowanie i zagszczenie podtea pod drogi

- podbudowa z kruszywa naturalnego tamanego

- krawezniki na tawie betonowe]

- nawierzchnia z mieszanek mineralno - bitumicznyetargtwa wizaca |
scieralna)

- nawierzchnia z brukowca kamiennego

- przepusty rurowe pod wjazdami, z rur betonowychtangie fundamentowej
betonowej wraz zé&ciankami czotowymi dla rur

- wjazdy z kostki POLBRUK.

Okreslenia podstawowe
Okreslenia podane w niniejszej STg godne z obowkrzujgcymi odpowiednimi
normami i ST S-00.00. ,Wymagania ogolne”.

Ogolne wymagania dotycgce robot

Wykonawca robot jest odpowiedzialny za jékach wykonania oraz za zgodstoz
dokumentagj projektows, ST i poleceniami inspektora nadzoru. Ogoélne wyaméay
dotyczce robot podano w ST S-00-00. ,Wymagania ogolne”.
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MATERIALY

Materiatami stosowanymi przy wykonaniu robo6t wedhagad niniejszej STas
- krawezniki betonowe 15x30x100 cm wibroprasowane

- kostka betonowa POLBRUK grufm 80 mm

- rury betonowser. 40 cm

- piaseksrednio lub gruboziarnisty, pospotka

- cement portlandzki zwykty bez dodatkéw klasy ,,35”

- beton B10, B25

- kruszywo naturalne z kruszywa tamanego

- miatl kamienny

- mieszanka mineralno-bitumiczna grysowa

SPRZET
Roboty zwigzane z rozbiérk elementow drég i ulic z ich odtworzeniengdh
wykonywane mechanicznieg¢aznie.

Wykonawca powinien dysponowaastpujacym sprztem:
- mioty pneumatyczne

- pita do ckcia asfaltu

- pita do cecia betonu

- koparka

- spycharka

- zagszczarki wzgldnie wibratory powierzchniowe i wghne
- walec statyczny samojezdny

- tadowarka

- samochdd gizarowy 5 — 10 t.

- rozktadarka mas bitumicznych

TRANSPORT

Materialy uzyskane z rozbiorki oraz do wbudowaniagm by¢ przewaone
dowolnymisrodkami transportu, zaakceptowanymi przy inspeki@a@zoru.

WYKONANIE ROBOT

Ogolne warunki wykonania robét
Ogodlne warunki wykonania robot podano w ST S-00;0ymagania ogolne”.

Rozbidrlke warstw nawierzchni i podbudéw najewykona przy pomocy pity do
ciecia asfaltu i miotbw pneumatycznych. Materiat uask z rozbiorki warstwy
bitumicznej nie powinien dymieszany w trakcie wykonywanych robot, transportu
sktadowania z innymi materiatami rozbiérkowymi.

Krawzniki betonowe 15x30 cm wykoana tawach betonowych z betonu B10 na
podsypce cementowo-piaskowej.

Chodniki z ptyt betonowych 35x35x5 cm wykt na podsypce cementowo-
piaskowej, z wypetnieniem spoin zapra@mentow, na uprzednio wykonanym
korycie w gruncie naetpokas¢ konstrukcji chodnika.



5.1.4.

5.1.5.

5.1.6.

5.1.7.

5.1.8.

5.2.

30

Chodniki i wjazdy z kostki POLBRUK wykoia kostki grubéci 80 mm, na
podsypce cementowo- piaskowej géabB0 mm, z wypetnieniem spoin zapraw
cementoyvcement portlandzki ,35”).

Przepusty rurowe pod wjazdami wyk@marur betonowyclir. 40 cm, na tawie
fundamentowej betonowej, wraz z betonowyaiankami czotowymi rur.

Podbudowa pomocnicza z kruszywa tamanego naturalsiadpilizowana mecha-
nicznie o gr min 23 cm

Nawierzchnia z mieszanki mineralno-bitumiczne] —rst\@a whzaca wykon& o

grubasci 2 cm, warstw $cieralg naktadk o grubdci 5 cm. Geomete nawierzchni
nalezy dowigzat do istniejcych drég pod wzgbhem sytuacyjnym i wysokoiowym.

Wykonujgc nawierzchry uwzgkdnic wymagania zaggdcoéw drég gminnych,
powiatowych .

Oznakowanie robot prowadzonych w pasie drogowym.

Za bezpieczgstwo ruchu na odcinku wykonywanych robot odpowiabisi jest
Wykonawca robét. Odcinki wykonywanych robot ngleoznakowa zgodnie z
»Instrukcja oznakowania robo6t prowadzonych w pasie drogowytari®wvica zat. Nr
1 do zarzdzenia Ministrow Transportu i Gospodarki Morskiefan Spraw
Wewretrznych nr 184 z dnia 6.06.1990 r. oraz zgodnieProjektem organizacji
ruchu”, ktéry przygotuje Wykonawca.

Zakres wykonywanych rob6t

Wyznaczenie elementéw drég, ulic, chodnikdw i wgaad przeznaczonych do
rozbiorki i odtworzenia naky wykona na podstawie dokumentacji projektowej i
decyzji zargdcéw drog powiatowych i gminnych .

KONTROLA JAKOSCI ROBOT
Ogodlne zasady kontroli ja@korobét podano w ST S-00.00. ,Wymagania ogolne”.

OBMIAR ROBOT

Jednostkami obmiaru robo6t rozbiérkowych dla posgoélire/ch rodzajow robotgs

- m3 —dla gruzu z rozbidrki

- m2 - dla poszczegoélnych warstw nawierzchni i podydoraz chodnikow i
wjazdow

- m —dla przepustow rurowych.

Ogolne wymagania dotygze obmiaru podano w ST S-00.00. ,Wymagania ogélne”.

ODBIOR ROBOT
Ogodlne zasady odbioru robot podano w ST S-00.0¢/mAfania ogolne”.

PODSTAWA PLATNGSCI

Ogoblne wymagania dotyce ptatnéci podano w ST S-00.00. ,Wymagania
0golne”. Platnét za jednostk obmiarows poszczegolnych rodzajow robot wedtug
punktu 7 nalgy przyjmowa& zgodnie z dokumentacprojektows, obmiarem robot i
oceny jakasci wykonania robot.
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Cena wykonania robét obejmuje:

- wyznaczenie miejsc rozbidrek,

- oznakowanie robat,

- rozebranie poszczegolnych asortymentow,

- zatadunek i odtransportowanie materiatdw z roztxidre sktadowisko
- wykonanie podbuddw i kragiznikow

- wykonanie nawierzchni bitumicznych i przepustéw

- wykonanie nawierzchni z kostki POLBRUK.

W sktad ceny wlicgyzakup i transport materiatéw oraz niedbe prace geodezyjne.
PRZEPISY ZWIAZANE

PN-87/B-0100 Kruszywo skalne, podziat, nazwy, ékaeia.

BN-84/6774-02 Kruszywo naturalne. 8&2ywo kamienne tamane do nawierzchni
drogowych

BN-66/6774-01 Kruszywo naturalne do nawierzchoiggrwych,zwir i pospotka.

PN-84/S-96023 Podbudowa i nawierzchnia z ttuckaraiennego.

PN-S-02205 Drogi samochodowe — roboty ziemne.

PN-88/B-06250 Beton zwykty

PN-64/S-96032 Drogi samochodowe. Nawierzchnidatadanego

PN-87/S-02201 Drogi samochodowe. Nawierzchnie alneg Podziat, nazwy,
Okfkenia

PN-61/S-96504 Drogi samochodowe. Wypetniacz kanyato mas bitumicznych.

BN-66/6774-01 Kruszywo naturalne do nawierzchoigdmwych.Zwir i pospoétka.

BN-84/6774-02 Kruszywo mineralne. Kruszywo kamieteimane do nawierzchni
Drogowych.

Katalog Typowych Konstrukcji Podatnych i Pétszlestych Nawierzchni Ulic —

IBDIM Warszawa 1997 r.

Instrukcja oznakowania robét prowadzonych w pdsigowym. Zadcznik nr 1 do
zarzdzenia Ministrow Transportu i Gospodarki Morskiegn Spraw Wewgtrznych
nr 184 z dnia 06/06/1990 r.

»Projekt organizacji ruchu” opracowgmzez Wykonawg
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BUDOWA KANALIZACJI SANITARNEJ W MIEJSCOWO SCI
TURKOWY GMINA PERZOW

SPECYFIKACJA TECHNICZNA

K-02.01.00

ROBOTY ZIEMNE
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WSTEP

Przedmiot ST

Przedmiotem niniejszej specyfikacji techniczrejwymagania dotycee wykonania
i odbioru robot przy wykonaniu wykopow w zygku z budow sieci kanalizaciji
sanitarnej grawitacyjnej i ttocznej, wraz z przykBkami oraz przepompowsi
sciekdbw, podczas realizacji inwestycji ,Budowa kamatji sanitarnej w
miejscowdci Turkowy gmina Perzéw ”.

Zakres prac niniejszego etapu dotyczy wykonania akazacji sanitarnej
grawitacyjnej i ttocznej wraz z przykanalikami orgzzepompows sciekdw w
miejscowdci Turkowy .

Zakres stosowania ST

Specyfikacja Techniczna jest stos@vmko dokument przetargowy i kontraktowy
przy zlecaniu i realizacji rob6t wymienionych w fxare 1.1.

Zakres robot objtych ST
Ustalenia zawarte w niniejszej spi@dji obejmuj prowadzenie robo6t ziemnych
podczas budowy kanalizacji sanitarnej w Turkowajch

- wykopy w gruncie kat. Ill z wywozem urobku

- wykopy rczne na odkfad

- pelne umocnieniécian wykopow

- odwadnianie wykopéw za pompigtofiltrow

- wymiare gruntu — dowo0z piasku

- dowdz warstwy wjzacej uprzednio rozebranej i wywiezione;j
- zasypywanie wykopOw z zesgczeniem warstwami

- mechaniczne plantowanie terenu.

Okrdlenia podstawowe

Glebokas¢ wykopu — odlegtéc mierzona miedzy terenem a®kbryta gruntowego
w wykopie, mierzona w kierunku paovym.

Odktad — w miejscu wbudowania lub skladowamiangpw pozyskanych w czasie
wykopow.

Wskaznik zag:szczenia gruntu — wielké charakteryzujca stan zagszczenia

gruntu badana zgodnie z ngyBN-77/8931-12.

Pozostate oktenia g zgodne z obowrujacymi, odpowiednimi polskimi normami
i z definicjami podanymi w ST S-00.00.

