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= 1. Celizakres projektu
1.1. Przedmiot opracowania

Przedmiotem opracowania jest projekt automatycznego systemu nawadniania zlokalizowanego
na terenie Parku 700-lecia w Nakle nad Notecig zlokalizowanego na dziatce nr 2128/1.

Laczna powierzchnia dziatki wynosi okoto 1,5 ha.

1.2. Podstawg prawna opracowania

Podstawg opracowania projektu systemu nawadniania jest zlecenie od Gminy Naklo nad Notecig
na podstawie umowy 271/2020r. z dnia 29.06.2020r

1.3. Podstawy wykonania projektu

Projekt nasadzen

Dokumentacje przekazane przez Zleceniodawce dla potrzeb projektu:
Plan Zagospodarowania Terenu w skali 1:500

Uzgodnienia biezace ze zleceniodawca

1.4. Wytyczne dotyczgce projektu automatycznego systemu nawadniania

a) nalezy uwzgledni¢ nawadnianie zaktadanych terenow zieleni przy nast¢pujacych zatozeniach:
- trawniki - nawadnianie za pomocg wynurzalnych zraszaczy,

- ro$liny bylinowe i krzewy - nawadnianie poprzez system wezy kroplujacych,

- drzewa starsze - powierzchni¢ nawadniania nalezy poming¢ w promieniu ok. 2 m od pni drzew,

- drzewa nowo posadzone na trawnikach - system zraszaczy powinien obejmowac¢ swoim
skrajnym zasiegiem okolice umiejscowienia drzewa, ale instalacja nie moze si¢ znajdowac blizej
niz Sm od pnia drzewa.

b) system automatyki nawadniania zieleni powinien si¢ sktadac¢ z:

- podziemnego uktadu rur doprowadzajacych wodg¢ do zraszaczy i linii kroplujacych wraz

z wydzielonym uktadem pomiarowym za zuzytg wode

- odpowiednio dobranych i rozmieszczonych zraszaczy,

- elektrozawordw sterujgcych praca poszczegolnych sekcji uktadu,

- ziemnych kabli elektrycznych zasilajacych elektrozawory,

- sterownika elektronicznego ze sterowaniem stacjonarnym i bezprzewodowym

- czujnika wilgotnosci gleby oraz czujnika deszczu.

c) parametry stosowanych materiatow:

Wszystkie wskazane w dokumentacji projektowej znaki towarowe, patenty lub, materiaty (wyroby)
i urzgdzenia nalezy rozumieé jako okreslenie wymaganych parametrow technicznych Ilub
standardow jakoSciowych. Oznacza to, ze zgodnie z art. 29 ustawy, w odniesieniu do materiatow
(wyrobow) i urzqdzen wskazanych z nazwy zamawiajgcy dopuszcza zastosowanie materiatow
(wyrobow) i urzqdzen rownowaznych, tj. o jakosci nie gorszej niz opisana w dokumentacji
projektowej oraz Specyfikacji Technicznej Wykonania Odbioru Robot Budowlanych.

1.5. Zrédlo wody

Woda do systemu nawadnia bedzie pobierana z istniejacej sieci wodociggowej zasilajacej
fontanne w parku 700-lecia. W tym celu nalezy wlaczy¢ si¢ z nowg projektowang rurg PEHD @ 50mm
do istniejacej studni a nastgpnie drugi koniec rurociggu wprowadzi¢ do nowo projektowanej studni
wodomierzowej DN 1500mm, H=2,5m.

Wykonawca przed przystapieniem do robdt musi uzyskac wszelkie niezbedne uzgodnienia oraz
pozwolenia administracyjne na wykonanie studni wodomierzowej oraz catego systemu nawadniania.



1.6. ZaloZenia projektowe automatycznego systemu nawadniania

Projektowany automatyczny system nawadniania obejmuje teren o powierzchni 15218,41m? na
terenie Parku 700-lecia w Nakle nad Notecig. Zadaniem projektowanego systemu nawadniania bedzie
utrzymanie optymalnej wilgotno$ci gleby w okresie wegetacji na projektowanym terenie. Do
nawadniania trawnikow przyjeto zraszacze wynurzalne natomiast ro§liny posadzone w rabatach bgda
nawadnianie za pomocg linii kroplujacych z kompensacja cisnienia PC2-16mm/33cm/1,61ph.

Zasilanie systemu nawadniania odbywac si¢ z sieci wodociggowej zasilajacej istniejacg fontanne
w tym celu nalezy podiaczy¢ system nawadniania do istniejacej studni wskazanej na PZT a nast¢pnie
utozy¢ rurocigg PE 50mm do projektowanej studni wodomierzowej DN 1500mm, H=2,5m.

Uktad sterowania system nawadniania zostanie zamontowany w szafce z fundament przy studni
wodomierzowe;j.

1.7. Obliczenia dawek wody dla automatycznego systemu nawadniania

Ewapotranspiracja okresla catoksztalt proceséw zwigzanych z odplywem do atmosfery wody
parujacej z powierzchni gleby (ewaporacja) pokrytej roslinnoscig (transpiracja). Na wielkos¢
ewapotranspiracji wptywaja czynniki meteorologiczne (m.in. temperatura i wilgotnos¢ powietrza,
radiacja sloneczna, predkos¢ wiatru), glebowe (m.in. sktad mechaniczny, wilgotno$¢) oraz roslinne
(m.in. gatunek, faza rozwojowa, zwartos¢ tanu).

Rzeczywista warto$¢ ewapotranspiracji (dla danej rosliny uprawnej) szacuje si¢ poprzez pomiar
tzw. ewapotranspiracji wskaznikowej (ETo), ktora okresla zdolno$¢ atmosfery do wywolania
parowania wody z powierzchni pokrytej ro$linami niezaleznie od ich rodzaju i poziomu uwilgotnienia
gleby. Oddziatywanie szaty ros$linnej na proces parowania jest okreslane za pomocag tzw.
wspotczynnikdw roslinnych (k). Warto$¢ tych wspotezynnikow jest charakterystyczna dla okre§lonego
gatunku 1 zmienia si¢ w poszczegolnych fazach rozwojowych ros§liny w okresie wegetacyjnym. Do
wyznaczania wielko$ci ewapotranspiracji wskaznikowej opracowano szereg modeli matematycznych
(np. wzor Grabarczyka, Hargreavesa, Penmana-Monteitha). Rozwdj elektroniki pozwolit na
wprowadzenie do praktyki stacji meteorologicznych, ktére automatycznie obliczaja wartos¢ ETo na
podstawie mierzonych parametrow meteorologicznych. Ewapotranspiracj¢ rzeczywistg (aktualng)
danego gatunku ro$liny uprawnej rosngcej w warunkach optymalnego zaopatrzenia w wode (Ec)
oblicza si¢ mnozac warto$¢ ewapotranspiracji wskaznikowej (ETo) przez wspotczynnik roslinny (k).
Przyjmuje si¢, ze w warunkach polski Eto wynosi od 1 do 7mm/dob¢ w zalezno$ci od warunkow
atmosferycznych w ciggu dnia.

