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ST-00.00
1 WYMAGANIA OGOLNE

1.1 Nazwa zamowienia

Opracowanie dokumentacji projektowo-kosztorysowej zadania inwestycyjnego 01842 —
"Dostosowanie na potrzeby 61 batalionu lekkiej piechoty pomieszczen budynku nr 1 do
pododdzialowych magazynow broni i serwerowni K-8712" w Ksigzenicach

1.2 Przedmiot i zakres robot budowlanych

Przedmiotem opracowania sag wymagania ogolne dotyczace wykonania i odbioru robot
budowlanych w zakresie instalacji teletechnicznych dla potrzeb zadania ww zadania
inwestycyjnego.

Wykonawca robot jest odpowiedzialny, za jako$¢ wykonywanych robot oraz ich
zgodnos¢ z: ST, PB, PT, PW przepisami prawa budowlanego, obowiazujagcymi normami i
sztuka budowlang. Informacji o materiatach nieuwzglednionych w specyfikacji nalezy szukac¢
w czesci graficznej i opisowej projektu. Wszelkie watpliwosci i pytania nalezy kierowa¢ do
Projektanta lub Inspektora Nadzoru.

Niniejsza Specyfikacja obejmuje wspdlne wymagania dla robot budowlanych.
Wykonawca powinien zapewni¢ cato$¢ robocizny, materiatdw, sprzetu, narze¢dzi, transportu
i dostaw, niezbednych do wykonania rob6t objetych umowa, zgodnie z jej warunkami, PB,
PT, PW, ST i ewentualnymi wskazowkami projektantow i inspektora nadzoru inwestorskiego.

Przed ostatecznym odbiorem robdt Wykonawca uporzadkuje plac budowy i przylegly
teren, dokona rozliczenia wykonanych robot, dostaw inwestorskich, materiatow z demontazu
i przygotuje obiekt do przekazania.

Wykonawca wykona do dnia odbioru i przedstawi Inwestorowi komplet dokumentow
budowy wymagany przepisami prawa budowlanego. Dokona rozliczenia z Inwestorem za
zuzyte media, wynajmowane pomieszczenia itp.

1.3  Wpymagania dla wykonawcy

Zgodnie z zapisami ustawy z dnia 7 lipca 1994 r. Prawo budowlane Dz. U. 2014.1133
wszystkie osoby skierowane do petlnienia samodzielnych funkcji technicznych w
budownictwie przy realizacji zadania muszg posiadac;

- odpowiednie uprawnienia wynikajace z rozporzadzenia Ministra Infrastruktury z
dnia 11 wrzesnia 2014 r. Dz. U. 2014.1278. w sprawie samodzielnych funkcji technicznych w
budownictwie,

- aktualne zaswiadczenie o wpisie na liste cztonkoéw wiasciwej izby samorzadu
zawodowego, wydane przez t¢ izbg, z okreslonym w nim terminem waznosci.

1.4  Prace towarzyszgce i roboty tymczasowe

Prace towarzyszace sg to prace niezbedne do wykonania robot podstawowych, w tym m.in.

- zorganizowanie, utrzymanie, likwidacja zaplecza placu budowy;

- ochrona fizyczna zaplecza budowy;

- geodezyjne wytyczanie;

- zabezpieczenie stanowisk roboczych przed opadami, przenikaniem zimna lub wiatru,
pyleniem lub zabrudzeniem;

- usuwanie odpadow i zanieczyszczen wynikajacych z prac budowlanych;

- prace i czynnosci zapewniajace BHP 0sob zatrudnionych przy robotach budowlanych;

- montaz i demontaz oraz utrzymanie urzadzen do komunikacji i transportu oraz
przeprowadzenia robdt np. ogrodzen, dzwigoéw, instalacji tymczasowych, itp.

- zorganizowanie objazdow, przejazdow i organizacji ruchu

- inwentaryzacja powykonawcza.
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Do prac towarzyszacych i robot tymczasowych zalicza si¢ wszystkie roboty, ktore nalezg do
$wiadczen umownych, nawet jesli nie s3 wymienione w kontrakcie na wykonanie robot.

1.5 Informacje o terenie budowy

Organizacja rob6t budowlanych, zaplecze dla potrzeb wykonawcy.

Zakres prac to prace wygradzajace rejon budowy, wytyczenie parkingdw i drog
dojazdowych oraz infrastruktury technicznej w postaci sieci, przytaczy, oswietlenia itp. W
czasie prowadzenia przedmiotowych robo6t budowlanych teren budowy nalezy wygrodzi¢ w
sposéb tymczasowy uniemozliwiajacy wstep osobom nie zwigzanych z cyklem
inwestycyjnym. Termin realizacji — do ustalenia z Inwestorem. Czas wykonania prac
budowlanych powinien by¢ szczegétowo uzgodniony przez Wykonawce z Inwestorem w
formie harmonogramu zadaniowo-czasowego.

Na terenie budowy Inwestor zapewni:
- korzystanie ze zrodet poboru energii oraz wody;
- plac dla ustawienia tymczasowych lekkich (kontenerowych) magazynkoéw zaplecza
budowy na terenie dziatki;
- godziny i warunki przebywania Wykonawcy na terenie obiektu okre$li umowa o
wykonanie robot,
- dojazd s$rodkéw transportowych do zaplecza budowy przez brame¢ wjazdowg na
parking w czasie uzgodnionym z Inwestorem.
Prowadzenie robot w systemie podwykonawstwa, a takze przy réwnoczesnej obecnosci kilku
wykonawcow na budowie zobowigzuje do:
- wylonienia i umocowania peligcych obowigzki: kierownika budowy (kierownikoéw
robot) zgodnie z wymaganiami prawa budowlanego;
- wspoldziatania i koordynacji realizowanych prac budowlanych;
- uregulowania wzajemnych relacji przy korzystaniu z obcych $wiadczen, urzadzen lub
narzedzi;
- przestrzegania przepisow BHP oraz pozarowych przez osoby zatrudnione przy
robotach budowlanych,
Podstawowym warunkiem przystapienia do realizacji prac budowlanych jest zapewnienie
bezpieczenstwa wszystkim uczestnikom procesu budowlanego.

Wykonaweca jest zobowigzany do zabezpieczenia terenu (miejsca) budowy w okresie
trwania realizacji budowy, az do zakonczenia i odbioru ostatecznego robot.

Wykonawca dostarczy, zainstaluje i bedzie utrzymywaé tymczasowe urzadzenia
zabezpieczajace, w tym ogrodzenia, porgcze, oswietlenie, sygnaty i znaki ostrzegawcze,
dozorcow i ochrong, wszelkie inne $rodki niezbedne do ochrony robot. Koszt zabezpieczenia
terenu budowy nie podlega odrgbnej zaptacie i przyjmuje si¢, ze jest wlaczony w cene
umowna.

Zabezpieczenie interesOw 0sob trzecich.

Wykonawca odpowiada za ochrong instalacji wewnatrz obiektu w obrgbie

prowadzonych robot. Wykonawca zapewni wlasciwe oznaczenie i zabezpieczenie przed
uszkodzeniem tych instalacji i urzgdzen w czasie trwania budowy.
Wykonawca jest zobowigzany umiesci¢ w swoim harmonogramie rezerwe¢ czasowa dla
wszelkiego rodzaju robot, ktére moga si¢ pojawi¢ w trakcie realizacji zadania. Wykonawca
dostarczy wszelkiej pomocy potrzebnej przy dokonywaniu napraw wynikajagcych z
prowadzonych robot. Wykonawca bedzie odpowiada¢ za wszelkie spowodowane przez jego
dziatania uszkodzenia w obrebie prowadzonych prac oraz na drogach transportowych.

Wszystkie prace musza by¢ prowadzone bez naruszenia interesOw 0sob trzecich, na
terenie obiektu w ktorym jest realizowane zadanie inwestycyjne.

Ochrona $rodowiska.
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Wykonawca ma obowigzek zna¢ i stosowaé w czasie prowadzenia robot wszelkie
przepisy dotyczace ochrony §rodowiska naturalnego. W okresie trwania budowy Wykonawca
bedzie podejmowac wszelkie uzasadnione kroki majgce na celu stosowanie si¢ do przepisow i
norm dotyczacych ochrony $rodowiska na terenie i wokodt terenu oraz bedzie unikac
uszkodzen lub ucigzliwosci dla osob lub wlasnosci spotecznej i innych, a wynikajacych ze
skazenia, hatasu lub innych przyczyn powstalych w nastgpstwie jego sposobu dzialania.
Stosujac si¢ do tych wymagan, bedzie mial szczegdlny wzglad na:

1) Lokalizacje baz, warsztatoéw, magazynow, sktadowisk i drog dojazdowych.

2) Srodki ostroznosci i zabezpieczenia przed:

a) zanieczyszczeniem zbiornikéw i ciekoéw wodnych pytami lub substancjami toksycznymi,
b) zanieczyszczeniem powietrza pytami i gazami,

¢) mozliwos$cig powstania pozaru.

Materiaty, ktore w sposob trwaty sa szkodliwe dla otoczenia, nie beda dopuszczone do
uzycia. Nie dopuszcza si¢ uzycia materialow wywotujacych szkodliwe promieniowanie o
stezeniu wigkszym od dopuszczalnego, okreslonego odpowiednimi przepisami.

Wszelkie materiaty uzyte do robot bedg miaty $wiadectwa dopuszczenia, wydane
przez uprawniong jednostke, jednoznacznie okres$lajace brak szkodliwego oddziatywania tych
materiatéw na srodowisko.

Materiaty, ktore sg szkodliwe dla otoczenia tylko w czasie robot, a po zakonczeniu
robot ich szkodliwo$¢ zanika (np. materialy pylaste), mogg by¢ uzyte pod warunkiem
przestrzegania wymagan technologicznych wbudowania. Jezeli wymagajg tego odpowiednie
przepisy, Zamawiajacy powinien otrzymac¢ zgode na uzycie tych materiatow od wlasciwych
organow administracji panstwowe;.

Prace zwigzane z wykorzystaniem sprzgtu mechanicznego przy uktadaniu sieci
kablowych powinny by¢ wykonywane w sposob najmniej szkodzacy roslinnosci, prace w
obrebie bryly korzeniowej drzew planowanych do zachowania powinny by¢ prowadzone z
zachowaniem nalezytej starannosci.

Warunki bezpieczehstwa pracy.

Podczas realizacji robot wykonawca begdzie przestrzega¢ przepisow dotyczacych
bezpieczenstwa i higieny pracy.

W szczegodlnosci wykonawca ma obowigzek zadbaé, aby personel nie wykonywat
pracy w warunkach niebezpiecznych, szkodliwych dla zdrowia oraz niespelniajacych
odpowiednich wymagan sanitarnych.

Wykonawca zapewni i bedzie utrzymywal wszelkie urzadzenia zabezpieczajace,
socjalne oraz sprz¢t i odpowiednig odziez dla ochrony zycia i zdrowia 0séb zatrudnionych na
budowie.

Podstawowe zasady, ktorych nalezy przestrzega¢ podczas prowadzenia robot
budowlanych zostaty okreslone w Rozporzadzeniu Ministra Infrastruktury z dnia 6 lutego
2003 r. w sprawie bezpieczenstwa i higieny pracy podczas wykonywania rob6t budowlanych
(Dz.U. 22003 r. Nr 47, poz.401).

Zgodnie z art. 21a ustawy z dnia 7 lipca 1994 r. - Prawo budowlane (Dz. U. Nr 207 z
2003 r. poz. 2016, z pozniejszymi zmianami) kierownik budowy, przed rozpoczeciem robot
budowlanych, jest zobowiazany do sporzadzenia lub zapewnienia sporzadzenia planu
bezpieczenstwa i ochrony zdrowia (plan ,,BIOZ”).

1.6 Okreslenia podstawowe.

Okreslenia podane w niniejszej Specyfikacji Technicznej sg zgodne z obowigzujacymi
okresleniami zawartymi w Prawie Budowlanym oraz w obowigzujacych rozporzadzeniach
zwigzanych z przepisami Prawa Budowlanego oraz z Polskimi Normami, i w kazdym
przypadku nalezy je rozumie¢ jak podano ponizej:
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Dziennik budowy — dziennik, wydany zgodnie z obowigzujacymi przepisami, stanowiacy
urzedowy dokument przebiegu robot budowlanych oraz zdarzen i okolicznosci zachodzacych
w toku wykonywania robot.

Kierownik budowy — osoba wyznaczona przez Wykonawce, upowazniona do kierowania
robotami budowlanymi i do wystgpowania w jego imieniu w sprawach realizacji kontraktu.

Inspektor nadzoru — upowazniony przedstawiciel Inwestora do sprawowania nadzoru
inwestorskiego nad prawidtowym przebiegiem realizacji zadania.

Rejestr obmiaréw — akceptowany przez Inwestora zeszyt z ponumerowanymi stronami,
shuzacy do wpisywania przez Wykonawce obmiaru dokonywanych robdt w formie wyliczen,
szkicow 1 ew. dodatkowych zalacznikow. Wpisy w rejestrze obmiarow podlegaja
potwierdzeniu przez Inspektora.

Laboratorium — laboratorium badawcze, zaakceptowane przez Zamawiajacego, niezbedne do
przeprowadzenia wszelkich badan i prob zwigzanych z oceng jakos$ci materiatow oraz robot.

Materiaty — wszelkie tworzywa niezbgdne do wykonania robot, zgodnie z dokumentacja
projektowa i Specyfikacjami Technicznymi, zaakceptowane przez Inwestora.

Odpowiednia (bliska) zgodnos¢ - zgodnos¢ wykonywanych robot z dopuszczonymi
tolerancjami, a jesli przedzial tolerancji nie zostat okre$lony — z przecigtnymi tolerancjami,
przyjmowanymi zwyczajowo dla danego rodzaju robot budowlanych.

Podloze — grunt rodzimy Iub nasypowy, lezacy pod nawierzchnia do glebokosci
przemarzania.

Polecenie Inspektora — wszelkie polecenia przekazane Wykonawcy przez Inspektora Nadzoru
Inwestorskiego, w formie pisemnej, dotyczace sposobu realizacji robot lub innych spraw
zwigzanych z prowadzeniem budowy.

Projektant — uprawniona osoba prawna lub fizyczna bedaca autorem dokumentacji
projektowe;j.

Przetargowa dokumentacja projektowa - cze$¢ dokumentacji projektowej, ktora wskazuje
lokalizacj¢, charakterystyke i wymiary obiektu bedacego przedmiotem robot.

Slepy kosztorys — wykaz roboét z podaniem ich ilosci (przedmiarem) w kolejnosci
technologicznej ich wykonania.

Zadanie budowlane — cze$¢ przedsigwzigcia budowlanego, stanowigca odrgbng catosé
konstrukcyjng lub technologiczng, zdolnag do samodzielnego speinienia przewidywanych
funkcji techniczno-uzytkowych. Zadanie moze polega¢ na wykonywaniu robot zwigzanych z
budowg, modernizacja utrzymaniem oraz ochrong budowli drogowej lub jej elementu.

Przedmiar robét — zestawienie przewidzianych do wykonania robot wedtug technologiczne;j
kolejnos$ci ich wykonania wraz z obliczeniem i podaniem ilosci rob6t w ustalonych
jednostkach przedmiarowych.

Teren budowy — przestrzen, w ktorej prowadzone sg roboty budowlane wraz z przestrzenig
zajmowang przez urzgdzenia zaplecza budowy.

Roboty budowlane — budowa, a takze prace polegajace na przebudowie, montazu, remoncie
lub rozbidrce obiektu budowlanego.
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Aprobata techniczna — pozytywna ocena techniczna wyrobu, stwierdzajacg jego przydatnos¢
do stosowania w budownictwie.

2 WLASCIWOSCI WYROBOW BUDOWLANYCH ORAZ ICH
PRZECHOWYWANIE, TRANSPORT, WARUNKI DOSTAWY, SKLADOWANIE 1
KONTROLA JAKOSCI

Wilasciwosci wyrobow budowlanych

Wykonawca przedstawi Inspektorowi nadzoru szczegélowe informacje dotyczace
zamawiania materiatow 1 odpowiednie aprobaty techniczne lub $wiadectwa badan
laboratoryjnych oraz probki do zatwierdzenia. Wszystkie materiaty i wyroby stosowane do
wykonania robdt powinny spelnia¢ wymagania polskich norm (PN), w tym norm
europejskich wprowadzonych do zbioru krajowych aktéw prawnych (PN-EN), a w przypadku
materiatéw i urzadzen, dla ktorych nie ustanowiono normy — aprobat technicznych oraz
ustawy z dnia 16.04.2004 r. o wyrobach budowlanych.

Wyréb budowlany moze by¢ wprowadzony, jezeli nadaje si¢ do stosowania przy
wykonywaniu robdot budowlanych, w zakresie odpowiadajacym jego wlasciwosciom
uzytkowym i przeznaczeniu, to znaczy ma wtasciwosci uzytkowe umozliwiajace prawidtowo
zaprojektowanym i wykonanym obiektom budowlanym, w ktérych ma by¢ zastosowany w
sposob trwaty, spetnienie wymagan podstawowych. Ponadto musi on by¢ dopuszczony do
obrotu i wlasciwie oznakowany na zasadach zgodnych z aktualnymi przepisami Prawa
budowlanego i przepisami odrebnymi.

Szczegoly dotyczace poszczegodlnych grup materialowych omowiono w specyfikacjach
poszczegblnych robot budowlanych.

Zrédla uzyskania materialéw

Co najmniej na trzy tygodnie przed zaplanowanym wykorzystaniem jakichkolwiek
materiatéw przeznaczonych do robot Wykonawca przedstawi szczegétowe informacje
dotyczace proponowanego zrodta wytwarzania, zamawiania lub wydobywania tych
materiatéw i odpowiednie $wiadectwa badan laboratoryjnych oraz probki do zatwierdzenia
przez Inspektora nadzoru i projektanta. Zatwierdzenie partii (cze$ci) materialow z danego
zrédla nie oznacza automatycznie, ze wszelkie materialy z danego zrdédta uzyskaja
zatwierdzenie.

Wykonawca zobowigzany jest do prowadzenia badan w celu udokumentowania, ze
materiaty uzyskane z dopuszczonego zrodla w sposob ciagly spelniaja wymagania
Specyfikacji Technicznej w czasie postepu robot.

Wykonawca odpowiada za uzyskanie pozwolen od wlascicieli i odno$nych wtadz na
pozyskanie materiatéw z jakichkolwiek zroédet miejscowych, wlaczajac w to zrodta wskazane
przez Zamawiajacego 1 jest zobowigzany dostarczy¢ Inspektorowi nadzoru wymagane
dokumenty przed rozpocze¢ciem eksploatacji zrodta.

Wykonawca przedstawi dokumentacje zawierajaca raporty z badan terenowych i
laboratoryjnych oraz proponowang przez siebie metod¢ wydobycia i selekcji do
zatwierdzenia. Wykonawca ponosi odpowiedzialno$¢ za spetnienie wymagan ilosciowych i
jakosciowych materiatow z jakiegokolwiek zrodta.

Jezeli materialy z akceptowanego zrddla sa niejednorodne lub o niezadowalajacej
jakosci, Wykonawca powinien zmieni¢ zrédlo zaopatrywania w materialy. Materialy
wykonczeniowe stosowane na plaszczyznach wykanczanych widocznych z jednego miejsca
powinny by¢ z tej samej partii materialu w celu zachowania tych samych wlasciwosci
kolorystycznych w czasie calego procesu eksploatacji.

Wykonawca poniesie wszystkie koszty a w tym: oplaty, wynagrodzenia i jakiekolwiek
inne koszty zwigzane z dostarczeniem materiatéw do robot.

Inspekcja wytworni
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Wytwornie, zarowno przed jak i po akceptacji Inspektora moga by¢ kontrolowane w
celu sprawdzenia zgodno$ci stosowanych metod produkcyjnych z wymaganiami. Probki
materialdw moga by¢ pobierane w celu sprawdzenia ich wlasciwosci. Wynik tych kontroli
bedzie podstawa akceptacji okreslonej partii materiatdow pod wzgledem jakosci.

W czasie przeprowadzania inspekcji Inspektor bedzie miat zapewnione:

- wspotprace i pomoc Wykonawcy,

- wolny dostep w dowolnym czasie, do tych czegsSci wytworni gdzie odbywa si¢ proces
produkcji materiatow przeznaczonych do wbudowania na terenie budowy.

Przechowywanie i skladowanie materialow

Wykonawca zapewni, aby tymczasowo skladowane materiaty, do czasu gdy beda one
potrzebne do robdt, byty zabezpieczone przed zanieczyszczeniem, zachowaty swoja jakos¢ i
wlasciwo$¢ do robot i byty dostgpne do kontroli przez Inspektora nadzoru.

Przechowywanie materiatow musi si¢ odbywa¢ na zasadach i w warunkach
odpowiednich dla danego materiatu oraz Zeby w sposob skuteczny zabezpieczone byty przed
dostepem o0sob trzecich.

Miejsca czasowego skladowania begda zlokalizowane w obrebie terenu budowy w
miejscach uzgodnionych z Inspektorem nadzoru lub poza terenem budowy w miejscach
zorganizowanych przez Wykonawce.

Wszystkie miejsca czasowego sktadowania materialow powinny by¢ po zakonczeniu
robo6t doprowadzone przez Wykonawce do ich pierwotnego stanu.

Materialy nie odpowiadajace wymaganiom

Materiaty nie odpowiadajace wymaganiom zostang przez Wykonawce wywiezione z
terenu budowy, badz ztozone w miejscu wskazanym przez Inspektora nadzoru. Jesli Inspektor
nadzoru zezwoli Wykonawcy na uzycie tych materiatow do innych roboét niz te, dla ktorych
zostaly zakupione to koszt tych materialow zostanie przewarto$ciowany przez Inspektora.

Kazdy rodzaj Robot, w ktérym znajduja si¢ niezbadane i nie zaakceptowane materialy,
Wykonawca wykonuje na wtasne ryzyko, liczac si¢ z jego nie przyjeciem i niezaptaceniem.

Wariantowe stosowanie materialow

Jesli dokumentacja projektowa lub specyfikacja techniczna przewiduje mozliwos¢
wariantowego zastosowania rodzaju materialu w wykonywanych robotach, Wykonawca
powiadomi Projektanta o swoim zamiarze, co najmniej 4 tygodnie przed planowanym
uzyciem materiatu, albo w okresie dluzszym, jesli bedzie to wymagane dla badan
prowadzonych przez Inspektora Nadzoru. Wybrany i zaakceptowany przez projektanta rodzaj
materiatu nie moze by¢ pdzniej zmieniany bez zgody Projektanta.

Na podobnych zasadach dopuszcza si¢ zastosowanie materialdow o podobnych
wlasciwosciach technicznych, jakosciowych, zblizonym standardzie i wygladzie (tzw.
,<rownowazne” w rozumieniu Ustawy o zamoéwieniach publicznych) do wymienionych w
dokumentacji i specyfikacji, w uzgodnieniu z Projektantem i Inspektorem nadzoru.

3 SPRZET IMASZYNY NIEZBEDNE LUB ZALECANE DO WYKONANIA
ROBOT BUDOWLANYCH ZGODNIE Z ZAY.OZONA JAKOSCIA

Wykonawca jest zobowigzany do uzywania jedynie takiego sprzetu, ktory nie
spowoduje niekorzystnego wplywu na jakos¢ wykonywanych robdt i bedzie gwarantowac
przeprowadzenie robdt, zgodnie z zasadami okreslonymi w PB, PW i ST.

Sprzet uzywany do robdt powinien by¢ zgodny z oferta Wykonawcy i odpowiadaé pod
wzgledem typow i ilosci wskazaniom zawartym w specyfikacji, dokumentacji i programem
zapewnienia jakosci lub projekcie organizacji robot zaakceptowanym przez Inspektora

Str. 9



SPECYFIKACJA TECHNICZNA WYKONANIA | ODBIORU ROBOT
BRANZA TELETECHNICZNA

nadzoru; w przypadku braku ustalen w takich dokumentach sprzgt powinien by¢ uzgodniony i
zaakceptowany przez Inspektora.

Liczba i wydajno$¢ sprzetu bedzie gwarantowaé przeprowadzenie robdt zgodnie z
zasadami okreslonymi w dokumentacji projektowej, specyfikacji i wskazaniach Inspektora
nadzoru, w terminie przewidzianym umowsa.

Sprzet bedacy wiasnoscia Wykonawcy lub wynajety do wykonania robot ma by¢
utrzymywany w dobrym stanie i gotowosci do pracy. Bedzie on zgodny z normami ochrony
srodowiska i przepisami dotyczacymi jego uzytkowania.

Wykonawca dostarczy Inspektorowi kopie dokumentdw potwierdzajacych
dopuszczenie sprzetu do uzytkowania, tam gdzie jest to wymagane przepisami.

Jezeli dokumentacja projektowa lub specyfikacja przewiduja mozliwos¢ wariantowego
uzycia sprzgtu przy wykonywanych robotach, Wykonawca powiadomi Inspektora o swoim
zamiarze wyboru i uzyska jego akceptacj¢ przed uzyciem sprzetu. Wybrany sprzet, po
akceptacji Inspektora, moze by¢ pdzniej zmieniany bez jego zgody.

Jakikolwiek sprzet, maszyny, urzadzenia i narzgdzia nie gwarantujgce zachowania
warunkow umowy zostang przez Inspektora nadzoru zdyskwalifikowane i niedopuszczone do
robot.

Dobor wlasciwego sprzetu, maszyn i1 urzadzen zgodnie z obowigzujacg technologia
wykonywania i prowadzenia danego odcinka robot.

Wykonawca jest zobligowany do skalkulowania kosztéw jednorazowych sprzetu w
cenie jednostkowej robot do ktorych jest przeznaczony, koszty transportu sprze¢tu nie
podlegaja zaptacie.

4 SRODKI TRANSPORTU

Wykonawca jest zobowigzany do stosowania tylko takich §rodkéw transportu, ktore
nie wplyna niekorzystnie na jako$s¢ wykonywanych robot i wiasciwosci przewozonych
materiatow.

Liczba $rodkow transportu bedzie zapewnia¢ prowadzenie robdt zgodnie z zasadami
okreslonymi w dokumentacji projektowej, specyfikacji technicznej i wskazaniach Inspektora
nadzoru, w terminie przewidzianym umowsa.

Do ruchu na drogach publicznych, przy transporcie materiatow/sprzetu na i z terenu
robot, pojazdy beda spelnia¢ wymagania dotyczace przepisow ruchu drogowego w
odniesieniu do ustawowych ograniczen obcigzenia na osie i innych parametréw technicznych.

Srodki transportu nie odpowiadajace warunkom dopuszczalnych obcigzen na osie
moga by¢ uzyte przez Wykonawce pod warunkiem przywrdcenia do stanu pierwotnego
uzytkowanych odcinkéw drog publicznych na koszt Wykonawcy.

Wykonawca bedzie usuwac¢ na biezaco, na wlasny koszt, wszelkie zanieczyszczenia
spowodowane jego pojazdami na drogach publicznych oraz dojazdach do terenu budowy.

5 WYKONANIE ROBOT BUDOWLANYCH

WYMAGANIA OGOLNE

Wykonawca jest odpowiedzialny za prowadzenie robot zgodnie z umowg oraz za
jako$¢ zastosowanych materialow i wykonywanych roboét, za ich zgodno$¢ z dokumentacja
projektowa, wymaganiami specyfikacji technicznej, kontrola jakosci, projektu organizacji
robot oraz poleceniami Inspektora nadzoru.

Wykonawca ponosi odpowiedzialnos¢ za doktadne wytyczenie w planie i
wyznaczenie wysokosci wszystkich elementow robot zgodnie z wymiarami i rzednymi
okreslonymi w dokumentacji projektowej lub przekazanymi na pisSmie przez Inspektora
nadzoru.

Nastepstwa jakiegokolwiek btedu spowodowanego przez Wykonawce w wytyczeniu i
wyznaczaniu robot zostana, jesli wymagac tego bedzie Inspektor nadzoru, poprawione przez
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Wykonawce na wilasny koszt. Sprawdzenie wytyczenia Robot lub wyznaczenia wysoko$ci
przez Inspektora nie zwalnia Wykonawcy od odpowiedzialnosci za ich doktadnos¢.

DECYZJA 1 POLECENIE INSPEKTORA NADZORU

Decyzje Projektanta i Inspektora dotyczace akceptacji lub odrzucenia materiatéw i
elementow robot beda oparte na wymaganiach sformulowanych w dokumentach umowy,
PBW, ST, PN, innych normach i instrukcjach.

Przy podejmowaniu decyzji Inspektor uwzgledni wyniki badan materialow i robét,
rozrzuty normalnie wystgpujace przy produkcji i przy badaniach materiatow,
doswiadczeniach z przesztosci, wyniki badan naukowych oraz inne czynniki wptywajace na
rozwazang kwestig.

Inspektor jest upowazniony do inspekcji wszystkich robot i kontroli wszystkich
materialdéw dostarczonych na budowe Iub na niej produkowanych.

Polecenia Inspektora beda wykonywane nie pdzniej niz w czasie przez niego
wyznaczonym, po ich otrzymaniu przez Wykonawce, pod grozbg zatrzymania robdt. Skutki
finansowe z tego tytutu poniesie Wykonawca.

W przypadku opdznien realizacyjnych budowy, stwarzajacych zagrozenie dla
planowego zakonczenia robodt, Inspektor ma prawo wprowadzi¢ podwykonawce na okreslone
roboty na koszt Wykonawcy.

Zgodnos¢ robdt z dokumentacija projektowa i specyfikacja techniczna

Dokumentacja projektowa, specyfikacja techniczna, przedmiary robot oraz dodatkowe
dokumenty przekazane przez Inspektora nadzoru Wykonawcy stanowig czg$¢ umowy
(kontraktu), a wymagania wyszczegdlnione cho¢by w jednym z nich sa obowigzujace dla
Wykonawcy, tak jakby zawarte byly w calej dokumentacji.

Wykonawca nie moze wykorzystywaé btedow lub opuszczen w dokumentacji
projektowej, a o ich wykryciu powinien natychmiast powiadomié¢ Inspektora nadzoru, ktory
dokona w uzgodnieniu z Projektantem odpowiednich zmian lub poprawek. W przypadku
rozbieznosci opis wymiar6w wazniejszy jest od odczytow ze skali rysunkow. Wszystkie
wykonane roboty i dostarczone materialy beda zgodne z dokumentacja projektowa i
specyfikacja techniczna.

Dane okreslone w dokumentacji projektowej i w specyfikacji bedg uwazane za
warto$ci docelowe, od ktorych dopuszczalne sa odchylenia w ramach okreslonego przedzialu
tolerancji. Cechy materiatéw i elementow budowli musza by¢ jednorodne i wykazywac bliska
zgodnos$¢ z okreslonymi wymaganiami.

W przypadku, gdy materialy lub roboty nie beda w pelni zgodne z dokumentacja
projektowa lub specyfikacja i wplynie to na nie zadawalajaca jakos¢ elementu budowli, to
takie materialy begda niezwlocznie zastgpione innymi, a roboty rozebrane na koszt
wykonawcy.