Ogodlne zasady dotycgce robot

Wykonawca robét jest odpowiedzialny za jékich wykonania oraz za zgoditoz
dokumentagj projektows, ST i poleceniami inspektora nadzoru. Ogolne wyamnégay
dotyczce robot podano w ST S-00.00.”"Wymagania Ogolne”.

MATERIALY
Grunty i materiaty nieprzydatne do zasypania wykepousz by¢ wywiezione na
odktad. Zapewnienie terenow na odktad pgldo obowszkdw Wykonawcy.
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SPRZET
Ogolne wymagania dotygee sprztu podano w ST S-00.00.”"Wymagania Ogélne”

TRANSPORT

Wykonawca ma obowrek zorganizowania transportu z uwiylieniem wymogow
bezpieczéstwa, zarowno w obbie pasa rob6t drogowych, jak i poza nigmodki
transportowe poruszgje s¢ po drogach poza pasem drogowym powinny spétnia
odpowiednie wymagania w zakresie parametrow changkiipcych pojazdy, w
szczegolnéci w odniesieniu do gabarytow i obgenia na 6. Jakiekolwiek skutki
finansowe oraz prawne, wynikae z niedotrzymania wymienionych poiey
warunkéw , obcizajg Wykonawe.

Ogolne warunki dotygze transportu podano w STS-00.00."Wymagania Ogoélne”

WYKONANIE ROBOT

Ogolne warunki wykonania robét
Ogodlne warunki wykonania robot ziemnych podano v8$D.00.”"Warunki Ogélne”

Grunty nieprzydatne
W przypadku wysipienia gruntow nieprzydatnych pegbwa zgodnie z punktem 2.
Nadmiar ziemi naig odwiez¢ na ustalone miejsce

Wykonanie wykopdéw

Catas¢ wykopow naley wykona jako wykopy wasko przestrzenne, umochioriéa
odcinkach kolizyjnych z elementami uzbrojenia podz@mnego (kanalizacja
deszczowa, wodociag, kable elektro-energetyczne aldkomunikacyjne [w tym
swiattowodowe], si€ drenarska, przepusty drogowe) wykopy wykoné wytacznie
recznie.

Dokon& wymiany gruntu w wymaganym zakresie, uzgodnionyningpektorem
nadzoru i projektantem — w szczegdicioprzewiduje si wymiare gruntu w pasie
drég gminnych i powiatowych bez wzglu na ich nawierzchai

Wykopy w gruntach nawodnionych najewykona przy wyciu scianek szczelnych,
przy réwnoczesnym odpompowaniu wody gruntowej igtaimi. Wykopy naley
utrzyma& w stanie suchym. Wygbtowanie wod gruntowych jest mowe
w miejscach, gdzie wykopy prowadzonedp w poblizu rowow oraz w wykopach
o gkbokasci powyzej 1,8 ppt.

5.3.1. Wymagania oddnie doktadnéci wykonania wykopow.

Odchylenia rzdnych koryta gruntowego odganych projektowych nie powinny by
wieksze nk 1 cm. Szerok& i glebokas¢ wykopu pod elementy kanalizacji nie
powinna rani¢ sie od projektowanych wcej nz 5 cm. Spadek dna rowow
przewodowych powinien ldyzgodny z zaprojektowanym, z doktadoia do 0,05 %.

5.3.2. Wykonanie wykopow pod elementy kanalizaafiigarnej.

Dno wykopu powinno byrowne i wykonane ze spadkiem ustalonym w dokunoginta
projektowej, przy czym dno wykopu, wykonanegoznie naley pozostawd

w gruntach nie nawodnionych na poziomiezgzym od rzdnej projektowej o 2-3 cm
za$ w gruntach nawodnionych o 20 cm. Przy wykopie naeatznym dno wykopu
ustala s} na poziomie 20 cm wgzym od projektowanego. Po wykonaniu wykopu
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lub w czasie jego wykonywania najesprawdzt czy charakter gruntu odpowiada
wykonaniu kanalizacji wg przekazanego Wykonawcyjgkin. Catdé wykopow
naleey wykona w sciankach pionowych, odpowiednio wzmocnionych za pam
obudowy systemowej metalowej.

Napotkane, w obrysie wewtiznym wykopu, przewody i kable elektryczne lubenn
uzbrojenie naley zabezpieczy (przez podwieszenie do prowizorycznej konstrukcji)
w sposOb okrdony dokumentag projektows wzglednie wg wymaga
uzytkownikow tych sieci.

5.4. Zasypanie wykopow
Zasypywanie wykopow natg wykona warstwami kolejno zagzczonymi.
Szczegolnie starannie najezagsci¢ grunt wokoét przewodu i na wysosm 0,30 m
.ponad rug. Materiatem zasypki powinien Bygrunt bez grud i kamieni, drobno lub
srednioziarnisty. Grubi&g warstwy poddanej zagzczeniu powinna gy
uwzglkdniona z wspotczynnikiem spulchnienia gruntu oeaazonej grubdci
warstwy po osignicciu zatoonego zagszczenia w zalaosci od stosowanego
materiatu. W czasie zagzczania grunt winien miewilgotnos¢ rowng wilgotnaosci
optymalnej z tolerangj+ 20 %.
Wilgotnos¢ nalery sprawdzt laboratoryjnie.
W zaleznoéci od uziarnienia stosowanych materialtdwgsagzenie warstwy natg
Okresla¢ za pomog wskanika stopnia zagszczenia. Ustala giminimalne wartéci
wskaznika stopnia zagszczenia :
- dla warstwy do ghbokasci 2 m - 1,00
- dla warstwy powsej 2m gebokdasci - 0,97

Jezeli badania kontrolne wyka ,ze zagszczenie warstwy nie jest wystarcgag to
Wykonawca powinien spulchhi warstwe, doprowadzi grunt do wilgotnéci
optymalnej i powtdrnie zagci¢. Jezeli powtdrne zagszczenie nie spowoduje
uzyskania wymaganego wskaka zagszczenia, Wykonawca powinien ugdan
warstwe i wbudowa& nowy materiat, o ile inspektor nadzoru nie zezwoh
ponowienie préby ponownego zsgczenia warstwy.

6. KONTROLA JAKO SCI ROBOT

6.1. System kontroli jakosci robot
Ogodlne zasady kontroli jakoi rob6t podano w ST S-00.00.”"Wymagania Ogoélne”

6.1.1. Kontraj jakosci prac pomiarowych zwrzanych z odtwarzaniem (wyznaczaniem)
trasy punktow wysokiciowych naley prowadzé wedtug zasad okénych w
instrukcjach i wytycznych GUGIK.

Sprawdzanie rob6t pomiarowych:
- nalery sprawdzt potazenie pkt. gtdbwnych kolektora kanalizaggiekowej
- nalezy sprawdzt¢ wysoka¢ pkt. gtownych kolektora kanalizagjtiekowe;j

6.1.2. Kontrok jakosci robot ziemnych prowadziw oparciu o PN-88/B-04481, PN-68/B-
06050 i BN- 72/8932-01. Wyniki b&dgpomiarow kontrolnych w czasie
wykonywania rob6t ziemnych natevpisywa do:

- dziennika laboratorium Wykonawcy
- dziennika budowy
- protokotéw odbioru robét zanikggych lub ulegajcych zakryciu
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OBMIAR ROBOT
Jednostl obmiaru rob6t ziemnych jest 1m3.
Ogolne zasady obmiaru robot podano w ST S.00.00m@gania Ogolne”

ODBIOR ROBOT
Ogodlne zasady odbioru prac podano w ST S-00.00."#gania Ogdélne” i w
normach wymienionych w punkcie 6.

PODSTAWA PLATNGSCI
Ogodlne zasady ptatdo podano w ST.00.00. ,Wymagania Ogolne”

Cena robdét obejmuje: wykonanie wykepdraz utrzymanie ich w stanie suchym
(odwodnienie), wraz z wykonaniem wszelkich nightoych prac towarzyazych
wynikajacych z specyfiki warunkéw gruntowo-wodnych w obgeawykonywanych
prac oraz wymogow sztuki budowlane;j.

Ptatnéci za m3 nalgy przyjmowa& zgodnie z obmiarem i ocgnakasci robét w
oparciu o wyniki pomiarow i baddaboratoryjnych.

PRZEPISY ZWIAZANE

PN-B-10736 Roboty ziemne. Wykopy otwarte gizewodow wodoaigowych i
kanaligpych. Warunki techniczne wykonania.
PN-88/B-04481 Grunty budowlane. Badarobek gruntu.
BN-77/8931-12 Oznaczenie wskka zagszczenia gruntu.
PN-68/B-06050 Roboty ziemne budowlaiWymagania w zakresie wykonania i
badaniaypodbiorze.
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BUDOWA KANALIZACJI SANITARNEJ W MIEJSCOWO SCI
TURKOWY GMINA PERZOW

SPECYFIKACJA TECHNICZNA

K-03.01.00

ROBOTY MONTA ZOWE



1.

1.1

1.2.

1.3.

38

WSEP

Przedmiot ST

Przedmiotem niniejszej specyfikaeghnicznej wymagania dotygz wykonania i
odbioru kanalizacji sanitarnej grawitacyjnej i #oej, wraz z przykanalikami,
wykonywanej podczas inwestycji , Budowa kanalizagginitarne w miejscovsoi
Turkowy gmina Perzow”

Zakres prac niniejszego etapu dotycmykonania kanalizacji sanitarnej
grawitacyjnej i ttocznej wraz z przykanalikami orgzzepompowny $ciekOw w
miejscowdaci Turkowy .

Zakres stosowania ST
Specyfikacja Techniczna jest stos@vgko dokument przetargowy i kontraktowy
przy zlecaniu i realizacji rob6t wymienionych w pxere 1.1.

Zakres robot obgtych ST

Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji dotygzowadzenia robot w zgaku z
budowg kanalizacji sanitarnej grawitacyjnej wraz z pray8kkami oraz ttocznej
i obejmup:

1.3.1. Kanalizacja sanitarna grawitacyjna

ZESTAWIENIE KANALOW KANALIZACII SANITARNEJ GRAWITACYINE] :

=

W © N o Uu & W N

11.

