SZCZEGOLOWA SPECYFIKACJA TECHNICZNA
45313100-5 INSTALOWANIE WIND I PODNOSNIKOW

1. Wstep

1.1. Przedmiot SST

Przedmiotem niniejszej szczegdtowej specyfikacji technicznej sa wymagania dotyczace
wykonania i odbioru rob6ot zwigzanych z montazem windy dwuprzystankowej w
budynku.

1.2. Zakres stosowania SST

Szczegotowa specyfikacja techniczna jest stosowana jako dokument przetargowy i
kontraktowy przy zlecaniu i realizacji robot wymienionych w pkt. 1.1.

1.3. Zakres robot objetych SST

Roboty, ktorych dotyczy specyfikacja obejmujg wszystkie czynnosci umozliwiajace i majace
na celu wykonanie montazu windy w budynku.

W zakres tych robot wchodza:

- wykonanie fundamentu windy

- wykonanie szybu windy

- montaz urzadzenia windowego

- roboty wykonczeniowe

- roboty zwigzane z odbiorem

1.4. Okreslenia podstawowe

Okreslenia podane w niniejszej SST sa zgodne z obowigzujacymi odpowiednimi normami i
wytycznymi.

1.5. Ogolne wymagania dotyczace robot

Wykonawca robot jest odpowiedzialny za jakos¢ wykonania roboét, ich zgodno$é z
dokumentacja projektowa, SST i poleceniami inspektora nadzoru inwestorskiego.

2. Materialy

2.1. KARTA TECHNICZNA DZWIGU HYDRAULICZNEGO

Udzwig 630 kg / 8 0sob
Wysoko$¢ podnoszenia 4,12 m
Przystanki / dojscia 02/02

Wymiary szybu 1650 x 1950 mm
Wysoko$¢ nadszybia 2700 mm

Glebokos¢ podszybia 1100 mm



Naped

Agregat

Sitownik
[lo$¢ jazd, predkosc¢ jazdy
Maszynownia

Kabina

Panel sterowniczy

Drzwi kabinowe

Drzwi szybowe

Sterowanie

Kasety wezwan

Zasilanie

hydrauliczny, z grzatka oleju oraz awaryjnym
zjazdem na najnizszy przystanek w przypadku
awarii zasilania

BUCHER Vi blokiem zaworowym
proporcjonalnym,

jednoczesciowy
40/h /10,4 m/s

obok szybu na najnizszym przystanku

Nieprzelotowa, sciany — malowane proszkowo
( do uzgodnienia z zamawiajacym ) , podsufitka
ze stali nierdzewnej z oswietleniem LED,
podiloga wyktadzina antyposlizgowa

wykonany ze stali nierdzewnej szlifowanej
Z podswietlanymi przyciskami z oznaczeniem
Braille'a, alarmem, wyswietlaczem,
oSwietleniem awaryjnym (2 h), sygnalizacja
przecigzenia kabiny oraz systemem tgcznos$ci ze
stuzbami ratunkowymi poprzez GSM

automatyczne, 2 panelowe teleskopowe o wym.:
900 x 2000 mm, malowane proszkowo , naped
VVVF, kurtyny swietlne

automatyczne, 2 panelowe teleskopowe o wym.:
900 x 2000 mm, malowane proszkowo

mikroprocesorowe, zbiorczos¢ w dot, menu
sterownika w j. polskim, komunikacja szeregowa
Can-Bus, instalacja  prefabrykowana na
wtyczkach

wykonane ze stali nierdzewnej szlifowanej,
wyswietlacze polozenia kabiny umieszczone na
kazdym przystanku

400 VAC/50 Hz



2.2. PODNOSNIK - PLATFORMY PIONOWEJ]

Wykonanie zewngtrzne

Typ Srubowa

Udzwig 385 kg / 3 osoby

Pr¢dko$¢ pionowa 0,06 m/s

Typ napedu przektadnia nakretka/sruba

Moc / napigcie / prad silnika 1,5 kW /400 V, 3-fazowy /4,7 A
napgdowego

Zasilanie(doprowadza 230 V / 1-fazowe / 50Hz / 16 A wolny
zamawiajacy

na swoj koszt)

Opuszczanie awaryjne(w Elektryczny zjazd awaryjny

przypadku zaniku napigcia)

Dyspozycja platforma Trzymajac przycisniety przycisk w trakcie jazdy
Platforma Konstrukcja samonosna bez szybu, malowana na

kolor RAL 9006, obudowa zespotu napedowego i
szafy sterowej ptytami z blachy cynkowej organicznej
na kolor RAL 9006; na platformie i gornym
przystanku bramki o wym. 900x1100 mm , kolor
drzwi RAL 9006

Wymiary jezdzacej platformy 900 mm x 1400 mm
(podestu jezdnego) szer x dt

Zewngtrzne wymiary urzadzenia, 1310 mm x 1520 mm
szer. x dt

Wysokos$¢ podnoszenia 1270 mm

Catkowita wysoko$¢ urzadzenia  Ok. 2700 mm

[los¢ przystankow z 2/2, przelot 180°
usytuowaniem doj$¢



Otwieranie bramek

Bramki

Masa wtasna urzadzenia
Poziom hatasu urzadzenia

Dokument odniesienia

Gleboko$¢ podszybia

3. Sprzet

rgczne

900mm x 1100 mm, stalowe
poliweglanem

Ok. 850 kg
Nieprzekraczajacy 50 dB
Dyrektywa Maszynowa 2006/42/\WE

60 mm

wypethione

3.1. Do montazu windy i urzadzenia pionowego platformy pionowej nalezy uzy¢ taki sprzet ktory
pozwoli bezpiecznie zmontowac urzadzenia dzwigowe .

4, Transport

Transport materiatlow urzadzen srodkami transportu.
Przewozony tadunek zabezpieczy¢ przed spadaniem i przesuwaniem.



5. Wykonanie robot

5.1. Roboty montazowe

Przed przystapieniem do robot montazowych nalezy teren robot zabezpieczy¢ poprzez
oznakowanie stref niebezpiecznych, strefy szczegolnie niebezpieczne wygrodzic¢ i oznakowac
zgodnie z wymogami BHP.

6. Kontrola jakosci robot

Wymagania dla robot rozbiorkowych podano w punktach 5.1. do 5.2.

7. Obmiar robét

Jednostkami obmiarowymi sa: szt

- wykonanie fundamentu windy ( szt )
- wykonanie szybu windy ( szt )

- montaz urzadzenia windowego (szt)

- roboty wykonczeniowe (szt)
- roboty zwigzane z odbiorem ( szt )

8. Odbior robot
Wszystkie roboty objete podlegaja zasadom odbioru robot zanikajacych.

9. Podstawa platnosci

Ptaci si¢ za roboty wykonane zgodnie z wymaganiami podanymi w punkcie 2 i odebrane
przez Inspektora nadzoru mierzone w jednostkach podanych w punkcie 7.






10. Przepisy zwigzane
PN-EN 206-1:2003 PN-EN 196-1:1996 PN-EN 196-3:1996

PN-EN 196-6:1997 PN-B-30000:1990 PN-88/B-30001
PN-B-03002/Az2:2002 PN-EN 1008:2004