6 KONTROLA, BADANIE I ODBIQR ROBOT BUDOWLANYCH W
NAWIAZANIU DO DOKUMENTOW ODNIESIENIA

6.1 Program zapewnienia jakosci

Do obowigzkow Wykonawcy nalezy opracowanie i przedstawienie do aprobaty
Inspektora programu zapewnienia jakosci, w ktorym przedstawi on zamierzony sposob
wykonywania robdt, mozliwosci techniczne, kadrowe 1 organizacyjne gwarantujace
wykonanie robot zgodnie z dokumentacjg projektowa, ST oraz poleceniami i ustaleniami
przekazanymi przez Inspektora Nadzoru Inwestorskiego.

Program zapewnienia jako$ci bedzie zawierac:
a) cze$¢ ogolna, obejmujaca:
- organizacj¢ wykonania robot, w tym terminy i sposob prowadzenia robot,
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- organizacje¢ ruchu na budowie wraz z oznakowaniem robot,

- plan bezpieczenstwa i ochrony zdrowia lub warunki bhp,

- wykaz zespotow roboczych, ich kwalifikacje 1 przygotowanie praktyczne,

- wykaz o0s6b odpowiedzialnych za jako$¢ i terminowo$¢ wykonania poszczegdlnych
clementéw robot,

- system (sposob i procedur¢) proponowanej kontroli i sterowania jakoscig wykonywanych
robot,

- wyposazenie w sprzgt i urzadzenia do pomiaréw i kontroli (opis laboratorium whasnego lub
laboratorium, ktoremu Wykonawca zamierza zleci¢ prowadzenie badan),

- sposob oraz forme¢ gromadzenia wynikéw badan laboratoryjnych, zapis pomiaréw, nastaw
mechanizmow sterujacych a takze wycigganych wnioskow i zastosowanych korekt w procesie
technologicznym, proponowany sposob i forme przekazywania tych informacji Inspektorowi .
b) czg$¢ szczegodtowa opisujacy dla kazdego asortymentu robot:

- wykaz maszyn i urzadzen stosowanych na budowie z ich parametrami technicznymi oraz
wyposazeniem w mechanizmy do sterowania i urzagdzenia pomiarowo-kontrolne,

- rodzaje i ilo$¢ srodkow transportu oraz urzadzen do magazynowania, zatadunku materiatow,
spoiw, lepiszczy, kruszyw itp.,

- sposob zabezpieczenia i ochrony tadunkéw przed utratg ich wlasciwosci w czasie
transportu,

- sposob i procedure pomiardéw i badan (rodzaj i czgstotliwo$¢, pobieranie probek, legalizacje
i sprawdzenia urzadzen, itp.) prowadzonych podczas dostaw materiatow, wytwarzania
mieszanek 1 wykonywania poszczegolnych elementow robot,

- sposoOb postepowania z materiatami i robotami nie odpowiadajagcymi wymaganiom.

6.2 Zasady kontroli jakosci robot

Celem kontroli robodt bedzie takie sterowanie ich przygotowaniem i wykonaniem, aby
osiggnac zatozong jakos$¢ roboét Wykonawca jest odpowiedzialny za peing kontrolg robdt i
jakosci materiatdéw. Wykonawca zapewni odpowiedni system kontroli, wlaczajgc personel,
laboratorium, sprzgt, zaopatrzenie i wszystkie urzadzenia niezb¢dne do pobierania probek i
badan materiatow oraz robot. Przed zatwierdzeniem systemu kontroli Inspektor moze zazadaé
od Wykonawcy przeprowadzenia badan w celu zademonstrowania, ze poziom ich
wykonywania jest zadowalajacy.

Wykonawca bedzie przeprowadza¢ pomiary i badania materiatéw oraz robot z czgstotliwoscia
zapewniajacg stwierdzenie, ze roboty wykonano zgodnie z wymaganiami zawartymi w
dokumentacji projektowej i ST

Minimalne wymagania, co do zakresu badan i ich czg¢stotliwos$¢ sg okreslone w ST,
normach i wytycznych. W przypadku, gdy nie zostaly one tam okreslone, Inspektor ustali,
jaki zakres kontroli jest konieczny, aby zapewni¢ wykonanie robo6t zgodnie z umowa.

Wykonawca dostarczy Inspektorowi §wiadectwa, ze wszystkie stosowane urzadzenia i
sprzgt badawczy posiadaja wazng legalizacje, zostaly prawidlowo wykalibrowane i
odpowiadaja wymaganiom norm okreslajacych procedury badan.

Inspektor bedzie mie¢ nieograniczony dostep do pomieszczen laboratoryjnych, w celu
ich inspekcji. Inspektor bedzie przekazywaé¢ Wykonawcy pisemne informacje o
jakichkolwiek niedociagnigciach dotyczacych urzadzen laboratoryjnych, sprzetu, zaopatrzenia
laboratorium, pracy personelu lub metod badawczych.

Jezeli niedociagnigcia te beda tak powazne, ze moga wplyna¢ ujemnie na wyniki
badan. Inspektor natychmiast wstrzyma uzycie do robot badanych materiatow i dopusci je do
uzycia dopiero wtedy, gdy niedociagnigcia w pracy laboratorium Wykonawcy zostang
usuniete i stwierdzona zostanie odpowiednia jakos¢ tych materiatow.

Wszystkie koszty zwigzane z organizowaniem i prowadzeniem badan materiatow
ponosi Wykonawca.
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6.3 Pobieranie probek

Probki bedg pobierane losowo. Zaleca si¢ stosowanie statystycznych metod pobierania
probek, opartych na zasadzie, ze wszystkie jednostkowe elementy produkcji moga by¢ z
jednakowym prawdopodobienstwem wytypowane do badan. Inspektor bedzie mieé
zapewniong mozliwo$¢ udzialu w pobieraniu probek. Na zlecenie Inspektora, Wykonawca
bedzie przeprowadza¢ dodatkowe badania tych materiatow, ktore budzg watpliwosci, co do
jakosci, o ile kwestionowane materiaty nie zostang przez Wykonawce usuni¢te lub ulepszone
z wilasnej woli. Koszty tych dodatkowych badan pokrywa Wykonawca tylko w przypadku
stwierdzenia usterek; w przeciwnym przypadku koszty te pokrywa Zamawiajacy. Pojemniki
do pobierania probek beda dostarczone przez Wykonawce i zatwierdzone przez Inspektora.
Probki dostarczone przez Wykonawcg do badan wykonywanych przez Inspektora beda
odpowiednio opisane i oznakowane, w sposob zaakceptowany przez Inspektora.

6.4 Badania i pomiary

Wszystkie badania i pomiary beda przeprowadzone zgodnie z wymaganiami norm.
W przypadku, gdy normy nie obejmuja jakiegokolwiek badania wymaganego w ST, stosowac
mozna wytyczne krajowe, albo inne procedury, zaakceptowane przez Inspektora, przed
przystapieniem do pomiarow lub badan. Wykonawca powiadomi Inspektora o rodzaju,
miejscu i terminie pomiaru lub badania. Po wykonaniu pomiaru lub badania Wykonawca
przedstawi na pismie ich wyniki do akceptacji Inspektora.

6.5 Raporty 7 badan

Wykonawca bedzie przekazywac Inspektorowi kopie raportéw z wynikami badan jak
najszybciej, nie pdzniej jednak niz w terminie okre§lonym w programie zapewnienia jakosci.
Wyniki badan (kopie) beda przekazywane Inspektorowi na formularzach wedtug
dostarczonego przez niego wzoru lub innych, przez niego zaaprobowanych.

6.6 Badania prowadzone przez Inspektora

Dla celow kontroli jakosci i zatwierdzenia. Inspektor uprawniony jest do dokonywania
kontroli, pobierania probek i badania materiatéw u zrédla ich wytwarzania i zapewniona mu
bedzie wszelka potrzebna do tego pomoc ze strony Wykonawcy i producenta materiatow.
Inspektor, po uprzedniej weryfikacji systemu kontroli robdt prowadzonego przez
Wykonawce, bedzie ocenia¢ zgodno$¢ materiatdw i robot z wymaganiami ST na podstawie
wynikow badan dostarczonych przez Wykonawce.

Inspektor moze pobiera¢ probki materialow i prowadzi¢ badania niezaleznie od
Wykonawcy, na swoj koszt. Jezeli wyniki tych badan wykaza, ze raporty Wykonawcy sa
niewiarygodne, to Inspektor poleci Wykonawcy lub zleci niezaleznemu laboratorium
przeprowadzenie powtdrnych lub dodatkowych badan, albo oprze si¢ wylacznie na wlasnych
badaniach przy ocenie zgodnos$ci materiatow i robot z dokumentacjg projektowg 1 ST. W
takim przypadku calkowite koszty powtdrnych lub dodatkowych badan i pobierania probek
poniesione zostang przez Wykonawce.

6.7 Certyfikaty i deklaracje

Inspektor moze dopusci¢ do uzycia tylko te materiaty, ktore posiadaja stosowne
certyfikaty lub deklaracje zgodnosci oraz wlasciwie oznakowane. Dopuszcza si¢ cztery
sposoby oznakowania wyrobow:

- oznakowanie CE, co oznacza, ze dokonano oceny jego zgodnosci z normg
zharmonizowang albo europejska aprobata techniczng badz krajows specyfikacja
techniczng panstwa cztonkowskiego Unii Europejskiej lub Europejskiego Obszaru
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Gospodarczego, uznang przez Komisje Europejskg za zgodng z wymaganiami
podstawowymi;

- oznakowanie polskim znakiem budowlanym;

- wyroby regionalne, ktore beda znakowane specjalnym znakiem jako regionalny wyrob
budowlany;

- wyroby budowlane wykonane wedtug indywidualnej dokumentacji technicznej,
sporzadzonej przez projektanta obiektu lub z nim uzgodnionej, dla ktérych producent
wydat o§wiadczenie wskazujace, ze zapewniono zgodno$¢ wyrobu budowlanego z ta
dokumentacjg oraz z innymi przepisami.

W przypadku materiatow, dla ktorych ww. dokumenty sg wymagane przez ST, kazda partia
dostarczona do robot bedzie posiadac¢ te dokumenty, okreslajace w sposob jednoznaczny jej
cechy. Produkty przemystowe muszg posiada¢ ww. dokumenty wydane przez producenta, a w
razie potrzeby poparte wynikami badan wykonanych przez niego. Kopie wynikow tych badan
beda dostarczone przez Wykonawce Inspektorowi. Jakiekolwiek materiaty, ktore nie spetniaja
tych wymagan bgda odrzucone.

6.8 Dokumenty budowy

Dziennik budowy

Dziennik budowy jest wymaganym dokumentem prawnym obowigzujacym
Zamawiajacego i Wykonawcg w okresie od przekazania Wykonawcy terenu budowy do
konca okresu gwarancyjnego Odpowiedzialno$¢ za prowadzenie dziennika budowy zgodnie z
obowigzujacymi przepisami spoczywa na Wykonawcy.

Zapisy w dzienniku budowy beda dokonywane na biezgco i beda dotyczy¢ przebiegu
robot, stanu bezpieczenstwa ludzi i mienia oraz technicznej 1 gospodarczej strony budowy.

Kazdy zapis w dzienniku budowy bedzie opatrzony datg jego dokonania, podpisem
osoby, ktora dokonata, zapisu, z podaniem jej imienia i nazwiska oraz stanowiska
sluzbowego. Zapisy beda czytelne, dokonane trwalg technika, w porzadku chronologicznym,
bezposrednio jeden pod drugim, bez przerw.

Zatagczone do dziennika budowy protokoly i inne dokumenty beda oznaczone
kolejnym numerem zalgcznika i opatrzone datg i podpisem Wykonawcy i Inspektora. Do
dziennika budowy nalezy wpisywac¢ w szczeg6lnosci:

- date przekazania Wykonawcy terenu budowy,

- date przekazania przez Zamawiajgcego dokumentacji projektowe;j,

- uzgodnienie przez Inspektora programu zapewnienia jakosci i harmonograméow robot,

- terminy rozpoczecia i zakonczenia poszczegdlnych elementow robot,

- przebieg robot, trudnosci i przeszkody w ich prowadzeniu, okresy i przyczyny przerw w
robotach,

- uwagi i polecenia Inspektora,

- daty zarzadzenia wstrzymania robo6t, z podaniem powodu,

- zgloszenia i daty odbiorow robot zanikajacych i ulegajacych zakryciu, czesciowych i
ostatecznych odbioréw robot,

- wyjasnienia, uwagi i propozycje Wykonawcy,

- stan pogody i temperature powietrza w okresie wykonywania robot podlegajacych

- ograniczeniom lub wymaganiom szczeg6lnym w zwigzku z warunkami klimatycznymi,

- zgodnos¢ rzeczywistych warunkow geotechnicznych z ich opisem w dokumentacji
projektowej w przypadku wykonywania robét ziemnych,

- dane dotyczace czynno$ci geodezyjnych (pomiarowych) dokonywanych przed i w trakcie
wykonywania robot,

- dane dotyczace sposobu wykonywania zabezpieczenia robot,

- dane dotyczace jakosci materialow, pobierania probek oraz wyniki przeprowadzonych
badan z podaniem, kto je przeprowadzat,

- wyniki prob poszczegolnych elementow budowli z podaniem, kto je przeprowadzat,
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- inne istotne informacje o przebiegu robot.

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

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

Whis projektanta do dziennika budowy obliguje Inspektora do ustosunkowania sig.

Rejestr obmiaréw

Rejestr obmiaréw stanowi dokument pozwalajacy na rozliczenie faktycznego postgpu
kazdego z elementow robot. Obmiary wykonanych robot przeprowadza si¢ w sposob ciagly w
jednostkach przyjetych w kosztorysie i wpisuje do rejestru obmiarow.

Dokumenty laboratoryjne

Dzienniki laboratoryjne, deklaracje zgodnos$ci lub certyfikaty zgodnosci materiatow,
orzeczenia o jakoSci materiatdw, recepty robocze i kontrolne wyniki badan Wykonawcy beda
gromadzone w formie uzgodnionej w programie zapewnienia jakosci. Dokumenty te stanowig
zataczniki do odbioru robot. Winny by¢ udostepnione na kazde zyczenie Inspektora Nadzoru
Inwestorskiego.

Pozostate dokumenty budowy

Do dokumentéw budowy zalicza si¢, oproécz wymienionych powyzej, nastepujace
dokumenty:
- pozwolenie na realizacj¢ zadania budowlanego,
- protokoty przekazania terenu budowy,
- umowy cywilno-prawne z osobami trzecimi i inne umowy cywilno-prawne,
- protokoty odbioru robot,
- protokoty z narad i ustalen,
- korespondencj¢ na budowie.

Przechowywanie dokumentéw budowy

Dokumenty budowy beda przechowywane na terenie budowy w miejscu odpowiednio
zabezpieczonym.
Zaginigcie ktoregokolwiek z dokumentow budowy spowoduje jego natychmiastowe
odtworzenie w formie przewidzianej prawem.
Wszelkie dokumenty budowy beda zawsze dostepne dla Inspektora i przedstawiane do
wgladu na zyczenie Zamawiajacego.

7 PRZEDMIAR I OBMIAR ROBOT
7.1 Przedmiar robot

Zgodnie z Rozporzadzeniem Ministra Infrastruktury z dnia 2 wrzesnia 2004r. w
sprawie szczegotowego zakresu i formy dokumentacji projektowej, specyfikacji technicznych
wykonania i odbioru robdt budowlanych oraz programu funkcjonalno-uzytkowego przedmiar
robot jest to opracowanie zawierajgce zestawienie przewidywanych do wykonania robot w
kolejnosci technologicznej ich wykonania i wraz z ich szczegdélowym opisem, miejscem
wykonania lub wskazaniem podstaw ustalajacych szczegdlowy opis, z wyliczeniem i
zestawieniem ilosci jednostek miar robdt podstawowych oraz wskazaniem podstaw do
ustalenia cen jednostkowych robot lub jednostek naktadow rzeczowych.

Str. 15



SPECYFIKACJA TECHNICZNA WYKONANIA | ODBIORU ROBOT
BRANZA TELETECHNICZNA

Podstawowe wymagania odnos$nie przedmiarow robot zostaly zawarte w
Rozporzadzeniu. Uzupehiajagco zaleca si¢, aby przy sporzadzaniu przedmiaru robot byty
uwzglednione nastepujace zasady:

- uktad i zawarto$¢ przedmiaru robot powinny umozliwi¢ jednoznaczng identyfikacj¢ zakresu
i podstawowych parametréw technicznych robot,

- roboty ujete w pozycjach przedmiaru powinny by¢ pogrupowane wedle wyrozniajgcych je
cech naturalnych, miejsca wykonania, kolejnosci wykonania, charakterystycznych metod
wykonania i innych cech, powodujacych zréznicowanie kosztow i cen ich wykonania,

- nalezy zapewni¢ powigzanie pozycji przedmiaru z odpowiednimi rysunkami oraz
specyfikacja techniczng, podajagca wymagania techniczne dla robdt w poszczegdlnych
pozycjach przedmiaru oraz wyjasniajacymi, jakie sa zakresy poszczegélnych pozycji
przedmiaru robot, wedhug jakich zasad obliczono ilo$¢ robot ujetych w tych pozycjach, jak
bedzie si¢ obliczalo ilosci rzeczywiscie wykonanych robot, oraz jakie beda podstawy
ptatnosci za wykonane roboty,

- nalezy wyjasni¢ jaki powinien by¢ zastosowany sposob obliczania cen pozycji przedmiaru
robot,

- jezeli w przypadku pewnych pozycji przedmiaru nie ma mozliwosci jednoznacznego
okreslenia ilosci robot, sposob obliczenia zostanie podany indywidualnie w uzgodnieniu z
zamawiajgcym.

7.2  Obmiar robot

Ogdblne zasady obmiaru robot

Prowadzenie obmiarow jest niezbedne dla okreslonego rodzaju umoéw, dla uméw
ryczattowych obmiar sprowadza si¢ do szacunkowego okreslenia zaawansowania robot dla
potrzeb wystawienia przej$ciowej faktury.

Obmiar robot bedzie okreslaé¢ faktyczny zakres wykonywanych robdt zgodnie z dokumentacja
projektowa i ST w jednostkach ustalonych w kosztorysie.

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

Jakikolwiek btad lub przeoczenie (opuszczenie) w ilosciach podanych w slepym kosztorysie
lub gdzie indziej w ST nie zwalnia Wykonawcy od obowiazku ukonczenia wszystkich robot.
Bledne dane zostang poprawione wg instrukcji Inspektora na pismie. Obmiar gotowych robot
bedzie przeprowadzony z czestoScig wymagana do celu miesi¢cznej platnosci na rzecz
Wykonawcy lub w innym czasie okreslonym w umowie lub oczekiwanym przez Wykonawce
i Inspektora.

Zasady okre$lania ilo$ci robot 1 materialow

Dhugosci i odleglosci pomiedzy wyszczegolnionymi punktami skrajnymi beda
obmierzone poziomo wzdhuz linii osiowe;.
Jesli ST wiasciwe dla danych robot nie wymagaja tego inaczej, objetosci beda wyliczone w
m?, jako dlugo$¢ pomnozona przez $redni przekro;j.
Ilosci, ktore maja by¢ obmierzone wagowo, beda wazone w tonach lub kilogramach zgodnie z
wymaganiami ST.
Roboty pomiarowe do obmiaru oraz nieodzowne obliczenia wykonywane bedag w sposob
zrozumialy i jednoznaczny.
Do pomiaru uzywane bedg tylko sprawne narzedzia pomiarowe, posiadajace czytelng skale,
jednoznacznie okre$lajaca wykonany pomiar.
Wykonany obmiar robo6t zawiera¢ bedzie:
- podstawe wyceny i opis robot,
- ilo$¢ przedmiarowa robot (z kosztorysu ofertowego)
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- date obmiaru

- miejsce obmiaru przez podanie: nr pomieszczenia, nr detalu, elementu, wykonanie szkicu
pomocniczego

- obmiarem robo6t z podaniem sktadowych obmiary w kolejnosci: diugos¢ x szerokosé¢ x
glebokos¢ x wysokosé x ilos¢ = wynik obmiaru

- ilo$cig robot wykonanych od poczatku budowy

- dane osoby sporzadzajacej obmiar

Urzadzenia i sprzet pomiarowy

Wszystkie urzadzenia i sprz¢t pomiarowy, stosowany w czasie obmiaru robot beda
zaakceptowane przez Inspektora.
Urzadzenia i sprzet pomiarowy zostang dostarczone przez Wykonawce.
Jezeli urzadzenia te lub sprzgt wymagaja badan atestujacych to Wykonawca bedzie posiadac
wazne $wiadectwa legalizacji.
Wszystkie urzadzenia pomiarowa bgda przez Wykonawce utrzymywane w dobrym stanie, w
catym okresie trwania robot.

Wagi 1 zasady wazenia

Wykonawca dostarczy i zainstaluje urzadzenia wagowe odpowiadajace odno$nym
wymaganiom ST. Bedzie utrzymywaé to wyposazenie zapewniajac w sposob ciagly
zachowanie doktadno$ci wg norm zatwierdzonych przez Inspektora.

Czas przeprowadzenia obmiaru

Obmiary beda przeprowadzone przed cze$ciowym lub ostatecznym odbiorem
odcinkow robot, a takze w przypadku wystepowania dtuzszej przerwy w robotach.
Obmiar robot zanikajacych przeprowadza si¢ w czasie ich wykonywania.
Obmiar robot podlegajacych zakryciu przeprowadza si¢ przed ich zakryciem
Roboty pomiarowe do obmiaru oraz nieodzowne obliczenia bgdg wykonane w sposob
zrozumialy i jednoznaczny.
Wymiary skomplikowanych powierzchni lub objetosci bgda uzupelione odpowiednimi
szkicami umieszczonymi na karcie rejestru obmiarow. W razie braku miejsca szkice moga
by¢ dotaczone w formie oddzielnego zatgcznika do rejestru obmiarow, ktorego wzor zostanie
uzgodniony z Inspektorem.

8 SPOSOB ODBIORU ROBOT BUDOWLANYCH
8.1 Rodzaje odbiorow robot

W zaleznos$ci od ustalen odpowiednich ST, roboty podlegaja nast¢pujacym etapom
odbioru:
a) odbiorowi robot zanikajacych i ulegajacych zakryciu,
b) odbiorowi czesciowemu,
¢) odbiorowi ostatecznemu,
d) odbiorowi pogwarancyjnemu

8.2  Odbior robot zanikajgcych i ulegajgcych zakryciu

Odbidr roboét zanikajacych i ulegajacych zakryciu polega na finalnej ocenie ilosci i
jakosci wykonywanych roboét, ktére w dalszym procesie realizacji ulegng zakryciu. Odbior
robot zanikajacych i1 ulegajacych zakryciu bedzie dokonany w czasie umozliwiajgcym
wykonanie ewentualnych korekt i poprawek bez hamowania ogolnego postepu robot. Odbioru
robot dokonuje Inspektor.
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Gotowos¢ danej czesci robot do odbioru zglasza Wykonawca wpisem do dziennika
budowy i jednoczesnym powiadomieniem Inspektora. Odbidr bedzie przeprowadzony
niezwlocznie, nie pdzniej jednak niz w ciggu 3 dni od daty zgloszenia wpisem do dziennika
budowy i powiadomienia o tym fakcie Inspektora.

Jakos$¢ 1 ilos¢ robot ulegajacych zakryciu ocenia Inspektor na podstawie dokumentow
zawierajacych komplet wynikoéw badan laboratoryjnych i w oparciu o przeprowadzone
pomiary, w konfrontacji z dokumentacjg projektowa, ST i1 uprzednimi ustaleniami.

8.3  Odbior czesciowy

Odbior czesciowy polega na ocenie ilosci i1 jakosci wykonanych czgsci robot. Odbioru
robot dokonuje Inspektor Nadzoru Inwestorskiego.

Gotowos¢ danej czeséci robot do odbioru zglasza Wykonawca wpisem do dziennika
budowy i jednoczesnym powiadomieniem Inspektora. Odbiér przeprowadzony bedzie
niezwlocznie, nie pdzniej jednak, niz w ciggu 3 dni od daty zgloszenia wpisem do dziennika
budowy i powiadomienia o tym fakcie Inspektora.

8.4 Odbior ostateczny robot

Zasady odbioru ostatecznego

Odbior ostateczny polega na finalnej ocenie rzeczywistego wykonania robot w
odniesieniu do ich ilosci, jakosci 1 warto$ci. Caltkowite zakonczenie robdt oraz gotowos¢ do
odbioru ostatecznego bedzie stwierdzona przez Wykonawce wpisem do dziennika budowy z
bezzwlocznym powiadomieniem na pismie o tym fakcie Inwestora.

Osiagniecie gotowosci do odbioru musi potwierdzi¢ wpisem do dziennika budowy
Inspektor nadzoru inwestorskiego. Wykonawca przekaze Inspektorowi nadzoru kompletny
operat kolaudacyjny, zawierajacy dokumenty zgodnie z wykazem zawartym ponizej w tym
punkcie specyfikacji technicznej. W terminie siedmiu dni od daty potwierdzenia gotowosci do
odbioru Inwestor powiadomi pisemnie Wykonawce o dacie rozpoczgcia odbioru i sktadzie
powolanej komisji kolaudacyjnej. Rozpoczgcie prac komisji nastapi nie pdzniej niz przed
uptywem terminu okreslonego w umowie.

Komisja odbierajgca roboty dokona ich oceny jakoSciowej na podstawie przedtozonych
dokumentow, wynikéw badan i pomiardw, oceny wizualnej oraz zgodno$ci wykonania robot
z PB, PT, PW i ST. W toku odbioru ostatecznego komisja zapozna si¢ z realizacja robot,
zwlaszcza w zakresie wykonania robdt uzupetniajacych i robot poprawkowych.

W  przypadku niewykonania wyznaczonych robot poprawkowych lub robot
uzupehiajacych komisja przerwie swoje czynnosci i ustali nowy termin odbioru
ostatecznego. W przypadku stwierdzenia przez komisje, ze jakos¢ wykonanych robdt w
poszczegolnych asortymentach nieznacznie odbiega od wymaganej w PBW lub ST z
uwzglednieniem tolerancji i nie ma wigkszego wplywu na cech eksploatacyjne obiektu i
bezpieczenstwo osob, zwierzat i mienia, komisja dokona potracen, oceniajac pomniejszong
warto$¢ wykonanych robdt w stosunku do wymagan przyjetych w umowie.

Dokumenty do odbioru ostatecznego

Podstawowym dokumentem do dokonania odbioru ostatecznego jest protokot odbioru

ostatecznego robot sporzadzony wg wzoru ustalonego przez Inwestora.
Do odbioru ostatecznego Wykonawca jest zobowigzany przygotowac operat kolaudacyjny
zawierajacy:

— PB powykonawczy z naniesionymi zmianami wykonawczymi

— Dziennik budowy - oryginat i kopi¢

— Obmiar robot

— Dokumenty ustalajace warto§¢ koncowa robdt (kalkulacje koncowa, kosztorys
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koncowy)

— Atesty jakosciowe wbudowanych materiatow

— Dokumenty potwierdzajace legalizacje wbudowanych urzadzen

— Sprawozdania techniczne z prob ruchowych

— Protokoty proéb i badan

— Protokoty odbioru robdt zanikajgcych

— Rozliczenie z demontazu

— Wykaz wbudowanych urzadzen i przekazanych instrukcji obstugi

— Wykaz przekazywanych kluczy

— Oswiadczenia os6b funkcyjnych na budowie wymagane Prawem Budowlanym

— Inne dokumenty wymagane przez Inwestora
W przypadku, gdy wedtug komisji, roboty pod wzgledem przygotowania dokumentacyjnego
nie beda gotowe do odbioru ostatecznego, komisja w porozumieniu z Wykonawcg wyznaczy
ponowny termin odbioru ostatecznego robot.
Wszystkie zarzadzone przez komisje roboty poprawkowe lub uzupetniajace bedg zestawione
wg wzoru ustalonego przez Inwestora, wykonane i zgtoszone pisemnie przez Wykonawce do
odbioru w terminie ustalonym przez komisje.

8.5 Odbior pogwarancyjny

Odbioér pogwarancyjny polega na ocenie wykonanych roboét zwigzanych z usunigciem
wad stwierdzonych przy odbiorze ostatecznym i zaistnialych w okresie gwarancyjnym.
Odbiér pogwarancyjny bedzie dokonany na podstawie oceny wizualnej obiektuz
uwzglednieniem zasad odbioru ostatecznego.

9 SPOSOB ROZLICZENIA ROBOT TYMCZASOWYCH I PRAC
TOWARZYSZACYCH

9.1 Podstawa rozliczenia

Rozliczenie robot tymczasowych i prac towarzyszacych zgodnie z umowa na
wykonanie robot budowlanych, ustalone przez Zamawiajacego. Jezeli umowa nie stanowi
inaczej, roboty te nalezg do $wiadczen wchodzacych w jej zakres.

Cena jednostkowa lub kwota ryczaltowa pozycji kosztorysowej bedzie uwzgledniaé
wszystkie czynno$ci, wymagania i badania sktadajace si¢ na jej wykonanie, okre§lone dla tej
roboty w specyfikacji technicznej i w dokumentacji projektowe;.

Ceny jednostkowe lub kwoty ryczattowe beda obejmowac:

- robocizng bezposrednig wraz z towarzyszacymi kosztami

- warto$¢ zuzytych materialow wraz z kosztami ich zakupu, magazynowania,

- warto§¢ pracy sprzetu wraz z kosztami jednorazowymi (sprowadzenie sprzety na plac
budowy i z powrotem, montaz i demontaz na stanowisku pracy)

- koszty posrednie w sktad ktorych wchodza: ptace personelu i kierownictwa zaktadu,
pracownikow nadzoru i laboratorium, wydatki dotyczace bhp, ustugi obce na rzecz budowy,
ubezpieczenia, koszty zarzadu przedsigbiorstwa Wykonawcy, koszty eksploatacji zaplecza;

- zysk kalkulacyjny zawierajacy: ewentualne ryzyko Wykonawcy z tytulu innych wydatkow
ktére moga wystapi¢ w czasie realizacji robot

Do cen jednostkowych nie nalezy wlicza¢ podatku VAT.

9.2 Warunki umowy i wymagania ogdlne

Koszt dostosowania si¢ do wymagan warunkéw umowy 1 wymagan ogolnych
zawartych w ST obejmuje wszystkie warunki okreslone w ww. dokumentach, a nie
wyszczegolnione w kosztorysie.
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9.3  Objazdy, przejazdy i organizacja ruchu

Nie przewiduje si¢ wykonania objazdow/przejazdéw i zmiany organizacji ruchu.
Koszt wybudowania ewentualnych objazdow/przejazdow i organizacji ruchu obejmuje:
- opracowanie oraz uzgodnienie z Inspektorem i odpowiednimi instytucjami projektu
organizacji ruchu na czas trwania budowy, wraz z dostarczeniem kopii projektu Inspektorowi
1 wprowadzaniem dalszych zmian i uzgodnien wynikajacych z postgpu robot,
- ustawienie tymczasowego oznakowania 1 oS$wietlenia zgodnie z wymaganiami
bezpieczenstwa ruchu,
- oplaty dzierzawy terenu,
- przygotowanie terenu,
- konstrukcj¢ tymczasowej nawierzchni, ramp, chodnikéw, kraweznikow, barier, oznakowan
1 drenazu,
- tymczasowg przebudowe urzadzen obcych.
Koszt utrzymania objazdoéw/przejazdoéw i organizacji ruchu obejmuje;
- oczyszczanie, przestawienie, przykrycie i usunigcie tymczasowych oznakowan pionowych,
poziomych, barier i §wiatet,
- utrzymanie plynnosci ruchu publicznego.
Koszt likwidacji objazdow/przejazdow i organizacji ruchu obejmuje:
- usuni¢cie wbudowanych materialow i oznakowania,
- doprowadzenie terenu do stanu pierwotnego.