KANAL K -1 — RURA PVC-U © 200/5,9 mm , L=750mb

KANAL K -2 — RURA PVC-U @ 200/5,9 mm , L=205mb

KANAL K -2.1 — RURA PVC-U © 200/5,9 mm ,L= 35 mb

KANAL K -3 — RURA PVC-U @2 200/5,9 mm, L=361mb

KANAL K -3.1 — RURA PVC-U @2 200/5,9 mm ,L= 45 mb

KANAL K -4 — RURA PVC-U @ 200/5,9 mm, L=345mb

KANAL K -5 — RURA PVC-U @ 200/5,9 mm, L=567 mb

KANAL K -6 — RURA PVC-U @ 200/5,9 mm, L=455mb

KANAL K - 7- RURA PVC-U © 200/5,9 mm, L= 137mb
PRZYKANALIKI - RURA PVC-U @ 160/4,7 mm-L= 768 mb / 111 szt
STUDNIE REWIZYJNE BETONOWE BS 1000 mm — 90 szt

Wiczenie przykanalikow do kanatu grawitacyjnego wydéora pomog trojnikow

@ 200/160 lub bezpednio do studzienek kanalizacyjnych.
Kady przykanalik zakaczy¢ na granicy poses;ji .

UWAGA: OKRBLENIE PRZYKANALIK BADZ PRZYtACZE KANALIZA-
CYJNE DOTYCZY ZAKFSU ROBOT OBHTYCH BUDOWA
POSZCZEGOLNYCH KAMAW GRAWITACYJNYCH
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WYJFIPUACYCH W NINIEJSZEJ SPECYFIKACJI |
NALEY JE TRAKTOWAC JAKO ELEMENT SIECI
KANALIZACYJNEJ — KAALY BOCZNE

1.3.2. Kanalizacja ttoczna

1.4.

ZESTAWIENIE KANALOW KANALIZACII SANITARNE] TtOCZNEJ
1>KANAL TEOCZNY R-1-RURAPEHD @160 mm , L=2172mb
2>KANAL TLOCZNY R-2—-RURAPEHD @90mm , L= 245mb
3>PRZEPOMPOWNIA SIECIOWA P1-@ 2000 mm - 1szt
4>PRZEPOMPOWNIA SIECIOWA P2-©@ 1200 mm - 1szt
Dane przepompowni :
Pompownia P1 Q =8,01/s

H = 10,82 m H20

P = 2x2,2kW

Przyjeto przepompownie Sciekdbw wg programu doboru firmy ,METALCHEM-
WARSZAWA" typu PMS-2x08-80V24-20x44 — karta doboru w zatgczeniu.

Pompownia P2 Q =4,0 /s

H = 3,99 m H20

P= 2x1,1 kW
Przyjeto przepompownie Sciekdbw wg programu doboru firmy ,METALCHEM-
WARSZAWA” typu PMS-2x06-80V14-12x26 — karta doboru w zatgczeniu.

ZBIORCZY ZAKRES ELEMTOW ROBOT :

KANALY K- RURA PVC-U @ 200/5,9 mm, L= 2900 mb
PRZYKANALIKI - RURA PVC-U @ 160/4,7 mm- L= 768 mb / 111 szt
STUDNIE REWIZYINE BETONOWE BS 1000 mm — 90 szt

KANAL TLOCZNY R -1 —RURA PEHD @ 160 mm , L= 2172 mb
KANAL TLOCZNY R-2—RURAPEHD @90 mm , L= 245mb
PRZEPOMPOWNIA SIECIOWA P1-@ 2000 mm - 1szt

PRZEPOMPOWNIA SIECIOWA P2-@ 1200 mm - 1szt

Okreslenia podstawowe

Okredlenia podstawowe w niniejszej ST zgodne z obowgzujacymi odpowiednimi
normami, a w szczegokeoPN-87/B-01070, PN-92/B-10735, PN-92/B-10729 i ST
S-00.00. ,Wymagania Ogolne”.
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Ogolne wymagania dotycgce robot
Wykonawca robot jest odpowiedzialnyaasé ich wykonania oraz za zgodiioz
dokumentagjprojektowy, instrukcjami montau producentow rur, ST i poleceniami
inspektora nadzoru. Ogolne wymaganigyamce robot podano w ST S-00-00.
~Wymagania Ogdlne”.

MATERIALY

Materiaty kanatéw grawitacyjnych: rury kanalizacgj®®CV kanalizacji zewtrznej,
kielichowe z uszczelk klasy S o sztywni@i obwodowej nominalnej min.

8 kN/m2, @ 200 mm, ksztaitki PVC typowe, tego sgmgystemu co rury.

Studnie z elementéw prefabrykowanych betonowych 1@0 mm, 4czone na
uszczelnienie gumowe z gumy syntetycznej, z wiagu cezkiego Studnie z PVC
Materiaty rurocygow ttocznych; rury polietylenowe PE PN10, @ 1@Dimm.

Rury stalowe @ 323/8 mm

Materiaty elementow sieci: rury kanalizacyjne PGy jak wyzej @ 160 mm, ksztattki
PVC.

Kruszywo na podsypki i obsypki.

SPRZET
Wykonawca powinien dysponowaninimalnie nasfpujacym sprztem:

- zuraw budowlany samochodowy osmosci do 6 ton

- koparka i spycharka do robét ziemnych

- sprzt do zagszczania zasypki

- samochdd skrzyniowy 5 — 10 t

- samochdod samowytadowczy 5 do 10t

- samochdd dostawczy do 0,9 t

- maszyna do wieréepoziomych

- automat do zgrzewania doczotowego i elektroopor@neg polietylenowych.

W przypadku wysgtienia wod gruntowych zastosoéva
- zestaw igtofiltrow
- pompowy agregat igtofiltrowy.

TRANSPORT

Rury z PCV, PE

Elementy przewisone w pozycji poziomej natg zabezpieczy przed przesuwaniem
i przetaczaniem w czasie transportu. Przy przewpalezy przestrzegaprzepisow
obowigzujgcych w publicznym transporcie drogowym i kotowym.

Wytadunek rur w wrkach wymaga zycia podnénika widtowego z ptaskimi
widtami lub dzwigu z belky uniemaliwiajaca zaciskanie gizawiesi na wjzce. Nie
wolno stosowé zawiesi z lin metalowych lub dauchéw. Nie dopuszczado
wleczenia wazek rur, jak te i rur w kregach.

Studnie betonowe
Przewaone mog by¢ dowolnymisrodkami transportu z zabezpieczeniem ich przed
mozliwoscig przemieszczaniagpodczas transportu.
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Pojazdy shice do transportu powinny spettiavarunki techniczne wymagane w
ruchu drogowym.

Transport powinien zapewhia

- stabilng¢ pozycji zatadowanych materiatow

- zabezpieczenia palet przed ich uszkodzeniem

- kontrok zatadunku i wytadunku

WYKONANIE ROBOT

Ogodlne wymagania dotygze robot
Ogolne wymagania dotyce robo6t podano w ST S-00.00. ,Wymagania Ogolne”.

Zakres wykonywanych rob6t

Transport i sktadowanie materiatéw przewidzianyshaleniami niniejszej ST do
wykonania robot.
Transport materiatdw opisano w puaktininiejszej ST.
Sktadowanie:

- powierzchnia sktadowania musidptaska, wolna od kamieni i ostrych
przedmiotow

- gdy rury g sktadowane (po rozpakowaniu) w stertach halastosowaboczne
wsporniki, najlepiej drewniane lub wytme drewnem, w maksymalnych

odspach nie wgkszych nk 1,5 m

- gdy nie jest mgiwe podparcie rur na catej diugmo to spodnia warstwa rur
powinna spoczywana drewnianych tatach o szerékominimum 50 mm

- rozstaw osi nie wkszy od 2 m

- W stercie nie powinno siznajdow& wiecej niz 7 warstw, lecz nie waej niz
1,5m

Oznakowanie robo6t prowadzonych w pasigavym.
Oznakowanie robot zgodnie z , Instigkbznakowania robot prowadzonych w pasie
drogowym” oraz projektem ,Organizagcjchu”.

Wykonanie kanatu sanitarnego grawitasyn

5.2.3.1. Kanat sanitarny grawitacyjny
Kanat wykortazgodnie z norm PN-B-10735.

Przewody musgby¢ utozone na rzdach i ze spadkami podanymi na profilakie
mde by zadnych odsepstw. W miejscach przewidzianych projektem wykéna
rury ochronne stalowe.

W przypadku wysipienia okolicznéci nieprzewidzianych, unienitwiajgcych
pota@enie przewodow zgodnie z projektem, aglaiezwtocznie powiadoni
projektanta. Kanaty uktadagodnie z instrukgjmontau i budowy przewodow
kanalizacyjnych, opracowgomrzez producenta rur PCV. Batenia rur wykona
przy gyciu sprztu recznego.

Na calej diugoi projektowane kanaly winny by posadowione na gruntach
piaszczystych luawirowych. Gdy grunt rodzimy jest takiego rodzajodpkanatami
naleey wykona tylko warstwe wyréwnawca grubdgci 10 cm, natomiast gdy
wystepuja grunty spoiste lub nasypowe nalavykona podsypk grubdci 15 cm.
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Materiat na posyplkiie mae zawiera czastek powyej 20 mm i ostrych kamieni.
W gruntach stabych, niesmych wystpujacych do 1 m poriej posadowienia
kanatow, istnigjcy grunt naley wymienic na grunt nény (piasekzwir itp.).
Przewiduje siwykona wymiare gruntu na znacznej diugm kanatu sanitarnego.
Wiazace decyzje podejmuje inspektor nadzoru w porozumieiprojektantem.

Rury musz by¢ uktadane tak, aby podparcie ich byto jednolitery\Rousz by¢
utozone zgodnie z wytyczan tras, na odpowiednich gbokdciach i z
odpowiednimi spadkami. Podczas wykonywania prac omghvczych musi hy
zwrdcona szczegolna uwaga na zabezpieczenie rad fich przemieszczaniemesi
podczas wypetniania wykopoOw, zggczaniu gruntu i przejdzania cezkiego
sprztu wykonawcy.

Obsypka rur musi dywykonana natychmiast po inspekcji i zatwierdzeniu
zakaiczonego posadowienia. Obsypka winna szczelnie wmgdeprzestrzé nad
rurg i naley ja wykonywa warstwami rownolegle po obu bokach rur,zdg
warstwe zagszczajc. Obsypka przewodu musi dyprowadzona ado uzyskania
grubagci warstwy przynajmniej 0,30 m (po zZggczeniu) powsej wierzchu rur.
Materiat stzacy do wykonania obsypki musi speloite same warunki co materiat
do podsypki. Stopiezagszczenia Id_> 0,50 (ok. 95% zmodyfikowanej wéeto
Proctora).

Pod jezdniami roboty wykony§vazgodnie z normp BN-72/8932-01 ,Roboty
drogowe i kolejowe. Roboty ziemne”, uwzdhiajgc takze wymagania zagglcOw
drég.

Tam gdzie wysfpuje woda gruntowa, wykopy winny &ydwodnione, za pomac
agregatu igtofiltrowego. Dopuszcza shny sposob odwodnienia po uzgodnieniu z
inspektorem nadzoru. Rozliczenie rob6t odwodniegiw powykonawcze.