Tabela Nr 1. Wartos¢ Ewapotranspiracji wskaznikowej (Eto) dla trawnika. Dane zarejestrowane

przez stacje meteorologiczng w Bydgoszczy.
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Dane wyjsciowe:

Powierzchnia nawadniania =15218,41m?

Dawka wody brutto dzienna =5mm/m?

Dawka wody ze zraszacza na 1h =10mm

Wydatek wody ze zraszacza turbinowego dochodzi do 10401/h przy ci$nieniu 4,0bara na zraszaczu dla
dyszy 4,0mm

Na catlym obiekcie zaprojektowano lacznie 264 zraszacze. Caly obiekt zostat podzielony na 29
sekcji zraszajacych przy zatozeniu, ze wydatek wody na poszczegolnych sekcjach bedzie wynosit od
2,27m%h do 5,50m*/h.

Na podstawie danych zawartych w tabeli Nr 1 dzienna dawka wody dla trawnika w okresie
wegetacji dochodzi do 6,88mm/m? przyjeto dawke usredniong czyli Smm/m?/dobe. Dawka wody dla
zraszaczy rozmieszczonych w uktadzie prostokatnym wynosi 1 5mm/m?/h, aby uzyskaé pozadany opad
poszczegdlna sekcja musi pracowac 20 minut w ciggu doby.

1.8. Zalecenia dotyczqce stosowania systemu nawadniania

Zadaniem zaprojektowanej instalacji nawadniajacej jest pokrycie zapotrzebowania istniejacej
zieleni na wodg przy uwzglednieniu nizej opisanych warunkow:
a/ Zatozenia dotyczace podioza:

W zwiazku z przeprowadzonymi pracami ogrodniczymi i cz¢sciowa zmiang profilu gleby na
glebokosci do 30 cm w obrebie trawnikow zaktada si¢ charakterystyke gruntu jak dla gleby
piaszczysto-gliniaste;.

b/ Zapotrzebowanie na wode nawierzchni trawiastej:

Zapotrzebowanie dojrzatego trawnika na wode¢ uwarunkowane jest miedzy innymi: stopniem
naslonecznienia, temperaturg, rodzajem podioza i porg roku (najwieksze zapotrzebowanie trawnika na
wode jest w okresie intensywnego wzrostu. Ksztattuje si¢ ono w granicach od 0,5 do 7 litréw na 1m?.
Zraszacze zastosowane w projekcie dostosowane sg do potrzeb nawadniania powierzchni trawiastych
1 spelniajg wymagania tego rodzaju roslinno$ci w zakresie zapotrzebowania na wodg¢. Regulujac czas
pracy zraszaczy przy zalozonych w projekcie typach glowic deszczujacych nalezy uwzglednié
powyzsze warunki.

Regulacja intensywnos$ci nawodnienia dla danego terenu jest procesem intuicyjnym
1 w poczatkowej fazie pracochtonnym, gdyz polega na obserwacjach, w jaki sposob dane podioze
wchtania wode 1 jak dlugo ja zatrzymuje. W przypadku opadow praca zraszaczy dodatkowo
regulowana jest czujnikiem wilgotnosci gleby. Stopien wilgotnosci podtoza mozna oceni¢ na
podstawie badania gleby w kilku miejscach rownomiernie na catej powierzchni/ np. poprzez przecigcie
1 delikatne rozsuni¢cie szpadlem trawnika na giebokos¢ ok.15cm. Jesli do glebokosci ok. 3 cm podtoze
jest przesuszone — trawnik wymaga podlania. Korzystniejsze jest podanie wigkszej jednorazowe;j
dawki, niz czeste a krotkie podlewanie. Ustawiajgc czas pracy zraszaczy nalezy przez poczatkowy
okres obserwowaé, po jakim czasie podtoze zaczyna przesychaé. Zraszanie nalezy ustawi¢ w taki
sposoOb, aby podloze byto stale umiarkowanie wilgotne (po roztarciu w palcach zostawiato $lad, ale nie
rozmazywalo si¢) do glebokosci ok. 10-15cm. Jesli pomiedzy cyklami pracy zraszaczy podioze
wyraznie przesycha nalezy stopniowo zwigksza¢ czas pracy zraszaczy, az do osiggnigcia optymalnej
dawki dla danego trawnika. Analogicznie w przypadku, kiedy podtoze jest zbyt wilgotne ("przelanie"
trawnika jest rownie niekorzystne, co przesuszenie) - nalezy stopniowo skraca¢ czas pracy zraszaczy,
az do osiagnigcia optymalnego uwilgocenia podtoza. Zaktadajac nocng prace zraszaczy - proby nalezy
przeprowadza¢ w porze popotudniowej, gdy nie ma zbytniej operacji stonca. Wykonawca powinien
dostarczy¢ szczegdtowa instrukcje dziatania i sposobu regulacji systemu zraszajacego.