10 DOKUMENTY ODNIESIENIA
10.1 Dokumenty odniesienia

Podstawe wykonania robot objetych specyfikacja stanowia:
a) Dokumentacja projektowo-kosztorysowa w zakresie:
1. Projekt budowlany
2. Projekt techniczny
3. Projekt wykonawczy
4. Przedmiary robét.
5. Pozwolenie na budowe¢ wydane przez organ administracji architektoniczno-
budowlane;j.
6. Specyfikacja techniczna wykonania i odbioru robot.
b) Przepisy i normy zwigzane.
1. Przepisy techniczno-budowlane obowigzujgce na terenie kraju i stosowne przepisy bhp
oraz ochrony p.pozarowe;j,

Dokumentami odniesienia majacymi podstawowe znaczenie dla oceny jako$ci robot
oraz kryteriow ich odbioru s3:
a) Polskie Normy (PN) obowiazujace lub stosowane aktualnie w budownictwie,
b) Normy Europejskie (EN) i wprowadzane aktualnie do zbioru krajowych aktow
normatywnych (PN-EN),
c) Aprobaty techniczne (AT) materialdw, wyrobow, systemow budowlanych badz urzadzen
dla ktorych nie ustanowiono normy.

Dokumentami odniesienia majacymi pomocnicze znaczenie przy ocenie ich jakosci
oraz jako$ci materiatdw i robot budowlanych, lecz istotnych z punktu widzenia legalnosci ich
dopuszczenia do obrotu i powszechnego stosowania w budownictwie s3:

- oznakowanie CE zgodno$ci z normg zharmonizowang albo europejska aprobata
techniczng badz krajowa specyfikacjg techniczng panstwa cztonkowskiego Unii
Europejskiej lub Europejskiego Obszaru Gospodarczego, uznang przez Komisje
Europejska za zgodng z wymaganiami podstawowymi;
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- oznakowanie polskim znakiem budowlanym;

- oznakowanie specjalnym znakiem jako regionalny wyréb budowlany;

- indywidualna dokumentacja techniczna, sporzadzonej przez projektanta obiektu lub z
nim uzgodniona, dla ktorych producent wydat oswiadczenie wskazujace, ze
zapewniono zgodno$¢ wyrobu budowlanego z ta dokumentacjg oraz z innymi
przepisami,

- certyfikat zgodnos$ci wyrobu z podstawowym dokumentem odniesienia lub deklaracje
zgodno$ci producenta,

- atest higieniczny lub oceny higienicznej wyrobow,

- klasyfikacja ogniowa wyrobow,

- $wiadectwo badan wyrobu, §wiadectwo kwalifikacyjne wyrobu,

- zbior warunkéw technicznych wykonania i odbioru robot budowlano-montazowych
(toml-1V), wyd. ,,Arkady”, W-wa 1989-91 r. oraz zeszyty Specyfikacji technicznych
wyd. OWEOB, W-wa 2005-6 r.

10.2 Przepisy prawne

Wykonawca jest zobowigzany zna¢ wszystkie przepisy prawne wydawane zardéwno

przez wladze panstwowe jak i lokalne oraz inne regulacje prawne i wytyczne, ktore sg w

jakikolwiek sposob zwigzane z prowadzonymi robotami i bedzie w petni odpowiedzialny za

przestrzeganie tych regul i wytycznych w trakcie realizacji robot.

Najwazniejsze z nich to:

a) Ustawa z dnia 7 lipca 1994 r. Prawo Budowlane (T.j. - Dz.U. z 2006 r. Nr 156, poz. 1118)

b) Ustawa z dnia 27 marca 2003 r. o planowaniu i zagospodarowaniu przestrzennym (Dz.U.
z 2003 r. Nr 80, Poz. 717)

c) Ustawa Prawo geodezyjne i kartograficzne z dnia 17.05.1989 r. (T.j. - Dz.U. z 2005 r. Nr
240 poz. 2027)

d) Rozporzadzenie Ministra Infrastruktury z dnia 12 kwietnia 2002 r. w sprawie warunkow
technicznych, jakim powinny odpowiada¢ budynki i ich usytuowanie (Dz.U. z 2002 r. Nr
75, poz. 690)

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

f) Ustawa z dnia 16 kwietnia 2004 r. o wyrobach budowlanych (Dz.U. z 2004 r. Nr 92, poz.
881)

g) Ustawa z dnia 4 lutego 1994 r - Prawo geologiczne i gornicze (T.j. - Dz. U. z 2005 r. Nr
228, poz. 1947)

h) Ustawa z dnia 12 wrze$nia 2002 r o normalizacji (Dz. U. z 2002 r. Nr 169, poz. 1386)
oraz akty wykonawcze do ustawy.

i) Rozporzadzenie ministra infrastruktury z dnia 19 listopada 2001 r w sprawie rodzajow
obiektow budowlanych, przy realizacji, ktérych jest wymagane ustanowienie inspektora
nadzoru inwestorskiego (Dz. U. z 2001 r. z Nr 138, poz. 1554)

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

k) Rozporzadzenie Ministra Infrastruktury z dnia 26 czerwca 2002 r. w sprawie dziennika
budowy, montazu i rozbiorki, tablicy informacyjnej oraz ogloszenia zawierajacego dane
dotyczace bezpieczenstwa i ochrony zdrowia (Dz. U. z 2002 r. Nr 108, poz 953).

1) Ustawa z dnia 27 kwietnia 2001 r. o ochronie $rodowiska (T.j. - Dz.U z 2006 r. Nr 129
poz. 902)

m) Ustawa z dnia 16 kwietnia 2004 r. o ochronie przyrody (Dz.U. z 2004 r. Nr 92, poz. 880).

n) Rozporzadzenie Ministra Gospodarki Przestrzennej i Budownictwa z dnia 21 lutego
1995r. w sprawie zakresu opracowan geodezyjno-kartograficznych obowigzujacych w
budownictwie (Dz U z 1995 r. Nr 25, poz. 133).

o) Ustawa z dnia 21 marca 1985 r. o drogach publicznych (T.j. — Dz. U. z 2004 r. Nr 204
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poz. 2086)

p) Ustawa z dnia 24 sierpnia 1991 r. o ochronie przeciwpozarowej (T.j. — Dz. U. z 2002 r. Nr
147 poz. 1229)

q) Rozporzadzenie MSWiA z dnia 21 kwietnia 2006 w sprawie ochrony przeciwpozarowej
budynkow, innych obiektow budowlanych i terendw. (Dz.U. z 2006 r. Nr 80, poz.563).

r) Rozporzadzenie Rady Ministrow z dnia 18 pazdziernika 2005 r. w sprawie organizacji i
funkcjonowania kancelarii tajnych (Dz. U. z 2005 r. Nr 208, poz. 1741)

Uwaga: wszystkie przepisy prawne nalezy rozpatrywaé z uwzglgdnieniem pdzniejszych
ewentualnych zmian wprowadzanych przez ustawodawcg oraz aktow wykonawczych i
powigzanych.
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SST-01.01/T BRANZA TELETECHNICZNA
1 WSTEP

1.1 Przedmiot ST

Specyfikacja Techniczna zawiera informacje oraz wymagania wspdlne dotyczace
wykonania i odbioru roboét teletechnicznych, ktére zostang zrealizowane w ramach zadania
inwestycyjnego 01842 — "Dostosowanie na potrzeby 61 batalionu lekkiej piechoty pomieszczen
budynku nr 1 do pododdzialowych magazynow broni i serwerowni K-8712" w Ksigzenicach.

1.2 Zakres stosowania ST

Specyfikacja techniczna jest stosowana jako dokument przetargowy i kontraktowy przy
zlecaniu robdt wymienionych w punkcie 1.1.

1.3 Zakres robot objetych ST

Roboty, ktorych dotyczy specyfikacja, obejmuja wszelkie czynnosci umozliwiajace i
majace na celu wykonanie robot kablowych jak nizej:

Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji dotycza zasad prowadzenia robot jak nizej;
— budowy kanalizacji kablowe;j;

— budowy systemu alarmowego

— budowy systemu kontroli dostepu

— budowy telewizyjnego systemu nadzoru

— budowy instalacji interkomowej

— budowy okablowania strukturalnego

— budowy systemu sygnalizacji pozaru

— instalacji depozytora kluczy

ST dotyczy wszystkich czynnos$ci majacych na celu wykonanie robdt zwigzanych z:

— kompletacjg materiatow potrzebnych do wykonania podanych wyzej prac,

— wykonaniem wszelkich robdt pomocniczych w celu przygotowania podtoza (w
szczegoblnosci roboty ziemne, montaz elementow osprzetu instalacyjnego itp.),

— ulozeniem wszystkich materiatow w sposob i w miejscu zgodnym z dokumentacja
techniczna,

— wykonaniem oznakowania zgodnego z dokumentacjg techniczng wszystkich
elementow wyznaczonych w dokumentacji,

— wykonaniem oznakowania zgodnego z dokumentacjg.

1.4  Okreslenia podstawowe

Okreslenie podane w niniejszej SST sa zgodne z ustawg Prawo Budowlane,
obowiazujacymi odpowiednimi normami, wytycznymi i ST-00.00 ,,Wymagania Ogdlne".

1.5 Ogdlne wymagania dotyczgce robdt.

Ogolne zasady wykonania robot podane zostaty w ST ,,Wymagania ogdlne”.

Wykonawca jest odpowiedzialny za prowadzenie robot zgodnie z dokumentacjg
techniczng i umowa oraz za jako$¢ zastosowanych materiatéw i jako$¢ wykonanych robot.

Roboty winny by¢ wykonane zgodnie z projektem, wymaganiami SST oraz poleceniami
inspektora nadzoru.
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Przed przystapieniem do robdt nalezy dokonaé przy udziale geodety trasowania przebiegu
linii energetycznej, z zaznaczeniem np. palikami jej charakterystycznych punktow.

2 MATERIALY

Wszelkie nazwy wlasne produktow i1 materiatow przywotane w specyfikacji stuza
ustaleniu zadanego standardu wykonania i okreslenia wtasciwo$ci 1 wymogoéw technicznych
zatozonych w dokumentacji technicznej dla projektowanych rozwigzan.

Dopuszcza si¢ zamieszczenie rozwigzan w oparciu o produkty (wyroby) innych
producentéw pod warunkiem:

— spelniania tych samych wiasciwosci technicznych,

— przedstawienia zamiennych rozwigzan na pisSmie (dane techniczne, atesty,
dopuszczenia do stosowania, uzyskanie akceptacji projektanta).Zastosowano
rozdzielnice wnetrzowa, jednosekcyjna.

Opis parametrow podstawowych materialow:

a) Okablowanie strukturalne

WYMAGANIA TECHNICZNE DLA PRZEEACZNIKA 24 PORTOWEGO SIECI ST MILNET-1
ST MILNET-Z

Rodzaj urzqdzenia:

1. Przetagcznik Gigabit Ethernet wyposazony w 24 porty 10/100/1000BaseT PoE+
(IEEE 802.3at), 4 porty uplink 1Gigabit Ethernet SFP.

2. Porty uplink muszg umozliwia¢ obsadzenie modutami Gigabit Ethemet SFP (co
najmniej 1000Base-T, 1000Base-SX, 1000Base-LX/LH, 1000Base-EX, 1000Base-
7ZX, 1000Base—BX-D/U i CWDM) zaleznie od potrzeb Zamawiajacego.

Architektura:

1. Urzadzenie musi by¢ wyposazone w redundantne i wymienne moduty wentylatorow.
2. Urzadzenie musi posiada¢ mozliwos¢ instalacji zasilacza redundantnego.
Zamawiajacy nie dopuszcza stosowania zewnetrznych systemow  zasilania
redundantnego w celu realizacji tego zadania. Zasilacze musza by¢ wymienne.
3. Zainstalowany zasilacz musi zapewnia¢ minimum 390W dla PoE. Przelacznik
powinien zapewni¢ jednoczesne zasilanie na wszystkich portach dostepowych.
4. Przelacznik musi posiada¢ mozliwi:« instalacji zasilacza pradu stalego. Wymagane
jest, aby w przetaczniku mozna bylo jednoczesnie instalowa¢ zaréwno zasilacze
pradu zmiennego, jak i stalego. W momencie dostawy przetacznik ma byc
wyposazony w zasilacz pradu zmiennego 230V.
Urzadzenie musi wspiera¢ Energy-Efficient Ethemet (EEE) zgodnie z IEEE 802.3az.
6. Musi posiadac¢ wsparcie sprzetowe i obstuge standardu IEEE 802.1AE szyfrowania
ruchu na portach dostgpowych.
7. Przetacznik musi zapewnia¢ mozliwos¢ rozbudowy o mozliwos¢ taczenia w stos z
zapewnieniem nastepujacych parametrow:
a) Przepustowo$¢ w ramach stosu minimum 160 Gb/s;
b) Minimum 9 urzadzen w stosie;
c) Zarzadzanie poprzez jeden adres IP;
d) Mozliwos¢ tworzenia potaczen cross-stack Link Aggregation (czyli dla portéw
nalezacych do réznych jednostek w stosie) zgodnie z 802.3ad;

bl

Oczekiwana wydajnosc:
1. Szybko$¢ przelagczania zapewniajaca prace z pelg wydajnoscia wszystkich
interfejsow —rowniez dla pakietow 64-bajtowych (przetacznik line-rate).
2. Minimum 4GB pamigci DRAM i 4GB pamigci flash.
3. Obstuga minimum:
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a)
b)

c)

100 sieci VLAN;
32.000 adresow MAC;
14.000 tras IPv4;

Oprogramowanie i funkcjonalnosé

Obstuga protokotu NTP.
Obstuga IOMPv1/2/3 i MLDv1/2 Snooping.
Przetagcznik musi wspieraé nastepujace mechanizmy zwigzane z zapewnieniem

L.
2.
3.

cigglosci pracy sieci:

a) IEEE 802,1w Rapid Spanning Tree;

b) IEEE 802.1s Multi-Instance Spanning Tree;

c) Obstuga minimum 128 instancji protokotu STP;

Obstuga protokotu LLDP i LLDP-MED.

Funkcjonalno$¢ Layer 2 traceroute umozliwiajaca Sledzenie fizycznej trasy pakietu
zadanym zrodtowym i1 docelowym adresie MAC,

Obshuga funkcji Voice VLAN umozliwiajacej odseparowanie ruchu danych i ruchu
glosowego.

Przetacznik musi posiada¢ mozliwos¢ uruchomienia funkcji serwera DHCP.
Urzadzenie musi wspiera¢ nastgpujace mechanizmy zwigzane z zapewnieniem
bezpieczenstwa sieci:

a)

b)

c)

d)

2
h)
i)
i),

Minimum 5 pozioméw dostgpu administracyjnego poprzez konsole. Przetacznik
musi umozliwia¢ zalogowanie si¢ administratora, z konkretnym poziomem dostgpu
zgodnie z odpowiedzig serwera autoryzacji (privilege-level);

Wymagana jest obsluga szyfrowania na portach przetacznika (dostgpowych oraz
uplink) zgodnie z MacSec z kluczem min. AES128.

funkcjonalno$¢ aplikowania dynamicznie $cigganych list ACL (dACL — listy ACL
definiowane na poziomie serwera Radius, nie lokalnie na przetgczniku) z serwera
Radius Zamawiajacego w procesie autoryzacji 802.1x

funkcjonalno$¢ aplikowania zdefiniowanych wczesniej statycznych list ACL w
procesie autoryzacji 802.1x

Autoryzacja uzytkownikow w oparciu o IEEE 802.1X z mozliwoscig
dynamicznego przypisania uzytkownika do okreslonej sieci VLAN;

Autoryzacja uzytkownikow w oparciu o IEEE 802.1X z mozliwoscig
dynamicznego przypisania listy ACL;

Obstuga funkcji Guest VLAN umozliwiajgca uzyskanie goscinnego dostepu do
sieci dla uzytkownikéw bez suplikanta 802.1X;

Mozliwos¢ uwierzytelniania urzadzen na porcie w oparciu o adres MAC;
Mozliwos$¢ uwierzytelniania uzytkownikow w oparciu o portal www dla klientow
bez suplikanta 802.1X ;

Wymagane jest wsparcie dla mozliwosci uwierzytelniania wielu uzytkownikoéw na
jednym porcie oraz mozliwos$ci jednoczesnego uwierzytelniania na porcie telefonu
IP 1 komputera PC podigczonego za telefonem;

Mozliwo$¢ obstugi zagdan Change of Authorization (CoA) zgodnie z RFC 5176;
Minimum 1000 wpisow dla list kontroli dostepu (ACE);

Funkcjonalno$¢  flexible authentication (mozliwo$¢ wyboru kolejnosci
uwierzytelniania —  802.1X/uwierzytelnianie = w  oparciu o MAC
adres/uwierzytelnianie oparciu o portal www);

Mozliwo§¢ wdrozenia uwierzytelniania w oparciu o 802.1X w trybie monitor
(niezaleznie od tego czy uwierzytelnianie si¢ powiedzie, czy nie uzytkownik ma
prawo dostepu do sieci) —jako element sprawdzenia gotowosci instalacji na pelne
wdrozenie 802.1X;

Obstuga funkcji Port Security, DHCP Snooping, Dynamic ARF' Inspection i IP
Source Guard;
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10.
. Urzadzenie musi zapewnia¢ mozliwo$¢ routingu statycznego i dynamicznego dla

11

12.

L.

p)

q)

Mozliwo$¢ autoryzacji prob logowania do urzadzenia (dostep administracyjny) do
serweréw RADIU S lub TACACS+;

Obstuga list kontroli dostgpu (ACL), mozliwos$¢ konfiguracji tzw. czasowych list
ACL (aktywnych w okreslonych godzinach i dniach tygodnia);

Zapewnienie podstawowych mechanizméw bezpieczenstwa IPv6 na brzegu sieci
(IPv6 FHS) — w tym minimum ochron¢ przed rozglaszaniem falszywych
komunikatow Router Advertisement (RA Guard), ochrong przed dotaczeniem
nieuprawnionych serweréw 131-1CPv5 do sieci (DHCPv6 Guard);

Przetagcznik musi wspiera¢ nastepujace mechanizmy zwigzane z zapewnieniem

jakosci ushug w sieci:

a) Implementacja co najmniej 4 kolejek dla ruchu wyj$ciowego na kazdym porcie dla
obstugi ruchu o ro6znej klasie obstugi;

b) Implementacja algorytmu Shaped Round Rabin lub podobnego dla obstugi kolejek;

c) Mozliwos¢ obstugi jednej z powyzej wspomnianych kolejek z bezwzglednym
priorytetem w stosunku do innych (Strict Priority);

d) Klasyfikacja ruchu do klas roznej jakosci obshugi (QoS) poprzez wykorzystanie
nastepujacych parametrow: zrodtowy/docelowy adres MAC; zrédlowy/docelowy
adres lp, trédtowy/docelowy port TCP;

e) Mozliwos¢ ograniczania pasma dostgpnego na danym porcie dla ruchu o danej
klasie obstugi z dokladnoscia do 8 Kbps (policing, rata limiting). Mozliwos¢
skonfigurowania do 1000 ograniczen per przetgcznik;

f) Kontrola sztormoéw dla ruchu broadcast/multicast/unicast;

g) Mozliwos¢ zmiany przez urzadzenie kodu wartosci QoS zawartego w ramce

Ethernet lub pakiecie IP — poprzez zmiang pola 802.1 p (CoS) oraz P ToS/DSCP;

Whbudowane reflektometry (TDR) dla portow 10/100/1000.

1Pv4 i IPv6 (minimum protokét RIP). Urzadzenie musi zapewnia¢ mozliwos¢
rozszerzenia funkcjonalnosci o wsparcie dla zaawansowanych protokoléw routingu
IPv4 (EIGRP, OSPF, BGP) i IPv6 (OPSFv3), funkcjonalnosci Policy-based routingu i
routingu multicast (PIM-SM, PIM-SSM) poprzez zakup odpowiedniej licencji lub
wersji oprogramowania — bez koniecznosci dokonywania zmian sprzetowych.
Obstuga protokolu HSRPNRRP lub mechanizmu réwnowaznego dla ushug
redundancji bramy dla IPv41- i [Pvé.

Zarzgdzanie i konfiguracja:

Przetagcznik musi umozliwia¢ zdalng obserwacje ruchu na okreslonym porcie,
polegajaca na kopiowaniu pojawiajacych si¢ na nim ramek i przesytaniu ich do
zdalnego urzadzenia monitorujgcego, poprzez dedykowang sie¢ VLAN (R PAN)
Urzadzenie musi zapewnia¢ mozliwo$¢ tworzenia statystyk ruchu w oparciu o
NetFlow/J-Flow lub podobny mechanizm, przy czym wielko$¢ tablicy
monitorowanych strumieni nie moze by¢ mniejsza niz 16.000. Wymagane jest
sprzetowe wsparcie dla gromadzenia statystyk NetFiow/J-Flow.

Przetacznik musi posiada¢ makra lub wzorce konfiguracji portdow zawierajace
prekonfigurowane ustawienie rekomendowane przez producenta urzadzen zaleznie
od typu urzadzenia dotgczonego do portu (np. telefon IP, kamera itp.).

Dedykowany port Ethernet do zarzadzania out-of-band.

Minimum jeden port USB umozliwiajacy podiaczenie zewnetrznego nosnika danych.
Urzadzenie musi mie¢ mozliwos¢ uruchomienia z no$nika danych umieszczonego w
porcie uSB.

Urzadzenie musi by¢ wyposazone w port konsoli USB.

Plik konfiguracyjny urzadzenia musi by¢ mozliwy do edycji w trybie off-line (tzn.
konieczna jest mozliwos¢ przegladania i zmian konfiguracji w pliku tekstowym na
dowolnym urzadzeniu PC). Po zapisaniu konfiguracji w pamieci nieulotnej musi by¢
mozliwe uruchomienie urzadzenia z nowa konfiguracja.
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8. Obshuga protokotow SNMPv3, SSHv2, SDP, https, syslog z wykorzystaniem
protokotow [Pv4 1 [Pv6.

9. Urzadzenie musi umozliwia¢ tworzenie skryptow celem obstugi zdarzen, ktére moga
pojawic si¢ w systemie.

10. Musi umozliwia¢ konfiguracje zgodnie z dokumentami z zaleceniami do konfiguracji
przetacznikoéw (Security Guide, Hardening Guide) wydawanymi przez NATO NCI

Agency.
Obudowa:

1. Mozliwos¢ montazu w szafie rack 19". Wysokos¢ urzadzenia nie moze przekraczac 1

RU.

Wyposazenie

1. Urzadzenie musi by¢ wyposazone w:
a) jeden zasilacz o mocy przynajmniej 700W wraz z kablem zasilajagcym;
b) kabel konsolowy USB
2. Urzadzenie musi by¢ obsadzone wktadkami w ilosci co najmniej:
a) 2x GLC-SIC-MMD.
b) 2 x GLC-LH-SMD=

Gwarancja i wsparcie techniczne.

1. 36 miesigczna gwarancja o standardowym wsparciu technicznym.

b) Szafa ESZ

przetacznik sieciowy ESZ

— Przetgcznik sieciowy 24 x 10/100/1000 (PoE+),

— warstwy 3, PoE Tak 370 W (przy 2 zasilaczach 740 W),
— Przepustowos$¢ 128 Gbps;

— Przepustowosc¢ (pakiet 64-bajtowy) 190.4 Mpps;

— Wirtualne podsieci 4;

— Pamig¢ Ram 4 Gb;

— Pamig¢ Flash 4 Gb,

— otal Switched

— Virtual Interfaces (SVIs) 1000;

— Stack Tak do 8 urzadzen (160Gbps);

— Obstuga protokotu QoS Tak (802.1p);

— Wymiary (szer./gl¢b./wys.) 44.5 cm x 35.0 cm x 4.4 cm;
— Zasilacze Modularne max 2 (1 w zestawie)

c) System sy,

nalizacji pozaru

Panel operatora (glowny
panel sterujacy)

— Ekran dotykowy

—LCD 10’ 800 x 600

— redundantny Centralny sterownik

— Max pobor pradu w stanie dozorowania: 450mA

Modut linii dozorowych z
przetwornicg napigcia

— Modut linii dozorowych z przetwornicg 27V
— Linie dozorowe zasilane z izolowanego zrodta napigcia +27V.

liniowego — Mozliwos$¢ podtaczenie 2 linii (petli) dozorowych.
— Do 250 elementéw liniowych
— Kazda linia dozorowa niezaleznie ustawiany tryb pracy
— Max pobor pradu w stanie dozorowania: 173mA
Modut zasilacza 300W — Modut zasilajacy sktada si¢ z zasilacza (modut mocy) oraz modutu kontroli

zasilania.

— Modut w wykonaniu 300W (10A dla 30V) montowany w obudowie centrali
zamiennie z szynami montazowymi

— Podczas deklaracji modutu nalezy zadeklarowa¢ pojemno$¢ dotaczonych
rezerwowych akumulatorow:

— zakres 1: akumulatory 17 - 40Ah — prad tadowania maksymalnie 2,1 A;

— zakres 2: akumulatory 41 - 65Ah — prad tadowania maksymalnie 3,5 A;

— zakres 3: akumulatory 66 - 134Ah — prad tadowania maksymalnie 7,0 A.

Modut kontrolno-sterujacy

— funkcje: sygnalizacji optycznej, sygnalizacji akustycznej, diagnostyki,
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wizualizacji stanéw centrali

— 2 wyjscia przekaznikowe bezpotencjatowe bistabilne,

— 2 wyjscia potencjatowe (LS),

— 2 wejscia linii kontrolnych.

— Uktad sterowania przekaznikami z funkcja umozliwiajacg zaprogramowanie
bezpiecznej pozycji stykow w przypadku zaniku zasilania, tzw. stanu
bezpiecznego (fail-safe).

— Kazde wyjscie przekaznikowe z uktadem kontroli ciagtosci, ktéry mozna
wh./wyt.

— Wyjscia potencjatlowe wyposazone w uktad nadzorowania pozwalajacy
wykry¢ przerwe, zwarcie oraz przecigzenie dotaczonych linii.

— Max pobor pradu w stanie dozorowania: 15mA

Modut drukarki (papier
80mm)

— drukarka termiczna, ktéra umozliwia wydruk zdarzen biezacych oraz
pamigtnika zdarzen w systemie

— Wykrywa i sygnalizuje brak papieru oraz brak podtaczenia drukarki.

— Max pobor pradu w stanie dozorowania: 35mA

Modut transmisji bez
separacji do 3m

— Do potaczen kanatéw transmisyjnych mi¢dzy obudowami systemu
rozproszonego

— dla potaczen do trzech metrow.

— dwa tory zasilania.

Modut transmisji z separacja
do 1200m

— Modut transmisji z separacjg galwaniczng do potaczen kanatow
transmisyjnych miedzy obudowami systemu rozproszonego

— Dla potaczen do 1200 m.

— Max pobor pradu w stanie dozorowania: 35mA

Obudowa centrali (drzwi
petne)

— Obudowa centrali sktada si¢ z korpusu i drzwi pelnych

— Przeznaczona do montazu modutéw, zasilacza oraz akumulatorow 2 x 12V
max 28 Ah w systemie

— Wymiary (szer. x wys. X gh.): 445 x 455 x 177 mm

Obudowa z otworem na
panel i drukarke

— Obudowa sktada si¢ z korpusu i drzwi z otworem

— Przeznaczona do montazu (na drzwiach) panelu operatora i drukarki oraz
montazu modutow.

— Dla pojemnosci do 90 Ah

— Wymiary obudowy: 445mm x 522mm x 199mm (szer. x wys. x gl.)

Pojemnik akumulatorow do
90 Ah

— Pojemnik akumulatorow rezerwowych do 90 Ah (w komplecie wigzka do
akumulatoréw)

— 445 x 522 x 199 mm (szer. x wys. x gt.) wymiary catkowite z ndzkami i
mocowaniem

Szyna montazowa modutéw
funkcyjnych

— Szyna montazowa (do 4 modutow) z modutem magistrali do centrali

Przewdd rozgatezny do
szyny montazowej, modutu
transmisji, modutu zasilacza

— Rozgateznik 4-zytowy o dtugosci 35/50 cm taczacy : magistrale szyny
montazowej z modutem transmisji a zasilaczem w systemie

Przewod potaczeniowy do
Wyniesionego Panelu
Obslugi

— Przewod 5-zytowy o dtugosci 320 cm taczacy: wyniesiony panel obstugi z
weztem centrali

Gniazdo czujki pozarowej

— przeznaczone do mocowania czujek na suficie i dotaczenia do nich
przewodow linii dozorowe;j

— po zamontowaniu w dodatkowej podstawie, moze by¢ instalowane w
pomieszczeniach, w ktorych na sufitach skrapla si¢ para wodna, jak rowniez
na linkach no$nych

— Podstawa po wyposazeniu jej w dodatkowy dtawik umozliwia przeksztatcenie
gniazda w wiszace

— Do mechanicznego zabezpieczenia czujki w gniezdzie przewidziana jest,
wykonana z drutu stalowego, ostona zabezpieczajaca

— Montaz: natynkowy

— Srednica zyt dotaczanych przewoddéw: max 1 mm

— Rozstaw otworéw do mocowania: 63 mm

— Wymiary: @ 107 x 28,5 mm

— Masa: 0,1 kg

Uniwersalna adresowalna
czujka dymu

— przeznaczona do wykrywania dymu, powstajacego w poczatkowym stadium
rozwoju pozaru, wtedy gdy material jeszcze sig¢ tli, a wigc na ogoét dtugo przed
pojawieniem si¢ otwartego plomienia i zauwazalnym wzrostem temperatury
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— podwojny uktad detekcji dymu w pasmach UV i IR.
— Napigcie pracy 16,5 +24,6 V

— Pobér pradu w stanie dozorowania <150 pA

— Liczba programowanych tryboéw pracy 3

— Wykrywane pozary testowe TF1 do TF5, TF7 do TF9
— Programowanie adresu z centrali

— Temperatura pracy od -25 °C do +55 °C

— Wymiary czujki (bez gniazda) ¢ 115 x 44 mm

— Masa 0,2 kg

Czujka dymu i ciepta

— Adresowalna, wielostanowa, wielosensorowa czujka dymu i ciepta

— Czujka przeznaczona do wykrywania dymu i wzrostu temperatury
pojawiajacego si¢ w pierwszej fazie pozaru

— Napigcie pracy 16,5 +24,6 V

— Pobor pradu w stanie dozorowania < 150 pA

— Liczba podstawowych trybow pracy 4

— Liczba mozliwych trybow pracy 9

— Programowanie adresu  z centrali

— Wykrywane pozary testowe: od TF1 do TF9

— Zakres temperatur pracy (zaleznie od trybu pracy): od
-25°C do +50°C lub od -25°C do +65°C

— Wymiary czujki (z gniazdem) @ 115 x 71 mm

— Masa 0,2 kg

Reczny ostrzegacz pozarowy
adresowalny z izolatorem
zwar¢

— Napigcie pracy 16,5 +24,6 V

— Pobor pradu w stanie dozorowania < 140 pA

— Kodowanie adresu automatycznie z centrali

— Srednica zyt przewodow 0,8 - 1,2 mm

— Zapas przewodu do dotaczenia 15 cm

— Otwor do montazu wtynkowego @ 80 x 22 mm(min)
— Szczelnos¢ obudowy: IP 30

— Zakres temperatur pracy: od -25°C do + 55°C

— Wymiary 102 x 98 x 46 mm

— Masa 0,16 kg

Ramka maskujaca do ROP

— umozliwia montaz natynkowy
— obudowa: ABS
— kolor: czerwony

Element kontrolno -
sterujacy 4 wejscia, 4
wyjscia

— Ilo$¢ wejs¢ kontrolnych 4 wejscia niskonapigciowe

— Ilos¢ wyj$c¢ sterujacych 4 wyjscia z izolatorem zwaré
— Klasa szczelno$ci obudowy 1P66

— Zakres temperatur pracy od -40°C do 85°C

— Wymiary w obudowie - 202x180x74 mm

Adresowalny sygnalizator
akustyczny

— Typ: tonowy, optyczny, akustyczny, niskopradowy

— Montaz: wewngtrzny

— Odmiana: adresowalny

— Napigcie zasilania: (nieadresowalne) 9.6VDC - 30VDC

— Napigcie pracy z linii dozorowej : 16.5VDC - 24.6VDC

— Napigcie pracy zasilacza zewngtrznego: 9.6VDC - 30VDC
— Pobor pradu z zasilacza zewnetrznego < 170mA przy zasilaniu 24 VDC
— Poziom dZzwigku: do 103dB

— Zakres temperatur pracy: od -25°C do 55°C

— Szczelno$¢ obudowy: IP 21C

— Wymiary: @ 115x94 mm

— Masa: 260g

Sygnalizator akustyczno-
optyczny, zewnetrzny

— zrodio dzwigku: przetworniki piezoceramiczne

— zrodio $wiatta: palniki ksenonowe

— zgodny z:

— certyfikatem CPR 1438-CPR-0366

— klasa szczelno$ci: IP33C

— Pobor pradu w stanie spoczynku OmA

— Pobor pradu w stanie alarmowania (przy Uz=24V DC)
— Pobor mocy w stanie alarmowania (przy Uz=24V DC)
— Natgzenie dzwigku w odleglosci 1m >110dB

<100mA
<2.4W
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| — wymiary: 312x295x95mm

d) Telewizyjny system nadzoru

Zintegrowana platforma do
zapisu sygnatu wizyjnego z
oprogramowaniem
zarzadzajacym kanatami
wideo

Zintegrowana platforma zapisu

— Oprogramowanie musi posiada¢ czytelna, prosta polityke licencjonowania
opartg o klucze licencyjne;

— Oprogramowanie musi opierac si¢ o licencjonowanie dostgpu (mozliwosci
podiaczenia) kamer wideo lub innych zrodet wideo o specyfice szczegdtowo
opisanej w dalszej czgéci wymagan;

— Oprogramowanie musi by¢ skalowalne od jednego klienta, serwera i kamery
do setek klientow, serwerow i kamer;

— Oprogramowanie musi posiadac elastyczna, skalowalng - co najmniej 3
stopniowa skale (wersj¢) funkcjonalnosci oprogramowania z mozliwosci
migracji do wyzszej wersji z nizszej (mniejszej liczby funkcjonalnosci).;

— Oprogramowanie musi udostepnia¢ nieodptatng aplikacj¢ kliencka bez
ograniczen ilo§ciowych w instalacji w zakresie urzadzen — stacji ogladowych.