$.3.2. Wykonanie studzienek rewizyjnych.
Studnie projektowagodnie z norm PN-B-10729 i PN-EN 124.
Studzienki betonowe @ 1000 mm halerykona& na uprzednio wzmocnionym
(warstwa tlucznia lubzwiru) dnie wykopu . Studzienki nalg wykonywa w
wykopach szerokoprzestrzennych.
Studzienki z wtazem typucikiego wg PN-87/H-74051/02. Stopnie robocze w
scianie komory roboczej oraz komina wilazowego winhy¢é zamontowane
mijankowo w dwoch rgdach, w odlegtéciach pionowych 0,30 m i odlegiciach
poziomej osi stopy 0,30 m.
Studzienki rewizyjne wykofa jako przeptywowe lub petzeniowe,zwiéczenie
studni wykona z ptyty zelbetowej lub zwzki .

Badanie szczelrdai przewodow grawitacyjnych - prétszczelnéci nalezy wykona

z wyciem wody (metoda ,W” wg PN-EN 1610:2002),

» zaleca si wykonanie wsipnej préby szczelrioi przed wykonaniem obsypki.

Spasrod wymienionych w normie PN-EN 1610:2002 wymiagaa szczegolna uwag
zastuguy:

« odpowiednie przygotowanie odcinka kanahgdaly studzienkami,
* naleey zamkmy¢ wszystkie odgakienia,

* przy badaniu eksfiltracji zwierciadto wody gruntgvp®winno by obnizone o co
najmniej 0,5 m porej dna wykopu,

e przy badaniu na eksfiltragcj poziom zwierciadta wody w studzience ey
potozonej powinien mié rzedng nizszz co najmniej 0,5 m w stosunku docdnej
terenu w miejscu studzienki zsizej; podczas badania na eksfilteacjpo
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ustabilizowaniu g zwierciadta wody w studzienkach, nie powinnad hybytku
wody w studzience pokonej powyej, w czasie:

- 30 minut na odcinku o diugoi do 50 m,
-60 minut na odcinku o diugoi ponad 50 m,

podczas badania na infiltrgapie powinno by naptywu wody do kanatu w czasie
trwania obserwacji, jak przy badaniu na eksfiltgacj

Wyniki préb szczelngci powinny by ujete w protokotach, podpisanych przez
przedstawicieli Wykonawcy i kryniera.

Wykonanie rurogju sanitarnego ttocznego

5.2.4.1. Rurggg sanitarny ttoczny

Ruroag ttoczny naley wykona zgodnie z PN-B-10725 i ON-EN 752.

Proces zgrzewania rur PE musi odigyskaw temperaturach otoczenia paosey

0 C. Nie wolno wykonywé zgrzewania przy wyspowaniu duaej wilgotnaici
powietrza, np. podczas magty.

Wykonanie kalego zgrzewu winno lkyudokumentowane na ,Karcie zgrzewu”,
lokalizacja zgrzewu musi Bynaniesiona na szkicu sieci.

Na catej dlugoi projektowanego ruroggu winien by posadowione na gruntach
piaszczystych luthiwirowych.

Rury musgz by¢ uktadane tak, aby podparcie ich byto jednolite.ryRoa catej
diugcéci powinnyscisle przylegé do podit@a na co najmniej ¥ obwodu.

Rury mugzby¢ utozone zgodnie z wytyczntragy na odpowiednich gbokadsciach i

z odpowiednimi spadkami.

W rodzimych gruntach piaszczystozwirowych pod wszystkimi przewodami
przewidziano warste wyrbwnawca gr. 15 cm z materialu nie zawiefeggo
czastek o wymiarach powgj 20 mm i ostrych kamieni.

W gruntach niesych (torfy, gytie, itp.) zalegagych na gibokasci do 1 m poniej
posadowienia przewodow, naje rozway¢ wymiare gruntu (& do gkbokdsci
zalegania) i zaspienie go przez tagv zwirowo — piaskow (w stosunku 1:0,3)
odpowiednio zagszczom do Id > 0,50. Wiéciwe rozwhgzanie uzgodi
kazdorazowo z inspektorem nadzoru i projektantem.

Przewody musgby¢ utozone na rzdnych oraz przebiegagodnie z projektem.

W przypadku wygtienia okolicznéci nieprzewidzianych, uniembwiajacych
utozenie przewoddéw zgodnie z projektem, @gleniezwtocznie powiadonii
projektanta. Pakzenia rur winny b§ wykonane zgodnie z zaleceniem producenta
rur. Podczas wykonywania prac musi ¢bywrocona szczeg6lna uwaga na
zabezpieczenie rur prze przemieszczeniggrigi podczas wypetniania wykopow,
zag:Szczania gruntu i przejdzania cezkiego sprztu wykonawcy.

Obsypk przewoddw naley wykona natychmiast po wykonaniu mouta rur.
Obsypka winna szczelnie wypettigrzestrzé nad rug i nalery ja wykonywa
warstwami réwnolegle po obu bokach rurzds warstwe zagszczagc. Obsypka
musi by prowadzona ado uzyskania gruldci warstwy, przynajmniej 30 cm (po
zagszczeniu) powsej wierzchu rur. Materiat do obsypki musi speiie@ same
warunki co materiat do podsypki.

Obsypka musi byzag:szczona do 1d>0,50 (ok. 95% zmodyfikowanej was
Proctora). Zasypkwykopu mana wykon& gruntem rodzimym (pod warunkiene
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nie jest to torf i gytia) warstwami 20 cm z jednesaym zagszczeniem. Stopie
zag:szczenia j.w.

Pod jezdniami stopieag:szczenia i roboty ziemne winny bywykonane zgodnie z
normg BN-72/8932-01 ,,Roboty drogowe i kolejowe. Roboigmne”.

Na odcinkach przewodow, gdzie wpsije woda gruntowa, wykopy winny by
odwodnione. Sposb6b odwodnienia jak dla kanatow geawjnych.

Rozliczenie rob6t odwodnieniowychewykonawcze.

5.2.4.2. Préba szczedoo

Proba szczelfw powinna by przeprowadzona zgodnie z wymaganiami PN-B-
10725.
Przy probach szczedoorur cénieniowych naley zachowad nastpujace zasady:
¢ rurociggi dluzsze nk 800 m naley probowa& odcinkami, odpowiednie diugoi
odcinkéw mieszcg sie w granicach 300 do 500 m
¢ luki, trgjniki, zaslepki i zamontowana armatura mys®¢ odkryte podczas proby

¢ proste odcinki ruroggu (miedzy zhczami) powinny by przysypane i
zag:szczone, a proba me st odby najwczdniej w 48 godzin po zasypaniu

¢ maksymalna temperatura wodgmil lub gazoaigu nie mae by wyzsza nk
200C

¢ prébke szczelnéci nalezy przeprowadzi po catkowitym zakfczeniu montau i
wzrokowym sprawdzeniu pgézen

¢ rurocikgg winien by poddany podwiszonemu dénieniu tylko przez czas
wymagany odpowiednimi normami, nie daj niz 24 godziny

¢ po zakaczeniu préby dnienie naley zmniejszd powoli w sposéb
kontrolowany uwaga: po#sze dotyczy jedynie rur PE wodggowych lub
kanalizacji cénieniowej

¢ miejsca odpowietrze musz znajdow& sie we wszystkich najwiszych
miejscach sieci

¢ napetnianie ruroggu musi odbywa sie bardzo powoli w najiszym punkcie
sieci

¢ po catkowitym napetnieniu i odpowietrzeniu rurgg naley pozostawié go na
kilka godzin dla ustabilizowania

¢ po prébie naley calkowicie oprani¢ rurocihg, aby zapobiec ewentualnemu
zamarzngciu wody w rurach.

Wykonanie przeciskéw /przewiertow/

Wciskanie rury ochronnej odbywaza pomog sitownikdw umieszczonych w
wykopie lub szybie roboczym na weoprzejcia. Na przeciwlegtejcianie wykopu
zainstalowa blok oporowy dla op&r podstaw sitownikow. Moc sitownikow
dostosowa do sity tarcia, jak nalezy pokon& w czasie wciskania dla koowej fazy
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pracy tj. dla petnej diugai wciskanej rury.Srednica rury przeciskowej zgodna z
dokumentagj projektows. Rure przewodowy wprowadzé do rury przeciskowej
zabezpieczaf jg w okladziny drewniane lublizgi oraz zabezpieczgg pobczenia
rury przewodowej przed rozsyggiem s¢ zastosowanych pgizen.

KONTROLA JAKOSCI ROBOT
Ogodlne zasady kontroli jakai rob6t podano w ST S-00.00.

Badanie materiatow wytych do budowy kanalizacji sanitarnej.

Badanie to naspuje poprzez porOwnanie cech materiatbw z wymagainia
dokumentacji projektowej, ST i odpowiednich normtemgtowych podanych w pkt.
2 niniejszej ST.

Kontroli jako $ci robét nalezy dokona¢ wg PN-B-10735, 10729, 10735.
Kontrola jaka@ci wykonanych robo6t dotyczy zgodstd wykonania kanalizacji z
dokumentacja projektoyv

OBMIAR ROBOT
Jednostlk obmiaru jest 1 m wykonanego kanatu kanalizacjitaamej i uwzgédnione
elementy sktadowe robdt obmierzane wg pspych jednostek:
m— kanaty i przeciski
szt — studzienki rewizyjne
Ogolne zasady obmiaru rob6t podanevsST S-00-00.

ODBIOR ROBOT
Ogolne zasady odbioru robot podano w ST S-00-00.
Odbioru robét natey dokona zgodnie z PN-B-10735, 10729, 10735.

PODSTAWA PLATNO SCI

Ogolne wymagania dotygee ptatnéci podano w ST S-00.00.

Ptatngci nastpowa beda za: m wykonanego kanatu sanitarnego, sztmykonane]
studzienki, zgodnie z dokumentagprojektows, obmiarem robot, po otrzymaniu
atestow producentéw materiatdw oraz po oceniesgkeykonania robot.

Cena wykonania wymienionych rob6t obejmujeztak

- zakup, transport i sktadowanie materiatow nigittych do wykonania robét,
- 0znakowanie robot prowadzonych w pasie drogowym,

- opfaty za zajcie drog,

- przygotowanie podim,

- wymiare gruntu,

- wykonanie fundamentéw z ustawieniem i rozebranieskdwania,
- wykonanie kanatu kanalizacji sanitarnej

- wykonanie przewodow ttlocznych,

- wykonanie studzienek rewizyjnych i studzienek nagspach,

- wykonanie izolacji studzienek rewizyjnych,

- wykonanie préb szczelsdai,

- wykonanie podsypki, obsypki i jej zgggczenie,

- wykonanie przeciskow i monta rur przewodowych.
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PRZEPISY ZWI AZANE

PN-B-10725 Wodoagi. Przewody zewgirzne. Wymagania i badania.
PN-B-10729 Kanalizacja. Studzienki kanalizacyjne.