1.9. Zalecenia dotyczgce materialow systemu nawadniania

m Wszystkie elementy i obiekty wchodzace w skiad projektowanej inwestycji powinny by¢ wykonane
z materiatow 1 wyroboéw budowlanych odpowiadajacych Polskim Normom

1 posiadajacych aktualne na dzien oddania do uzytkowania obiektu aprobaty techniczne i §wiadectwa
dopuszczenia wydane przez ITB.

m Wszystkie prace budowlane i montazowe nalezy prowadzi¢ zgodnie z wymogami ,,Prawa
Budowlanego" wraz z rozporzadzeniami odnoszacymi si¢ do niniejszej ustawy, Polskimi Normami,
, Warunkami Technicznymi Wykonania i Odbioru Robot", Specyfikacja Techniczng Wykonywania

1 Odbioru Robot Budowlanych, a takze z uwzglednieniem uwag 1 wytycznych zawartych

w niniejszym opisie technicznym oraz rysunkowej cze$ci dokumentacji; Podstawa do prowadzenia
robdt budowlanych moze by¢ tylko aktualna dokumentacja.

m Wszystkie roboty zwtaszcza zanikajace lub podlegajace zabudowaniu nalezy przed zamknigciem
przedstawi¢ do odbioru inspektorowi nadzoru w celu oceny prawidlowosci wykonania elementu

i stwierdzenia mozliwo$ci bezpiecznego i prawidlowego wykonania kolejnych etapow 1 robot.

m Wykonawca jest zobowigzany do zapoznania si¢ z caloscig dokumentacji projektowej w celu jej
weryfikacji oraz uwzglednienia wymogdéw zwigzanych z kolejnoscia wykonywania robdt i ich
prawidtowg koordynacjg. Wszelkie roznice oraz ewentualne niezgodnosci w dokumentacjach
poszczegblnych branz nalezy przed przystapieniem do wykonania robot zglosi¢ przedstawicielowi
nadzoru inwestorskiego.

1.10. Doprowadzenie wody do projektowanej sieci zraszajgcej

Przedmiotem opracowania jest podtaczenie projektowanej sieci zraszajacej do istniejacej studni
zasilajacej fontanng, do ktorej zostanie podigczony automatyczny system nawadniania. W studni
wodomierzowej DN 1500mm, H=2,5m zostanie zamontowana pompa pionowa do podnoszenia
ci$nienia z przetwornicg czestotliwosci oraz zbiornikiem hydroforowym przeponowym 1001. Przed
pompa zostanie zamontowana armatura odcinajgca w postaci zaworéw kulowych wraz z zaworem
antyskazeniowym DN 40mm. Za pompg na uktadzie tlocznym zostanie zamontowany filtr siatkowy
DN 50mm z wyczystka serii F6400, wodomierz z nadajnikiem impulséw do monitorowania ilosci
pobranej wody do nawadniania terenéw zieleni oraz zawor gldowny. Wodomierz zostanie podiagczony
do sterownika nawadniajacego, ktory umozliwia zdalny odczyt ilosci pobranej wody.

1.11. Zapotrzebowanie na wode

Automatyczny system nawadniania nie bedzie pracowal jednoczesnie na catym terenie ze
wzgledu na ograniczenia wynikajace z wydajnosci zrodla wody. System nawadniania bedzie
sekwencyjnie uruchamiat poszczegolne sekcje nawadniajace. Maksymalne zapotrzebowanie wody dla
najwiekszej sekcji nawadniajacej wynosi 5,50m’/h. Przewiduje sie, ze sekcje beda wlaczane
pojedynczo, jedna po drugiej. Zraszacze beda uruchamiane jedynie w godzinach nocnych oraz wczesno
porannych.

= 2. Opis automatycznego systemu nawadniania.
2.1. System nawadniajgcy

Nawodnienie terenow zieleni opiera¢ si¢ bedzie o tzw. staly system nawadniajacy w skiad,
ktoérego wehodzi: zrédto wody (opisane w pkt.1), sie¢ rurociagéw podziemnych, urzadzenia zraszajace,
automatyka sterujgca (sterownik, czujnik wilgotnosci gleby, zawory elektromagnetyczne).
Projektowany teren zostanie podzielony na poszczegélne sekcje nawadniajace, ktére wyposazone
zostang w roznego typu urzadzenia nawadniajace. Odleglos¢ maksymalna pomiedzy ujeciem wody a
ostatnim urzadzeniem nawadniajacym wynosi¢ bedzie max. 230mb. Wydatek max. dla



poszczegoOlnego zraszacza wynosi¢ bedzie: 10401/h. Wydatek max. dla poszczegodlnego sekcji
nawadniajacej wynosié bedzie: 5,5m*/h. Max. ilo§¢ zraszaczy przypadajacych na jedna sekcje wynosi
18 sztuk dla sekcji Nr 12 z dyszami MP. Na catym obiekcie zaprojektowano 37 sekcji nawadniajacych
w tym 29 sekcje nawadniajace trawniki oraz 8sekcji nawadniajace klomby z roslinami, ktore zostang
posadzone w pozniejszym terminie i na podstawie odrgbnej dokumentacji projektowe;.

2.2. Sieé rurociggow podziemnych

Rurociagi zasilajgce poszczegdlne zraszacze wykonane zostang z rur polietylenowych PE @ 20
PN 6 - 50 PN 10, zakopanych w gruncie na gl¢bokosci okoto 30 - 40 cm i pofaczonych ze soba
ksztaltkami zaciskowymi. Dodatkowo rurociggi wyposazone bedag w zawory elektromagnetyczne.
Zawory elektromagnetyczne zamontowane bgda na poczatku poszczeg6élnych sekcji nawadniajacych
1 obudowane bedg specjalnymi skrzynkami typu JUMBO oraz Standard wykonanymi z tworzywa
sztucznego i posadowione na podsypce zwirowej o frakcji 10mm. Grubos$¢ podsypki zwirowej 30cm.
Specyfikacja techniczna elektrozaworow:
— Wytrzymala cewka elektromagnetyczna firmy Hunter zapewnia bezawaryjno$¢ oraz dluga
zywotno$¢ urzadzenia
— Wysokiej klasy konstrukcja wykonana z trwalych materialdow odpornych na zuzycie wbudowany
1 zewnetrzny zawoOr upustowy
— Dwie opcje pracy w trybie recznym
— Regulator przeptywu z nieruchomym uchwytem umozliwia regulacje przeptywu kazdej sekcji
systemu
— Sztywna podpora membrany zapobiega usterkom spowodowanym napr¢zeniami w trudnych
warunkach
— Model przelotowy i katowy
— Prostota obstugi w kazdych warunkach, uwig¢zione $ruby oslony oraz nurnik cewki
elektromagnetycznej zapobiegaja zgubieniu czes$ci podczas czynnosci serwisowych

2.3. Urzgdzenia zraszajgce

W dokumentacji projektowej postuzono si¢ parametrami zraszaczy [-20 oraz parametrami dysz
MP, ktore postuzyty do dokonania obliczen przekrojéw rurociagéw, doboru pompy do podnoszenia
ci$nienia oraz pozostatych obliczen.