— Oprogramowanie musi udostgpnia¢ pakiet SDK w celu integracji z
rozwigzaniami trzecimi

— Oprogramowanie musi udostepnia¢ nieodptatng wersje oprogramowania dla
aplikacji mobilnych z obstugg urzadzen opartych, co najmniej o system iOS i
Android

— Rozbudowa systemu musi by¢ mozliwa w kazdej chwili nawet o pojedyncza
kamerg (licencje)

— Aplikacja serwerowa nie moze by¢ ograniczona pod katem producenta
sprzetu, na ktorym ma pracowac, a jedynie parametrami technicznymi i
wydajno$ciowymi umozliwiajgcymi jej poprawne, ptynne i nieprzerwane
wykorzystanie;

— Oprogramowanie zarzadzajgce serwera i klienta muszg posiada¢ mozliwos¢
instalacji na jednej maszynie jak rowniez na oddzielnych tworzac architekturg
klient-serwer;

— praca w architekturze klient-serwer, w tym wiele serwerdw i jeden klient oraz
wiele serwerdw i wiele stacji klienckich, a w ramach jednego systemu do
najmniej 20 00 kamer i co najmniej 100 serweréw, wymaga si¢ aby jednym
logowaniem autoryzowacé si¢ do wszystkich serwerow w systemie;

— Otwarta architektura klient-serwer pozwalajaca na podiagczenie do systemu
nielimitowane;j liczby nowych urzadzen;

— mozliwo$¢ grupowania serweré6w w ramach jednej ,,logiczne;j” lokalizacji,
jako jeden system lub podsystem

— mozliwo$¢ nagrywania, z co najmniej 100 kamer na jednym serwerze

— Wsparcie dla kamer sieciowych obstugujacych powszechnie stosowane
kompresje MJPEG, MPEG4, H.264, H.265;

— obstuga kamer wysokich rozdzielczosci (kamer megapikselowych) do 60
Mpix wilacznie;

— obstuga kamer producentow trzecich w oparciu o standard ONVIF oraz
ewentualne natywne integracje. Potwierdzone wsparcie producentad dla min.
2500 modeli kamer firm 3ch.;

— obstluga kamer multisensorycznych — wieloprzetwornikowych,
oprogramowanie powinno utylizowacé tylko jedng licencj¢ dla takiej kamery;

— Szybkos¢ nagrywania: do 60 klatek na sekundg¢ (na kamere);

— Oprogramowanie ma zapewnic¢ grupowanie wszystkich serwerow w celu
zapewnienia ciggltoSci pracy systemu na wypadek awarii ktoregos z nich —
dane o uzytkownikach, ich aktywnosci zdarzeniach, alarmach pozostaja
niezmienione, nie ulegaja utracie w sytuacji awarii ktérego$ serwera w sieci —
grupie;

— ustawienia rejestracji z indywidualnie (dla kazdej rejestrowanej kamery)
dobranymi parametrami zapisu;

— ustawienia parametrow rejestracji: ilos¢ klatek/s, rozdzielczos$¢, jakos¢
kompresji przynajmniej 10 pozioméw kompres;ji;

— Oprogramowanie musi zapewni¢ opcj¢ nagrywania ,,buforowego” przed
zdarzeniem i nagrywania po zdarzeniu;

— oprogramowanie musi zapewni¢ mozliwo$¢ planowania kopii zapasowych z
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nagraniami wideo i zdarzen do folderu lokalnego lub na zmapowany dysk
sieciowy;

— oprogramowanie musi posiada¢ mozliwo$¢ automatycznego kasowania
najstarszych kopii zapasowych w przypadku wyczerpania si¢ miejsca do
zapisu nowych kopii zapasowych.

— oprogramowanie musi posiada¢ mozliwo$¢ rejestracji strumieni audio i wideo
w oparciu o harmonogram nagrywania, ktory mozna okre$li¢ indywidualnie
dla kazdego zrddta video. Harmonogram powinien zawiera¢ obshuge
nastepujacych parametrow: tryb nagrywania, ciggle nagrywanie, nagrywanie
na ruch, wejscia cyfrowe, alarmy, transakcje POS, tablice rejestracyjne,
ustawienia daty i godziny, codziennie, tygodniowo;

— oprogramowanie musi umozliwia¢ rejestracje w oparciu o nagrywanie ciagte,
nagrywanie z detekcja ruchu lub zdarzenia;

— mozliwo$¢ zaimplementowania narzedzi (algorytmow) inteligentnej analizy
obrazu (np. rozpoznawania tablic rejestracyjnych, analiza ruchu osob i
pojazdéw) bez koniecznosci instalowania dodatkowych serwerow;

— Oprogramowanie musi posiada¢ dedykowana aplikacje¢ do automatycznej
(odroczonej) archiwizacji (backup’u) danych wideo z wybranych kamer z
VMS;

— Oprogramowanie musi posiada¢ dedykowang aplikacj¢ do kasowania
automatycznie zatwierdzonych (auto-acknowlegded) alarmow w systemie
VMS;

— Oprogramowanie musi posiada¢ dedykowana aplikacj¢ do monitorowania
liczby zaktadek "bookmark" przez operatorow w oparciu o klienta
sieciowego HTML,;

— Oprogramowanie musi posiada¢ dedykowang aplikacj¢ do monitorowania
liczby zaktadek "bookmark" i kasowania starszych niz podana data;

— Oprogramowanie musi umozliwia¢ nagrywanie pierwszego lub drugiego Iub
trzeciego strumienia wideo z danego zrodta wideo;

— Oprogramowanie musi umozliwia¢ wysytanie do aplikacji klienckiej
dynamicznej zmiany strumienia w sytuacji wyswietlania obrazu wideo w
podziale wigkszym niz 1x1 w celu optymalizacji pasma transmisji pomi¢dzy
aplikacja serwerowa i kliencka;

— Oprogramowanie musi by¢ dostepne w nastepujacych jezykach: polski,
angielski

— System nie moze mie¢ ograniczen pojemnoS$ci zapisu i musi pozwalaé na
rozbudowg pojemnosci zapisu, do co najmniej 2000 TB;

— Oprogramowanie musi umozliwia¢ aktualizacj¢ do najnowszej wersji bez
koniecznosci odinstalowywania poprzedniej wersji;

— oprogramowanie musi automatycznie wykrywaé wszystkie serwery
uruchomione na komputerach podtaczonych do tej samej sieci co klient;

— oprogramowanie musi mie¢ funkcje¢ wyszukiwania, aby wykry¢ serwery
uruchomione na komputerach potaczonych w innym segmencie sieci niz
klient, za pomocg adresow IP lub nazw hostow;

— jednoczesna archiwizacja obrazu i jego odtwarzanie na wielu stanowiskach
ogladowych w tym samym czasie;

— oprogramowanie musi zapewni¢ mozliwo$¢ ustawienia limitu maksymalnego
pasma dla danych przesylanych z aplikacji serwerowej do aplikacji klienckiej;

— mozliwos$¢ aktualizacji jednocze$nie wszystkich serwerdw pracujacych w
danej sieci z poziomu stacji klienckiej o odpowiednich uprawnieniach
operatorskich;

— oprogramowanie musi zawiera¢ aplikacje typu web klient, ktora pozwala
podiaczy¢ urzadzenia mobilne do systemu .

— oprogramowanie w wersji na urzadzenia mobilne musi wspiera¢ (obstugiwac)
powiadomienia typu ,,push” generowane przez system i analiz¢ wideo;

— oprogramowanie musi zapewni¢ mozliwo$¢ automatycznego logowania si¢
do NVR (Serwera);

— oprogramowanie musi zapewni¢ mozliwo$¢ automatycznego wylogowania z
NVR (Serwera), gdy aplikacja nie jest uzywana;

— mozliwos$¢ kooperacyjnej pracy operatorow systemu poprzez btyskawiczne
dzielenie si¢ ogladanymi obrazami przez jednego z nich np. w przypadku
wystgpienia zdarzenia, kilku operatoréw ma mie¢ mozliwos¢ ogladani
doktadnie tego samego co wybrany operator;
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— system ma mie¢ mozliwo$¢ rozbudowy o opcjonalny, w petni integralny
modut rozpoznawania tablic rejestracyjnych (LPR);

— mozliwo$¢ przekazania informacji z tego samego alarmu wielu operatorom
systemu wraz z ewentualng eskalacjg zdarzen;

— oprogramowanie ma zapewnia¢ kolaboracyjna wspotprace niezaleznych
operatoréw systemu poprzez mozliwo$¢ przekazania przez jednego operatora
ogladanych przez niego widokoéw z kamer innemu operatorowi w czasie
rzeczywistym w celu szybszej analizy tych samych kluczowych zdarzen z
kamer przez kilku operatorow;

— VMS musi posiada¢ funkcj¢ automatycznej aktualizacji firmware kamer oraz
mozliwos¢ tadowania firmware do kamer z pliku.

— system musi posiada¢ funkcjonalno§¢ umozliwiajaca rejestracj¢ jednoczesnie
strumienia danych niskiej i wysokiej jakos$ci. Administrator musi mie¢
mozliwos¢ zdefiniowania okresu przechowywania strumienia wysokiej
jakosci, tak, aby strumien ten zostat usunigty po okreslonym czasie a strumien
niskiej jako$ci pozostawat do konca zadanego okresu przechowywania.;

— system musi posiada¢ funkcjonalno$¢ umozliwiajaca automatyczne
zmniejszenie poklatkowosci do %2 lub V4 eksportu materiatu wizyjnego w celu
optymalizacji czasu zgrywanego materiatu;

— oprogramowanie do zarzadzania wideo w sieci (musi umozliwiaé zarzadzanie
i synchronizacj¢ serwerdw w obszarze (site) z dzielonymi i rozproszonymi
danymi i ustawieniami systemu, tak, aby awaria dowolnego serwera nie
powodowala utraty danych i ustawien systemu;

— oprogramowanie musi posiada¢ mozliwo$¢ przesylania tylko wybranych
fragmentdéw obrazu pomigdzy serwerami rejestrujacymi a stacjami
operatorskimi w celu optymalizacji dostepnego pasma z zastrzezeniem
rejestracji na serwerach zapisu obrazow z najlepsza dostgpna jakoscia;

— oprogramowanie musi posiada¢ mozliwo$¢ automatycznej aktualizacji catego
systemu, czyli wszystkich serwerdw i stacji klienckich do najnowszej
dostepnej wers;ji,

APLIKACJA KLIENCKA

— Panel glowny aplikacji klienckiej musi by¢ w petni konfigurowalny w
zakresie, co najmniej: wyswietlanych zrodet wideo, map, zdarzen
alarmowych, zapisanych widokow;

— Panel Glowny musi posiada¢ czytelne i przejrzyste drzewo katalogowe
pozwalajace na petna jego konfiguracje w zakresie typow wyswietlanych
urzadzen, serweréw, widokow, lokalizacji,

— Panel glowny aplikacji klienckiej musi umozliwia¢ dostep za pomoca
pojedynczego kliknigcia do materiatu wideo w trybie ,,na zywo” i
,,hagranego”;

— Panel glowny musi umozliwia¢ wyszukiwanie pojedynczych zasobow, do
ktorych danych uzytkownik ma dostep, co najmniej takich jak: dany serwer,
dana mapa, dana kamera, dany widok wideo, dany adres www;

— Panel glowny musi posiadaé, co najmniej ponizsze przyciski do obstugi
wideo:

— kursor myszy do wyboru danego serwera, danej kamery, mapy, danego
widoku wideo, danego adresu www czy innej akcji jakg uzytkownik chce
wywotac;

— Przyciski zoomu cyfrowego ,,in plus” i ,,in minus”

— przycisk do pracy na przyblizonym materiale wideo

— przyciski do sterowania PTZ

— Przycisk do wyboru uktadu wyswietlania obrazéw wideo i innych zrodet
danych

— przycisk maksymalizacji danego zrodta danych lecz nie mniej niz obrazu z
kamery i mapy

— przycisk przetaczania pomiedzy widokami z kamer

— przycisk zapisu danego widoku z kamer

— przycisk przestania danego widoku do innego operatora — funkcja wspotpracy
operatoréw

— Dostep do widok z danego zasobu z panelu wideo musi odbywac¢ si¢ zarowno
poprzez dwukrotny klik lewego przycisku myszki jak i poprzez funkcje
»przenie$ i upusc”;

— Panel Glowny musi posiada¢ narzgdzie do wyswietlania kluczowych
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informacji dla uzytkownika wraz, z co najmniej 2 kolorowa skalowalnoscig
istotno$ci informacji.

— Panel Glowny aplikacji musi posiada¢ mozliwo$¢ minimalizacji okna,
maksymalizacji i zamknigcia aplikacji klienckiej

— Panel Glowny aplikacji musi umozliwia¢ prace oparta o zaktadki zawierajace
widoki z wybranych przez uzytkownika kamer czy innych zrodet informacji,
przy czym uzytkownik musi posiada¢ petni¢ mozliwosci kreowania
informacji w kazdej zaktadce w ramach posiadanych uprawnien;

— Panel Glowny musi umozliwia¢ otwarcie co najmniej 20 réznych zakladek
zawierajacych co najmniej wszystkie ponizsze dane:

— Widok ( Logowanie do danej lokalizacji, nowy widok, alarmy i zarzadzanie
nimi)

— Wyszukiwanie zdarzen ( Zdarzenie takie jak: ruch, wejscie cyfrowe, obiekty
sklasyfikowane, miniatury, zdarzenia alarmowe, transakcje POS, zaktadki
,,bookmark”

— Eksport ( Eksport materiatu i archiwizacja)

— Zarzadzanie ( Konfiguracja witryny, dziennik witryny)

— Panel Glowny musi posiada¢ przycisk do konfiguracji aplikacji klienckiej;

— Panel Glowny musi posiada¢ w trybie ogladu materiatu nagranego o$ czasu z
wyswietlaniem co najmniej ponizszych informacji: materiat nagrany ciagle,
materiat z wystepowaniem ruchu, doktadna data materiatu wideo, informacja
o ogladanej kamerze i kamerach (jednoczesny oglad),

— Panel Glowny musi mie¢ mozliwo$¢ odtwarzania materiatu wideo w trybie
predkosci od -8X do+8X wraz z predkosciami czastkowymi -1/4, -1/2, 1/2,1/4

— oprogramowanie musi umozliwiaé¢ tworzenie zaktadek na nagraniach wideo i
audio z wielu zrodet, wyswietlanie zaktadek na osi czasu, i opcje
wyszukiwania zaktadek;

— oprogramowanie musi umozliwia¢ ochrong¢ zaktadek tak, aby dane wideo i
audio nie byly nadpisywane;

— oprogramowanie musi umozliwia¢ przeszukiwanie zakladek na podstawie
roznych kryteriow, w tym nazwy zaktadek, notatek i powigzanych nazw
kamer;

— mozliwos$¢ tworzenia, edycji, usuwania zaktadek ,,bookmark” dla operatorow
(klientéw) pracujacych w oparciu o klienta sieciowego HTML;

— Panel Gléwny musi posiada¢ mozliwos¢ automatycznego, cyklicznego
przeltaczania pomi¢dzy otwartymi zaktadkami wideo;

— Przycisk do konfiguracji Panelu Gtownego musi umozliwiaé dostep, do co
najmniej: konfiguracji aplikacji klienckiej, instrukcji obstugi, otwarcia
nowego okna, zalogowanie si¢, wylogowanie si¢, wygenerowanie raportu
btedow;

— W ramach konfiguracji aplikacji klienckiej musza by¢ dostgpne, co najmnie;j
ponizsze funkcje: wyswietlania powiadomien, synchronizacja odtwarzanego
materiatu wideo, wybor jezyka aplikacji klienckiej, automatyczne logowanie
do witryny z opcja uwierzytelniania Windows oraz poprzez wpisanie loginu i
hasta, zdefiniowanie pasma pomig¢dzy klientem i serwerem;

— W ramach konfiguracji aplikacji klienckiej musi istnie¢ mozliwos$¢ tworzenia
naktadek obrazu takich jak: nazwa kamery, lokalizacja kamery, sygnatura
czasowa, datownik ,,na zywo”, wskaznik nagrywania, aktywnos¢ ruchu
(miejsce wystgpowania ruchu), zdarzenia analizy obrazu, tablice
rejestracyjne, jako$¢ wyswietlania obrazu w aplikacji klienckiej — co najmnie;j
3 rézne poziomy

— Panel Glowny musi umozliwia¢ ogladanie pelnych jakosciowo obrazow,
wsparcie dla kompresji, co najmniej: MJIPEG, MPEG4, H.264, H.265

— Panel Glowny musi umozliwiaé tworzenie zakladek wraz panelami wideo do
ogladu obrazéw z kamer w trybie ,,na Zywo” jak i nagranego materiatu wideo;

— W ramach jednej zaktadki wideo system musi umozliwiaé wyswietlanie do 64
obrazow (paneli wideo) z kamer w podziale 8x8;

— Oprogramowanie musi zapewnia¢ mozliwo$¢ wyswietlania na tym samym
monitorze podpietym do tej samej stacji klienckiej obrazu z wybranej kamery
w trybie ,,na Zywo” i ,,nagranego”;

— Aplikacja musi umozliwia¢ pracg na stanowisku wielomonitorowym, — co
najmniej 4 monitorow podtaczonych bezposrednio do stacji roboczej oraz
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monitow wyniesionych podtaczonych przez sie¢ IP z mozliwoscia
zarzadzania z jednego PC.

— W ramach pracy wielomonitorowej aplikacja kliencka musi posiada¢
mozliwos¢ wyswietlania jej na kazdym monitorze niezaleznie w ramach
nowo otwartych okien;

— Kazde nowo otwarte okno musi tworzy¢ nowy Panel Gléwny z wszystkimi
funkcjonalnos$ciami opisanymi, jako wymagania Panelu Glownego;

— W ramach wyswietlanych obrazoéw z kamer system musi umozliwiac¢
wykonanie natychmiastowego zdjecia w zadanej przez operatora jakosci i
rozdzielczosci wraz z opcja wyboru formatu i obszaru eksportu z danego
kadru;

— W ramach zapisu zdjg¢cia system musi umozliwia¢ korekte ustawien gammy,
poziomu czerni i bieli

— Okno panelu wideo musi umozliwia¢ maksymalizacj¢ ogladu z danego zrodta
wideo jak i powrot do poprzedniej wielkosci (przed wywolaniem trybu
petmoekranowego);

— W ramach panelu wideo system musi umozliwia¢ zapis wideo w trybie
manualnym,;

— W ramach panelu wideo uzytkownik bedzie posiadal mozliwo§¢ zamknigcia
danego widoku z kamery (panelu wideo);

— System musi umozliwia¢ zapis danego widoku wykorzystywanego przez
uzytkownika w celu pdzniejszego ponownego wykorzystania;

— W sytuacji wyswietlania kamery PTZ system begdzie umozliwiat jej
sterowanie w zakresie obrotu w pionie i poziomie, zoomu optycznego oraz
cyfrowego;

— System musi umozliwia¢ w danym panelu wideo natychmiastowy dostep na
zadanie do materiat nagranego z ostatnich 30, 60, 90 sekund,

— System musi posiada¢ funkcje¢ cyfrowego zoomu w podgladzie na zywo oraz
przy odtwarzaniu nagran z archiwum;

— oprogramowanie musi umozliwia¢ ogladanie tego samego strumienia wideo
na zywo lub nagranego na réznych poziomach zoomu cyfrowego i na réznych
obszarach widoku;

— oprogramowanie musi umozliwia¢ nawigacj¢ na nagraniach wideo i audio
poprzez kalendarz, lini¢ czasu lub zdarzenia,

— System musi umozliwia¢ transmisj¢ dzwigku w danym panelu wideo: od
wideo serwera do oprogramowania klienckiego, obstuga dzwicku w
podgladzie na zywo oraz w podgladzie przy odtwarzaniu nagran z archiwum;

— Oprogramowanie klienckie musi posiada¢ mozliwos¢ wyszukiwania

Ustawianie parametréw pracy kamer [Dla kamer stacjonarnych 1,2,3,5,8

16 i 60 megapikseli]

— Oprogramowanie klienckie musi posiada¢ ponizsze funkcjonalnosci zwigzane
z konfiguracja i parametryzacja pracy kamer. Wszystkie funkcjonalnosci
musza by¢ dostepne z poziomu uprawnien administratora, jak rowniez z
poziomu uprawnien operatora o ile ma uprawnienia do zmiany czgsci z nich.

— Oprogramowanie musi umozliwia¢ zamian¢ podstawowych parametréw
kamery takich jak: nazwa kamery, lokalizacja kamery, logiczne ID;

— Oprogramowanie musi umozliwia¢ wlaczenie lub wylaczenie stanu diod LED
kamery oraz dziatania analizy wideo o ile kamera podlaczona do sytemu jest
W nig wyposazona;

— Oprogramowanie musi umozliwia¢ wlaczenie funkcji PTZ w sytuacji
wykorzystania RS485 w kamerze (o ile kamera ma takie ztacze). W ramach
funkcji PTZ musi istnie¢ mozliwo$¢ wyboru protokotu transmisji, szybkosci
transmisji oraz parzystosci;

— Oprogramowanie musi posiada¢ mozliwosc¢ resetu kamery — ponownego
uruchomienia;

— Oprogramowanie musi posiada¢ mozliwo$¢ automatycznego i recznego
nadania adresu IP;

— Oprogramowanie musi umozliwia¢ wlaczenie multiemisji wraz z
mozliwoscig ustawienia TTL;

— Oprogramowanie musi umozliwia¢ wlaczenie i zmiang:

— trybu dziennego i nocnego kamery oraz automatycznego wyboru pracy trybu
dzien/noc

— zmiana ekspozycji r¢czna i automatyczna
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— przestony — otwarta, zamknigta, automatyczna

— maksymalny czas naswietlania

— maksymalne wzmocnienie

— BLC — Kompensacja tylnego §wiatta

— Nasycenie i wyostrzenie

— Obrét obrazu z kamery o 90°, 180°, 270°;

— Automatyczny i niestandardowy balans bieli

— Ustawienie zoomu optycznego oraz ostro§ci w trybie r¢cznym i
automatycznym

— Oprogramowanie musi umozliwiaé¢ wybor:

— kompresji obrazu kamery w ramach wspieranych przez kamerg

— ilosci generowanych klatek na sekunde

— jakosci obrazy — co najmniej 10 poziomow

— szybkosci transmisji

— rozdzielczosci pracy

— odstep pomigdzy klatkami kluczowymi

— Oprogramowanie w ramach ustawienia parametryzacji pracy musi pokazywac
dang chwilowa przepustowos$¢ przy danych parametrach pracy kamery;

— Oprogramowanie musi umozliwia¢ ustawianie detekcji ruchu kamery wraz z
parametryzacja czutosci i progu detekcji;

— Oprogramowanie musi umozliwia¢ konfiguracj¢ czasu nagrywania przed i po
wystgpieniu ruchu w polu widzenia kamery;

— Oprogramowanie musi umozliwia¢ tworzenie stref detekcji ruchu (co
najmniej 5) opartych o dowolny ksztatt;

— Oprogramowanie musi umozliwia¢ konfiguracj¢ analizy wideo w kamerze
(szczegdtowe wymagania w dalszej czesci dokumentu)

— Oprogramowanie musi umozliwia¢ tworzenie stref prywatnosci w polu
widzenia kamery, — co najmniej 4

— Oprogramowanie musi umozliwia¢ parametryzacj¢ nagrywania r¢cznego
(wyzwalanego przez operatora) z poziomu panelu wideo. Oprogramowanie
musi umozliwia¢ ustawienie czasu nagrywania przed wlgczeniem i dtugosci
manualnego nagrywania w sytuacji wlaczenia go i nie wylaczenia przez
operatora,

— Oprogramowanie musi umozliwia¢ konfiguracj¢ wejs¢ i wyjs¢ cyfrowych
kamery (o ile kamera je posiada) oraz skutkow wystapienia danego zdarzenia
dla pracy systemu nagrywania;

— Oprogramowanie musi posiada¢ mozliwos¢ elastycznego konfigurowania
pracy danej kamery przy uzyciu kalendarza pozwalajacego na wybor trybow
pracy:

— Rejestracja cato$ci materiatu, ruchu, zdarzen, brak rejestracji przy
jednoczesnym podgladzie ,,na zywo”, itp.

Wymagania aplikacji serwerowej i klienckiej w zakresie wspélpracy i

obslugi analizy wideo:

— Aplikacja serwerowa i kliencka musi posiada¢ mozliwos$¢ obstugi kamer
wideo z wbudowang analizg wideo;

— Aplikacja serwerowa musi umozliwia¢ poprzez aplikacje kliencka
wyswietlanie alarméw generowanych przez dang analiz¢ wideo wraz z
zaznaczeniem na klatce miejsca zdarzenia;

— Aplikacja serwerowa musi umozliwia¢ korelowanie alarmow generowanych
przez analizg wideo z innymi scenariuszami obstugiwanymi przez aplikacje
kliencka

— Aplikacja serwerowa musi umozliwia¢ wspotprace z zewnetrznymi
(niebgdacymi wbudowanymi w serwerze) urzadzeniami analizy wideo wraz z
przesytaniem informacji z urzadzenia do serwera i aplikacji klienckie;j.

— Aplikacja serwerowa i kliencka musi umozliwia¢ w ramach istniejacego,
wbudowanego interfejsu konfiguracj¢ analiz wideo, ich pracy, oraz typow
alarmow przez nie wyzwalanych

Wymagania dotyczace analizy wideo:

— Analiza wideo musi by¢ oparta o tzw. ,,pattern analysis” — analiza oparta o
wzorce,

— Analiza wideo musi umozliwia¢ analize w oparciu o strumienie wysokiej
rozdzielczosci:, od jakosci SD (kamery analogowe) do 40Mpix wlacznie
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— Operator musi mie¢ mozliwo$¢ dodatkowej ingerencji w prace algorytmow
wideo — dodatkowa nauka analizy w oparciu o klasyfikacje obiektow przez
operatora.

— Analiza wideo musi posiada¢ wbudowane narzgdzia do optymalizacji swojej
pracy, uczenia si¢ pracy w oparciu o otoczenie i jego charakterystyke.,

— Analiza wideo musi umozliwia¢ detekcj¢ i rozroznianie obiektow — cztowiek,
pojazd.

— Operator musi posiada¢ mozliwos$¢ tworzenia stref detekcji (pracy analizy
wideo) oraz stref wyjetych z analizy.

— Analiza wideo musi umozliwia¢ detekcje i alarmowanie w oparciu, o co
najmniej niniejsze reguly: obiekt jest obecny w obszarze zainteresowania,
obiekt nie jest obecny w obszarze zainteresowania, liczba obiektow
przekracza dozwolong ilo$é, liczba obiektow jest ponizej dozwolonej ilosci,
przekroczenie wirtualnej granicy przez jeden badz kilka obiektow, pojawienie
si¢ lub zniknigcie obiektu w strefie — bez wejscia lub wyjscia ze strefy,
wejscie obiektu do lub wyjscie obiektu z obszaru zainteresowania, wejscie
okreslonej liczby obiektow do lub wyjscie okreslonej liczby obiektow z
obszaru zainteresowania, przebywanie obiektu w obszarze zainteresowania
ponad zadany czas, zatrzymanie si¢ obiektu w obszarze zainteresowania, ruch
obiektu w niedozwolonym kierunku, rozpocze¢cie nagrywania w wysokiej,
jakosci na wypadek ruchu, zniknigcie obiektu w zaznaczone;j strefie.