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

PN-B-10736 Roboty ziemne. Wykopy otwarte dla przé®we wodociygowych i
kanalizacyjnych. Warunki techniczne wykonania.

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

BN-77/8931-12 Oznaczanie wskaka za@szczenia gruntu.

PN-68/B-06050 Roboty ziemne budowlane. Wymaganiaakresie wykonania i
badania przy odbiorze.

BN-86/8971-08 Prefabrykaty budowlane z betonwgkbetonowe izelbetowe.
BN-62/6738-07 Beton hydrotechniczny.

PN-87/H-74051/02 Wiazy kanatowe klasy B, C, D (whaypu ckzkiego).
PN-64/H-74086 Stopnigeliwne do studzienek kontrolnych.

PN-90/B-14501 Zaprawy budowlane zwykte.

PN-88/B-06250 Beton zwykty.

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

Instrukcja producenta rur PE.
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BUDOWA KANALIZACJI SANITARNEJ W MIEJSCOWO SCI
TURKOWY GMINA PERZOW

SPECYFIKACJA TECHNICZNA

K-04-01.00

PRZEPOMPOWNIE SCIEKOW
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WSTEP

Przedmiot ST

Przedmiotem niniejszej specyfikacji techniczngpg/magania dotycice wykonania

i odbioru przepompownisciekdw, wykonywanych podczas realizacji inwestycji
.Budowa kanalizacji sanitarnej w miejsco$ed Turkowy gmina Perzow”. Zakres
prac niniejszego etapu dotyczy wykonania przeponmp@dsiekdw w miejscoweci
Turkowy

Zakres stosowania ST
Specyfikacja Techniczna jest stosowana jako doktrperetargowy i kontraktowy
przy zlecaniu i realizacji robot wymienionych w pxgre 1.1.

Zakres robot objetych ST

Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji dotygrowadzenia robét w zwgaku

z budowg kanalizacji sanitarnej grawitacyjnej i ttocznegjbbejmup:

- wykonanie przepompowni — przepompowntciekow P-1, P-2, wraz
Zz przyhczem  elektroenergetycznym  kablowym  niskiego  e@pi
I zagospodarowaniem terenu w miejscéavd urkowy .

Przepompownid&ciekow P-1

Przepompowniasciekéw tedzie zlokalizowana w Turkowach , na dziatce nr
297 — pobocze drogi
Widciciel dziatki — Skarb Restwa — Powiatowy Zasz Drog w Kepnie .
Pompownia skladagsiv nastpujacych elementow:
a) obudowa z polimerobetonu, lub z betonu B45 @ 2064 # = 4380 mm,
z ptyta przeciw wyporem, ptgtdenry i pokryws wiazowy .
b) wyposaenie technologiczne:
- pompy wirnikowe -2szt., Q=11,191/s, N=R®,H=8,95m
- przewdd ttoczny PE @ 160 mm
- zawor zwrotny
- zasuwa odcingfa
- rura wentylacyjna z kominkiem 2x @ 110
- drabinka
- pomost serwisowy
- stopa sprggajgca
- prowadnice do pomp
c) wyposaenie elektroenergetyczne i sterownicze, wraz zekatdasilajcym:
- kabel zasilagjcy YAKY , zasilanie nagpi ze zhcza ZK — po stronie inwestora
- zlacze kablowo-pomiarowe ZKw/1L — po stronie inwestora
- skrzynka sterownicza (dostawa z pompaymraz z kablem sterowniczym -—
po stronie wykonawcy robot
- monitoring
d) zagospodarowanie terenu:
- pompownia przejazdowa
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1.3.2. Przepompownidciekéw P-2

Przepompowniaciekow kedzie zlokalizowana w Turkowach , na dziatce nr
181/2 -
Widciciel dziatki — Gmina Perzéw — droga gminna
Pompownia sktadaesiv nas¢pujacych elementow:
e) obudowa z polimerobetonu, lub z betonu B45 @ 1269 # = 2650 mm,
Z ptyta przeciw wyporem, ptgtdenry i pokryws wiazowg
f) wyposaenie technologiczne:
- pompy wirnikowe -2 szt., Q=5581/s,N=%kW,H=6,31m
- przewdd ttoczny PE @ 90 mm
- zawor zwrotny
- zasuwa odcinaga
- rura wentylacyjna z kominkiem 2x @ 110
- drabinka
- pomost serwisowy
- stopa spregajaca
- prowadnice do pomp
g) wyposaenie elektroenergetyczne i sterownicze, wraz zeékaldasilagcym:
- kabel zasilajcy YAKY , zasilanie nagpi ze zhcza ZK — po stronie inwestora
- zlacze kablowo-pomiarowe ZKw/1L — po stronie inwestora
- skrzynka sterownicza (dostawa z pompaymraz z kablem sterowniczym -
po stronie wykonawcy robot
- monitoring
h) zagospodarowanie terenu:
- przepompownia przejazdowa

1.4. Okreslenia podstawowe
Okreslenia podstawowe w niniejsze] S sgodne z obowizujacymi odpowiednimi
normami, a w szczegoélsa PN-87/B-01070, PN-92/B-10735, PN 92/B-10729 i ST
S-00.00 ,Wymagania Ogolne”.

1.5. 0Ogdlne wymagania dotycgce robo6t
Wykonawca robot jest odpowiedzialny za jakach wykonania oraz za zgoditoz
dokumentagj projektows, ST i poleceniami inspektora nadzoru. Ogdélne wyandey
dotyczce robot podano w ST S-00.00 ,Wymagania Ogolne”.

1.5.1. Wymagania odidpie urzdzex technologicznych pompowni, orurowania i armatury
Zbiornik pompowni - ttoczni z polimerobeu lub betonu zbrojonegoB-45.
Rury, ksztaltki, pa€zenia z armatgma kotnierzesruby — wszystko ze stali
kwasoodporne.

1.5.2. Wymagania oddpie zasilania elektroenergetycznego i uktadu staroav
Przepompownietls zasilane w energielektryczn linig kablows nn, wykonan
kablem YAKY. Linia kablowachizie zakaczona ziczem kablowym z cztonem

pomiarowym, w obudowie antykorozyjnej — wykonanexyd zakresu po stronie
inwestora. Instalacje sitowe i sterownicze wykor@azewodami YDY i YKSY,
osprzt szczelny, o stopniu ochrony minimum IP 44.

Sterowanie pomp automatyczne.
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Uktady zasilago-sterugce pompowni montowaw obudowie o stopniu ochrony IP
66, zalecane wykonanie z tworzywa sztucznego, olvadmbezpieczona zamkiem.

2. MATERIALY
Dostawa pompowni ma charakter kompleksow
Obudowa pompowni z polimerobetonu lutbba zbrojonego, pokrywy pompowni z
wtazem ze stali kwasoodpornej OH18N9.
Technologia pompowni — wg projektu technicznegowzgkdnieniem wymagajak
w pkt. 1.5.1. waej.
Instalacje elektroenergetyczne i stelioma— zgodnie z projektem technicznym i
warunkami przyezenia wydanymi przez Zaktad Energetyczny.

3. SPRET
Wykonawca powinien dysponawainimalnie nasfpujagcym sprztem:
- zuraw samochodowy budowlany osnasci do 6 ton
- koparka i spycharka do rob6t ziemnych
- samochdd skrzyniowy 5 - 10 t
- samochdod samowytadowczy do 5 t
- samochdd dostawczy do 0,9 t
- zagszczarka ptytowa

4. TRANSPORT
Przepompownie przexame mog by¢ dowolnym transportem, w opakowaniach
fabrycznych, zaleca girzewozé je w pozycji wbudowania. W czasie transportu
zabezpiecgye przed przesuwaniem i przetaczaniem. Przy przentaley
przestrzegarzepisow obovezujagcych w publicznym transporcie drogowym i
kotowym.

5. WYKONANIE ROBOT

5.1.  Ogolne wymagania dotyaze robdt
Ogolne wymagania dotyce robot podano w ST S-00.00. , Wymagania Ogolne”.

5.2.  Zakres wykonywanych robot

5.2.1. Zakup, transport i skiadowanie materiatowzepridzianych ustaleniami
niniejszej ST do wykonania robot.

Typ i wyposegnie przepompowni przewidzianych do realizacji raalamusz
uzysk& akceptagj inspektora nadzoru.

Transport materialtdw opisano w punkti@niejszej ST.

Sktadowanie — ze wedu na specjalistyczny charakter zasadniczych el&men
technologicznych winny [y spetnione zalecenia producenta doigez warunkow
sktadowania i magazynowania dostaw.

5.2.2. Oznakowanie robot prowadzonygbasie drogowym.

Oznakowanie rob6t zgodnie z ,Instrgk€znakowania robét prowadzonych w pasie
drogowym”. W miejscach, gdzie me zachodzi niebezpieczestwo wypadkdw,
budowe nalezry prowizorycznie ogrodzi od strony ruchu, a na noc dodatkowo
oznaczy swiattami.
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5.2.3. Wykonanie przepompowaiekow.

Przepompownia — wykop szerokoprzestrgewykona& koparky podsebierm.
Wykop utrzyma na czas rob6t w stania suchym.

Ewentualn konieczné¢ wykonania fundamentu dla posadowienia pompowni
uzgodné z projektantem i inspektorem nadzoru.

5.2.4. Monta technologii przepompowni .
Zabudowa przy pomocy wyspecjalizowanej grupy zamm&nej z przepisami BHP i
DTR instalowanych ugdze.

5.2.5. Rozruch mechaniczny i hydrauliczny przepompo
Rozruch mechaniczny — sprawdzanie czyenczczelnéci, draznosci, zamocowania
i dzialania poszczego6lnych maszyn igdzen indywidualnie, zakaczone spisaniem
protokotu.
Rozruch hydrauliczny — po rozruchu mechanicznymzrBech przeprowadzi w
bezpiecznych warunkach sanitarnych tzn. przy zestasiu wody jako medium. W
czasie trwania tej fazy rozruchu sprawdgzczelné¢ i prawidtowaé hydraulicznego
funkcjonowania obiektu i ugdzen.
Gtéwne prace rozruchu hydraulicznego poleges:
- sprawdzenie szczelbd obiektu, szczeln@i przewodow grawitacyjnych i
cisnieniowych oraz armatury przez napetnienie gvod
- sprawdzenie wzajemnego usytuowania obiektow (wysn&wego) oraz
sprawdzenie spadkéw
- oczyszczenie przewodow
- sprawdzenie dziatania poszczegoélnych elementéw, radulacja, usurcie
usterek
- sprawdzenie parametréw pracy adzen przy peinym obgaizeniu wody (czas
pracy uradzen wg DTR lub wg uzgodnienia z inspektorem nadzoru)
- regulacja uktadow sterowania automatycznego
- regulacja armatury
- weryfikacja pracy monitoringu

KONTROLA JAKOSCI ROBOT
Ogodlne zasady kontroli jakoi rob6t podano w ST S-00.00.