Do nawadniania trawnikow na terenie Parku 700-lecia w Nakle nad Notecig zaprojektowane
zostaly zraszacze statyczne typ PRO SPRAY oraz zraszacze rotacyjne typu 1-20 lub réwnowazne .
Zastosowane zraszacze statyczne typ PRO SPRAY z systemem ,,FloGuard”. W przypadku usunigcia
dyszy, technologia FloGuard redukuje przeptyw z korpusu do wartosci zaledwie 1,9 1/min, eliminujac
marnowanie wody, erozje gleby i tym samym precyzyjnie wskazujac miejsce usterki.



Rys. nr 1 Zraszacz statyczny z technologia FloGuard

Zastosowane zraszacze statyczne wyposazone sa w dysze rotacyjne typu MP Rotator serii 1000,
2000, 3000 oraz serii SS lub rownowazne. Glowice zraszaczy statycznych wysuwajg si¢ na wysokos¢
10cm. Zraszacze potaczone sg z kolektorami PE za pomocg odcinka rury @ 20mm i obejm siodtowych
oraz ksztaltek skrgcanych. Zastosowanie gltowic deszczujacych serii Pro Spray wraz z dyszami
rotacyjnymi MP lub rownowaznych, ktore zuzywaja mniej wody, a jednocze$nie - dzigki strumieniowi
odpornemu na podmuchy wiatru - zapewnia bardziej rOwnomierne nawodnienie powierzchni niz
tradycyjna dysza. Pracy MP Rotator nie towarzyszy powstawanie mgly powstajacej przy duzemu
ci$nieniu, natomiast wielokrotny strumien daje wigksze pokrycie 1 mniejsze dawki niz pojedynczy
strumien ze zraszacza turbinkowego. MP Rotator, jako pojedyncza dysza, umozliwia regulacj¢ kata i
promienia zraszania. Wewnetrzny filtr siatkowy zapewnia dodatkowg ochrong przez zapychaniem si¢
dyszy. Dodatkowa zaleta jest mozliwo$¢ instalowania wszystkich modeli (MP2000, MP3000,
MPCorner) w jednej sekcji, co daje duzg elastyczno$¢ w
Rodzina MPR to cztery modele o nastepujacych
zakresach zraszania:

*90°-210°
«210°-270°
* 360 (nieregulowany)
* 45° - 105° (MP Corner)
Promien zraszania = od 2.5 do 9 m
Ci$nienie = od 1.7do 3.7 bar
Przeptyw wody = od 70 do 964 LPH
MP Rotator laczy w sobie cechy glowic deszczujacych i zraszaczy turbinkowych:

* przeptyw MP2000 to tylko 1/3 przeptywu tradycyjnej dyszy

Do nawadniania trawnikow oprdcz zraszaczy statycznych zaprojektowano zraszacze rotacyjne
typu [-20 ze stali nierdzewnej lub réwnowazne, ktore posiadaja promien zraszania 10m i wydatek wody
dochodzacy do 10401/h w zaleznos$ci od rodzaju zamontowanej dyszy.

Dzigki 22 dyszom do wyboru, promieniowi od 4,9 do 14,0 m i 6 r6znym korpusom rotor 1-20
jest po prostu produktem niezbednym. W przypadku niewielkiego obszaru o piaszczystej glebie
z nasadzeniami w postaci krzewow i drzew, rotor I-20 jest idealnym rozwigzaniem zapewniajacym
wysoka wydajnos$¢ 1 niezawodnos$¢. Ostatnie ulepszenia zraszacza obejmujg automatyczny powrdt
zakresu; obrot czgsciowy od 50 do 360 stopni i pelny 360 stopni; trwaty mechanizm odporny na akty
wandalizmu, ktory zabezpiecza naped przed uszkodzeniami i pozwala ograniczy¢ koszty napraw.
Ponadto wbudowana funkcja FloStop®, odgorna regulacja zakresu dyszy i standardowy zawor
zwrotny sprawia, ze rotor [-20 gwarantuje dtugg i bezawaryjng pracg.




2.4. Automatyka sterujqca

Caly proces nawodnienia przebiega¢ bgdzie w sposdb automatyczny. Za prawidtowe dziatanie
systemu odpowiedzialny bedzie sterownik HCC lub réwnowazny. Proces nawadniania jest
uwarunkowany wieloma czynnikami, takimi jak: temperaturg powietrza, predkoscia wiatru oraz ilo$cia
opadu. W celu zapewnienia optymalnego wzrostu terenéw zieleni, nalezy ustali¢ pewien poziom
wartosci tych czynnikéw w zaleznosci od rodzaju uprawy, pory dnia i roku, itp. Sterownik HCC lub
rownowazny reguluje warto$¢ danego parametru na podstawie réznicy miedzy wartoscig docelowa
zadang przez uzytkownika a wartoscia zmierzong w danym czasie. Sterowanie parametrami
realizowane jest poprzez mechanizmy wykonawcze, tzn. urzadzenia nawadniajace.

Program nawadniania, stosowany w sterowniku HCC lub rownowaznym, mozna uruchamiaé
1 zatrzymywac r6znymi metodami. Dla kazdej grupy zaworo6w mozna wybra¢ opcje startu zegarowego,
opcje startu cyklicznego, start reczny.

2.4.1. Parametry sterownika HCC lub rownowaznego

Sterownik HCC umozliwia zarzadzanie nawadnianiem terenow przydomowych, komercyjnych czy
publicznych za posrednictwem sieci Wi-Fi na platformie Hydrawise lub rownowaznej. HCC lub
rébwnowazny moze sterowa¢ maksymalnie 54 sekcjami i efektywnie pracowaé z dwiema stacjami
jednoczesnie. Wygodna modutowa konstrukcja sterownika pozwala na btyskawiczng rozbudowe
z uzyciem takich samych moduléw wyjsciowych zlozonych z 4, 8 i 22 sekcji, tak jak w przypadku
ICC2. Skonstruowany z okablowanym fabrycznie ztaczem SmartPort® sterownik HCC lub
réwnowazny jest takze kompatybilny z pilotami ROAM i ROAM XL, co umozliwia szybkie, zdalne
1 niezawodne sterowanie r¢gczne w terenie z bez potrzeby uzywania smartfona. Dzigki wbudowanemu
czujnikowi miliamperdéw rozwigzywanie probleméw zwigzanych z uszkodzonymi przewodami jest
wyjatkowo proste.