Wymagania w zakresie administracji systemem

— Oprogramowanie musi prowadzi¢ log zdarzen obejmujacy nastgpujace
zdarzenia dotyczace uzytkownikow: logowanie, wylogowania uzytkownika,
serwer zmienit ustawienie, ustawienia strony zmienione, zmieniono
ustawienie urzadzenia, urzadzenie podtaczone, urzadzenie odlaczone, wyjscie
cyfrowe wyzwalane, dodanie zaktadek, zakladka zaktualizowana, skasowanie
zaktadki, PTZ zmieniony, PTZ bezczynny, wykonanie eksport materiatu o,
aktywacja glosnika, gto$nik wylaczony, otwarciu macierzy wirtualne;j
monitorow, mapa dodana, mapa aktualizowana, skasowanie mapy, widok
dodany, widok zaktualizowany, widok usunigty, dodanie strony internetowe;j,
strona internetowa zaktualizowana, strona internetowa skasowana;

— zapisywanie alarmow oraz informacji o systemie w centralnej bazie danych;

— Oprogramowanie musi prowadzi¢ log zdarzen obejmujacy nastgpujace
zdarzenia na serwerze: uruchamianie serwera aplikacji, zamykanie serwera
aplikacji, nieoczekiwana przerwa w dziataniu serwera aplikacji, niski stan
zasobow serwera aplikacji, btad instalacji serwera aplikacji , licencja wkrotce
wygasnie, licencja wygasta, blad bazy danych, btad inicjalizacji danych, btad
partycji, powrot dziatania partycji, zmniejszony rozmiar do zapisu danych,
btad zapisu danych, rozpoczecie uaktualnienie danych, aktualizacja danych
zakonczona, aktualizacja danych nie powiodta si¢, rozpoczecie odzyskiwania
danych, odzyskiwanie danych zakonczone, odzyskiwanie danych nie
powiodlo sie¢, zapisywanie zaktadki nie powiodto si¢, potaczenie sieciowe
nawigzanie, polaczenie sieciowe stracone, btad wysytania e-maila, btad
sprzgtowy serwera, wykonywanie kopii zapasowej rozpoczgto, archiwizacja
zakonczona, kopia zapasowa nie powiodla si¢, polaczenie z serwerem
utracone;

— system musi zapewnia¢ mozliwo$¢ zdalnego przydzielania uprawnien
dostgpu przez administratoréw systemu réznym lokalizacjom i serwerom z
jednego miejsca;

— autoryzacja z wykorzystaniem skonfigurowanych i opisanych uzytkownikow
wraz z mozliwosci importu uzytkownikéw z domeny systemu Windows;

— mozliwos$¢ niezaleznego przyporzadkowania uprawnien kazdemu z
uzytkownikéw systemu: podglad na zywo, sterowanie PTZ, blokowanie
sterowaniem PTZ, odtwarzanie zarejestrowanego materiatu, eksport materiatu
wideo, konfiguracja systemu, zarzadzanie uzytkownikami;

— funkcja raportowania o aktywnosci uzytkowania oraz o zdarzeniach w
systemie. Mozliwo$¢ zapisania wynikéw raportu do pliku;

— Centralne zarzagdzanie uprawnieniami wszystkich uzytkownikoéw systemu;

— oprogramowanie musi zapewni¢ mozliwo§¢ monitorowania dostgpu
uzytkownika do kazdego klastra serwerow;

— oprogramowanie musi zapewni¢ mozliwo$¢ importowania i eksportowania
ustawien klienta, takich jak mapy, widoki i strony internetowe;

— administracja systemu z dowolne;j stacji operatorskiej wlaczonej do sieci
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komputerowej systemu monitoringu;

Mapy w systemie

— oprogramowanie musi posiada¢ mozliwo$¢ wykorzystania
wielopoziomowych, hierarchicznych, przejrzystych map umozliwiajacych
wskazanie zasi¢gu danej kamery na obiekcie;

— mapy w systemie muszg by¢ oparte, co najmniej o pliki w formatach: jpeg,
jpg, bmp, png, tiff, dxf.

— oprogramowanie musi posiada¢ mozliwo$¢ umieszczania na mapach punktow
kamerowych wraz z graficznym okresleniem zasiggu pola ich widzenia;

— mozliwo$¢ wyboru kamery z poziomu mapy terenu;

— mozliwo$¢ natychmiastowego uzyskania obrazu z wybranego punktu
kamerowego poprzez kliknigcie ,,ikony kamery” na mapie wraz z uzyskaniem
predefiniowanych obrazéw z danej kamery np. sceneria ogélna wraz z
jednoczesng wizualizacja wybranych miejsc w polu widzenia danej kamery
(wybor z poziomu listy, mapy terenu);

— mapy musza by¢ aktywne tzn, pokazywaé zdarzenia alarmowe w sytuacji
wyzwolenia alarmu przez dang kamerg;

Sterowanie kamerami PTZ

— Oprogramowaniem musi posiada¢ ponizsze funkcjonalnosci, ktorych
poprawna praca bedzie zaleze¢ od poziomu integracji danej kamery z
oprogramowaniem.

— oprogramowanie serwerowe i klienckie musi umozliwia¢ zdalne sterowanie
kamerami obrotowymi (Pan/Tilt/Zoom) réznych producentow;

— oprogramowanie musi umozliwia¢ konfiguracje co najmniej 10
programowalnych pozycji dla kazdej kamery obrotowej;

— oprogramowanie musi posiada¢ mozliwo$¢ konfigurowania tras patrolowych
w kamerze obrotowe;j;

— oprogramowanie musi posiada¢ mozliwo$¢ wysterowania kamery obrotowej
we wcezesniej zaprogramowang pozycj¢ presetu poprzez zdarzenie alarmowe
(detekcja ruchu, alarm, itp.);

— mozliwo$¢ sterowania kamerami obrotowymi przez uprawnione osoby na
kazdym stanowisku operatorskim w systemie za pomocg pulpitu sterujacego
zintegrowanego z komputerem PC i/lub konsoli wirtualnej wbudowanej w
aplikacj¢ kliencka;

Eksport materialu wideo

— w ramach eksportu materialu w formacie macierzystym oprogramowanie
musi umozliwia¢ jednoczesny eksport z jednej lub wielu kamer jednocze$nie
- w ramach jednego pliku do odtwarzania, z roznych przedziatéw czasowych
dla jednej lub wielu kamer;

— oprogramowanie musi umozliwia¢ okreslenie dtugosci eksportowanego
materiatu wideo w oparciu o kalendarz jak i zaznaczenie zakresu na osi czasu;

— w ramach eksportu materialu musi istnie¢ mozliwos¢ wyboru wielkosci
generowanego pliku w zakresie: brak ograniczen i powszechnie stosowane
wielkosci ptyt np. CD, DVD, Blu-Ray;

— oprogramowanie musi umozliwia¢ konwersje materiatu wideo, ktory zostat
wyeksportowany w natywnym formacie do innych popularnych formatow
takich jak PNG, JPEG, TIFF, PDF,

— w ramach exportu do innego formatu niz natywny musi istnie¢ mozliwo$¢
zmiany rozdzielczosci eksportowanego pliku oraz regionu eksportu (
wybranego fragmentu z catego kadru);

— funkcja dotaczania programu klienckiego do ogladania nagran
eksportowanych na zewngtrzne nosniki np: CD, DVD;

Wyszukiwanie zdarzen

— oprogramowanie musi umozliwia¢ przeszukiwania zarejestrowanego obrazu i
dzwigku w oparciu o rézne kryteria, w tym o czas, date, zrodta wideo i
zdarzenia;

— oprogramowanie musi umozliwia¢ przeszukiwanie nagran wideo na
podstawie ruchu w obszarach zdefiniowanych przez uzytkownika;

— oprogramowanie musi umozliwia¢ przeszukiwanie nagran wideo w oparciu o
czas, datg, zrodta wideo i wyswietli¢ wyniki jako seri¢ miniatur;

— oprogramowanie musi umozliwia¢ przeszukiwanie nagran wideo w oparciu o
zdarzenia alarmowe;
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— oprogramowanie musi umozliwia¢ przeszukiwania nagran wideo w oparciu o
transakcje z urzgdzen point-of-sales;

— mozliwos$¢ 1 wsparcie programowe w aplikacji klienckiej wyszukiwania
zdarzen ( dla kamer wyposazonych w analiz¢ obrazu) w oparciu o
kategoryzacj¢ obiektow jak cztowiek i samochod

— Oprogramowanie musi korzysta¢ z metadanych wyszukujac zdarzen w
materiale archiwalnym. Wyszukiwanie dowodowe os6b powinno zawieraé
minimum wyszukiwanie po kolorze gornej czesci ubrania, dolnej czgéci
ubrania, plci oraz kolorze wlosow. Wyszukiwanie powinno odbywac si¢
rownoczesnie we wszystkich kamerach dostepnych w systemie.
Wyszukiwanie dowodowe samochodéw powinno zawiera¢ minimum
wyszukiwanie po typie samochodu takim jak samochod osobowy, samochod
cigzarowy, autobus, motocykl, rowerzysta. Dodatkowo musi by¢ mozliwo$é
zaznaczenia odpowiedniego koloru pojazdu.

— Oprogramowanie powinno by¢ wyposazone w silnik do wyszukiwania osob
lub pojazdéw w materiale archiwalnym poprzez mozliwos¢ wegrania z pliku (
zdjecia) wizerunku osoby poszukiwanej lub pojazdu poszukiwanego.
Dodatkowo musi by¢ mozliwos$¢ zaznaczenia poszukiwanej osoby lub
pojazdu bezposrednio w materiale archiwalnym.

Alarmowanie i Obsluga alarmow

— system musi mie¢ mozliwo$¢ generowania i eskalowania alarméw w oparciu
0 czas wystgpienia i priorytet;

— oprogramowanie musi umozliwia¢ obserwacje¢ stanu wejs¢ alarmowych,
ciggle monitorowanie i powiadamianie (z wyswietlaniem odpowiedniego
komunikatu) o kazdym zaniku sygnatu, zasilania, otwarciu drzwi, itp.;

— oprogramowanie musu rejestrowaé zdarzenia alarmowe w bazie zawierajacej
date, czas wystapienia i opis zdarzenia;

— oprogramowanie musi posiada¢ mozliwo$¢ elastycznego kreowania regut
definiujacych automatyczne reakcje systemu na dane zdarzenia (system
umozliwia automatyczne reagowanie na wczesniej zdefiniowane zdarzenia i
alarmy);

— mozliwos$¢ stworzenia alarméw dedykowanych dla gtownej stacji
monitorowania (0 najwyzszym priorytecie);

KAMERA 3 MPIX typu
dome

— Przetwornik o minimalnej rozdzielczo$ci 3 Mpix ze skanowaniem
progresywnym o wymiarach 1/2.8°’;

— Tlo$¢ aktywnych pikseli 2048x1536 (4:3);

— Zakres dynamiki 130dB;

— Obiektyw minimum 3.4-10.5mm o jasnosci F1.6 ze sterowaniem P-IRIS;

— Kat widzenia w poziomie od 95° do 28° dla (4:3) ;

— szybkos¢ przetwarzania obrazu, co najmniej 30 klatek na sekundg¢ wiacznie
przy pelnej rozdzielczosci;

— obstluga kompresji obrazu: H.264, H.265, MJPEG;

— minimalne nat¢zenie $wiatfa: 0,04 lux w trybie kolorowym; 0,02 lux w trybie
monochromatycznym, 0 lux przy wiaczonym reflektorze IR;

— zmiennoogniskowy obiektyw z funkcjami motozoom i autofocus;

— dostepna z poziomu oprogramowania kamery mozliwo$¢ regulacji
ogniskowej;

— dostepna z poziomu oprogramowania kamery mozliwo$¢ sterowania ostroscig
wsparta funkcjg autofocus;

— automatyczny tryb dzief/noc;

— automatyczna i r¢czna regulacja balansu bieli;

— co najmniej jedno wejscie i jedno wyjscie alarmowe;

— minimum 64 strefy prywatnosci;

— mozliwos¢ zasilania poprzez: PoE (IEEE802.3af);

— standard interfejsu sieciowego: co najmniej 100BASE-TX;

— Pami¢¢ 1GB RAM i 512MB Flash;

— obudowa typu koputka, umozliwiajaca pracg kamery w zakresie temperatur
od -10 °C do +60 °C;

— Zintegrowany doswietlacz IR pracujacy w pasmie 850nm o zasiggu nie
mniejszym niz 30m przy max. ogniskowej;

— Kamera powinna by¢ wyposazona w algorytmy samouczgcej si¢ analizy
obrazu w oparciu o klasyfikacj¢ obiektow (np. cztowiek, pojazd) z
przesylaniem metadanych na serwer:
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— Obiekty na obszarze;

— Podejrzane zachowanie obiektu;

— Przekroczenie wigzki detekcyjnej przez obiekty;

— Pojawienie si¢ obiektu lub znalezienie si¢ obiektu na obszarze;

— Obiekt nieobecny na obszarze;

— Znalezienie si¢ obiektow na obszarze;

— Opuszczenie obszaru przez obiekty;

— Zatrzymanie si¢ obiektu na obszarze;

— Niedozwolony kierunek;

— Wykrycie ingerencji.

— Kamer powinna by¢ wyposazona w algorytmy samouczacej si¢ sieci
neuronowych do wykrywania nietypowych zachowan w scenie takich jak np.
ruch w niedozwolonym kierunku, zbyt duza predkosc.

— Kamera powinna by¢ oporna na fatlszywe alarmy powodowane przez
zwierzeta lub zewnetrzne warunki atmosferyczne.

— Kamera powinna mie¢ mozliwo$¢ douczenia sieci neuronowej poprzez
wpisanie probek pozytywnych oraz negatywnych ze sceny obserwowane;.

— Kamera powinna umozliwia¢ stworzenie nie mniej niz 30 regut alarmowych z
algorytmow analizy obrazu dziatajacych rownolegle bez utraty
funkcjonalnosci pozostaty parametrow kamery.

— Wbudowana bateria zapasowa zegara czasu rzeczywistego;

— Kamera powinna posiadac ztagcze USB do adaptera WI-Fi lub inne radiowe
ztacze do zdalnej konfiguraciji;

— Zgodnosc¢ ze standardem ONVIF Profile S, T, G, M potwierdzone na stronie
www.onvif.org

— Gwarancja producenta 60 miesigcy;

KAMERA 4MPIX typu
bullet

— Przetwornik o minimalnej rozdzielczo$ci 4 Mpix ze skanowaniem
progresywnym o wymiarach 1/1.8°’;

— Tlo$¢ aktywnych pikseli 16:9 ( 2688x1520) , 4:3 (1984x1488);

— Kat widzenia w poziomie od 47° do 111 dla proporcji obrazu 16:9;

— Kat widzenia w pionie 26° do 57° dla proporcji obrazu 16:9;

— Zakres dynamiki minimum 106 dB;

— Obiektyw minimum 4,4-9,3mm o jasno$ci F1.3 ze sterowaniem P-IRIS;

— szybkos¢ przetwarzania obrazu:, co najmniej 30 klatek na sekundg¢ wiacznie
przy pelnej rozdzielczosci;

— obstuga kompresji obrazu: H.265, H.264, MJPEG;

— minimalne nat¢zenie $wiatta: 0,003 lux w trybie kolorowym; 0,008 lux w
trybie monochromatycznym dla F1.3;

— zmiennoogniskowy obiektyw z funkcjami motozoom i autofocus;

— dostepna z poziomu oprogramowania kamery mozliwo$¢ regulacji
ogniskowej;

— dostgpna z poziomu oprogramowania kamery mozliwo$¢ sterowania ostroscia
wsparta funkcja autofocus;

— automatyczny tryb dzief/noc;

— automatyczna i rgczna regulacja balansu bieli;

— minimum 64 strefy prywatnosci;

— Kamera powinna posiada¢ minimum 4GB RAM oraz 4GB pamigci Flash;

— co najmniej jedno wejscie i jedno wyjscie alarmowe;

— mozliwos¢ zasilania poprzez: 12 V lub 24 V DC i PoE (IEEE802.3af) lub
PoE+ (IEEE802.3at);

— standard interfejsu sieciowego: co najmniej 100BASE-TX;

— obudowa (zintegrowana lub zewng¢trzna) o klasie szczelnosci IP66, IP67,
IP68 i stopniu odpornosci na uderzenia IK 10, umozliwiajaca prace kamery w
zakresie temperatur od -50 °C do +65 °C;

— Zintegrowany doswietlacz IR pracujacy w pasmie 850nm o zasiggu nie
mniejszym niz 70m przy max. ogniskowej;

— Kamer powinna by¢ wyposazona w algorytmy samouczacej si¢ analizy
obrazu w oparciu o klasyfikacj¢ obiektow (np. cztowiek, pojazd) z
przesylaniem metadanych na serwer:

Platforma sprz¢towa do TSN

— Plyta gléwna:
— Jednoprocesorowa ,serwerowa posiadajaca
— mozliwoscig instalacji modutu TPM
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— min jedno ztacza PCI-E 4.0 x 16 ( mechanicznie i elektrycznie|)

— min 3 zlgcza PCI-E 4.0 x 8 ( mechanicznie i elektrycznie|)

— obstugujaca procesory serii , Xeon® Scalable Processors

— min 3 ztaczy USB 3.2 tym jedno typu A wewnatrz serwera

— min 8 ztaczy DIMM

— zintegrowany kontroler IPMI 2.0 z dedykowanym ztaczem RJ45

— Procesor:

— Zainstalowany jeden procesor typu Intel Xeon posiadajacy min 8rdzeni,
taktowany zegarem minimum 2.1GHz, pamig¢ podreczng cache o wielkosci
minimum 12MB

— Karta graficznaZintegrowana karta graficzna, umozliwiajaca wy$wietlanie
obrazu w rozdzielczosci minimum 1280x1024 pikseli — wspotpracujaca z
karta zarzadzajaca

— Karty sieciowa Minimum 2 porty 10Gb Ethernet Base T-wbudowane na
ptycie gldwnej nie zajmujacych gniazd PCI-E,

— Zarzadzanie  Niezalezna od zainstalowanego systemu operacyjnego
dedykowana karta zarzadzajaca z dostgpem przez dedykowany port RJ-45
Gigabit Ethernet zgodna z IPMI 2.0 umozliwiajaca

— Zdalny dostep do graficznego interfejsu Web karty zarzadzajacej

— Zdalne monitorowanie i informowanie o statusie stacji( temperaturze,
predkosci obrotowej wentylatorow itd.)

— szyfrowane potaczenie w sieci (SSL v3 lub TLS)

— wlaczenie, wylgczenie i restart serwera, aktualizacja Biosu

— podglad logow sprzetowych serwera

— przejecie petnej konsoli tekstowej serwera niezaleznie od jego stanu (takze
podczas startu, restartu OS)

— mozliwo$¢ podmontowania zdalnych wirtualnych napedow ,plikow ISO

— dedykowana aplikacja do monitorowania parametrow pracy serwerow w tym
monitorowania zapylenia wewnatrz obudowy serwera

— W przypadku ewentualnych nieprawidtowosci mozliwo$¢ wyzwolenia
zdefiniowanego alarmu w systemie CCTV

— Pami¢¢ RAM Min 32 GB DDR4 ECC o czgstotliwosci min 2667MT/s
mozliwos¢ rozbudowy do min 256GB,

— Kontroler RAID Sprzetowy, kontroler RAID SAS 12Gb/s i SATA
6Gb/s posiadajacy nastgpujace funkcjonalnosci

— obstuga poziomoéow Raid 0,1,10,5,50,6,60

— posiadajacy min 4GB pamigci cache

— -posiadajacy modul zabezpieczenie pamigci cache

— przed utrata zasilania

— Dyski Minimum 12 dyskéw o pojemnosci min 18TB i MTBF min 2.0
miliona godzin .Zainstalowane dyski musza by¢ kompatybilne z oferowanym
kontrolerem Raid ( wedtug listy kompatybilnosci producenta kontrolera
Raid lub producenta dyskow)

— Dwa dyski SSD przeznaczone do pracy w serwerach o pojemno$ci min
480GB i MTBF>=2,000,000 h milion godz. Pracujace w Radzie 1
przeznaczone na system operacyjny

— Obudowa- Typu ,,rack” 19’ wraz z zestawem szyn

— montazowym umozliwiajagcym montaz w typowej, 19-calowej szafie
serwerowej,

— w tym pelne wysuniecie serwera z szafy posiadajaca:

— Dwa zasilacze Hot Swap o mocy co najmniej 600W kazdy i sprawno$ci min
94% przy obciazeniu 50%

— Zasilacze musza .posiada¢ certyfikat PLATINUM Certified -

— Poprawna praca przy zasilaniu 200-240V ( nominalne napigcie ) AC 50 Hz

— Obudowa musi umozliwia¢ instalacje min 12 dyskow SAS/ 12Gb/s /
SATA/SSD w formacie 3.5” oraz dodatkowo 2 kieszenie na dyski 2.5" hot
swap . (wolne zatoki na dyski obsadzone ramkami hot-swap, mozliwos¢
dodania wlasnego dysku przez uzytkownika bez koniecznosci zakupu
specjalnej ramki)

— Zasilacze ,dyski , wentylatory musza by¢ elementami Hot Swapowymi

— Dodatkowo obudowa musi posiadaé przednig ostong na dyski twarde
zamykana na klucz.
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— System operacyjny Preinstalowany system operacyjny

— Windows Server IoT 2019 for Storage Standard (16 core)

— Certyfikaty =~ Producent serwera powinien posiada¢ certyfikaty:

— PN-EN ISO 9001:2015, PN-EN 1SO14001:2015 oraz PN-ISO/IEC
27001:2014 lub nowsze na procesy projektowania, produkcje, sprzedaz i
Serwis,

— PN-EN ISO 50001:2018

— SA 8000:2014

— Oferowany model serwera musi znajdowac si¢ na liscie Windows Server
Catalog i posiadac status Certified for Windows dla systemow Windows
Server 2019/2022 —wymagany wydruk ze strony
https://www.windowsservercatalog.com

— Oznaczenie CE

— Gwarancja Minimum 60 miesigcy + serwis on-site, czas podjecia
naprawy w nastgpnym dniu roboczym .

— Mozliwo$¢ telefonicznego zglaszania usterek w serwisie producenta
komputera.

— Wymagany okres przyjmowania zgloszen serwisowych we wszystkie dni
robocze.

— W przypadku uszkodzenia dysk twardy pozostaje u zamawiajacego

— Wsparcie techniczne ~ Mozliwos¢ telefonicznego sprawdzenia konfiguracji
sprzg¢towej serwera oraz warunkow gwarancji po podaniu numeru seryjnego
bezposrednio u producenta lub jego przedstawiciela.

— Inne Sprzetowy modul monitorowania poziomu zapylenia powietrza
wewnatrz serwera

— Dostarczony sprzg¢t musi by¢ fabrycznie nowy.

— Elementy, z ktorych zbudowane sa serwery musza by¢ produktami
producenta tych serwerow lub by¢ przez niego certyfikowane oraz musza by¢
objete gwarancja producenta, potwierdzong przez oryginalne karty
gwarancyjne

Stacja robocza

— Odtwarzanie do 224 stumieni jednoczenie

— System operacyjny Windows 10 Enterprise LTSC
— Procesor Intel Core i5

— Dysk twardy SSD minimum 256GB

— Karta graficzna minimum NVIDIA T1000 8GB

Ogranicznik przepigc

— Pamig¢c 32 GB DDR4 RAM

— Intrfejs sieciowy 2 Gigabit Ethernet RJ-45 ports (1000Base-T)

— Wyjscia wideo 4 x mniDP;

— Liczba kanatow 1

— Obstugiwane typy sieci Ethernet 10Base-T, 100Base-T

— Stosowany z okablowaniem FTP, UTP dowolnej kategorii

— Zlacze wejsciowe (strona niechroniona) Gniazdo ekranowane RJ-45
— Ztacze wyjsciowe (strona chroniona) Gniazdo ekranowane RJ-45
— Liczba stopni ochronnych 3 (GDT, MOSFET, TVS)

— Napigcie znamionowe DC (linia-ziemia) UN 90V DC
— Napigcie maksymalne pracy trwalej (linia-ziemia) UC 110V DC

— Poziom ochrony 1kV/us (linia-ziemia) UP 600V

— Prad wytadowczy (8/20us, linia-ziemia) limp / zyta max. 2,5kA
— Napigcie znamionowe DC (linia-linia) UN 3,3V DC

— Napiecie maksymalne pracy trwalej (linia-linia) UC 3,5V DC

— Poziom ochrony 1kV/us (linia-linia) UP C3 <8V

— Prad wyladowczy (8/20uS, linia-linia ) [imp 0,6kA

— Element odsprzggajacy: Bezpiecznik MOSFET

— Chronione Linie 1-2, 3-6

— Pojemnos$¢ (linia-linia) @ 1MHz 6-15pF

— Pojemno$¢ (linia-ziemia) @1MHz 2-3pF

— Rezystancja szeregowa 6Q / lini¢

— Prad znamionowy IN  300mA / lini¢

— LINIA POE

— Napigcie znamionowe DC (linia-linia) UN 57V DC

— Napigcie maksymalne pracy trwalej (linia-linia) UC 64V DC
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— Poziom ochrony UP 93V

— Prad wyladowczy (8/20us, linia-linia) limp 0,6kA (opcja A), 250A
(opcja B)

— Napigcie znamionowe DC (linia-ziemia) UN 90V DC

— Napigcie maksymalne pracy trwalej (linia-ziemia) UC 110V DC

— Poziom ochrony 1kV/us (linia-ziemia) UP 600V

— Prad wytadowczy (8/20us, linia-ziemia) limp / zyta 2,5kA (max)

— Chronione pary (1+2)-(3+6), (4+5)-(7+8)

— Standard pracy PoE zgodny z IEEE 802.3af/at/bt-typ 3 (HiPoE, UPOE)
- OGOLNE

— Wymiary 56 x31x27,5mm

— Zastosowanie: Ochrona urzadzen wewnatrz / na zewnatrz
— Sposob montazu Obudowa wolnostojaca

— Sposob uziemienia Przewod

— Szczelnos¢ obudowy  [P40

— Temperatura pracy -40°C ~ 60°C

— Parametry ogdlne
— Ilos¢ kanatow LAN 8
— Obstugiwane standardy Ethernet 10Base-T, 100Base-T (100Mbit)

— Rodzaje stosowanych przewodoéw Skretka UTP/FTP kategorii Se, 6,
6a

— Zlacze wejsciowe Gniazdo RJ-45, ekranowane

— Zacze wyjsciowe Gniazdo RJ-45, ekranowane

— Ilo$¢ stopni ochronnych 2 (GDT, TVS)
— Parametry techniczne
— Mozliwos$¢ rozbudowy Do 16 kanatow
— Ochrona linii danych

— Napigcie znamionowe DC (linia-linia) UN 3,3V DC

— Napigcie maksymalne pracy trwalej (linia-linia) UC 3,5V DC
— Poziom ochrony 1kV/us (linia-linia) UP C3 20V

— Prad wyladowczy (8/20us, linia-linia) limp 100A

— Napigcie znamionowe DC (linia-ziemia) UN 90V DC

— Napigcie maksymalne pracy trwalej (linia-ziemia) UC 110V DC
— Poziom ochrony 1kV/us (linia-ziemia) UP 600V

— Prad wytadowczy (8/20us, linia-ziemia) limp 2,5kA / zytg

— Prad piorunowy (10/350us, linia-ziemia) limp 1kA

— Element odsprzggajacy Rezystor udarowy

8-kanatowy ogranicznik — Chronione linie danych 1-2, 3-6
przepig¢ sieci LAN / IP- — Pojemnos$¢ (linia-linia) @ 1MHz 6-15pF
CCTV — Pojemnos¢ (linia-ziemia) @1MHz 1-2pF

— Rezystancja szeregowa 2,2Q / lini¢
— Ochrona linii PoE
— Napigcie znamionowe DC (linia-linia) UN 57V DC
— Napigcie maksymalne pracy trwalej (linia-linia) UC 64V DC
— Poziom ochrony 1kV/us (linia-linia) UP 93V DC
— Prad wytadowczy (8/20us, linia-linia) Ilimp 100A
— Napigcie maksymalne pracy trwalej (linia-ziemia) UC 110V DC
— Poziom ochrony 1kV/us (linia-ziemia) UP 600V

— Prad wytadowczy (8/20us, linia-ziemia) limp 2,5kA / zytg

— Prad znamionowy IN  300mA / lini¢

— Chronione linie (pary) PoE (1+2)-(3+6), (4+5)-(7+8)

— Standard pracy PoE zgodny z IEEE 802.3af/at/bt-typ 3 (HiPoE, UPOE)

— Straty mocy PoE na obwodach ochronnych IEEE 802.3af, opcja A:
0,6W @48V DC, IEEE 802.3af, opcja B: 0,35W @48V DC, IEEE 802.3at,
opcja A: 1,6W @54V DC, IEEE 802.3at opcja B: 0,6 W @54V DC, IEEE
802.3bt, Typ 3, opcja AB: 1,2W @54V DC

— Cechy wspdlne
— Zastosowanie Ochrona urzadzen zainstalowanych na zewnatrz budynkow
— Sposob montazu Montaz w szafie Rack 19"

— Wymiary 480 x 41 x 130 (mm)
— Temperatura pracy -40°C~60°C
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Monitor przemystowy 55"

— Rozmiar ekranu: 55"

— Rodzaj matrycy: IPS

— Rodzaj pod$wietlenia: Bezposrednie

— Proporcje obrazu: 16 : 9

— Rozdzielczo$¢ natywna: 1 920 x 1 080 (FHD)
— Czestotliwos¢ odswiezania: 60 Hz

— Jasno$é: 500 nitow

— Wspblczynnik kontrastu: 1000:1

— Dynamic CR: 500 000:1

— Paleta koloréw: NTSC 72%

— Kat widzenia (poziom x pion)|: 178 x 178

— Glgbia koloru: 10 bitéw (g), 1,07 mld kolorow
— Czas reakcji: 8ms (szary do szarego)

— Obrobka powierzchni (mgietka): 28%

— Czas zycia: 60 000 godz. (typ.) / 50 000 godz. (min.)
— Godziny pracy (godziny dziennie): 24/7

Monitor przemystowy 32"

— Rozmiar ekranu: 32"

— Rodzaj matrycy: IPS

— Rozdzielczo$¢ natywna: 1920 x 1080 (FHD)
— Jasnos$é: 400 nitoéw (typ.)

— Wspotczynnik kontrastu: 1100:1

— Dynamic CR: 1 000 000:1

— Kat widzenia (poziom x pion): 178 x 178

— Czas reakcji: 10 ms (szary do szarego)

— Obrobka powierzchni (mgietka): 1%

— Godziny pracy (godziny dziennie)/7

e) System alarmowy

Centrala glowna

— Maksymalna liczba linii: 520

— Liczba linii na plycie: 16

— Liczba wyj$¢ 400mA na ptycie: 8

— Wyjsécia 10mA dla zewn. komunikat.: 6
— Zasilacz na ptycie: 2,5A

— Magistrale RS-485: 4

— Moduty z interfejsem Wieganda: 32
— Przejscia kontrolowane: 64

— Uzytkownicy: 1000

— Schematy tygodniowe: 67

— Typy linii dozorowych: 52

— Typy wyjsc: 81

— Rejestr zdarzen: 1500

— Rejestr MAX: 1000

— Praca wielu uzytkownikow: Tak

— Auto-zalaczenie: Tak

— Kontrola wstepna: Tak

— Blokada czasowa: Tak

— Potaczenia programowe : 256

— Port RS-232: Wbudowany

— Modut Telekom: Wbudowany

— Wyjscie drukarki: Przez RS-232

— Zdalny serwis: Tak

— Modut Ethernet: Opcja

— Grupy: 32

— Kanaty weryfikacji audio: 32

— Wiadomos$ci SMS: Tak

— Modut ISDN: Opcja

— Obudowa: miejsce na 2x17Ah

— Zgodnos$¢ z normg EN50131: Grade 3

Modut Ethernet

Modut Ethernet jest dodatkowym modutem komunikacyjnym pozwalajacym na
monitorowanie i zdalne serwisowanie systemu przez sie¢ LAN lub WAN z
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wykorzystaniem protokotu TCP/IP lub UDP. Urzadzenie podiacza si¢ do
pierwszej magistrali RS485.