Badanie materiatéw wytych do budowy

Badanie to naspuje przez poréwnanie cech materiatdbw z wymaganiami
dokumentacji projektowej, ST i odpowiednich norm temmtowych podanych w
punkcie 2 niniejszej ST.

Kontroli jako $ci robot

Kontrola jakdci wykonanych robdt dotyczy zgodiwd wykonania obiektow i
instalacji z dokumentagjprojektowy oraz sprawdzenie parametrow pracyadezan
pod petnym obegizeniem.

OBMIAR ROBOT
Jednostlk obmiaru § elementy skladowe wyszczegdlnione w wykazie ro@@olne
zasady obmiaru robot podargeve ST S-00.00.
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8. ODBIOR ROBOT
Ogodlne zasady odbioru robot podano w ST S-00.00.
Odbiér robét naley dokond zgodnie z PN-B-10735

9. PODSTAWA PLATNO SCI
Ogodlne zasady dotygee ptatnéci podano w ST S-00.00.
Ptatngci za sztuk wykonanej przepompowni zgodnie z dokumentgmojektowa,
ptatnaici za zagospodarowanie terenu — zater2nu, mb ogrodzei obramowa , po
obmiarze robét, otrzymaniu atestow od producent&@tenetow i uragdzen oraz po
ocenie jakéci wykonania roboét i pomynym przeprowadzeniu rozruchow.

Cena wykonania wymienionych robot obejmujezeak
- zakup, transport i sktadowanie materiatow nigirtych do wykonania robét
- oznakowanie robot prowadzonych w pasie drogowym
- wykonanie wykopoOw i przygotowanie podt
- wykonanie fundamentéw z ustawieniem i rozebranieskdwania
- wykonanie izolacji
- wykonanie préb szczeldoi
- monta kompleksowy pompowni
- wykonanie rozruchu mechanicznego i hydraulicznegogowni

10. PRZEPISY ZWI AZANE

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

PN-B-10729 Kanalizacja. Studzienki kanalizacyjne

PN-EN 752-6 Zewftrzne systemy kanalizacyjne. &z 6: Uklady pompowe.
BN-86/8971-08 Prefabrykaty budowlangetonu. K¢gi betonowe zelbetowe.
BN-62/6738-07 Beton hydrotechniczny

PN-88/B-06250 Beton zwykty.

PN-83/B-02482 Fundamenty budowlanansk¢ pali i fundamentéw polowych.
Instrukcja producenta przepompowni.
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BUDOWA KANALIZACJI SANITARNEJ W MIEJSCOWO SCI
TURKOWY GMINA PERZOW

SPECYFIKACJA TECHNICZNA

K—-05.01.00

SYSTEMY STEROWANIA
PRZEPOMPOWNCIEKOW
MONITORING
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W OFERCIE UWZGL EDNIC SYSTEM STEROWANIA | MONITOROWANIA
PRZEPOMPOWNI SCIEKOW W TRYBIE ON-LINE W OPARCIU O
TRANSMISJE GPRS ZAINSTALOWANYCH NA ISTNIEJ ACYCH
PRZEPOMPOWNIACH

ZAKRES MONITORINGU

1. przepompownia P-1 - Turkowy dz nr 297

2. przepompownia P-2 - Turkowy dz nr 181/2

K-05.01.00-Wymagania dotycace systemu sterowania i monitorowania przepompowni
sciekow w trybie on-line z wykorzystaniem technolo@iGPRS

Obiekt typu przepompownigiekow
1.Specyfikacja techniczna szafy sterowniczej montamej na zewmtrz budynku
1.1 Obudowa

Szafa sterownicza wykonana jest w obudowie metglonalowanej proszkowo lub
poliestrowej o0 wymiarach 600 x 800 x 300 mm lub>x80@0x300 mm. Zapewnia ona stapie
ochrony IP66. Szafa wypagana jest w drzwi wewgirzne przystosowane do moata
aparatury sterowniczej, oraz pynontaows. Wejcie kabli poprzez dtawiki w dolnej egci
szafy. Kable podiczane s do listwy zaciskowej zamocowanej na ptycie maatee]. Szafa
mocowana jest do cokotu metalowego.

1.2 Standardowe wyposzenie szafy sterowniczej
Standardowe wyposganie szafy obejmuje:

- gniazdo agregatu — umiejscowione na bocz
scianie szafy sterowniczej,

- przehcznik rodzaju zasilania (sié€-agregat)

- gniazdo 3x400V AC,

- gniazdo 230V AC,

- gniazdo 24V AC,

- zabezpieczenie przeciw przegowe modutu telemetrycznego (klasa C),

- zabezpieczenie nadmiarowaggowe wszystkich obwodéw odbiorczych,

- wytgczniki silnikowe z wyzwalaczem termicznym i magredektrycznym,

- podwietlane elementy sygnalizacji i sterowania,
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amperomierze do pomiaru pagnie padu,

liczniki czasu pracy pomp,

transformator bezpiecastwa 230V / 24V,

specjalizowany modut telemetrycznyctacy w sobie funkegj sterownika PLC i
modemu GSM/GPRS 2z zainstalowanym oprogramowaniem daoykowanego
sterowania pracprzepompowni i transmiggdanych trybieon-line, w technologii GPRS
z przepompowni do stacji operatorskiej. Struktug@rogramowania wewtrznego
modutu musi zapewnda stworzenie zamkgiej sieci zi@onej z monitorowanych
obiektéw oraz stacji dyspozytorskiej. Wbudowane \wprogramowanie modutu
mechanizmy ochrony muszapewnt odpornd¢ systemu transmisji danych na ataki z
zewnmntrz, co gwarantuje zachowanie poufaioprzesytanych danych

dwa ptywaki do sygnalizacji stanéw alarmowych MAC-3

hydrosonda

styczniki mocy do rozruchu pomp,

czujnik kolejndci faz,

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

specjalizowany modut tadowania akumulatora i sizddji napecia wyjsciowego
przeznaczony do wspoétpracy z modutem telemetrycznym

Zasada dziatania uktadu automatyki szafki i fulkcje realizowane przez

oprogramowanie modutu telemetrycznego

Uktad automatyki szafki wykorzystuje do sterowamieae pomp sygnaty z czujnikOw
ptywakowych (SUCHOBIEG i ALARM) oraz hydrostatyczne

sondy poziomu . Definicja poziomoéw
Wyrézniamy 2 tryby pracy szafy: w komorze
e praca normalna -  sterowanie prac
przepompowni realizowane jest przez sterown
zintegrowany w module telemetrycznym. Poziom ALARM
zalczania i wyhczania pomp zapagiane § w MAX

pamkci nieulotnej sterownika. Do pomiaru poziomt
wykorzystywany jest sygnat analogowy 4-20mA |
sondy hydrostatycznej. Dodatkowo oprogramowan
sterownika analizuje stany logiczne sygnatoy
z czujnikow  ptywakowych  (SUCHOBIEG i
ALARM), jakkolwiek w tym trybie pracy poziom
sciekbw w komorze nie powinien agiat wartaci
powodupcych zadziatanie czujnikow ptywakowych, acwielementy te nie bigr
bezpdrednio udziatu w procesie sterowania.

e praca w trybie awaryjnym — w przypadku awarii sterownika lub uszkodzenia
sondy hydrostatycznej uktad automatyki szafki prage sterowanie prggoomp.
Do zahczania i wyhczania pomp wykorzystywaneg swytacznie sygnaty z
czujnikéw ptywakowych (SUCHOBIEG i ALARM). Poziorgtiekow w komorze
zmienia s¢ zatem pomidzy punktami wyznaczonymi przez ustawienie czujmko
ptywakowych. W trybie pracy awaryjnej ukiad autogkat szafki, w cyklu
pompowania zawsze aakza 2 pompy.

Tryb awaryjny

MIN
SUCH.
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Naprzemienna praca pomp

Elementem odpowiedzialnym za realizaciej funkcji jest sterownik modutu
telemetrycznego. Sterownik analizuje sygnat z hgdnaly i/lub czujnikow ptywakowych i w
kazdym z cykli roboczych zatza pomp, ktéra w poprzednim cyklu nie pracowata. W
przypadku awarii jednej z pomp ngsiije automatyczne wydzenie sterowania prapompy
uszkodzonej i zgtzenie pompy sprawnej.

Réwnolegta praca pomp co zadana ik cykli

Oprogramowanie sterownika modutu telemetrycznegooziwia réwnoczesne
(z przesunjciem 5 sekundowym porudzy pompami) zatzenie 2 pomp, co zadamosé
cykli pracy. Funkcja ta ma na celu zk$zenie dnienia w czsci ttocznej rurocigu
i usunkcie z jegascianek osadow.

Elementem odpowiedzialnym za realizadej funkcji jest oprogramowanie sterownika
modutu telemetrycznego.

Automatyczne zahczenie drugiej pompy w przypadku, gdy naptyw>wydajmsci jedne]
pompy

Jednoczesne zglizenie 2 pomp jest uaktywniane réwnie przypadku, gdy poziom
sciekbw w komorze przekroczy waftozdefiniowan jako ,poziom alarmowy” oraz gdy,
pomimo pracy jednej pompy, poziodtiekdw nie spadnie parej wartgci ,poziom
maksimum” (poziomu za€zania pomp) w ggu zadanego okresu czasu.

Oprogramowanie sterownika modutu telemetrycznegozlimia zatem po zadanym okresie
czasu (typowo 3-5 minut <parametr programowalnyjczenie drugiej pompy w przypadku
gdy, pomimo zajczonej jednej pompy, poziorktiekOw utrzymuje i powyzej poziomu
zalczania MAX, ale poriiej ALARM. Ta funkcja zmniejsza ryzyko przelania abiika, a
dodatkowo umgiwia wyréwnanie czasu pracy pomp. W przypadku, gpydynym
warunkiem zajczenia drugiej pompy jest przekroczenie poziomu R maze wyshpic
zjawisko rownowaenia nagzenia naptywusciekédw z wydajnécia pompy, a zatem poziom
sciekéw kpdzie s¢ utrzymywat pomgdzy MAX, a ALARM, przez dtaszy okres czasu, co
spowoduje wydtaong prac aktualnie zaiczonej pompy.