Sterownik umozliwia podlaczenie przeplywomierza w celu okreslenie wysokiego lub niskiego
przeplywu oraz automatycznej reakcji na alarmy. Sterownik zbiera informacje na temat typowych
przeplywéw dla kazdej sekcji nawadniania, a nastgpnie monitoruje wydajnos¢ podczas
automatycznego nawadniania. W przypadku wykrycia nieprawidtowych przeplywow sterownik moze
zidentyfikowa¢ wadliwa sekcje 1 wytaczy¢ ja. Funkcja uzywana jest w polaczeniu z zaworem
gléwnym. Uzytkownik moze programowaé parametry alarmow. Sumy przeptywoéw sa takze
rejestrowane w pamieci sterownika w celu weryfikacji zuzycia wody w uktadzie.

Do sterownika zostanie rowniez podtaczony wodomierz, ktory bedzie precyzyjnie monitorowat
przeplyw wody aby, zapobiegac stratom wody oraz zawor gtowny ICV 2” lub rownowazny.

Do sterownika podtaczony bedzie rowniez czujnik Solar Sync oraz czujnik wilgotnosci gleby
SOILCLIK lub rownowazny, ktory bedzie kontrolowal poziom wilgotnosci w glebie. Sterownik
zostanie umieszczony w szafie na postumencie w obrgbie projektowanej studni wodomierzowe;.
Potaczenie sterownika nawadniajgcego z zaworami elektromagnetycznymi odbywac si¢ za pomoca
kabli sterowniczych YKSY.
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Rys. nr 1 Przyktadowy Sterownik nawodnieniowy

2.4.2. Czujnik wilgotnosci gleby Soil-Click lub rownowazny

Czujnik wilgotnos$ci gleby Soil-Clik™ lub rownowazny sktada si¢ z dwoch elementow — sondy
wilgotnosci gleby, ktorg umieszcza si¢ w ziemi, 1 modutu elektronicznego znajdujacego si¢ obok
regulatora, ktory komunikuje si¢ z sondg i regulatorem. Sonda Soil-Clik mierzy ilo$¢ wody
w strefie korzeniowej. Jezeli sonda wykryje, ze gleba osiggneta odpowiedni poziom wilgotnosci,
wysyla sygnat do modutu, aby zatrzymat nawadnianie, zapobiegajac w ten sposdéb marnotrawstwu
wody. Sterowanie za pomocg prostych przyciskow pozwala uzytkownikom na regulacje
odpowiedniego poziomu wilgoci i natychmiastowe uaktualnienie faktycznych pomiaréow. Czujniki
Soil-Clik sprawia, ze jest to skuteczny system oszczedzania wody do wykorzystania osobno lub wraz
z systemem Solar-Sync® lub réwnowaznym, aby uzyska¢ kompleksowe rozwigzanie w zakresie
oszczgdzania wody.
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Rys. nr 2 Przyktadowy czujnik wilgotnosci gleby Soil-Clik

Ogolna charakterystyka czujnika wilgotnos$ci gleby

- Informacje o poziomie wilgotnosci gleby i statusie dostgpne od razu

- Zatrzymuje nawadnianie po osiggni¢ciu odpowiedniego poziomu wilgotnosci

- Jednym przyciskiem mozemy poming¢ wskazania pomiaru wilgotnosci gleby przy szczegdlnych
warunkach

- Niskonapigciowa zewnetrzna obudowa zasilana jest przez regulator-host



- Latwa instalacja pozwala na umieszczenie sondy w odlegtosci nawet 300 m od regulatora

- Czujnik mozna podiaczy¢ do wejs¢ czujnikdéw w sterowniku lub mozna je wykorzysta¢ do
przerywania napi¢cia w zwykltym obwodzie w zasadzie w kazdym systemie nawadniania o napigciu
24 VAC

- Maksymalna odlegto$¢ modutu sterowania od sterownika nawadniajacego wynosi 2m.
2.4.3. Czujnik Solar Sync lub rownowazny

Czujnik Solar Sync lub réwnowazny jest zaawansowanym czujnikiem pogodowym, ktéry na
podstawie warto$ci ewapotranspiracji reguluje prace sterownika nawadniajacego na podstawie
codziennych, lokalnych warunkéw atmosferycznych. Solar Sync oblicza nastonecznienie
1 temperature, oraz wykorzystuje dane o ewapotranspiracji, aby okresli¢ procentowo warto$¢ korekty
sezonowej, ktora zostaje przestana do sterownika. Nastepnie sterownik wykorzystuje te dane, aby
zmodyfikowa¢ zaprogramowany czas pracy sekcji o warto$¢ korekty sezonowej 1 ustawi¢ optymalny
czas pracy sekcji na dany dzien. Ponadto czujnik Solar Sync integruje dwa popularne czujniki: czujnik
deszczu Rain-Click™ 1 czujnik zamarzania Freeze-Clik®, dzigki czemu system moze zostac
bezzwlocznie wylaczony w przypadku wystapienia opadow deszczu lub niskich temperatur. Czujnik
Solar Sync jest kompatybilny z wigkszoscig sterownikdw nawadniajgcych i moze by¢ stosowany na
posesjach prywatnych, komercyjnych i miejskich.




2.4.4. Czujnik przeptywu HC lub rownowazny

Peknigta rura lub uszkodzony zraszacz, ktory nie zostat wykryty w systemie, moze doprowadzi¢
do powaznej awarii. Czujnik przeptywu HC flow meter lub réwnowazny, zapobiega tego typu
problemom 1 nie dopuszcza do powstawania uszkodzen. Czujnik przeptywu HC flow meter mozna
zaprogramowa¢ zgodnie z wymaganym poziomem przeptywu. Gdy czujnik wykryje, ze poziom
przeplywu jest wyzszy niz poziom zadany, nawadnianie zostanie wyltaczone. Dzigki temu, ilo$¢
utraconej wody oraz ryzyko uszkodzenia systemu jest znacznie obnizone.