— Interface: TCP/IP

— Protokét: TCP, UDP

— Szybkos¢ komunikacji: 10Mb/s

— Gniazda: RJ45

— Heartbeat: +

— Detekcja sieci: +

— Enkrypcja przesytanych danych: 128bit

— Konfigurowalny port IP : +

— Polaczenie z centrala alarmowa: Magistrala RS485
— Sygnalizacja komunik. z centralg: Dioda LED

— Napigcie zasilania: 12-15VDC

— Zuzycie pradu: 155mA (maks.200mA)

Szeregowy interfejs drukarki

Szeregowy interfejs drukarki dla podigczany do pierwszej magistrali.
Urzadzenie ma ztagcze Cannon DB25M i plastikowa obudowe.

— Interface: RS232

— Szybkos¢ komunikacji: 1,2kb/s

— Gniazda: Cannon D25M

— Potlaczenie z centralg alarmowa: Magistrala RS485

— Sygnalizacja komunik. z centralg: Dioda LED

— Napigcie zasilania: 12-15VDC

— Zuzycie pradu: 100mA

Koncentrator z zasilaczem 8
wejsé, 4 wyjScia, zasilacz,
obudowa metalowa

— Typ koncentratora: Przewodowy

— Wbudowany zasilacz: 2,75A/12V

— Liczba wejsé: 8

— Liczba wyjsc¢: 4

— Typ wyjs¢: Tranzystorowe, max 400mA

— Mozliwo$¢ zmiany polaryzacji wyjsc: tak

— Sygnalizacja komunik. z centralg: Dioda LED
— Zabezpieczenie antysabotazowe: tak

— Maks. wydajno$¢ zasilacza na wyj.: 1,5A

— Maks. prad tadowania akumulatora: 1,4A

— Miejsce na akumulator: 2x 17Ah

— Monitorowanie pracy zasilacza: Z uzyciem magistrali RS485
— Obudowa: Metalowa, klasa srodowiskowa II
— Zgodnos$¢ z EN50131: Grade3

Koncentrator przewodowy 8
wejse, 4 wyjscia

— Typ koncentratora: Przewodowy

— Liczba wejsé: 8

— Liczba wyjsc¢: 4

— Typ wyjs¢: Tranzystorowe, max 400mA

— Mozliwo$¢ zmiany polaryzacji wyjsc: tak

— Sygnalizacja komunik. z centralg: Dioda LED
— Zabezpieczenie antysabotazowe: tak

— Zuzycie pradu: S0mA w stanie czuwania

— Zgodnos¢ z EN50131: Grade3

Modut komunikacyjny
TCP/1P

— Typ modutu: Modut Ethernetowy

— Interfejs: TCP/IP

— Protokét: TCP, UDP

— Szybkos¢ komunikacji: 10Mb/s

— Gniazda: RJ45

— Enkrypcja przesytanych danych: 128bit

— Konfigurowalny port IP

— Potlaczenie z centralg alarmowa: Magistrala RS485
— Napigcie zasilania: 12-15VDC

— Zuzycie pradu: 155mA (maks.200mA)

Klawiatura systemowa

— Wyswietlacz: LCD, 2x16 znakow
— Pods$wietlenie: Zielone

— Komunikacja: Magistrala RS485
— Zabezpieczenie antysabotazowe
— Napigcie zasilania: 12V
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Sygnalizator zewngtrzny
optyczno-akustyczny

— Sygnalizacja Akustyczna i optyczna

— Natgzenie dzwigku 115dB

— Zrédto dzwieku Przetwornik piezoelektryczny
— Kolor $wiatta Biaty

— Zrédto $wiatta Diody LED

— Zabezpieczenie antysabotazowe Otwarcie obudowy, oderwanie
— Maksymalny pobor pradu 350mA

— Bateria NiCd 6V 280mAH

— Wymiary 185x310x70mm

— Materiat obudowy ABS

— Zgodnos$¢ z EN50131 GRADE3

Wewngtrzny sygnalizator
akustyczno-optyczny

— Sygnalizacja Akustyczna i optyczna

— Natgzenie dzwicku 115dB

— Zrodto dzwieku Przetwornik piezoelektryczny
— Kolor $wiatla Czerwony

— Zrédto $wiatta Diody LED

— 2 wejécia wyzwalajace +

— Zabezpieczenie antysabotazowe Otwarcie obudowy, oderwanie
— Napigcie zasilania 13,8VDC

— Maks. pobdr pradu 250mA

— Temperatura pracy -25~70°C

— Wymiary: 124x80x28mm

— Material obudowy ABS

— Kolor Biaty

— Zgodno$¢ z EN50131 GRADE3

Czujka PIR z
antymaskingiem

— Zasigg detekeji: 16x22m

— Optyka: lustrzana

— Funkcja antymaskingu

— Whbudowane rezystory EOL: 1k, 2,2k, 4,7k, 5,6k
— Dodatkowa detekcja wibracji

— Walk-test aktywowany latarka

— Terminal zaciskowy: typu 'Plug-in'

— Pobor pradu: ok. 11mA

— Temperatura pracy: -10 ~ 55 °C

— Zgodnos¢ z EN50131: GRADE3

Czujka mikrofalowa

— Napigcie zasilania: 12VDC

— Tolerancja napigcia zasilania: 10,5VDC - 15VDC

— Pobor pradu w dozorze: 26mA

— Pobor pradu w alarmie: 37mA

— Pokrycie i zasieg czujki: 80 stopni, 12m

— Antymasking: TAK

— Typ emitowanego sygnatlu: Impulsowa wigzka mikrofalowa
— Czestotliwos$¢ mikrofali: A - 10.525GHz, B - 25GHz
— Srednia moc sygnatu: A - 0,4mW, B - 1,6mW

— Szczytowa moc mikrofali: A - 10mW, B-40mW

— Temperatura pracy: -25C - +85C

— Zgodnos$¢ z EN50131: GRADE3

Czujka otwarcia
magnetyczna w obudowie
plastikowe;j

— Montaz: Powierzchniowy

— Podfaczanie: Zlacza Srubowe

— Funkcja przetacznika: NC

— Parametry kontaktronu: 48 VDC /400 mA / 10 W
— Parametry magnesu: Alnico 5

— Petla sabotazowa

— Obudowa/kolor: Plastikowa ABS/biaty;brazowy
— Temperatura pracy: -10 + +55 °C

— Wilgotnos$¢ srodowiska pracy: max 95% RH

— Klasa srodowiskowa (PN-EN 50130-5:2012): 1
— Kategoria ochronna obudowy: IP 43

— Odlegtos¢ sabotazu (drewno): max 16mm

— Odleglo$¢ zamknigcia (drewno): 28 mm +/- 40%
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— Odlegto$¢ otwarcia (drewno): 30 mm +/- 40%
— Stopien zabezpieczenia (PN-EN50131-2-6:2009): 3
— Atesty: INCERT Belgia, SBSC Szwecja

Czujka otwarcia
magnetyczna w obudowie
aluminiowe;j

— Montaz: Nawierzchniowy

— Szczelina: 23mm

— Wyjscie alarmowe: NC

— Metalowa obudowa

— Metalowa ostona przewodu

— Zgodnos$¢ z EN50131: GRADE3

Akustyczna czujka zbicia
szyby z antymaskingiem

— Maksymalne napigcie te¢tnien: 2 Vpp przy 12V, 4 Vpp przy 24 V

— Pobor pradu w stanie czuwania: 12 mA @ 12V, 7.3 mA @24V

— Wyjscie alarmowe: Przekaznik, NC

— Dane wyjscia alarmowego: 50 mA/50 V DC

— Zabezpieczenie sabotazowe mikrofonu: 2 kanaly (akustyczny AM,
podczerwieni IR)

— Zabezpieczenie sabotazowe zdjgcia pokrywy

— Dane stykow przel. Antysabotazowego: 50 mA/50 V DC

— Zasigg detekeji / kat widzenia max.: 9 m/ 165°

— Wskazanie alarmu: Dioda LED

— Podfaczanie: Przytacza sSrubowe

— Klasa $rodowiskowa: EN50130-5:2011, klasa I

— Grubos$¢ max chronionej szyby: float (4 mm), laminowana P2 (4 mm + 4 mm)

— Zgodny z norma: EN 501131-2-7-1/A1:2013

— Stopnien zabezpieczen: 3

— Atesty: Zgodny z CE

Przycisk napadowy
podwojny

— Typ przycisku: Podwojny, reczny

— Resetowanie: Kluczykiem

— Wyjscie: NO/NC

— Zabezpieczenie antysabotazowe

— Whbudowane rezystory EOL: 1, 4k7, 5k6, 6k8
— Materiat obudowy: Stal nierdzewna

— Zgodnos$¢ z EN50131: GRADE 3

Akumulator 17Ah

— Akumulator 12V AGM; 17Ah/12V;

— szczelny,

— otowiowo-kwasowy typu VRLA;

— zywotno$¢ projektowana lat 5 w temp. 25st.C (6-9 lat w temp. 20st.C wg
Eurobat General Purpose);

— do pracy buforowej (zasilanie awaryjne) i cyklicznej;

— 181x76x166mm (LxWxH);

- 6,10kg

Akumulator 20Ah

— Napigcie znamionowe 12V

— Pojemnos¢ (C10) :20 Ah

— Dhugos¢ : 181 mm

— Szeroko$¢: 76 mm

— Wysokos$¢: 166 mm

— Bezobstugowosé

— Kwasowo-otowiowy AGM

— Zastosowanie: buforowy, cykliczny

f) System kontroli dostepu

Serwer SKD

— procesor Intel® Xeon® Silver 4310 2.1G, 12C/24T, 10.4GT/s, 18M Cache,
Turbo, HT (120W) DDR4- 2666, core 12, 24 watki; RAM 32GB RDIMM,
3200MT/s, Dual Rank, 16Gb BASE x8; 2 x 480GB SSD SATA Mix Use
6Gbps 512 2.5in Hot-plug AG Drive,3.5in HYB CARR, 3 DWPD; Dual, Hot-
Plug, Redundant Power Supply (1+1), 600W; Windows Server 2022
Standard,16CORE,FI,No Med,No CAL, Multi ;Language; Microsoft SQL
Server 2019 Standard, 5 Device CALs Only OEM, No Media, NFI

Stacja robocza
administratora SKD

— Procesor Intel Core i7-13700K (16 rdzeni, 24 watkow, 2.50-5.40 GHz, 30
MB cache), Pami¢¢ RAM 32 GB (DIMM DDRS5, 4400MHz), Karta graficzna
Intel UHD Graphics 770, Dysk SSD PCle
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— 1000 GB, Wbudowane napedy optyczne Nagrywarka DVD+/-RW
DualLayer, Lacznos¢ LAN 10/100/1000 Mbps, Zasilacz 500 W, Ztacza -
panel przedni USB 3.2 Gen. 1 - 2 szt. USB Type-C - 2 szt., Zlacza - panel
tylny USB 2.0 - 2 szt. USB 3.2 Gen. 2 - 2 szt. USB Type-C - 2 szt. Wyjscie
shuchawkowe/glosnikowe - 1 szt. RJ-45 (LAN) - 1 szt. Display Port - 2 szt.
AC-in (wejécie zasilania) - 1 szt., System operacyjny Microsoft Windows 11
Pro, obudowa tower, mysz kompyterowa, klawiatura

Monitor 277

— Przekatna ekranu 27", Powtoka matrycy Matowa, Rodzaj matrycy LED, IPS
Black, Rozdzielczo$¢ ekranu 3840 x 2160 (UHD 4K), Format obrazu 16:9,
Czgstotliwo$¢ od$wiezania ekranu 60 Hz, Jasno$¢

— 400 cd/m?, Kontrast statyczny 2 000:1, Kat widzenia w poziomie 178 stopni,
Kat widzenia w pionie 178 stopni, Ztacza HDMI - 1 szt. DisplayPort 1.4 - 1
szt. Wyjscie DisplayPort - 1 szt. Wyjscie audio - 1 szt. RJ-45 (LAN) - 1 szt.
USB 3.2 Gen. 2 - 5 szt. USB Typu-C - 2 szt. USB Typu-C (z DisplayPort i
Power Delivery) - 1 szt. AC-in (wejécie zasilania) - 1 szt.

Programator kart

— Maksymalny zasieg ~ 4cm

— Tryb pracy Odczyt i zapis

— Czgstotliwos¢ pracy 13,56MHz, 125kHz

— Kompatybilnosé iClass/iClass SE/SR, MIFARE, DESFire, HID Prox
— Interfejs USB 2.0, zgodnos¢ z USB 1.1

— Wskazniki 2-kolorowa dioda LED

— Stopien ochrony P44

— Zasilanie 5V DC

— Pobér pradu  Czuwanie: 65mA, praca: 225mA

— Temperatura pracy 0..40°C

— Wilgotnos$¢ pracy 0 ~ 95% bez kondensacji

— Kolor Czarny

— Wymiary: 71 x93 x 16 mm (szer. x di. x wys.)
— Ztacze danych Wtyczka USB A, przewdd 1,2m

Kontroler systemu kontroli
dostepu

— Kontroler systemu kontroli dostgpu Umozliwia podtaczenie do 31 modutow
(w konfiguracji GSKD ograniczenie do 2 modutow).

— Procesor 1,2GHz 1GB RAM 8GB Flash

— Port LAN 10/100

— Zasilanie POE+ lub 12-27VDC

— Wejscie Wiegand 2x lub RS485 2x lub 2x OSDP lub 2x SSCP — podtaczenie
czytnikow

— 9 wejsc, 8 wyjsé

— Swobodnie programowana logika

— Karta SAM

Modut drzwiowy

— Komunikacja RS485

— Zasilanie: 12-27VDC

— Wejscie Wiegand 2x lub RS485 2x lub 2x OSDP lub 2x SSCP — podtaczenie
czytnikow

— 9 wejsc, 8 wyjsé

Czytnik kart dostepu

— Wymiary 191 x 50 x 30 mm (d}. x szer. x wys.)
— Masa ok. 0,35 kg
— Zuzycie energii 12-30 V DC, 160 mA przy 12 V DC, 80 mA przy 24 V DC
— Warunki $rodowiskowe Zakres temperatur: Praca: od -20 do 55°C;
przechowywanie: od -30 do 65°C
— Wilgotnos$¢ wzgledna: od 10 do 93% (bez kondensacji)
— Komunikacja — RS485 (szyfrowanie AEOS lub ,,zwykly” protokot;
definiowane przez uzytkownika)
Wiegand Data 0 i Data 1 (zaleznie od konfiguracji)
Modulator RF (120 kHz dla AX1014 lub AB350)
— Wejscia 4: kolektor otwarty; brz¢czyk i 3 diody LED
— Zasigg wykrywania Nedap: ok. 8 cm; MIFARE: ok. 4 cm; DESfire: ok. 2 cm
— Okablowanie czytnika — RS485: 2 x 2 x 0,25 mm?, ekranowane, maks. 1000
m
Wiegand: 4 x 0,25 mm?, ekranowane, maks. 150 m
Opcjonalne: 4 x 0,25 mm? (diody LED, brzeczyk), 10-przewodowy
pigtail 3 m
— Klasa IP IP65
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— Zasilacz 24 V DC, érednio: 19 mA, szczyt: 80 mA (bezposrednio po
wilaczeniu zasilania lub po

— zablokowaniu/odblokowaniu)

— Ztacza 2 zlacza RJ10 do zasilania i danych, potaczenie kablowe rownolegte

— Zasigg wykrywania Karta ISO z etykieta RF 4,5 cm, opaska: 3,5 cm, pilot
keyfob: 3,5 cm

— Czgstotliwos¢ 120

— Obudowa z miejscem na: 4 moduty,zasilacz, akumulatory 2x7Ah/2x17Ah;
— Wymiary 340x550x170 [+/-2 mm];

— Wykonanie blacha DC01, 0.7mm, RAL9003 (biaty), metalowa;

— Stopien szczelnosci IP 20;

— Zabezpieczenia tamper otwarcia obudowy

Obudowa z miejscem na 4
modutly

— Obudowa z miejscem na 1 moduty, zasilacz, akumulatory 2x7Ah/1x17Ah;
— Wymiary 230x372x80 [+/-2 mm];

Obudowa z micjscem na 1 — Wykonanie blacha DCO1, 0.7mm, RAL9003 (biaty), metalowa;

modut — Stopien szczelnosci IP 20;
— Zabezpieczenia tamper - otwarcie obudowy
— Zasilacz buforowy impulsowy do zabudowy Grade 2
— Wyjécie zasilania: 5 A / 13.8 V DC (sumaryczny prad wyjSciowy wraz z
Zasilacz buforowy tadowaniem)
5A/13.8VDC — Prad tadowania akumulatora: 1A/2A

— Wyjscia techniczne typu przekaznikowego: EPS — awaria sieci AC APS —
awaria akumulatora;

— zasilacz buforowy impulsowy Grade 2

— Wyjscie zasilania 3.5 A/ 27.6 V DC (sumaryczny prad wyjsciowy wraz z
fadowaniem)

— Prad tadowania akumulatora 0.5A/1A;

— Miejsce na akumulator 2 x 17Ah;

— Wymiary obudowy 330 x 380 x 173 [+/-2 mm];

— Wyjscia techniczne typu przekaznikowego: EPS — awaria sieci ACAPS —
awaria akumulatora.

Zasilacz buforowy
3.5A/27.6VDC
w obudowie

— Akumulator 12V AGM; 17Ah/12V;

— szczelny,

— otowiowo-kwasowy typu VRLA,;

— zywotno$¢ projektowana lat 5 w temp. 25st.C (6-9 lat w temp. 20st.C wg
Eurobat General Purpose);

— do pracy buforowej (zasilanie awaryjne) i cyklicznej;

— 181x76x166mm (LxWxH);

— 6,10kg

Akumulator 17Ah

— Akumulator 12V AGM; 7,2Ah/12V;

— szczelny,

— otowiowo-kwasowy typu VRLA;

— zywotno$¢ projektowana lat 5 w temp. 25st.C (6-9 lat w temp. 20st.C wg
Eurobat General Purpose);

— do pracy buforowej (zasilanie awaryjne) i cyklicznej;

— 151x65x93+5mm (LxWxH);

— 2,54kg

Akumulator 7,2 Ah

— Zwora elektromagnetyczna 600kg;

— Wymiary zwory: 76 x 266 x 340,5mm,

— Wymiary ptytki: 61 x 185 x 16,5mm,

— Zasilanie: 12/24V DC

— Pobor pradu: 480 mA /240 mA,

— Sita zabezpieczenia drzwi: 550kg,

— wyposazona w czujnik Hall, ktorye daje sygnal do systemu Kontroli Dostepu
0 otwarciu badZ zamknigciu drzwi

Zwora elektromagnetyczna

— Przycisk wyj$cia awaryjnego natynkowy z podwojnymi stykami resetowany
przy uzyciu kluczyka

— Temperatura pracy: -40...+70 °C

— Obudowa: P42

— Wymiary: 87 x 87 x 53 mm

— Waga: 0.2 kg

Przycisk wyjécia awaryjnego
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— do drzwi o wadze: 40~80kg

— bezstopniowo regulowana sita zamykania: EN2-EN4

— wspolpraca z drzwiami przeciwpozarowymi i dymoszczelnymi
— kat otwarcia drzwi: maks. 180°

— regulacja predkosci zamykania

Samozamykacz do drzwi — szerokos$¢ drzwi: maks. 1100mm

— regulacja predkosci domykania

— uniwersalny: do drzwi lewych i prawych

— z tlumieniem otwierania drzwi od kata ok. 80° (funkcja antywiatrowa)
— bardzo wysoka odpornos¢ na korozje (klasa 4 wedtug EN 1670)
— wymiary: 226x51x60mm (szer./dt./wys.)

— Standardy: IEEE802.3, 802.3u, 802.3x

— Porty RJ45: 100BaseFX (ztacza SC lub ST)

— Dystans: jednomodowy: 0 do 40 km, 1310 nm (9/125um, 3.5 PS/(nm*km))
— Zasilanie: 24VDC/0,15A

Konwerter LAN/FO

— stalowa

— podkiad epoksydowy,

— termoizolacja

— ptyta montazowa: 600*1200*400 [mm]

Zewnetrzna obudowa

g) Interkomy

— 20 linii SIP, trojstronna konferencja

— Dzwigk HD w zestawie glosnomowigcym i stuchawce

— Ruchomy zewngtrzny, kierunkowy mikrofon na gesiej szyi
— Gléwny kolorowy wyswietlacz 4,3 "

— 2 x 3,5" boczne kolorowe wyswietlacze do klawiszy DSS
— Do 106 klawiszy DSS (42 kolorowe klawisze fizyczne)

— Podwojne porty gigabitowe, zintegrowane PoE

— Kodek wideo H.264 do odbierania potaczen wideo

— Obshluga zestawu stuchawkowego

Telefon z konsola
przywolawczg

— System operacyjny Android 9.0

— 20 linii SIP

— 7-calowy kolorowy ekran dotykowy z 112 klawiszami DSS do szybkiego
wybierania

— Zewngtrzna kamera USB

— Potaczenia wideo 720P HD, kodek wideo H.264

— HD dzwigk z glosnikiem Harman, szerokopasmowym kodekiem G.722 i
kodekiem audio Opus

— Obshuga zestawu stuchawkowego

— Obstuga hotspotu SIP

— Lokalna ksigzka telefoniczna do 2000 wpisow

— Obstuga zaréwno PoE, jak i zewnetrznego zasilania

Wideotelefon IP

— Audio — Jeden zintegrowany mikrofon

— Glo$nik 2W

— Kodeki: G711 PCM, 64 kbps, G.729, G.722, L16/16kHz
— Rozdzielczo$¢ — JPEG — 1280 x 960 px

— Rozdzielczos¢ — WIDEO — 640 x 480 px

— Katy widzenia 120° (H), 90° (V), 145° (D)

— Nocne widzenie

—Kodeki: H.263+, H.264, MPEG-4, M-JPEG

— Zasilanie 230 V10%, 50/60 Hz / 12V DC, DC power supply 12 V/2A DC
— PoE 802.3af (PoE) 48 V / 380 mA DC

—LAN 10/100BASE-TX z Auto-MDIX

— Styki przekaznikow NC/NO, maks 30V/1A DC

— Aktywne zasilanie wyjscia 10V — 14V DC/700mA

— Interfejs Wieganda

interkom IP

— 30 jednoczesnych potaczen

— 2 porty FXO

— 2 porty FXS

— Mostki konferencyjne: 3 pokoje, 25 uczestnikow

— Rejestracja 50 SIP trunkéw

— Obstuguje do 500 rejestracji punktéw koncowych kont SIP (do 500 w

Serwer interkomowy
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UCM6202/04)

— Automatyczne wykrywanie i konfiguracja telefonéw IP

— wykorzystanie protokotow SRTP, TLS, i HTTPS ze sprzetowym
akceleratorem szyfrowania

— 2 porty sieciowe w standardzie Gigabit ze zintegrowanym zasilaniem PoE
Plus

— Zintegrowany router NAT

— Do 5 pozioméw systemu IVR (interaktywnej obstugi dzwonigcego)

— Nagrywanie rozmow

— Kolejka Wywotan

— Raportowanie szczegotéw polaczenia

— Dostosowywane funkcje glosu, w tym IVR/Asystent automatyczny z
monitami glosowymi w wielu jezykach

— Zintegrowany katalog kontaktow LDAP

— Obstuga wideo po SIP (H.264, H.263, H.263+)

h) Depozytory

Depozytor

— Depozytor na 42 breloki na klucze + modut 5 skrytek KEYinBOX

— certyfikowana stalowa obudowa IP 50 (norma PN-EN 60529:2003)

— kolor RAL 7037 (szary\grafit stalowy), malowanie proszkowe

— automatycznie uchylane i blokowane drzwi z szyba bezpieczng P2

— breloki do kluczy (komplet identyfikatorow), rozpoznawane indywidualnie w
urzadzenie

— breloki odporne na uderzenia i niemozliwe do zaktocenia - nieradiowe,
technologia rozpoznawania: stykowa Dallas

— catkowicie stalowe, nierdzewne, nielinkowe ktodki do mocowania kluczy na
brelokach, z numerami seryjnymi

— pobdr pradu w trybie oczekiwania na pracg max. 15W

— panel sterowniczy z 7 ekranem dotykowym, bezpieczny pozarowo
[opiniowany CNBOP-PIB]

— czytnik kart zblizeniowych: MIFARE lub UNIQUE lub montaz
dostarczonego czytnika

— zasilanie awaryjne: min. 24h (z automatycznym testowaniem akumulatora) —
36 godzin z projektowanego agregatu pradotworczego

— czujniki sabotazowe [wlamania, oderwania od $ciany], automatyczna syrena
alarmowa

— komunikaty glosowe (wersja do wyboru dla kazdego pracownika osobno: pol,
eng, fra, deu, ukr, rus, arabic]

— oprogramowanie instalowane na Windows oraz WEB

— INTEGRACJA Z SYSTEMEM AEOS (NEDAP) PO STRONIE SAIK

i) Kanalizacja teletechniczna

Studnia SKR-1

— wersja lekka B125

— korpus studni (2-elementowy)

— z wbudowang ramg lekka,

— pokrywa lekka z wywietrznikiem,

— pokrywa wewngtrzna ryglowana z ktodka

Studnia SKR-2 wersja lekka

— wersja lekka kl. B125

korpus studni (2-elementowy)

— rama stalowa obetonowana

pokrywa lub komplet pokryw ,

— 2x rura wspornikowa do SK-2, 2x wspornik dwukablowy,
— pokrywa wewngtrzna ryglowana z ktodka

Studnia SKR-2 wersja cigzka

— wersja cigzka wzmocniona kl. D400

— - korpus studni (2-elementowy),

— rama ci¢zka D400 + pokrywa cigzka pelna D400 ,

— 2x rura wspornikowa do SK-2, 2x wspornik dwukablowy,
— pokrywa wewngtrzna ryglowana z ktodka

Szafa zewnetrzna

— metalowa
— zabezpieczona antykorozyjnie
— o wymiarach min 1200x400x300mm
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— z zamkiem
— wprowadzenie kanalizacji teletechnicznej do budynku niepodpiwniczonego

Szafka wewngtrzna

— PCV o wymiarach 400x300x300
— wprowadzenie kanalizacji teletechnicznej do budynku

Skrzynka stalowa
potaczeniowa/odgatezna;

— Skrzynka stalowa polaczeniowa/odgatezna;

— grubo$¢ blachy 3mm,

— dhlugos¢ min 30cm,

— szeroko$¢ min 20cm

— wysokos$¢ min 20cm;

— z drzwiami wykonanymi z blachy 3mm zamykanymi na atestowang
nierdzewng ktodke;

— obustronnie zabezpieczona przed korozja
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3 SPRZET

Ogodlne wymagania dotyczace Sprzetu podano w ST-00.00 "Wymagania ogolne".
Prace mozna wykonywa¢ przy pomocy wszelkiego sprzetu zaakceptowanego przez
Inspektora nadzoru.

Wykonawca jest zobowigzany do uzywania jedynie takiego sprzetu, ktory nie
spowoduje niekorzystnego wplywu na jakos¢ wykonywanych robdt i bedzie gwarantowac
przeprowadzenie robodt, zgodnie z zasadami okreslonymi w PB i ST. W przypadku braku
ustalen w wymienionych dokumentach, zasady pracy sprzetu powinny by¢ uzgodnione i
zaakceptowane przez inspektora nadzoru inwestorskiego. Sprzgt nalezacy do Wykonawcy lub
wynajety do wykonania robot musi by¢ utrzymany w dobrym stanie technicznym i w
gotowosci do pracy.

Sprzgt stosowany do transportu, przetadunku i montazu powinien by¢ dostosowany do
cigzaru i gabarytow stosowanych urzgdzen i materialow.

Wykonawca przystepujacy do wykonania budowy kanalizacji kablowej i kablowych
linii  optotelekomunikacyjnych powinien = wykaza¢ si¢ mozliwoscig korzystania z
nastepujacych maszyn i sprzetu, w zaleznosci od zakresu robot gwarantujagcych wilasciwa
jakos¢ robot:

— weciagarka reczna,

— sprezarka powietrzna, spalinowa, przewozna,

— urzadzenie przeciskowe,

— urzadzenie pluczaco -wiercace do przewiertow sterowanych,
— ubijak spalinowy,

— zespo6t pradotworczy jednofazowy,

— zgrzewarka do zgrzewania rur PE,

— koparka tancuchowa,

— koparka na podwoziu kolowym.

4 TRANSPORT

Ogdlne wymagania dotyczace Transportu podano w ST-00.00 "Wymagania ogolne".

Wykonawca przystepujacy do budowy kanalizacji kablowej i budowy kablowych linii
telekomunikacyjnych, okablowania strukturalnego powinien wykaza¢ si¢ mozliwoscia
korzystania z nastepujacych srodkow transportu, w zaleznosci od zakresu robot:

— samochod skrzyniowy,

— samochod samowytadowczy,

— samochod dostawczy,

— zuraw samochodowy do 4t.
Na srodkach transportu przewozone materiaty i elementy powinny by¢ zabezpieczone przed
ich przemieszczaniem, uktadane zgodnie z warunkami transportu wydanymi przez wytworce
dla poszczegdlnych elementow. Transport urzadzen i materiatbw powinien odbywaé si¢ w
warunkach i w sposob gwarantujacy utrzymanie ich wlasciwego stanu technicznego.
Elementy sktadowe powinny by¢ transportowane w oryginalnym opakowaniu. Na
samochodzie elementy powinny by¢ uktadane na réwnym i czystym poditozu oraz
zabezpieczone przed uszkodzeniem, przesuwaniem i przetaczaniem pod wplywem sit
bezwladnosci wystepujacych w czasie ruchu pojazdow. Podczas prac przetadunkowych nie
nalezy materiatow rzucac ani wlec.
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5 WYKONANIE ROBOT

Ogodlne wymagania dotyczace wykonania Rob6t podano w ST-00.00 "Wymagania
ogo6lne".

Prace nalezy prowadzi¢ zgodnie z dokumentacja techniczng pod nadzorem osoby posiadajace;j
odpowiednie uprawnienia budowlane, a wszystkie zmiany winny by¢ uzgadniane z
Inspektorem nadzoru.

Przed przystagpieniem do wykonywania robot Wykonawca zobowigzany jest do
przedstawienia Inzynierowi Budowy, Instrukcji Bezpiecznego Wykonania Robot.

Inspektor Nadzoru ma prawo do wniesienia uwag i zmian do przedstawionych dokumentow,
lub wystgpienia o dokonanie uzupeiien.

5.1 Kanalizacja teletechniczna

Usytuowanie studni kablowych
Studnie kablowe powinny by¢ usytuowane w nastepujacych miejscach kanalizacji:
a) na prostej trasie kanalizacji oraz w miejscach zmian poziomu kanalizacji - studnie
przelotowe,
b) na zatomach trasy - studnie narozne,
¢) na odgatezieniach kanalizacji - studnie odgat¢zne,

Dlugosé przelotéw miedzy studniami
Dlugos¢ przelotow migdzy sgsiednimi studniami zachowaé zgodnie z projektem
wykonawczym.

Prostoliniowo$¢ przebiegu

Kanalizacja powinna, na odcinkach migdzy sasiednimi studniami, przebiega¢ po linii
proste;j.