Zatgczenie pompy lub pomp po uptywie zadanego okresuas. Funkcja tzw. zalegania
medium

Kolejng funkcjg realizowana przez oprogramowanie sterownika jesbraatyczne
zalczanie pompy lub 2 pomp po uptywie zadanego okozsisu (standardowo 3 godziny),
pomimo ze poziom sciekbw w komorze nie oggngt jeszcze wartéci okreslanej jako
.p0ziom maksimum?”. Zapobiega to zalegariiciekbw w komorze i ich ,zagniwaniu” na
obiektach o malej szybkoi naptywu. Funkcja ta ufatwia proces neutralizagdunku
sciekéw doptywajcych do oczyszczalni.

Automatyczne przehczanie pomedzy zalczonymi pompami

Kolejng przydata funkcja realizowana przez oprogramowanie sterownika jest
automatyczne przgtzanie pomidzy pompami podczas ich pracy, co zapewnia rOwnaraie
zuzycie pomp. Typowym przykiadem wykorzystanie tej Kajn jest wczeéniej opisywany
przypadek, gdy nagpito zahczenie pompy po przekroczeniu poziomu MAX, jednanpa
pracuje, ale naptywéciekOw jest rownowzony przez wydajn& pompy. Zatem poziom
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sciekbébw utrzymuje si w przedziale pomdzy MIN, a MAX. Zatemzaden warunek na
przehczenie na drug pomg lub zahczenie drugiej pompy nie wygli, co mae
doprowadzt do sytuacji,ze aktualnie zaltzona pompa duizie w sposob nieprzerwany
pracowata przez kilka lub nawet w skrajnym przypadélkangcie godzin. W efekcie
wystgpi zjawisko nierownomiernego zywania pomp. W celu wyeliminowania tego zjawiska
oprogramowanie sterownika posiada dodatkofunkcje dynamicznej zmiany aktualnie
zalhczonej pompy, po uptywie zadanego okresu czasuo\tgp 20 minut). Dziki
zastosowaniu tej funkcji zapewnione jest rownoneezzycie pomp. Funkcja ta ma istotne
zastosowanie w przypadku, gdy nie 2zna jednoczéie zahczy¢ 2 pomp z uwagi na zbyt
maty przydziat mocy. Wowczas w przypadku, gdy aktiga zahczona pompa ulegnie
»Zapchaniu” po zaprogramowanym okresie czasuwgpaptzehczenie na spravrpompg.

Podfgczanie do portu zewrtrznego modutu telemetrycznego urgdzen dodatkowych
typu przeptywomierz elektromagnetyczny lub licznikenergii elektrycznej

Oprogramowanie sterownika, wykorzysijtjjego zasoby, tj. dodatkowy port do
komunikacji cyfrowej RS23/485 musi umdiwia¢ odczyt parametréw np. przeptywomierza
elektromagnetycznego, licznika energii elektrycziap dodatkowego modutu W]
analogowych.

Transmisja danych w trybie on-line z przepompowni @ stacji dyspozytorskiej z
wykorzystaniem technologii GPRS

Elementem odpowiedzialnym za transmispganych pomidzy monitorowan
przepompowny, a stacj dyspozytorsk jest modem pracggy w trybie GPRS. Prawidtowy
przebieg procesu wymiany danych nadzoruje oprognanie sterownika oraz modemu
GSM/GPRS. Realizowany jest algorytm transmisji zdaiowe] gwarantypy przestanie
informacji o wysgpieniu zdarzenia do stacji dyspozytorskiej z opéniem nie
przekraczajcym 15 sekund.

Wybor rodzaju zasilania (podfaczenie agregatu)

Podstawowym uktadem pracy rozdzielnicy jest praca zasilaniem z sieci
energetycznej w uktadzie TN-C-S. W przypadku braasilania podstawowego istnieje
mozliwos¢ przehczenia rozdzielnicy na pracz zasilaniem awaryjnym. Rozdzielnica
przystosowana jest do pracy z agregata@iworczego jako alternatywnegoidta zasilania.
Do podjczenia agregatu sty wtyczka odbiornikowa zainstalowana s@ance bocznej szafy
sterowniczej. Przetzenie zasilania nagtuje poprzez prze¢znik WSA o pozycjach 1 - O -
2.

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

Uktad kontroli kolejno $ci i zaniku faz

W celu ustalenia wkziwego kierunku wirowania pomp oraz zabezpieczgruep
przed zanikiem fazy zastosowano uktad kontroli kaléi faz CKF. CKF po wykryciu
nieprawidtowdci w uktadzie zasilania, poprzez rozwarcie stykuawadza blokagl uktadu
sterowania. Blokada jest aktywna wzBgm trybie pracy — zaréwno automatycznym jak
i recznym. Sygnalizacja diodowa na CKF:

¢ dioda czerwona — nieprawidtowa kolejddaz,
¢ dioda zielona — prawidtowa kolejsiofaz,
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Sygnalizacja optyczno-akustyczna.

Do sygnalizacji optyczno-akustycznej wykorzystarygralizator SOA w
obudowie metalowej z kloszem zabezpiegz@n przed uderzeniem. Moczwlickowa
115dB, sygnalizacja optyczna swiatto pulsugce. Wysterowanie SOA nagplje poprzez
sterownik po stwierdzeniu stanéw alarmowych. Steshml&o nasipujace stany alarmowe
przewidziane do sygnalizacji optyczno — akustycznej

* zadziatanie termika pompy 1

* zadziatanie termika pompy 2

* Drak zasilania systemu (sygnat z czujnika CKF)

* wilamanie do szafki

* biad sekwencji czujnikow
Skasowanie alarmu napuje przez wainiccie przycisku P.KAS. na drzwiach wewgtrenych
szafy sterowniczej lub po uptywie czasu zadanegezuytkownika.

1.4 Kontrola temperatury wewnatrz szafy sterowniczej

Rozdzielnica posiada wewtnzny ukiad grzewczy w postaci grzatki elektryczmej
regulatora temperatury TH, utrzymaym zadaa temperatuf wewrgtrz na poziomie
dodatnim. Obwoéd zabezpieczony jest #eginikiem nadmiarowo-gdowym 0
charakterystyce C3A.

1.5 Samoczynne startowanie w przypadku zaniku i pomgtu zasilania

Funkcja aktywna tylko w trybie automatycznym. Eé&mtem odpowiedzialnym za
realizacg tej funkciji jest sterownik modutu telemetrycznego.

1.6 Wybdr trybu pracy

Praca pomp m@ odbywa si¢ w trzech trybach:

AUTO - cykl pracy automatycznej realizowanej przearownik,

REKA — cykl pracy ze sterowaniemaznym,

0 — catkowite wydczenie sterowania pomp
Wybor sposobu pracy wykonujeesta pomog przehcznikow S1— S2— osobno dlazkij z
pomp.

1.7 Sygnalizacja poziomuciekow

Zaréwno program sterownika jak i szafa sterownicwaazliwiajg wybor dwoch
wariantow pobierania informacji o poziomieiekoéw w zbiorniku przepompowni:

e wariant | — hydrosonda + dwa ptywaki alarmowe. tnfacja o poziomigciekOw
jest otrzymywana po analizie sygnatu analogowego2® mA z hydrosondy przez
sterownik. Poziom sygnatu odpowiaglay poziomom MAX i MIN analizowany jest
przez program sterownika. Standardowe wykorzystie sondy SG-25S firmy
APLISENS. Sygnat dla poziomow SUCHOBIEG i ALARM pymywany jest z
ptywakoéw zamocowanych tak by zwarcie stykow ptywakéygnalizowato stan
alarmowy
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* wariant Il — cztery ptywaki. Sygnat pozionduiekdw otrzymywany jest z ptywakow
zawieszonych tak by zwarcie stykdw sygnalizowatostpienie okrélonego
poziomusciekow.

e wariant lll — tylko sonda hydrostatyczna bez czkgmv ptywakowych W tym
przypadku wystpienie awarii sterownika lub uszkodzenie sondy pawye, ze
szafka nie realizuje algorytmu sterowania pompami.

1.8 Liczniki czasu pracy pomp

Liczniki czasu pracy pomp umieszczong Ba drzwiach wewgtrznych szafy
sterowniczej. Czas pracy pomp dmyetlany jest w petnych godzinach. Dodatkowo czasp
pomp zliczany jest w rejestrach westirznych sterownika.

1.9 Odczyt natzenia pradu pobieranego przez pompy

Do odczytu natzenia pgdu zainstalowano analogowe amperomierze, zamoconene
drzwiach wewntrznych rozdzielnicy. Odczyt pdu wykonywany jest bezgrednio na jednej
z faz zasilania silnika pompy. Jako opcja w szaferowniczej montowany jest modut do
pomiaru pgdu pomp o zakresie 20/30/50A AC (wybor zakresu tpczaikiem na obudowie
modutu) generucy pradowy sygnat wyciowy o zakresie 4-20mA proporcjonalny do
wartasci skutecznej mierzonegogaiu.

1.10 Wizualizacja bezpérednia pracy przepompowni

Aparatura sterownicza umieszczona na drzwiach wewamych umaliwia okreslenie

aktualnego stanu pracy przepompowni. Opis zdamezliwych do odczytania:

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

- zatrzymanie pompy 1 - pé&dietlony przycisk STOP pompy 1, brak wskazanie na
amperomierzu pompy 1,

- awaria pompy 1 — nie pédietlone przyciski: START, STOP pompy 1, aktywna
sygnalizacja optyczno — akustyczna, p@tlony przycisk P.KAS. brak wskazu
na amperomierzu,

- praca pompy 2— pddietlony przycisk START pompy 2, wskaz na amperomie
pompy 2,

- zatrzymanie pompy 2 - pé&dietlony przycisk STOP pompy 1, brak wskazza
amperomierzu pompy 2,

- awaria pompy 2 — nie pé&dietlony przycisk START, STOP pompy 2, aktywna
sygnalizacja optyczno — akustyczna, peetlony przycisk P.KAS., brak wskaza
na amperomierzu,

- wystpienie zdarzenia alarmowego — aktywna sygnalizagjgczno — akustyczna,
podswietlony przycisk P.KAS.,

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

1.11. Zabezpieczenie przeciwporgniowe

Zabezpieczenie przeciwpaeniowe zrealizowane jest przez samoczynne, szybkie
wytaczenie zasilania w nieprzekraczalnym czasie 0,4 zgddnie z norm PN-92/E-05009.
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Skuteczné¢ ochrony przeciwpotaniowej powinna b§ sprawdzana co najmniej raz w roku.
Wytacznik r&nicowo-pgdowy raz w miegicu haley przetestowa

1.12. Zabezpieczenie przegzeniowe i zwarciowe

Obwody odbiorcze zabezpieczone wytacznikami nadmiarowo-gdowymi typ
C60N o charakterystyce B i C.
Wykaz zabezpiecze
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 grzaiki,
F6 - C60N B16A 1P — zabezpieczenie gniazda 230V.
Zabezpieczenie transformatora zamontowane jestrpois pierwotnej.
Silniki  pomp zabezpieczone g swytgcznikami  silnikowymi WS1,WS2 GV3-ME63 o
pradzie nastawy 8-12A. Wyetzniki silnikowe posiadajnastpujace uktady zabezpieciae
- wyzwalacz zwarciowy ustawiony na state;
- nastawiony wyzwalacz termiczny (0,6-1,1 x In);
- zadziatanie wydcznika powoduje jednoczesne aghte 3 faz.