Rys. nr 3 Przyktadowy czujnik przeptywu HC flow meter

Ogolna charakterystyka czujnika przeptywu HC flow meter

e Automatycznie wylacza system w przypadku wykrycia nadmiernego przeptywu

e Zabezpiecza przed szkodami spowodowanymi powodzig i erozja

e Kalibracja zapewnia precyzyjne sterowanie ukladem: jeden przycisk umozliwia
zaprogramowanie kazdego z systemow na okre§lony poziom przeptywu

o Kompatybilny ze wszystkimi systemami wodociggowymi stosowanymi zar6wno na posesjach
prywatnych, jak i obszarach komercyjnych: Szeroki zakres przeptywu zapewnia peing
elastycznosé

2.4.5. Zdalne sterowanie Hydrawise lub rownowazne

Hydrawise uzywa systemu opartego na chmurze do dostarczania realnych informacji o pogodzie,
a takze umozliwia obstuge za pomocg smartfona, tableta lub komputera z dowolnego miejsca na Swicie
jednym warunkiem jest podtaczenie sterownika do sieci internetowe;.
Hydrawise jest platforma sktadajacg si¢ z trzech komponentow:
» Sterownika 1 osprzetu:
v' Tradycyjny przewodowy sterownik z ekranem dotykowym i tacznoscia Wi-Fi,
v' Mozliwo$¢ podiaczenia czujnikow:
*  przeptywu,
* deszczu,
* wilgotnosci gleby lub innych czujnikow.
* Platformy internetowej 1 aplikacji mobilnej:
Darmowa aplikacja na smartfony (i0S 1 Android) do zarzadzania nawadnianiem w jezyku
polskim.
» Konta uzytkownika:



v Indywidualny login i hasto,
Numer seryjny kontrolera.

Rys. nr 4 Zarzadzanie systemem nawadniania za pomocg smarthona lub tabletu
Ogolna charakterystyka platformy Hydrawise lub rownowazne;j

Dla kazdej sekcji mozna ustawi¢ Inteligentne nawadnianie lub czasowe nawadnianie
prognozowane. W przypadku czasowego nawadniania prognozowanego to klient decyduje
o czgstotliwosci 1 dlugos$ci nawadniania poprzez wprowadzanie informacji bezposrednio lub poprzez
wybranie wcze$niej zapisanego harmonogramu nawadniania, ktory zostatl utworzony dla wybranej
sekcji.

Sterownik skorzysta z funkcji aktywatorow nawadniania, ktére zostaly ustawione w celu
automatycznej regulacji harmonogramu nawadniania.

Inteligentne nawadnianie to automatyczny harmonogram nawadniania, ktoéry wykorzystuje
informacje o warunkach pogodowych, aby zapewni¢ roslinom optymalng ilos¢ wody. Proces
ewaporacji spowoduje obnizenie wilgoci w Twoim ogrodzie, podczas gdy opady deszczu oraz
nawadniania przyczyniaja si¢ do zwigkszenia poziomu wilgotnosci. Analiza tych warunkow umozliwi
Hydrawise ustali¢ w jakich godzinach najlepiej nawadnia¢ tereny zieleni.

Dla kazdej sekcji mozna okresli¢ dtugos¢ czasu nawadniania i gorng warto$¢ czestotliwosci
nawadniania:

e Dhigos¢ czasu nawadniania informuje na jak dlugo musi by¢ uruchomione
nawadnianie, aby w pelni nawodni¢ dang sekcje.

e (Gorna wartos¢ czestotliwosci nawadniania informuje jak czgsto dana sekcja powinna
by¢ nawadniania w okresie najwigkszego zapotrzebowania na wode.

Sterownik zrdéznicuje czestotliwo$¢ nawadniania na podstawie biezacej ewaporacji 1 opadow
deszczu na Twoim obszarze.



2.4.6. Zdalne sterowanie pilot Roam XL lub rownowazny

Duze tereny, takie jak pola golfowe, obiekty przemystowe i obszary mieszkalne z wieloma
budynkami wymagaja pilotow zdalnego sterowania, ktore s3 w stanie pracowa¢ na duzych
odlegtosciach. Pilot ROAM XL Iub réwnowazny shuzy do obslugi sterownikéw na duzych
odlegtosciach 1 posiada prosty interfejs z 128 programowalnymi adresami. Pilot potrafi obstugiwaé
sterowniki potozone w odlegtosci do 3 km. Kompaktowa budowa pilota sprawia, Zze mozna go
przenosi¢ z jednego obszaru na drugi i obstugiwa¢ dowolne sterowniki firmy Hunter wyposazone
w zfacze SmartPort. Dzigki pilotowi uzytkownik moze zdalnie uruchamia¢ lub zatrzymywaé cykl
podczas prac konserwacyjnych, montazowych lub prac zwigzanych z przygotowaniem systemu do
zimy.

e Zaprojektowany do wspolpracy ze sterownikami X-Core, Pro-C, PCC, I-Core i ACC
wyposazonymi w zlgcze SmartPort®
Umozliwia zdalng obstuge systemu nawadniajgcego na odlegtosci do 3 km.
Mozliwos$¢ zaprogramowania 128 réznych adresow
Poziom natadowania baterii wyswietlany na ekranie
Mozliwos$¢ programowania czasow pracy: od 1 do 90 minut
Duzy wyswietlacz LCD, obstuga za pomoca przyciskow
Mozliwo$¢ aktywowania r¢cznego cyklu bez koniecznosci wprowadzania zmian w
programie
Zezwolenie FCC
e Do zestawu dotgczono wytrzymaty futerat
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Rys. Nr 6 Przykladowy Pilot Roam XL
2.5. Ukdiad filtracyjny

Warunkiem niezawodnego dziatania systemu nawadniania jest jego praca w oparciu o wode
odpowiedniej jakos$ci, ktora gwarantuje wydajnos¢ i trwalo$¢ poszczegolnych elementdéw instalacji.
Niestety w praktyce woda - w zalezno$ci od ujgcia moze zawiera¢ rézne zanieczyszczenia, w zwigzku
z czym zachodzi konieczno$¢ kontrolowania jej przydatnosci. W tym celu zalecamy stosowanie
filtrow, ktore umozliwig zachowanie odpowiednich parametrow wody. Ponadto przyczynia si¢ do
sprawnego, dtugoletniego, funkcjonowania systemu nawadniania. Filtr siatkowy bedzie zamontowany
studni wodomierzowej DN 1500 na kolektorze ttocznym zasilajacym sie¢ nawadniajacg ze wzglgdu na
jego wymiary oraz mozliwo$¢ czyszczenia co pewien okres czasu. Projektuje si¢ uktad filtracyjny
zbudowany z filtra siatkowego o max. wydajnoéci 25m>/h i stopniu filtracji 130 mikronéw. Filtr bedzie
wyposazony w manometry, ktore umozliwig okreslenie stanu zabrudzenia filtra siatkowego.