Dopuszczalne odchylenia osi kanalizacji od linii prostej dotycza miejsc, w ktorych
konieczne jest ominigcie przeszkod terenowych.

W celu ominigcia przeszkod ciagi kanalizacji z rur z tworzyw sztucznych moga by¢
wygiete tak, aby promien wygiecia nie byt mniejszy od 6 m. W uzasadnionych przypadkach
dopuszcza si¢ promien wygiecia nie mniejszy niz 2 m.

Spadek kanalizacji
Kanalizacja powinna by¢ uktadana ze spadkiem od 1 do 3%. Przy wprowadzaniu do
komor kablowych spadek mozna zwigkszy¢ do 2%, a do budynkow do 5%.

Ciagi kanalizacji
Wymagania ogolne
Ilo$¢ otwordw kanalizacji powinna by¢ zgodna z projektem wykonawczym.

Zestawy z rur RHDPEp
Do budowy kanalizacji pod drogami nalezy stosowa¢ rury z polietylenu wysokiej
gestosci o srednicy 160 mm.

Zestawy z rur stalowych

Do budowy kanalizacji specjalnej uzywac rur o srednicy minimum 108 mm i grubosci
$cianki 3mm. Potaczenia wykona¢ jako spawane. Zabezpieczy¢ antykorozyjnie od wewnatrz i
zZewnatrz.

Studnie kablowe
Na nowych ciggach kanalizacji stosowac¢ studnie prefabrykowane.
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W studniach zamontowaé zabezpieczenie pokrywy witazu przed ingerencja osob
nieuprawnionych zgodne z normg ZN-96/TPSA-041.

5.2 Kanalizacja wtorna i rurociggi kablowe

Zabezpieczenie kabli w kanalizacji wtdrne;.

Kanalizacja wtéorna powinna zabezpiecza¢ zaciggnicte do niej kable przed
uszkodzeniami mechanicznymi wzdluz catych ciagow oraz w studniach kablowych.
Zabezpieczenie to, zarbwno w czasie budowy linii, jak i w okresie eksploatacji powinno by¢
osiggnigte przez:
- staranny dobor materialow na rury i ztgczki rurowe,

- staranny montaz kanalizacji,
- zapewnienie tatwoS$ci zaciggania i wyciagania kabli z kanalizacji,

Kanalizacja ~ wtéorna 1 rurociagi  kablowe  przeznaczone  dla  linii
optotelekomunikacyjnych powinny by¢ wykonane zgodnie z wymaganiami normy ZN-
96/TPSA-013.

Rozroznienie ciggdw kanalizacji wtornej

Ciagi kanalizacji wtornej na calej ich dlugosci powinny by¢ rozréznialne. Tg
rozroznialno$¢ powinno si¢ zapewniaé przez:
- stosowanie rur z odpowiednimi napisami na zewngetrznej powierzchni,
- stosowanie rur z barwnymi wyréznikami, jednakowymi dla poszczegoélnych ciggdw na calej
trasie kanalizacji.

Szczelnos¢ kanalizacji wtornej i rurociggdéw kablowych.

Dla zapewnienia diugotrwalej sprawnosci i funkcjonalnosci kanalizacja wtorna i
rurociagi kablowe powinny by¢ szczelne w kazdym punkcie, niedostgpne dla zanieczyszczen
statych i ptynnych zaréwno w czasie budowy jak i eksploatacji zgodnie z norma ZN-
96/TPSA-013. Dotyczy to wszystkich ciaggéw zajetych dla kabli oraz ciagdw pustych.

Sprawdzenie szczelnos$ci kanalizacji wtdrnej lub rurociggu kablowego powinno
odbywa¢ si¢ poprzez napelnienie badanego odcinka do nadcisnienia ok. 100kPa
zanotowanie jego warto$ci i po uptywie co najmniej 24 godzin ponowny odczyt. Odcinek
kanalizacji wtornej lub rurociggu kablowego nalezy uznaé¢ za szczelny, jesli porownanie
wynikoéw nie wykazuje ubytku cisnienia o wiecej niz 10 kPa.

Trwato$¢ kanalizacji wtdrnej i rurociagdw kablowych.

Kanalizacje wtorng i rurociggi kablowe nalezy projektowac i budowac w ten sposob,
aby zapewni¢ ich trwalos¢ i1 funkcjonalno$¢ przez okres co najmniej 30 lat zgodnie z norma
ZN-96/TPSA-013.

Uktadanie kanalizacji wtérnej.
Kanalizacja wtoérna powinna by¢ uktadana przy temperaturze nie nizszej od —10°C
zgodnie z zaleceniami producentow.

Uktadanie rurociggéw kablowych w ziemi.

Zaleca si¢, aby rurociagi uktadane w rowach wykonywanych rgcznie posiadaly
falowanie wielkosci 0,2% do 0,3% w gruntach o twardym podlozu i 2% w gruntach
bagnistych i terenach zalewowych.

Glebokos¢ uktadania rurociggdéw kablowych w ziemi mierzona od dolnej powierzchni
rury utozonej na dnie wykopu lub na warstwie podsypki powinna wynosi¢ 1m.

Rury polietylenowe uktadane rownolegle w rurociggu kablowym na catej dlugosci nie
powinny w zadnym miejscu krzyzowa¢ si¢ lub zamienia¢ z rurami sgsiednimi. W celu
tatwiejszego rozroznienia poszczegélnych ciggdéw dopuszcza si¢ stosowanie w rurociggu
kablowym rur z barwnymi wyrdznikami , przy czym wyrdzniki te powinny by¢ jednakowe
dla danego ciggu rur na calej dtugos$ci rurociggu kablowego.
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Lokalizacja rurociggéw kablowych w terenie wg . ZN-96/TPSA-013

Dla umozliwienia szczeg6lowej lokalizacji w terenie rurociggdéw i dielektrycznych
kabli OTK metodami elektromagnetycznymi zaleca si¢ stosowanie w linii jednego z
podanych rozwigzan:

- taSmy ostrzegawcze] posiadajacej wewnatrz taSme metalowa i ukladane w polowie
glebokosci posadowienia rurociggu kablowego.

- znacznikéw elektromagnetycznych (dla telekomunikacji) usytuowanych nad
rurociggiem kablowym w miejscach zalamania trasy i w miejscach duzego
zageszczenia uzbrojenia podziemnego.

Tasma metalowa powinny posiadaé cigglo§¢ na calej dlugosci odcinkoéw
miedzyztaczowych, a miejsca potaczen powinny by¢ chronione przed korozja.

Ztacza rurowe wg ZN-96/TPSA-013

Laczenie rur polietylenowych kanalizacji wtornej i rurociggéw kablowych powinno
by¢ wykonane przy uzyciu zlaczek rurowych wg ZN-96/TPSA-020 o wymiarach
dostosowanych do $rednicy rur. Zaleca si¢ stosowanie ztaczek rozbieralnych. Ztacza powinny
spelnia¢ warunki szczelno$ci jak dla zmontowanego ciggu rurowego i posiada¢ wytrzymatosé
na dziatanie podwyzszonego cisnienia powietrza (1 MPa) stosowanego przy rdéznych
metodach pneumatycznego zaciggania kabli.

Zacza powinny by¢ zbudowane z materialu odpornego na agresywne oddziatywanie
gleby oraz zanieczyszczen statych i ciektych, jakie moga pojawiac si¢ w kanalizacji kablowe;j.
Elementy konstrukcyjne ztaczy rurowych nie powinny by¢ podatne na starzenie si¢ lub
korozj¢ i odpowiada¢ wymaganiom ZN-96/TPSA-02. Powinny one zapewnia¢ szczelno$é
zlacza w normalnych warunkach uzytkowania kanalizacji wtornej i rurociaggéw kablowych
przez caly okres ich eksploatacji.
W miejscach polaczen rur polietylenowych o réznych $rednicach (np. przy taczeniu rur
kanalizacji wtornej z rurociggiem kablowym) nalezy stosowac ztgczki redukcyjne.

Uszczelnienia koncéw rur wg ZN-96/TPSA-013.

Do uszczelniania koncoéw rur kanalizacji wtornej i rurociggdw kablowych, zaréwno
zajetych przez kable, jak i pustych, a takze do uszczelniania otworow kanalizacji pierwotne;j
wypehionych rurami kanalizacji wtdérnej, nalezy stosowac¢ uszczelki koncow rur wg ZN-
96/TPSA-021 o wymiarach dostosowanych do $rednic uszczelnianych rur. Uszczelnienia
powinny uniemozliwi¢ przedostawanie si¢ do ciggow kanalizacji wszelkich zanieczyszczen
stalych i ptynnych w normalnych warunkach budowy i eksploatacji.

Laczenie rur kanalizacji wtornej - wg ZN-96/TPSA-013

Laczenie rur polietylenowych kanalizacji wtdérnej powinno by¢ wykonane wytacznie
w studniach kablowych, przy uzyciu ztgczek rurowych. W wypadku budowy kanalizacji
wtornej wielorurowej nalezy wykona¢ polaczenie i sprawdzenie szczelnoSci wszystkich
ciggow rurowych, niezaleznie od liczby kabli przewidzianej do zaciggnigcia. Odcinki te
nalezy podda¢ probie szczelnosci i pozostawic nie polaczone ze sobg. W studniach kablowych
w ktorych znajdujg si¢ konce tych odcinkow nalezy pozostawi¢ odpowiednie zapasy
umozliwiajace w przysztoSci wykonanie potgczen. Potaczenia ciggéw rur powinny by¢
wykonane w ramach budowy linii optotelekomunikacyjnych przewidzianych do utozenia w
tych ciggach. Jesli rury polietylenowe kanalizacji wtornej zaciggane sg do kanalizacji
kablowej w okresie letnim, tj. gdy temperatura panujaca w kanalizacji jest znacznie nizsza od
temperatury rur na placu budowy, to wszystkie prace zwigzane z taczeniem rur i uktadaniem
ich w studniach kablowych zaleca si¢ prowadzi¢ najwczesniej po uptywie 24 godzin od czasu
zaciggnigcia rur, po ich rozprezeniu sig.

5.3 Przepusty rurowe pod drogami

Przepusty kablowe powinny by¢ wykonane z materiatéw niepalnych, z tworzyw
sztucznych.
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Rury uzywane na przepusty powinny by¢ dostatecznie wytrzymate na dzialanie sit
$ciskajgcych, z jakimi nalezy liczy¢ si¢ w miejscu ich ulozenia. Wnetrza $cianek powinny by¢
gtadkie Iub powleczone warstwa wygtadzajaca ich powierzchnig, dla utatwienia przesuwania
si¢ kabli.

Glebokos¢ umieszcezenia przepustow kablowych w gruncie, mierzona od powierzchni
terenu do gornej powierzchni rury, powinna wynosi¢ co najmniej 70 cm - w terenie bez
nawierzchni i 100 cm od nawierzchni drogi (niwelety) przeznaczonej do ruchu kotowego.
Miejsca wprowadzenia kabli do rur powinny by¢ uszczelnione nasmotowanymi szmatami,
sznurami lub pakutami, uniemozliwiajacymi przedostawanie si¢ do ich wnetrza wody i przed
ich zamuleniem.

Przewiduje si¢ stosowanie na przepusty kablowe rur SRS-g o $rednicy 160 mm.

Rury na przepusty kablowe nalezy przechowywa¢ na utwardzonym placu, w
miejscach zabezpieczonych przed dziataniem sit mechanicznych.

Kolidujace linie kablowe nalezy ochroni¢ zachowujac nast¢pujaca kolejnosc¢ robot:

- reczne odkopanie istniejacej linii kablowej,

- utozenie dwudzielnej rury ochronne;j,

- rgczne zasypanie rowu z zageszcezeniem gruntu

Prace nalezy wykonywa¢ zgodnie z normami i przepisami budowy oraz
bezpieczenstwa i higieny pracy.

Grunt nalezy zaggszcza¢ warstwami co najmniej 20 cm. Wskaznik zageszczenia
gruntu
powinien osiggnac 0,97 wg BN-72/8932-01.

5.4 Trasowanie tras kablowych oraz ustalanie ich przebiegow

Prowadzenie instalacji i rozmieszczenie urzadzen elektrycznych w budynku powinno
zapewni¢ bezkolizyjno$¢ z innymi instalacjami w zakresie odlegtosci i ich wzajemnego
usytuowania.

Glowne ciagi instalacji uklada¢ w korytach i listwach instalacyjnych zgodnie z
dokumentacja.

Poza korytami instalacj¢ uktadaé w listwach, rurkach.

Do wyposazenia technicznego budynku oprocz instalacji niskopradowych zalicza si¢
instalacj¢ cieptej i zimnej wody, klimatyzacji, wentylacji, kanalizacji, instalacj¢ elektryczng i
piorunochronna.

Pomigdzy tymi instalacjami oraz towarzyszacymi urzadzeniami istnieja pewne
zaleznos$ci, a takze powigzania, ktore musza by¢ uwzglednione w trakcie projektowania
budowy, modernizacji lub remontu. W pierwszej kolejnosci chodzi o takie prowadzenie
poszczegolnych instalacji i lokalizacje urzadzen, aby wykluczy¢ lub zmniejszy¢ do minimum
negatywne wzajemne oddziatywanie oraz niekorzystny wptyw na otoczenie budynku.

Mogace wystapi¢ anormalne stany instalacji elektrycznych i wspotpracujgcych z nimi
urzadzen, takie jak zwarcia, przeciazenia, przepigcia i przerwy w obwodach czgsto prowadza
do powstania zagrozen.

Zagrozenia te przejawiaja si¢ na przyklad w osigganiu przez fragmenty instalacji i
urzadzenia podwyzszonej temperatury lub pojawieniem si¢ iskrzenia, ktore w konsekwencji
moga staé si¢ przyczyng pozaru.

Z kolei inne niz niskopradowe instalacje wymienione wyzej powinny by¢ tak
prowadzone, aby czynnosci przy ich konserwacji badz wymianie nie prowadzily do
uszkodzen instalacji urzadzen elektrycznych, gdyz grozi to porazeniem 0os6b wykonujacych te
czynnosci.

Chodzi tu glownie o takie zapewnienie odlegtosci pomiedzy instalacjami, aby mozna
bylo swobodnie i bezpiecznie operowac narzedziami niezb¢dnymi do prowadzenia zabiegow
konserwacyjnych i remontowych.
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5.5 Wpykonywanie tras kablowych w korytkach kablowych

Trasowanie tras kablowych dostosowa¢ do wymiaréw korytek i listew z uwzglednieniem
konstrukcji budynku, zapewniajgc bezkolizyjnos$¢ z innymi instalacjami.

Trasa instalacji powinna by¢ prosta, dostgpna do prowadzenia konserwacji instalacji.
Przy wykonywaniu tras kablowych z korytami kablowymi nalezy dba¢ o zachowanie
estetycznego wygladu. W szczego6lnosci przy wykonywaniu pionow, ktore nalezy
wykonywac przy pionowych krawedziach $cian tj. naroznikach, futrynach, filarach, pionach
wentylacyjnych itp. unikajac prowadzenia koryt i listew pionowo przez $rodek Sciany Na
trasach kablowych wykonaé przebicia przez $ciany i stropy odpowiednio do przekrojow
zastosowanych listew i koryt, przebicia nalezy tulejowaé¢ rurkami PVC umocowanymi na
state.

Zagigcia przewodéw winny mie¢ tuk o $rednicy nie mniejszej niz 5-krotna $rednica
zewngtrzna przewodu.

Wszystkie prace instalacyjne wykona¢ zgodnie z wymogami PN-IEC 60364- oraz
warunkami technicznego wykonywania i odbioru rob6t budowlano-montazowych - tom V
,»Instalacje elektryczne”, Warszawa 1988r.

5.6 Wykonywanie tras kablowych na uchwytach

Trasowanie tras kablowych dostosowa¢ do typu przewodow i osprzgt z uwzglednieniem
konstrukcji budynku, zapewniajac bezkolizyjnos$¢ z innymi instalacjami.

Trasa instalacji powinna by¢ prosta, dostepna do prowadzenia konserwacji, instalacji.
Uchwyty instalowa¢ w odlegto$ciach nie wigkszych niz 0,35 m.

Na trasach kablowych wykonaé przebicia przez $ciany i stropy odpowiednio do
przekrojow zastosowanych listew i koryt, przebicia nalezy tulejowaé¢ rurkami PVC
umocowanymi na state.

Zagiecia przewodow winny mie¢ tuk o $rednicy nie mniejszej niz S5-krotna $rednica
zewngetrzna przewodu.

Wszystkie prace instalacyjne wykona¢ zgodnie z wymogami PN-IEC 60364- oraz
warunkami technicznego wykonywania i odbioru rob6t budowlano-montazowych - tom V -

»Instalacje elektryczne”, Warszawa 1988r.

5.7 Wpykonywanie tras kablowych w rurach

Instalacje w rurach instalacyjnych sztywnych z tworzyw sztucznych stosuje si¢ tam,
gdzie ich wytrzymatos¢ na uszkodzenia mechaniczne jest wystarczajaca, a technologia
produkcji pozwala na zastosowanie tworzywa sztucznego.

Na przygotowanej trasie nalezy uktada¢ rury z tworzywa sztucznego na uchwytach
osadzonych w podlozu oraz mocowac sprzet i osprzet instalacyjny. Konce rur przed
potaczeniem powinny by¢ pozbawione ostrych krawedzi,

Zaleznie od przyjetej technologii montazu i rodzaju tworzywa sztucznego laczenie rur ze
sobg i ze sprzgtem i osprzgtem nalezy wykona¢ w drodze:

— wsuwania koncoOw rur w otwory sprzgtu i osprzetu, zlaczek lub w kielichy rur,

potaczonego z rownoczesnym uszczelnieniem,

— wkrecenia w sprzet i osprzet nagwintowanych koncow rur,

Luki na rurach nalezy wykona¢ na goraco lub na zimno. Wykonany tuk moze zosta¢
splaszczony. Splaszczenie to nie moze by¢ wigksze niz 15% wewng¢trznej Srednicy rury. Na
tuki nalezy rowniez stosowac rury elastyczne, spetniajgce rownoczesnie funkcje elementow
kompensacyjnych. Promien giecia rur sztywnych i elastycznych powinien zapewniac
mozliwos¢ swobodnego wciggania przewodow..

Cala instalacja rurowa powinna by¢ wykonana ze spadkami 0,1% w celu umozliwienia
odprowadzenia wody zbierajacej si¢ wewnatrz instalacji (skropliny). W przypadku uktadania
dhugich prostych ciagdéw rur nalezy stosowaé kompensacje wydtuzenia cieplnego, np. za
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pomoca ztaczek kompensacyjnych wstawionych w ciagi rur sztywnych, czy tez umozliwienia
przesuni¢¢ w kielichach.

Zabrania si¢ uktadania rur z wciggnigtymi w nie przewodami.

Przed przystagpieniem do wciggania przewoddéw nalezy sprawdzi¢ prawidlowosé
wykonanego rurociggu, zamocowania sprzetu i osprzetu i jego potaczen z rurami oraz
przelotowo$¢. Wcigganie przewoddéw nalezy wykonywaé za pomoca specjalnego osprzetu
montazowego, np. sprezyny instalacyjnej. Nie wolno do tego celu stosowa¢ przewodow, ktore
pbzniej zostang uzyte w instalacji.

5.8 Montaz konstrukcji wsporczych, kanatow i listew instalacyjnych

Konstrukcje wsporcze, kanaty, listwy i rury instalacyjne przewidziane do utozenia na
nich instalacji teletechnicznych, bez wzgledu na rodzaj instalacji, powinny by¢ zamocowane
do podtoza w sposob trwaty, uwzgledniajacy warunki lokalne i technologiczne, w jakich dana
instalacja bedzie pracowaé oraz sam rodzaj instalacji.

5.9 Ukladanie przewodow

Roboty instalacyjne wykonywaé¢ zgodnie z dokumentacja projektowa i wymaganiami
ST. Kable nalezy uktada¢ zgodnie z PN-E —05125. Kable telekomunikacyjne ukladaé w
tukach z zachowaniem wymaganych przez DTR Producenta promieni zgiecia. Unikac
zgniecenia konstrukcji kabla oraz zniszczenia powierzchni izolacji kabla.

5.10 Przejscie przez Sciany i stropy

Wszystkie przejscia instalacji alarmowej poprzez $ciany i stropy musza by¢ chronione
przed uszkodzeniami. Przej$cia wymienione wyzej wykonywaé w przepustach rurowych.

W miejscach przejscia przez przegrody stref o obnizonej emisji elektromagnetycznej
zastosowac¢ specjalistyczne przepusty o obnizonej emisji elektromagnetycznej dostosowane
do parametrow przegrdod oraz ilo$¢ przepuszczanych kabli $wiattowodowych.

Przepusty powinny wynika¢ z przyjetej przez wykonawce budynkowej technologii
ograniczenia emisji elektromagnetyczne;j.

5.11 Montaz osprzetu i sprietu

Sprzet i osprzet instalacyjny nalezy mocowa¢ do podtoza w sposob trwaty zapewniajacy
mocne i1 bezpieczne osadzenie. Montaz wszystkich elementéw systemoéw zabezpieczen
technicznych nalezy dokona¢ zgodnie z wytycznymi zawartymi w projekcie wykonawczym
oraz dokumentacjach techniczno-ruchowych producentéw w/w urzadzen.

5.12 Lgczenie przewodow

Laczenie przewodoéw nalezy wykonywaé w sprzgcie i osprzecie instalacyjnym i w
odbiornikach. Nie wolno stosowac¢ polaczen skrgcanych.

W przypadku, gdy odbiorniki majg wyprowadzone fabrycznie na zewnatrz przewody,
sposob przytaczenia nalezy uzgodnic z inspektorem.

Przewody musza by¢ ulozone swobodnie i nie mogg by¢ narazone na naciagi i
dodatkowe naprezenia. Do danego zacisku nalezy przytaczy¢ przewody o przekroju i liczbie,
do jakich zacisk ten jest przystosowany. W przypadku stosowania zaciskéw, do ktorych
przewody sa przylaczone za pomoca oczek, pomi¢dzy oczkiem a nakretka oraz pomiedzy
oczkami powinny si¢ znajdowaé¢ podktadki metalowe, zabezpieczone przed korozja w sposob
umozliwiajacy przeptyw pradu.

Dhugos¢ odizolowanej zyty powinna zapewni¢ prawidtowe przytaczenie.

Zdejmowanie i oczyszczanie przewodu nie moze powodowaé uszkodzen mechanicznych.

W przypadku stosowania kabli krosowych przeterminowanych nalezy zastosowac kable
o zlaczach zgodnych z technologia. Kable krosowe miedziane powinny by¢ zgodne z
kategorig okablowania linku channel.
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Kable krosowe swiattowodowe moga mie¢ zaréwno ztgcza o identycznych parametrach
np. LC Duplex- LC Duplex, jak i mogg stanowi¢ zmiang rodzaju ztacz np. LC-Duplex — S.C.-
Duplex. Kabel krosowy powinien zachowywac¢ parametry toru kablowego.

Kable dostosowac do tacz dostarczonych kart i urzadzen swiattowodowych.

5.13 Instalowanie pojedynczych aparatow i odbiornikow

Aparaty i odbiorniki mocowane indywidualnie

a) aparaty i odbiorniki nalezy mocowaé zgodnie ze wskazaniami w instrukcji montazowej
wytworcy;

b) oprocz wymagan z punktu poprzedniego nalezy przestrzega¢ nastgpujacych warunkow:

- jezeli odbiornik lub aparat jest mocowany na konstrukcji, nalezy ja uprzednio
umocowac zgodnie z projektem,

- odbiornik lub aparat nalezy umocowa¢ S$rubami lub wkretami do kotkow
rozporowych,

- $ruby nalezy umieszcza¢ we wszystkich otworach urzadzenia lub aparatu shuzacych do
mocowania,

- odchylenie odbiornika lub aparatu od pionu lub poziomu nie moze przekracza¢ 5°,

- 0$ napedu regcznego aparatu (klawiatura, czytnik) powinna znajdowaé si¢ na
wysokosci umozliwiajacej wygodne i1 bezpieczne przestawienie napedu z poziomu
obshugi; zaleca si¢, aby krancowe potozenia napedu znajdowaty si¢ na wysokosci od
0,5do 1,5 m.

- Jezeli przed montazem odbiornika i aparatu, mocowanych bezposrednio na podtozu,
warstwa wykonczeniowa nie zostata polozona, nalezy w otwory stuzace do
umieszczenia kotew wtozy¢ kotki.

Wprowadzenie przewodow do odbiornikoéw i aparatow statych

- zewngtrzne warstwy ochronne przytaczonych przewodow wolno usuwac tylko z tych
czesci przewodu, ktore po przylaczeniu sa niedostepne,

- w przypadku, gdy instalacja wykonana przewodami kabelkowymi, a aparat lub
odbiornik wyposazony jest w dlawik, nalezy uszczelni¢ przewodd jak dla instalacji w
wykonaniu szczelnym,

- przewody odbiornikow stalych nie powinny przenosi¢ naprezen, a przewod ochronny
powinien mie¢ wigkszy nadmiar dtugosci niz przewody robocze,

Laczniki lub elementy obstugi nalezy montowac na wysokos$ci umozliwiajacej:

- Dbezpieczne sterowanie,

- bezpieczny dostep do aparatu, obserwacje oraz obsluge elementéw sygnalizujacych
stan.

Przylaczanie zaciskow nalezy wykona¢ zgodnie ze schematem potaczen i instrukcja

montazowg wytworcy.

5.14 Przylgczanie odbiornikow

Przy przytaczaniu odbiormikow nalezy wykonaé nastepujace czynnosci:

- Miejsca polaczen zyl przewodow z zaciskami odbiornikow powinny by¢ doktadnie
oczyszczone. Samo potaczenie musi by¢ wykonane w sposob pewny pod wzgledem
elektrycznym i mechanicznym oraz zabezpieczone przed ostabieniem sity docisku i
korozjg;

- Przylaczenia sztywne wykonywac¢ w rurach sztywnych wprowadzonych bezposrednio
do odbiornikéw oraz przewodami kabelkowymi. Wykonywaé¢ je dla odbiornikéw
stalych, przymocowanych do podtoza i nie ulegajacych zadnym przesuni¢ciom.

- Przewody wychodzace z rur powinny by¢ zabezpieczone przed mechanicznymi
uszkodzeniami izolacji np. przez zatozenie tulejek izolacyjnych.

- W miejscach narazonych na uszkodzenia mechaniczne przewody doprowadzone do
odbiornikoéw musza by¢ chronione.

Str. 60



SPECYFIKACJA TECHNICZNA WYKONANIA | ODBIORU ROBOT
BRANZA TELETECHNICZNA

- Zyta przewodu powinna by¢ pozbawiona izolacji tylko na dhugoséci niezbednej do
prawidlowego potaczenia z zaciskiem. Nie nalezy pozostawia¢ nadmiaru dhugosci
golej zyly przed i za zaciskiem.

- Dlugos¢ zyt wprowadzonych do odbiornika lub aparatu powinna umozliwia¢
przytaczenie ich do dowolnego zacisku.

- Konce zyt przewodow wprowadzonych do odbiornika, a nie wykorzystanych nalezy
izolowac 1 unieruchomic.

5.15 Montaz baterii akumulatorow

Akumulatory bezobstlugowe nalezy zainstalowa¢ w obudowach zasilaczy buforowych
zgodnie z wymaganiami producenta i DTR. Unika¢ uszkodzenia obudow akumulatoréw.

Ogniwa akumulatoréw powinny by¢ izolowane elektrycznie od podtogi, przy czym
izolacja powinna by¢ odporna na dziatanie elektrolitu.

Aparaturg laczeniowa 1 zabezpieczajaca nalezy umiesci¢ w szafie rozdzielnicy
bateryjne;.

Obwody gléwne baterii nalezy zaopatrzy¢é w taczniki i zabezpieczenia, a przewody
obwodow odbiorczych pradu stalego w zabezpieczenia. Do zabezpieczenia baterii o
pojemnosci mniejszej od 200Ah dopuszcza si¢ stosowanie w zabezpieczeniach
bezpiecznikow instalacyjnych.

Szatke bateryjng nalezy wyposazy¢ w aparatur¢ w modul automatyki regulujacy
tadowanie akumulatora i zabezpieczajacy przed przetadowaniem oraz modut kontroli stanu
akumulatora zabezpieczajgcy przed nadmiernym roztadowaniem baterii.

Akumulatory nalezy laczy¢ do instalacji w sposob pewny - przy uzyciu zaciskow
srubowych. Przed podlaczeniem akumulatorow nalezy oczysci¢ zaciski. Przewody bateryjne
nalezy zabezpieczy¢ przed korozjg przez dwukrotne pomalowanie lakierem odpornym na
dzialanie elektrolitu i pokry¢ cienka warstwa wazeliny bezkwasowej lub gestego oleju.
Przewody biegunowosci dodatniej nalezy pomalowac lakierem o barwie czerwonej, a ujemne
— lakierem o barwie ciemnoniebieskiej. Lakier powinien by¢ odporny na dziatanie elektrolitu.
Malowanie przewodow lakierami nitro jest zabronione.

Montaz akumulatoréw bezobstugowych w obudowach urzadzen wykonaé zgodnie z
DTR producenta obudowy. Podlaczy¢ przewody za pomoca dedykowanych §rub i nakretek
oraz klem. Unikaé¢ przedziurawienia obudowy prowadzacej do niekontrolowanego ubytku
elektrolitu z obudowy akumulatora.

5.16 Montaz zasilaczy awaryjnych UPS

Zasilacz powinien zosta¢ umieszczony w miejscu suchym, nieograniczajacym
swobodnego przeplywu powietrza wokot niego, gdzie powietrze nie zawiera pytow i
substancji zwigkszajacych korozje. Temperatura otoczenia nie powinna by¢ mniejsza niz 0°C,
i nie moze przekracza¢ 40°C. Zasilacz montowany w szafie 19” wymaga dodatkowego
podtrzymania na szynach prowadzacych.

Zasilacz nalezy podtaczy¢ do gniazda z bolcem ochronnym, a gniazdo powinno by¢
umieszczone w tatwo dostgpnym miejscu.

Przed podlaczeniem urzadzen komputerowych nalezy sprawdzi¢, czy zasilacz nie
bedzie przecigzony. Nalezy w tym celu dobra¢ sumaryczng moc odbiornikow w [VA], tak aby
nie przekraczata 80% mocy znamionowe] zasilacza dla instalacji typowych Iub 70% dla
instalacji szczegdlnie waznych.

5.17 Montaz szaf dystrybucyjnych

Szafe dystrybucyjng nalezy usytuowa¢ w takim miejscu, aby dlugo$¢ okablowania
poziomego byta zgodna z wymaganiami PN-EN 50173-1+AC. Szafe nalezy ustawi¢ na
réwnej powierzchni i wypoziomowac. Jesli zachodzi taka potrzeba — zamocowac¢ do podtoza.
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Do szafy doprowadzi¢ kable sygnatowe, zasilanie z instalacji elektrycznej oraz potaczenie
wyrownawcze ,,PE”.

Szafy wiszace zamontowaé na kotwach dostosowanych do masy szafy oraz jej
przysztego wyposazenia. Szafy dwudzielne rozmontowaé na czas montazu. Zawiesi¢ czg$¢
stalag na $cianie , a nastepnie zamontowaé czg¢s¢ ruchomg. Zachowaé¢ wymagane w DTR
odstepy od innych urzadzen.