1.13 Zabezpieczenie przeciwprzegtiowe

Zabezpieczenie przeciw przepiowe chroni przed skutkami przepi
atmosferycznych igczeniowych indukowanych w sieci zasilegj. Zastosowano ogranicznik
przepe¢ (OP) klasy C. Znamionowy g wytadowczy ogranicznika wynosi 15KA.
Ogranicznik nie wymaga dodatkowego zabezpieczenia.

1.14 Rozruch pomp

Dla pomp do mocy 3,0 kW zastosowano rozruch haedai. Elementem
zalczapcym g styczniki (np. Q1 i Q2). Pompy zabezpieczogevgtacznikami silnikowymi
o parametrach dobranych tak, byainea byta nastawa gdu wylcznika na poziomie 1,1xIn
(In-prad nominalny pompy). W celu ochrony pomp przed pnma& suchobiegu zastosowano
czujnik ptywakowy, zamocowany na odpowiednim pozie, ktory przy niskim poziomie
sciekébw rozhcza obwody sterowania pomp.

1.15. ALGORYTM DZIALANIA

Regulatory pltywakowe oraz poziomy uzyskane z hyalndy rozmieszczone gsw
przepompowni w nagbujaCy sposob:
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ALARM{--

MAX

MIN

SUCHOBIEG

UWAGA!!

W wersji z hydrosonda poziomy MAX i MIN okre §lane 93 przez analiz sygnatu 4 — 20
mA z hydrosondy w sterowniku

Warunki pracy normalnej:

Ptywaki R1 — R4 w dole — wytzona praca pomp.
1. Wzrost poziomgciekow w zbiorniku:
Ptywak R1 w goOrze i poziondciekbw okrdélony pomedzy poziomem MIN i
MAX, R4 w dole — pompy nie pracujgotowe do pracy).
2. Dalszy wzrost poziomiciekow w zbiorniku:
Plywak R1 w goérze, poziondciekow powyej poziomu MAX, R4 w dole —
zalkczenie pierwszej pompy (P1 pracuje).
3. Obnienie poziomuciekow:
Ptywak R1 w gérze, poziorsciekbw pomedzy poziomem MIN i MAX, R4 w
dole — pompa P1 nadal pracuje.
4. Dalsze obmianie poziomuciekow:
Plywak R1 w goérze, poziostiekow ponikej poziomu MIN wyhczenie pracugcej
pompy P1.
5. Nast¢pny cykl (wg punktow 1, 2, 3, 4) uruchamia pgmp2 (wczéniej nie
pracujca) — praca naprzemienna pomp.
Sytuacja awaryjna:
W przypadku awarii jednej z pomp lub jej toru zagidego, druga pompa pracuje
kazdorazowo po podniesieniuggdoziomusciekOw w zbiorniku (wg. punktu 1, 2, 3, 4)

2. Specyfikacja modutu telemetrycznego zainstalowago w szafie sterowniczej

Modut telemetryczny musi kdywyposaony w modem GSM z funkgjtransmisji danych w
trybie GPRS oraz sterownik PLC umnliszviajacy realizacje funkcji sterowania peac
przepompowngciekow.
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Minimalne zasoby weégiowe sterownika:

* 13 wep¢ dwustanowych (detekcja sygnatow weepwych)

» 3 wyjscia dwustanowe (sterowanie pompami oraz sygnalizgutlyczno-akustyczy)

2 izolowane galwanicznie waia analogowe (zakres 4-20mA) umiwiajace
podiczenie sygnaly z sondy hydrostatycznej i innegogdmenia pomiarowego
(pomiar padu, cénienia, itp.)

* port do komunikacji cyfrowe] (standard RS232 lub BySumazliwiajacy lokalny
odczyt stanu rejestrow sterownika, zngigmogramu, itd.

» dodatkowy, izolowany galwanicznie port do komunjkazyfrowej, pracujcy w
standardzie fizycznym EIA-RS4232/485 w oparciu ootgkét Modus RTU
umazliwiajagcy  podhczenie  zewetrznego  urzdzenia  pomiarowego,  np.
przeptywomierz elektromagnetyczny lub licznik enieetektrycznej, itp.

* wbudowany zegar czasu rzeczywistego

Modut telemetryczny musi gy ponadto wyposeny w gniazdo do karty SIM.
Oprogramowanie modutu musi gwarantéwszybkie zalogowanie i utrzymanie stabilnego
stanu zalogowania do dedykowanego APN wraz z méxnimami ochrony przed dagiem
0s6b niepowotanych. Modut telemetryczny musi pogiada ptycie czotowej obudowy
wskazniki zalogowania do sieci GSM , pracy w trybie GPR®&z poziomu sygnatu
wybranego operatora telefonii komorkowe.

3. Specyfikacja systemu sterowania i monitorowanigracy przepompowni sciekdw w
trybie on-line z wykorzystaniem technologii GPRS

System sterowania i monitorowania przepompowgiekéw musi realizowa nastpujace
funkcje:

* ciagta analiza stanu sterowanych i monitorowanych goegowni w trybie on-line z
wykorzystaniem technologii GPRS. Maksymalne Zapénie w transferze
danych pomidzy obiektem, a stagcjdyspozytorsk nie mae przekroczg 10 sekund.
Dane wchodzce do systemu mugby¢ znakowane stemplem czasowym pobranym z
Zzegara czasu rzeczywistego w sterowniku.

e wizualna prezentacja aktualnego statusu przepomipostany sygnatéw
dwustanowych, analogowych oraz dodatkowychadeem podhczonych do portu
RS232/485

» generowanie krzywych zmian poziomigiekbw w komorze, co zadanzmiarg
poziomu i opcjonalnie warfai pradu pomp. Probkowanie krzywej poziomu, a zatem
i generowanie do systemu informacji o przyie sciekbw musi by dopasowane do
dynamiki procesu. Proces probkowani must lmapewné doktadne odwzorowanie
Zmian poziomu.
Pod krzyws zmian pozioméw nalgy przedstawd cykle pracy pomp. Wymagana jest
mozliwos¢ powigkszania wybranego fragmentu wykresu oraz prezemtagyykresie
znacznikbéw zdarzezachodacych na obiekcie, jak i pelnego statusu obiaktu
kazdego analizowanego zdarzenia.

e analiza czasu pracy pomp orazsdozahczer w cyklu godzinowym , dobowym i
mieskcznym

e analiza wszystkich zdarze zachodzcych na monitorowanym obiekcie
z dostpem do danych archiwalnych bez ograniceeasowych (funkcja tzw. czarnej
skrzynki)
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zdalne sterowanie pragrzepompowni, tj. zdalne zazanie lub blokowanie pracy
pomp, generowanie zdarzeniazaanie, maliwos¢ zdalnego ,odstawienia” pompy
w przypadku wysipienia awarii

raportowanie stopnia wykorzystania pakietu na trasge GPRS przypisanego do
karty SIM oraz iléci wylogowar modutu z trybu GPRS

mozliwos¢ tworzenia kont z prawami degiu dla operatorow systemu, w celu
uzyskania petnej identyfikacji podejmowanych dziata

mieskczny koszt optat ponoszonych z tytutu transmispydd w trybie GPRS dla
jednej przepompowni nie me przekracza20,- zt netto

mieskczny koszt optat ponoszonych z tytutu transmispydd w trybie GPRS dla
jednej stacji dyspozytorskiej nie mprzekracza30,- zt netto

z uwagi na bezpiecastwo danych nale/ je przechowywé na dysku twardym
dedykowanego celom wizualizacji komputera zlokalilaoego na terenie
dyspozytorni. Nie dopuszcza ¢si przechowywania danych na serwerach
zewretrznych, tzw. hostingowych.

gromadzone w bazie dane magday¢ regularnie archiwizowane na dodatkowym
nosniku. Proces archiwizacji danych nie powinien wyiadodatkowych dzialaze
strony operatora — petna automatyzacja procesu.

Z uwagi na niezawod®é pracy systemu i zapewnieniggiosci transferu danych nie
dopuszcza gi wykorzystania publicznych APN-6w. Nale wykorzysta
dedykowany, stabilny APN.

mozliwos¢  dystrybucji  zarejestrowanych danych w sieci wetnanej firmy
(Intranecie) oraz nayczenie Wytkownika przez Internet z zapewnieniem pogtno
dostpu do danych tylko dla uprawnionych osdb.

w skiad systemu powinny wchodzi dodatkowe programy namdziowe
umazliwiajgce sprawdzanie integralém bazy danych, eksport danych do pliku z
wybranego przedzialu czasu, #Aiwos$¢ sprawdzenia bigcej oraz archiwalnej
konfiguracji obiektu —sledzenie historii zmian parametrow obiektu. Dodat&o
uprawniony administrator systemu musi zéstgyposaony w dedykowany program
do zdalnej (z poziomu stacji dyspozytorskiej i waopu o technologi GPRS)
konfiguracji parametrow obiektowych modutu telemesnego, co znagzo
zredukuje czas niegbiny na zargdzanie monitorowanymi obiektami.

system wraz z programami dodatkowymi musi¢ byabezpieczony przed
nieuprawnionym uruchomieniem przy pomocy specjabneg klucza
zabezpieczafego, podiczanego do portu USB komputera z zainstalowanym
systemem

dostawca systemu zobaazije s¢ bezptatnej jego aktualizacji minimum 3 razy w
roku. Kazda aktualizacja musi zghsza funkcjonalnd¢ systemu. Wytkownik
systemu nabywa system z tzw. licenisgz limitu czasowego.

Opracowat :