Rys. nr 7 Filtr siatkowy serii 6400
2.6. Zasady pracy systemu nawadniania

Intencja budowy automatycznego systemu nawadniajgcego jest jego bezobstlugowa praca, na
ktora sktadaja sie wszystkie powyzej opisane elementy. Zasada pracy systemu nawadniajgcego
odbywac si¢ bedzie w sposob nastepujacy. Sterownik odmierzajacy aktualny czas dnia przekaze
zgodnie z zaprogramowanym harmonogramem impuls elektryczny (24V) na cewke pierwszego
zaworu elektromagnetycznego - sekcji, powodujac jego otwarcie. Spowoduje to wynurzenie si¢
elementow ruchomych zraszaczy oraz uruchomienie cze$ci obrotowych zraszaczy. Po odmierzeniu
czasu pracy pierwszego zaworu elektromagnetycznego - sekcji, sterownik automatycznie przekaze
impuls elektryczny (24 V) na cewke drugiego zaworu elektromagnetycznego - sekcji itd., az do
uruchomienia ostatniego zaworu elektromagnetycznego. Po zakonczeniu pracy poszczegdlnych sekcji
zraszacze powrdca do swojej macierzystej postaci. Takie rozwigzanie umozliwia¢ bedzie prowadzenie
wszelkich prac konserwacyjnych na omawianych terenach zieleni. Czas pracy poszczegodlnej sekcji
wynosi¢ bedzie dla gtowic deszczujacych i1 zraszaczy okoto 20 min. na dobg i odpowiada¢ bedzie
wydajnosci poszczegdlnych dysz tych urzadzen. W przypadku wystapienia opadu naturalnego lub zbyt
duzej zawartoSci wody w glebie elektroniczny czujnik wilgotnosci zablokuje prace systemu
nawadniania do czasu kiedy poziom wilgotnosci nie osiggnie wartosci zadanej na sterowniku.

2.7. Zasady serwisowe

System nawadniajacy opisany w niniejszym opracowaniu przewidziany jest do eksploatacji

w temperaturach dodatnich powietrza, dlatego tez glebokos$¢ posadowienia rurociggéow i urzadzen
moze wynosi¢ 30-40cm. Po zakonczeniu okresu eksploatacyjnego systemu nawadniajgcego to znaczy
w miesigcu pazdzierniku, nalezy odwodni¢ calg sie¢ rurociagdw podziemnych przygotowujac ja do
okresu zimowego. W tym celu nalezy zamkna¢ gltéwny zawdr wody oraz podtaczy¢ sprezarke do
poszczegbdlnych zaworow odwadniajacych znajdujacych si¢ w studzienkach elektrozaworowych

1 przedmucha¢ sprezonym powietrzem calg sie¢ podziemng oprozniajac ja z wody poprzez dysze
poszczegbdlnych urzadzen nawadniajacych, zgodnie z zasada sekcja po sekcji. Kolejnym etapem
zabiegu zimowego bedzie odtaczenie zasilania elektrycznego sterownika.



= 3.INFORMACIJE BIOZ

I. INFORMACJA DOTYCZACA BEZPIECZENSTWA I OCHRONY ZDROWIA —
INSTALACIJE SANITARNE

NAZWA 1 ADRES OBIEKTU BUDOWLANEGO:

Zautomatyzowany system nawadniania catego Parku 700-lecia w Nakle nad Notecig -
.Zadrzewienia Miasta Naklo nad Noteciag 2020”
nr dziatki 2128/1, m. Nakto nad Notecig

INWESTOR:

Nakdo

NAD NOTECIA

GMINA NAKLO nad Notecia
ul. Ks. Piotra Skargi 7
89-100 Nakto nad Notecig



= 4, INFORMACJA DOTYCZACA BEZPIECZENSTWA I OCHRONY ZDROWIA
4.1. INFORMACJA OGOLNA DOTYCZACA ZAKRESU ROBOT DLA CALEGO
ZAMIERZENIA BUDOWLANEGO.

Zamierzenie budowlane w postaci montazu instalacji zraszajace] polega na ulozeniu
projektowanych instalacji w ptytkich wykopach na terenach zielonych znajdujacych si¢
w wyodrebnionym terenie Parku 700-lecia w Nakle nad Notecig.
4.2. INFORMACJA OGOLNA DOTYCZACA WYKAZU ISTNIEJACYCH OBIEKTOW
BUDOWLANYCH.

Projektowane instalacje zlokalizowane sg na terenie nr dziatki 2128/1 w Nakle nad Notecia
4.3. INFORMACJA OGOLNA DOTYCZACA WSKAZANIA ELEMENTOW
ZAGOSPODAROWANIA DZIALKI LUB TERENU, KTORE MOGA STWARZAC
ZAGROZENIE BEZPIECZENSTWA I ZDROWIA LUDZI.

Sasiadujace obiekty sa w dobrym stanie technicznym i w chwili obecnej nie posiada elementdw,
ktore moga stwarza¢ zagrozenie bezpieczenstwa i zdrowia ludzi.
4.4. INFORMACJA OGOLNA WSKAZANIA DOTYCZACEGO PRZEWIDYWANYCH
ZAGROZEN WYSTEPUJACYCH PODCZAS REALIZACJI ROBOT BUDOWLANYCH,
OKRESLAJACE SKALE I RODZAJE ZAGROZEN ORAZ MIEJSCE I CZAS ICH
WYSTAPIENIA.

Nalezy zwrécié szczegolng uwage podczas wykonywania wykopoéw ziemnych, odgrodzic¢
taSmami 1 tablicami ostrzegawczymi. W trakcie wykonywania prac nalezy postugiwaé si¢
urzadzeniami sprawnymi zapewniajacymi ochrong¢ przed porazeniem pradem elektrycznym.