5.18 Montaz urzqdzen aktywnych i pasywnych

Urzadzenia aktywne nalezy mocowa¢ do podioza w sposob trwaly zapewniajacy
mocne 1 bezpieczne osadzenie. Montaz wszystkich elementow dokonaé¢ zgodnie z
wytycznymi zawartymi w projekcie wykonawczym oraz dokumentacjach techniczno-
ruchowych producentéow urzadzen.

Szafy, obudowy nalezy zawiesi¢ na réwnej, wykonczonej powierzchni, wypoziomowac
i zamocowac¢ do podtoza. Do szaf doprowadzi¢ kable sygnatowe sieci , zasilanie instalacji
elektrycznej oraz potaczenie wyréwnawcze ,,PE”.

Panele 19” montowaé¢ w taki sposob, aby $ruby do potaczen wyréwnawczych byly z
jednej strony. Panele potaczy¢ z gtdéwna szyng wyréwnawcza w szafie.

Kolejnos¢ montazu paneli winna umozliwia¢ przeptyw powietrza (swobodny lub
wymuszony).

Montaz urzadzen serwerowych i komputerowych wykona¢ zgodnie z instrukcjag DTR
dostarczong przez producenta.

Akcesoria szafy dystrybucyjnej montowac zgodnie z DTR poszczegodlnych urzadzen.
Zapewni¢ ciaglos¢ podigczen uziemiajacych oraz zabezpieczy¢ izolacje kabli wprowadzanych
do paneli za pomocg dedykowanych dlawnic kablowych.

W szafie krosowania dokona¢ za pomoca dedykowanych kabli krosowych. Dla
potaczen miedzianych stosowac kabel krosowy ekranowany kat. 6 RJ45 — RJ45. Dla potaczen
$wiattowodowych jednomodowych stosowaé kable na odcinkach krotkich w szafie od
dhugosci 2 m LC-LC Duplex. Do podiaczenia konwerterow zastosowac kable LC-Dupex i
S.C.-Duplex SM o dlugosci 2 m.

5.19 Badania pomontaiowe

Po =zakonczeniu robdt przed ich odbiorem wykonawca zobowigzany jest do
przeprowadzenia tzw. prob pomontazowych tj. technicznego sprawdzenia jakosci
wykonanych rob6t wraz z dokonaniem potrzebnych badan i pomiarow i probnym
uruchomieniu systemu alarmowego. Zakres prob pomontazowych nalezy uzgodni¢ z
uzytkownikiem obiektu.

Wyniki prob pomontazowych powinny by¢ ujete w szczegdotowych protokotach.
Stanowig one podstawe odbioru robot oraz podstawe do stwierdzenia przygotowania do
podjecia prac rozruchowych.

Zakres podstawowych prob montazowych obejmuje.
- sprawdzenie ciggtosci przewodow;
- poprawnos¢ zasiggu czujek etc.;
- Pomiary sieci strukturalnej;
- Pomiary okablowania $wiattowodowego.

Z prob montazowych nalezy sporzadzi¢ protokot i zglosi¢ gotowos¢ instalacji do odbioru.

5.20 Szkolenie obstugi systemu.

Nalezy przeszkoli¢ osoby przewidziane do obstugi, kontroli lub nadzoru zainstalowanych
systemow. Przeszkolenie nalezy potwierdzi¢ podpisem osob przeszkolonych.
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6 KONTROLA JAKOSCI ROBOT

Ogodlne wymagania dotyczace kontroli jakosci Robot podano w ST-00.00 "Wymagania
ogo6lne".

Sprawdzenie wykonania rozbidrek polega na kontrolowaniu zgodno$ci z wymaganiami
okreslonymi w niniejszej specyfikacji oraz w dokumentacji projektowe;.

W czasie kontroli szczegolng uwagg nalezy zwrécic na:
- ewentualne zagrozenia bezpieczenstwa ludzi i mienia;
- kolejnos¢ dokonywania rozbidrek elementow konstrukeji.
Wszystkie elementy wykonywanych robdt musza by¢ poddane kontroli pod wzgledem
jakosci. Spetnienie wymaganych parametréw musi by¢ potwierdzone protokotem , ktora
zawiera:
- podpisy Kierownika Robot , Inspektora Nadzoru, przedstawicieli zaproszonych stuzb i
wspotuczestnikow procesu inwestycyjnego
- ewentualne zatgczniki potwierdzajace przedstawione informacje,
- potwierdzenie wykonywania rob6t zgodnie z zatwierdzong Instrukcja Bezpiecznego
Wykonywania Robot.

Kanalizacja teletechniczna

Kontrola jako$ci wykonania kanalizacji teletechnicznej polega na sprawdzeniu:

- trasy kanalizacji przez ogledziny uporzadkowania terenu wzdtuz ciaggéw kanalizacji w
miejscach studzien kablowych,

- przebiegu kanalizacji na zgodno$¢ z dokumentacjg projektowa,

- prawidlowosci wykonania ciggdéw kanalizacji polegajacej na sprawdzeniu droznosci
rur, wykonania skrzyzowan z obiektami,

- prawidlowosci budowy studni kablowych polegajacej na sprawdzeniu wymagan
normy BN-85/8984-01 - dla studni SKR (lub ZN-96/TPSA-023).

Badanie linii swiattowodowej

- Badania przed pracami instalacyjnymi

Przed przystgpieniem do prac instalacyjnych i montazowych na linii kablowej
wszystkie odcinki fabrykacyjne kabli nalezy podda¢ szczegétowym ogledzinom zewnetrznym
w celu wykrycia jakichkolwiek uszkodzen, ktore mogly powsta¢ podczas transportu lub
przetadunku bgbnéw. Nalezy sprawdzi¢ prawidlowos$¢ zabezpieczenia koncow kabli przed
zawilgoceniem oraz zabezpieczenia samych kabli przed na bebnach przed uszkodzeniami,
zwracajac szczegblng uwage na wygiecia kabla o zbyt matym promieniu. W przypadkach
watpliwych konieczne jest wykonanie pomiarow reflektometrycznych takich jak przy
odbiorze kabli od producenta. Przed wykonywaniem prac instalacyjnych konieczne jest
ustalenie kolejnosci instalowania poszczegolnych odcinkow kabli dla zachowania zgodnosci z
PW, zar6wno co do typoéw kabli jak i co do dlugosci odcinkow instalowanych. Konieczne jest
wiec dokonanie alokacji odcinkéw fabrykacyjnych, a w razie potrzeby sprawdzenie ich
dhugosci i konstrukcji w celu stwierdzenia zgodnosci z PW.

- Badania i pomiary w czasie budowy

W trakcie budowy i montazu linii powinny by¢ wykonywane nast¢pujace pomiary:

a) po ulozeniu kabla, a przed rozpoczgciem montazu ztaczy nalezy wykonaé pomiary
kontrolne potwierdzajace parametry $wiattowodu, pomiary nalezy wykona¢ przy pomocy
reflektometru dla fali 1550 nm,

b) po wykonaniu polaczen odcinkow S$wiattowodu nalezy wykona pomiary
reflektometryczne z obydwu stron odcinka zmontowanego dla fal 1310 nm i 1550 nm w celu
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stwierdzenia poprawnos$ci wykonanych potaczen. Dopiero po pozytywnym wyniku tych
pomiaréw dla wszystkich widkien mozna przystgpi¢ do ostatecznego zamkniccia mufy
ztaczowe;j.

c) po catkowitym zmontowaniu odcinkéw, dla uzyskania = wykresow
reflektometrycznych, nalezy wykona¢ na wszystkich widknach pomiary reflektometryczne
dla fal 1310 nm i 1550 nm z obydwu stron odcinka, pomigdzy przetagcznicami
swiattowodowymi. Nie spelniajagce wymogdéw spojenia, ujawnione w trakcie pomiardw,
nalezy poprawi¢. Wykresy reflektometryczne uzyskane po naprawieniu wadliwych spojen
nalezy zarejestrowa¢ na plycie CD 1 przekaza¢ jako zalaczniki do dokumentacji
powykonawczej. Pomiary reflektometryczne na zmontowanej linii powinny umozliwiaé
okreslenie: catkowitej dlugosci optycznej linii, catkowitej thumiennos$ci linii, thumienno$ci
jednostkowej catej linii i jej odcinkow sktadowych, thumienno$ci ztaczy. Poprawne wyniki
tych pomiarow uzyskuje si¢ tylko wtedy, gdy wartos¢ wspolczynnika zatamania
wprowadzona do reflektometru jest zgodna z warto$cig podang przez producenta kabla.

- Badania i pomiary wykonane przy odbiorze linii.

Badania linii polegaja na sprawdzeniu przez stuzby techniczne wykonawcy i nadzoru
inwestorskiego zgodno$ci jej wykonania z wymaganiami zawartymi w normach i
dokumentacji  technicznej, facznie =ze wszystkimi zmianami oraz dodatkowymi
uzgodnieniami. Protokoly badan technicznych wraz z innymi dokumentami stwierdzajacymi
zgodno$¢ wykonania linii z wymaganiami stanowig podstawe do zgloszenia linii do odbioru
koncowego.

Na zmontowanym odcinku linii nalezy wykona¢ nastepujace pomiary:

a) wlasciwosci transmisyjnych toréw optycznych metoda,

b) tlumienno$ci wynikowej torow metoda transmisyjna,

c) reflektanci zlaczy roztacznych.

Pelny zakres pomiarow wykonuje si¢ dla kazdego toru optycznego wilaczanego do

pracy. Na torach rezerwowych przeprowadza si¢ tylko pomiary wg. p.pkt. a i b. Dla kazdego
wiokna $wiatlowodowego na odcinku nalezy pomierzy¢ ttumienno$¢ pomiedzy dwiema
skrajnymi przetacznicami S$wiattowodowymi. Pomiar powinien by¢ wykonany metoda
transmisyjng dla obu pasm optycznych 1310 nm i 1550 nm, w obydwu kierunkach transmisji.
Celem tego pomiaru jest sprawdzenie tacznej tlumienno$ci linii wraz ze ztaczami
rozlaczalnymi i1 potwierdzenie zgodnos$ci z obliczonym bilansem mocy odcinka linii
Swiattowodowej. Zestaw pomiarowy winien zawiera¢ stabilizowane zrodlo $wiatta na fale
1310 nm i 1550 nm z tolerancjg 20 nm przy szerokosci spektralnej < 10 nm. Pomiar
reflektancji zlgczy roztaczalnych pozwala na oceng prawidlowosci potaczen zwiaszcza
znajdujacych si¢ blisko laserowego zrodta swiatta i mogacych szkodliwie wptywaé na jego
prace. Pomiar nalezy wykonac reflektometrem.
Wszystkie badania i pomiary beda przeprowadzone zgodnie z wymogami norm. W
przypadku, gdy normy nie obejmuja jakiegokolwiek badania wymaganego w PW, stosowac
mozna wytyczne krajowe albo inne procedury, zaakceptowane przez Inspektora Nadzoru.
Przed przystgpieniem do pomiarow lub badan, Wykonawca powiadomi Inspektora Nadzoru o
rodzaju, miejscu i terminie pomiaru lub badania. Po wykonaniu pomiaru lub badania
Wykonawca przedstawi na piSmie ich wyniki do akceptacji przez Inspektora Nadzoru oraz
dotaczy je do protokotu zakonczenia i odbioru robot.

Ocena wynikow badan

Przedstawione do odbioru systemy i trasy kablowe nalezy uzna¢ za wykonang zgodnie
z wymaganiami normy, jezeli sprawdzenia i pomiary podane w rozdziale 6 ST-00.00 daty
dodatni wynik.

Elementy linii i urzadzenia, ktore w wyniku przeprowadzonych badan otrzymaty ocene
ujemng, powinny by¢ wymienione lub poprawione i ponownie zgloszone do odbioru.
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Wszystkie materialy niespetniajace wymagan ustalonych w odpowiednich punktach
ST zostang przez Inzyniera odrzucone.

7 OBMIAR ROBOT

Ogdlne wymagania dotyczace obmiaru Robot podano w ST-00.00 "Wymagania ogolne".

8 ODBIOR ROBOT

Ogdlne wymagania dotyczace odbioru Robot podano w ST-00 00 "Wymagania ogolne".

Roboty odbiera Inspektor na podstawie zapisow w dzienniku budowy i odbiorow
czgsciowych, ze sprawdzeniem koordynacji robot.
Roboty wymienione w ST podlegaja zasadom odbioru robot zanikajacych.

Ustalenia szczegotowe dotyczace odbioru robot

Prawidlowo$¢ wykonania robot oraz ich zgodno$¢ z projektem sprawdza si¢ podczas
ostatecznego odbioru budynku lub jego czg¢sci Podstawa odbioru robot sa dokumenty:

— projekt techniczny zawierajacy na rysunkach wykonawczych wszystkie dane
niezbedne do wykonania robdt, na rysunkach wykonawczych powinny by¢
uwidocznione wszelkie zmiany dokonane w trakcie wykonywania rtobdt, a
udokumentowane w dzienniku budowy odpowiednim zapisem potwierdzonym przez
nadzor techniczny,

— dziennik budowy,

— ewentualne opinie i ekspertyzy ustalone jako konieczne przez Inspektora nadzoru w
porozumieniu z Inwestorem i Wykonawca.

W dzienniku budowy dokonuje si¢ zapisOw dotyczacych migdzyoperacyjnych odbiorow
poszczegolnych robot zanikajacych.

9 PODSTAWA PLATNOSCI

Ogodlne wymagania dotyczace ptatnosci podano w ST 00.00 "Wymagania ogdlne".

Platnos$¢ nalezy przyjmowac zgodnie z obmiarem i oceng jako$ci rob6t w oparciu zasady
ustalone w zawartej umowie z wykonawcg.

10 PRZEPISY ZWIAZANE

1) umowa zawarta pomiedzy Wykonawcg a Zamawiajagcym wraz z harmonogramem robot

2) zatwierdzona przez Zamawiajacego dokumentacja budowlana i wykonawcza w/w zadania

3) normy

4) aprobaty techniczne

6) inne dokumenty i ustalenia techniczne prowadzone w trakcie trwania inwestycji.

Nie wymienienie tytutu jakiejkolwiek dziedziny, grupy, podgrupy czy normy nie zwalnia

Wykonawcy od obowigzku stosowania wymogow okreslonych prawem polskim.

Dokumenty odniesienia

— Rozporzadzenie Ministra Infrastruktury z dnia 06 lutego 2003 roku w sprawie

bezpieczenstwa i higieny pracy podczas wykonywania rob6t budowlanych (Dz. U Nr
47 poz.401)
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— Rozporzadzenie Ministra Gospodarki, Pracy i Polityki Spolecznej z dnia 30 wrzes$nia
2003 roku zmieniajace rozporzadzenie w sprawie minimalnych wymagan dotyczacych
bezpieczenstwa i higieny pracy w zakresie uzytkowania maszyn przez pracownikow
podczas pracy (Dz. U NR 178 poz.1745).
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NORMY

W zakresie kanalizacji teletechnicznej

NO-58-A223:2018 Obiekty wojskowe. Telekomunikacyjna kanalizacja kablowa
PN-EN 206:2014-04 Beton — Wymagania, wlasciwosci, produkcja i zgodnosc.

PN-EN 1008:2004 Woda zarobowa do betonu -- Specyfikacja pobierania probek,
badanie i ocena przydatno$ci wody zarobowej do betonu, w tym wody odzyskanej z
procesow produkcji betonu

PN-76/D-79353 Bebny kablowe.

BN-86/3223-16 Telekomunikacyjne sieci miejscowe. Szafki kablowe.

BN-72/3233-13 Telekomunikacyjne linie kablowe. Opaski oznaczeniowe.
BN-73/3233-02 Telekomunikacyjne sieci kablowe miejscowe. Wietrznik do pokryw.
BN-73/3233-03 Ramy i oprawy pokryw.

BN-74/3233-19 Wsporniki kablowe

BN-88/6731-08 Cement. Transport i przechowywanie.

BN-87/6774-04 Kruszywa mineralne do nawierzchni drogowych. Piasek.
BN-85/8984-01 Telekomunikacyjne sieci kablowe miejscowe. Studnie kablowe.
Klasyfikacja i wymiary.

BN-73/8984-01 Telekomunikacyjne sieci kablowe miejscowe. Studnie kablowe.
Klasyfikacja i wymiary.

BN-73/8984-05 Kanalizacja kablowa. Ogolne wymagania i badania.

BN-76/8984-17 Telekomunikacyjne sieci miejscowe. Ogdlne wymagania.
BN-69/9378-30 Telekomunikacyjne sieci kablowe miejscowe. Wsporniki kablowe.
BN-77/8931-12 Oznaczenie wskaznika zaggszczenia gruntu

ZN-OPL-001/93  Telekomunikacyjne  sieci  miejscowe.  Kablowe  linie
optotelekomunikacyjne. Ogolne wymagania techniczne.

ZN-OPL-002/96  Telekomunikacyjne linie  kablowe  dalekosigzne.  Linie
optotelekomunikacyjne. Ogbélne wymagania techniczne.

ZN-OPL-004/15 Telekomunikacyjne linie kablowe. Zblizenia i skrzyzowania z
innymi obiektami budowlanymi. Wymagania i badania.

ZN-OPL-005-1/14  Optotelekomunikacyjne linie kablowe. Czgs¢ 1: Wiokna
$wiattowodowe. Wymagania i badania.

ZN-OPL-005-2/14  Optotelekomunikacyjne linie kablowe. Czgs¢ 2: Kable
swiattowodowe. Wymagania i badania.

ZN-OPL-006/15 Linie optotelekomunikacyjne. Spoiny zgrzewane oraz
mechaniczne $wiattowodow jednomodowych. Wymagania i badania.

ZN-OPL-008/14 Linie optotelekomunikacyjne. Kasety spoin witokien i oslony
ztagczowe do zastosowan w $Swiattowodowych systemach telekomunikacyjnych.
Wymagania i badania.

ZN-OPL-009/13 Linie optotelekomunikacyjne. Przelgcznice $wiattowodowe.
Wymagania i badania.

ZN-OPL-010/16 Telekomunikacyjne sieci miejscowe. Osprzet dla
telekomunikacyjnych linii kablowych napowietrznych. Wymagania i badania.
ZN-OPL-011/96 Telekomunikacyjna kanalizacja kablowa. Ogo6lne wymagania
techniczne.

ZN-OPL-012/15 Telekomunikacyjna kanalizacja kablowa. Kanalizacja pierwotna i
rurociagi kablowe. Wymagania i badania.

ZN-OPL-013/15 Telekomunikacyjna kanalizacja kablowa. Kanalizacja wtoma.
Wymagania i badania.

ZN-OPL-014/15 Telekomunikacyjna kanalizacja kablowa. Elementy kanalizacji.
Wymagania i badania.
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ZN-OPL-022/15 Telekomunikacyjna  kanalizacja  kablowa. Przywieszki
identyfikacyjne. Wymagania i badania.

ZN-OPL-023/16 Telekomunikacyjna kanalizacja kablowa. Studnie kablowe.
Wymagania i badania.

ZN-OPL-025/99 Telekomunikacyjne linie kablowe. Tasmy ostrzegawcze i
ostrzegawczo-lokalizacyjne. Wymagania i badania.

ZN-OPL-026/06 Telekomunikacyjne linie kablowe. Shlupki oznaczeniowe i
oznaczeniowo-pomiarowe. Wymagania i badania.

ZN-OPL-027/96 Telekomunikacyjne sieci miejscowe. Linie kablowe o zylach
metalowych. Ogoélne wymagania techniczne.

ZN-OPL-028/15 Telekomunikacyjne sieci miejscowe. Tory kablowe abonenckie.
Wymagania i badania.

ZN-OPL-029/15 Telekomunikacyjne sieci miejscowe. Kable telekomunikacyjne
symetryczne o zytach miedzianych. Kable i przewody krosowe. Wymagania i badania.
ZN-OPL-030/05 Telekomunikacyjne sieci miejscowe. Laczniki zyl. Wymagania i
badania.

ZN-OPL-031/11 Telekomunikacyjne sieci miejscowe. Ostony zlgczowe —
termokurczliwe 1 owijane. Wymagania i badania.

ZN-OPL-032/05 Telekomunikacyjne sieci miejscowe. Laczowki 1 zespoty
taczéwkowe, kablowe i przelagcznicowe. Wymagania i badania.

ZN-OPL-033/05 Telekomunikacyjne sieci miejscowe. Obudowy zakonczen
kablowych. Wymagania i badania.

ZN-OPL-035/12 Telekomunikacyjne sieci miejscowe. Przylacze abonenckie i sie¢
przylaczeniowa. Wymagania i badania.

ZN-OPL-036/15 Telekomunikacyjne sieci miejscowe. Urzadzenia ochrony ludzi i
sieci telekomunikacyjnej przed przepigciami i przetezeniami. Wymagania i badania.
ZN-OPL-037/10 Telekomunikacyjne sieci miejscowe. Systemy uziemiajace
telekomunikacyjnych obiektow budowlanych. Wymagania i badania.

ZN-OPL-039/97  Zakladowy  Katalog = Nakladow  Rzeczowych. Linie
optotelekomunikacyjne.

ZN-OPL-040/97 Zaktadowy Katalog Nakladoéw Rzeczowych. Telekomunikacyjne
sieci miejscowe. (Uzupelienie do KNR 5-01).

ZN-OPL-042/00 Karty telekomunikacyjne. Elektroniczna karta stykowa. Podstawowe
wymagania i badania.

ZN-OPL-043/14 Linie optotelekomunikacyjne. Thumiki $wiattowodowe do
zastosowan w sieciach jednomodowych. Wymagania i badania.

ZN-OPL-044/13 Linie optotelekomunikacyjne. Ztacza roztaczalne dla $wiattowodow
jednomodowych. Wymagania i badania.

ZN-OPL-045/13  Linie  optotelekomunikacyjne. ~ Swiattowodowe  elementy
rozgalteziajace do zastosowan w sieciach jednomodowych. Wymagania i badania.
ZN-OPL-046/13 Telekomunikacyjne sieci miejscowe. Szafy zewngtrzne do
zastosowan telekomunikacyjnych. Wymagania i badania.

ZN-OPL-047/06 Telekomunikacyjne sieci miejscowe. Przelacznice glowne PG
(MDF). Wymagania i badania.

ZN-OPL-048/14 Linie optotelekomunikacyjne. Mikrorurki i ztgczki mikrorurek do
zastosowan w S$wiatlowodowych systemach telekomunikacyjnych. Wymagania i
badania.

ZN-OPL-049/14 Linie optotelekomunikacyjne. Swiattowodowe cyrkulatory do
zastosowan w sieciach jednomodowych. Wymagania i badania.

ZN-OPL-050/14 Linie optotelekomunikacyjne. Swiattowodowe izolatory do
zastosowan w sieciach jednomodowych. Wymagania i badania.
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PN-EN 50173-2:2008 Technika Informatyczna — Systemy okablowania strukturalnego
— Czg$¢ 2: Budynki biurowe

Dodatkowe normy europejskie zwigzane z planowaniem powolane w projekcie:
PN-EN 50174-1:2010 Technika informatyczna. Instalacja okablowania — Czg$¢ 1 —
Specyfikacja i zapewnienie jakosci

PN-EN 50174-2:2010 Technika informatyczna. Instalacja okablowania — Cze$¢ 2 —
Planowanie i wykonawstwo instalacji wewnatrz budynkow

PN-EN 50174-3:2005 Technika informatyczna. Instalacja okablowania — Czg$¢ 3 —
Planowanie i wykonawstwo instalacji na zewnatrz budynkow

Pozostate normy europejskie powotane w projekcie:

PN-EN 50310:2007 Stosowanie polgczen wyrownawczych i uziemiajacych w
budynkach z zainstalowanym sprzetem informatycznym .

Katalogi naktadow rzeczowych,

Wytyczne producentéow zastosowanych technologii.

W zakresie systemu alarmowego

Wymagania eksploatacyjno-techniczne dla XIX grupy SpW — systemy i urzadzenia
specjalistyczne do ochrony obicktow z dnia 8 maja 2020r. opracowane przez
Inspektorat Wsparcia Sit Zbrojnych Oddziat Operacyjny

PN-EN 50131-1:2009 - Systemy alarmowe - Systemy sygnalizacji wlamania i napadu
- Cze$¢ 1: Wymagania systemowe

PN-EN 50130-4: 2012. Systemy alarmowe - Cze$¢ 4: Kompatybilnosé
elektromagnetyczna — Norma dla grupy wyrobow: Wymagania dotyczace odpornosci
urzadzen systemow alarmowych, pozarowych, wlamaniowych i osobistych.

PN-EN 50130-5: 2012 Systemy alarmowe — Cz¢$¢ 5: Proby srodowiskowe.

PN-EN 50131-5-3:2017-07 Systemy alarmowe -- Systemy sygnalizacji wlamania --
Czg$¢ 5-3: Wymagania dotyczace polaczen wzajemnych urzadzen wykorzystujacych
techniki czestotliwosci radiowych

PN-EN 50131-2-2:2018-01 Systemy alarmowe - Systemy sygnalizacji wlamania i
napadu - Czes$¢ 2-2: Czujki sygnalizacji wtamania - Pasywne czujki podczerwieni
PN-EN 50131-6:2017-12 Systemy alarmowe - Systemy sygnalizacji wlamania i
napadu - Czes¢ 6: Zasilacze

PN-EN 50131-2-6:2012 Systemy alarmowe -Systemy sygnalizacji wlamania i napadu
- Czes¢ 2-6: Czujki otwarcia stykowe (magnetyczne)

Instrukcja o ochronie obiektow wojskowych Sygn. Szt. Gen 1686/2017,

Wymagania Inwestora i Uzytkownika.

W zakresie systemu Kkontroli dostepu

Wymagania eksploatacyjno-techniczne dla XIX grupy SpW — systemy i urzadzenia
specjalistyczne do ochrony obicktdow z dnia 8 maja 2020r. opracowane przez
Inspektorat Wsparcia Sit Zbrojnych Oddziat Operacyjny

PN-EN 50130-4: 2012. Systemy alarmowe - Cze$¢ 4: Kompatybilnosé
elektromagnetyczna — Norma dla grupy wyrobow: Wymagania dotyczace odpornosci
urzadzen systemow alarmowych, pozarowych, wlamaniowych i osobistych.

PN-EN 50130-5: 2012 Systemy alarmowe — Cz¢$¢ 5: Proby srodowiskowe.

PN-EN 60839-11-1:2014-01 Systemy alarmowe i elektroniczne systemy zabezpieczen
- Cz¢$¢ 11-1: Elektroniczne systemy kontroli dostepu - Wymagania dotyczace
systemow i komponentow

PN-EN 60839-11-2:2015-08 Systemy alarmowe i elektroniczne systemy zabezpieczen
- Cze$¢ 11-2: Elektroniczne systemy kontroli dostepu - Wytyczne stosowania
Instrukcja o ochronie obiektow wojskowych Sygn. Szt. Gen 1686/2017;
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W zakresie telewizvjnego systemu nadzoru

Wymagania eksploatacyjno-techniczne dla XIX grupy SpW — systemy i urzadzenia
specjalistyczne do ochrony obicktdow z dnia 8 maja 2020r. opracowane przez
Inspektorat Wsparcia Sit Zbrojnych Oddziat Operacyjny

PN-EN 50130-4: 2012. Systemy alarmowe - Cze$¢ 4: Kompatybilnosé
elektromagnetyczna — Norma dla grupy wyrobow: Wymagania dotyczace odpornosci
urzadzen systemow alarmowych, pozarowych, wlamaniowych i osobistych.

PN-EN 62676-4:2015-06 Systemy dozorowe CCTV stosowane w zabezpieczeniach -
Cze$¢ 4: Wytyczne stosowania

Instrukcja o ochronie obiektow wojskowych Sygn. Szt. Gen 1686/2017;

W zakresie okablowania strukturalnego

Zalecenia do projektowania i budowy sieci teleinformatycznych w Resorcie Obrony
Narodowej wersja 1.1

PN-EN 50173-2:2018-07 Technika informatyczna - Systemy okablowania
strukturalnego - Cze$¢ 2: Pomieszczenia biurowe

PN-EN 50174-1:2018-08 Technika informatyczna -- Instalacja okablowania -- Czgs¢
1: Specyfikacja instalacji i zapewnienie jakosci

PN-EN 50174-2:2018-08 Technika informatyczna -- Instalacja okablowania -- Czg$¢
2: Planowanie i wykonywanie instalacji wewngtrz budynkow

PN-EN 50174-3:2014-02 Technika informatyczna -- Instalacja okablowania -- Czg$¢
3: Planowanie i wykonawstwo instalacji na zewnatrz budynkow

PN-EN 50310:2016-09 Sieci potaczen wyrownawczych w budynkach i innych
obiektach budowlanych z instalacjami telekomunikacyjnymi

Katalogi naktadow rzeczowych,

Wytyczne producentéow zastosowanych technologii.

Wymagania Inwestora i Uzytkownika

W zakresie systemu sygnalizacji pozaru

PN-EN 54-3+A1:2019-06 Systemy sygnalizacji pozarowej -- Cze$¢ 3: Pozarowe
urzadzenia alarmowe -- Sygnalizatory akustyczne

PN-EN 54-5+A1:2018-11 Systemy sygnalizacji pozarowej -- Cz¢$¢ 5: Czujki ciepta --
Punktowe czujki ciepta

PN-EN 54-7:2018-11 Systemy sygnalizacji pozarowej -- Cz¢s¢ 7: Czujki dymu --
Czujki punktowe dziatajace z wykorzystaniem $wiatla rozproszonego, $wiatta
przechodzacego lub jonizacji;

PN-EN 54-11: 2004 Systemy sygnalizacji pozarowej - Cze$¢ 11: Reczne ostrzegacze
pozarowe;

Obwieszczenie Ministra Inwestycji i Rozwoju z dnia 8 kwietnia 2019 r. w sprawie
ogloszenia jednolitego tekstu rozporzadzenia Ministra Infrastruktury w sprawie
warunkéw technicznych, jakim powinny odpowiada¢ budynki i ich usytuowanie
(Dz.U. 2019 poz. 1065)

W zakresie Systemu Automatycznej Sygnalizacji Pozaru, zgodnie z ustawa o ochronie
przeciwpozarowej, stosownymi rozporzadzeniami MSWiA oraz zaleceniami i
wymaganiami CNBOP z Jozefowa;

Ustawa z dnia 24 sierpnia 1991r. o ochronie przeciwpozarowej. (Dz. U. z 2002r Nr
147, poz. 1229 z p6zniejszymi zmianami),

Rozporzadzenie Ministra Infrastruktury z dnia 12 kwietnia 2002r. w sprawie
warunkow technicznych, jakim powinny podlega¢ budynki i ich usytuowanie (Dz. U.
Nr 75, poz. 690 z dn. 15.06.2002) z p6zniejszymi zmianami,
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— Rozporzadzenie Ministra Spraw Wewngtrznych i Administracji z dnia 22 kwietnia
1998 r. w sprawie wyrobow shuzacych do ochrony przeciwpozarowej, ktére mogg by¢
wprowadzone do obrotu i stosowane wytacznie na podstawie certyfikatu zgodnosci,

— Rozporzadzenie Ministra Spraw Wewnetrznych i Administracji z dnia 07 czerwca
2010 r. w sprawie ochrony przeciwpozarowej budynkéw, innych obiektow
budowlanych i terenéw [Dz. U. nr 109 poz. 719],

—  Wytyczne Stowarzyszenia Inzynierow i Technikow Pozarnictwa WP-02:2021
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