4.5. INFORMACJA OGOLNA DOTYCZACA WSKAZANIA SPOSOBU PROWADZENIA
INSTRUKTAZU PRACOWNIKOW PRZED PRZYSTAPIENIEM DO REALIZACJI ROBOT
SZCZEGOLNIE NIEBEZPIECZNYCH.

Przed przystapieniem do realizacji poszczegdlnych etapow robot nalezy zabezpieczyC teren
objety dziatlaniami budowlanymi oraz przeszkoli¢ pracownikow podejmujacych prace na
wyznaczonych stanowiskach.

Kadra kierownicza posiadajaca uprawnienia do kierowania robotami w danej specjalnosci winna
nadzorowac przebieg prac.

4.6. INFORMACJA OGOLNA DOTYCZACA WSKAZANIA SRODKOW TECHNICZNYCH I
ORGANIZACYINYCH, ZAPOBIEGAJACYCH NIEBEZPIECZENSTWOM WYNIKAJACYM Z
WYKONYWANIA ROBOT BUDOWLANYCH W STREFACH SZCZEGOLNEGO
ZAGROZENIA ZDROWIA LUB W ICH SASIEDZTWIE, W TYM ZAPEWNIAJACYCH
BEZPIECZNA 1 SPRAWNA KOMUNIKACIJE, UMOZLIWIAJACA SZYBKA EWAKUACIE NA
WYPADEK POZARU, AWARII I INNYCH ZAGROZEN.

Podczas wykonywania prac budowlanych nalezy zachowac¢ szczegdlng ostroznos¢ i przestrzegac
wymagan bhp. Pracownicy powinni by¢ wyposazeni w odziez ochronng i kaski itp.

Teren objety pracami nalezy zabezpieczy¢ w czytelny sposdb 1 wyznaczy¢, w razie potrzeby
strefy ochronne dla dziatania urzadzen budowlanych. Nalezy wyznaczy¢ przestrzen dla bezpiecznej
1 sprawnej komunikacji, ktora w razie niebezpieczenstwa bedzie stanowita droge dla szybkiej
ewakuacji z terenu objetego pozarem, awarig lub innymi zagrozeniami. Na terenie budowy nalezy
wyznaczy¢ 1 wyposazy¢ miejsca przechowywania §rodkéw ochrony p.poz. oraz srodkow pierwszej
pomocy medycznej w postaci apteczki.



4.7. WSKAZANIE DOTYCZACE PRZEWIDYWANYCH ZAGROZEN WYSTEPUJACYCH
PODCZAS REALIZACJI ROBOT BUDOWLANYCH, OKRESLAJACE SKALE 1 RODZAJE
ZAGROZEN ORAZ MIEJSCE I CZAS WYSTEPOWANIA

- mozliwo$¢ przysypania ziemig podczas montazu studni w wykopie oraz rurociggdw tlocznych,

- porazenie energig elektryczng w czasie wykonywania robot montazowych

- wystepujace podczas stosowania elektronarzedzi

- wystepujace podczas pracy sprzetu budowlanego

- przysypanie ziemig

zagrozenie wystepuje w czasie calego czasu trwania budowy — robot montazowych oraz
wykonczeniowych
4.8. WSKAZANIE SPOSOBU PROWADZENIA INSTRUKTAZU PRACOWNIKOW PRZED
PRZYSTAPIENIEM DO REALIZACJI ROBOT SZCZEGOLNIE NIEBEZPIECZNYCH

W stosunku do zakresu robot objetych przedmiotowym projektem nie przewiduje si¢ stosowania
specjalnych wymagan innych niz te, ktore sg zawarte w aktualnie obowigzujacych instrukcjach
1 przepisach.

W zwigzku z powyzszym instruktaz pracownikoOw powinien by¢ prowadzony stosownie do w/w
przepiséw w zaleznosci od branzy robot.

Zasady postepowania na przypadek powstania zagrozenia powinny by¢ okreslone w trakcie
przeszkolenia przeprowadzonego ws$rdd wszystkich zatrudnionych pracownikéw (generalnego
wykonawcy 1 podwykonawcéw) z wpisem listy imiennej do ksiegi BHP 1 ztozeniem podpisow.

Kazdy pracownik niezaleznie od odpowiedniego przeszkolenia BHP powinien zostaé
przeszkolony stanowiskowo na poszczegdlnych stanowiskach pracy. Powyzsze nadzoruje koordynator
bedacy jednoczesnie kierownikiem budowy.

Zachodzi konieczno$¢ stosowania przez pracownikow S$rodkow ochrony indywidualnej
zabezpieczajacych przed skutkami zagrozen tj. kaski, odziez i buty ochronne, aparaty bezpieczenstwa,
liny asekuracyjne, szelki bezpieczenstwa i1 inne niezbedne dla bezpiecznego wykonywania robot.

Nadzoruja to kierownicy poszczegdlnych zakreséw robot i kierownik budowy.

49. WSKAZANIE SRODKOW TECHNICZNYCH I ORGANIZACYINYCH
ZAPOBIEGAJACYCH NIEBEZPIECZENSTWOM

Wskazanie $rodkéw technicznych 1 organizacyjnych zapobiegajacych niebezpieczenstwom
wynikajacym z wykonywania robot budowlanych w strefach szczegdlnego zagrozenia lub w ich
sasiedztwie, w tym zapewniajacych bezpieczng i1 sprawng komunikacj¢, umozliwiajaca szybka
ewakuacje na wypadek pozaru, awarii 1 innych zagrozen.

Wszelkie srodki zapobiegajace podczas prowadzenia robdt branzy budowlanej musza by¢ zgodne
z wlasciwymi przepisami w tym zakresie.

Nie przewiduje si¢ odstgpstwa od tych przepisdw ani nie ustala si¢ niniejszym specjalnych
wymagan nie objetych przepisami.

Ewakuacja w razie pozaru lub innych zagrozen odbywa si¢ poza teren budowy do drogi lesne;.

Przebywanie lub przechodzenie osdb postronnych przez wydzielone i oznakowane strefy
bezpieczenstwa jest zabronione.

4.10. Uwaga generalna
Zgodnie z art. 21 a ust. | Prawo Budowlane kierownik budowy jest obowigzany sporzadzi¢ lub
zapewnic¢ sporzadzenie przed rozpoczeciem budowy planu bezpieczenstwa i ochrony zdrowia zwanego

planem ,,bioz".

Sporzadzit:

Artur Herman



