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FORMULARZ TECHNICZNY PRZEDMIOTU ZAMOWIENIA

TABELA NR | - Dostawa profilografu 5-cio laserowego do badania wspotczynnikéw International Rougness Index - IRI, Ride
Number — RN.
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Wymagania szczegoétowe dla przedmiotu zaméwienia:

A

Wymagania zamawiajgcego

B
Wskazania wykonawcy

Charakterystyka i cechy funkcjonalne przedmiotu

wspotczynnikow International Rougness Index - | szt. 1
IRI, Ride Number — RN

e llogé Specyfikacja oferowanego przedmiotu zamowienia llosé
zamowienia. _
o zamawiana Parametry oferowanego sprzetu oferowana
Wymagania minimalne
Profilograf 5-cio laserowy do badania
....................................................................... szt.

(nazwa, typ, producent)

|. OPIS OGOLNY:

OPIS OGOLNY:

1. Profilograf laserowy powinien by¢ fabrycznie nowy.
2. Powinien to by¢ najnowszy, aktualnie oferowany przez producenta

model.

3. Urzadzenie powinno zawiera¢ wszystkie standardowe komponenty,
oraz opcjonalne opisane w specyfikacji technicznej.
4. System musi zawiera¢:

1) 2 akcelerometry,

1. Profilograf laserowy powinien byé fabrycznie nowy. TAK* / NIE*

2.

Powinien to by¢ najnowszy, aktualnie oferowany przez producenta

model. TAK* / NIE*

. Urzadzenie powinno zawiera¢ wszystkie standardowe komponenty, oraz

opcjonalne opisane w specyfikacji technicznej. TAK* / NIE*
System musi zawierac:

1) 2 akcelerometry, TAK* / NIE*
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2) 5 laseréw do pomiaru rownosci poprzecznej, w tym 2 lasery do 2) 5 laserow do pomiaru rownosci poprzecznej, w tym 2 lasery do

pomiaru IRl oraz réwnosci podtuznej, 1 czujnik odlegtosci pomiaru IRl oraz réwnosci podituznej, 1 czujnik odlegtosci

montowany na kole oraz system montazowy (np belka czujnikéw) montowany na kole oraz system montazowy (np belka czujnikéw)

zawierajgcy odpowiedni zestaw elektroniki do rejestracji sygnatu zawierajgcy odpowiedni zestaw elektroniki do rejestracji sygnatu z

z czujnikow (tj zestaw sprzetowy/programowy do automatycznej czujnikow (tj zestaw sprzetowy/programowy do automatycznej

rejestracji oraz wstepnego przetwarzania danych w terenie). rejestracji oraz wstepnego przetwarzania danych w terenie). TAK*
I NIE*

5. Laser w prawym $ladzie kota musi umozliwiaé pomiar wspétczynnika

. . 5. Laser w prawym Sladzie kola musi umozliwiaé pomiar
makrotekstury zgodnie z wytycznymi normy ASTM E 1845.

wspotczynnika makrotekstury zgodnie z wytycznymi normy ASTM E

* *
6. System musi by¢ zdolny do pomiaru, obliczenia w czasie 1845. TAK™ /NIE

rzeczywistym, wyswietlenia i zapisania (na dysku twardym PC) 6. System musi by¢ zdolny do pomiaru, obliczenia w czasie
danych o profilu poprzecznym (koleinie) oraz profilu wzdtuznym oraz rzeczywistym, wyswietlenia i zapisania (na dysku twardym PC)
rownosci IRl w $ladzie dwoch kot danych o profilu poprzecznym (koleinie) oraz profilu wzdtuznym oraz

rownosci IRl w $ladzie dwoch két TAK* / NIE*
7. System musi spetnia¢ wymagania dla urzadzen profilometrycznych

.Klasa 1: wg ASTM E 950-94 ,Standard Test Method for Measuring

the Longitudinal Profile of Traveled Surface with an Accelerometer

7. System musi spetnia¢ wymagania dla urzadzen profilometrycznych
.Klasa 1: wg ASTM E 950-94 ,Standard Test Method for Measuring

the Longitudinal Profile of Traveled Surface with an Accelerometer

Established Intertial Profiling Reference” oraz World Bank technical
! I g z ! Established Intertial Profiling Reference” oraz World Bank technical

Paper #46 ,Guidelines for Conducting and Calibrating Road L i . .
P Hiaet teting g Paper #46 ,Guidelines for Conducting and Calibrating Road

Roughness Measurements”.
Roughness Measurements”. TAK* / NIE*

Str.3z12




8. System musi spetnia¢ wymagania norm AASHTO PP50-02 oraz Tex

1001s. Wymagane jest udowodnienie, ze co najmniej 3 urzadzenia
oferowanego producenta pomysinie przeszty certyfikacie Tex w

przeciggu ostatnich 3 lat

8.

System musi spetnia¢ wymagania norm AASHTO PP50-02 oraz Tex
1001s. Wymagane jest udowodnienie, ze co najmniej 3 urzadzenia

oferowanego producenta pomysinie przeszty certyfikacie Tex w

przeciggu ostatnich 3 lat TAK* / NIE*

OPIS SZCZEGOLOWY:

1.Wymagania ogdline:

1) Obstuga systemu tylko przez 1 osobe (np kierowca pojazdu);

2) System musi by¢ zdolny do wykonywania badanh z predkoscig
maks. 120 km/h. Wymagana jest funkcja Stop & Go: Funkcja ta
umozliwia badania w terenach, gdzie wystepuje duzo
skrzyzowan, swiatet, znakow stop, itd. System jest zdolny do
kontynuowania pomiaru IRI oraz RN, gdy predkos¢ spada do
zera. Na kilka metréw przed oraz po zatrzymaniu odczyty bedg
udawane, jednak po zatrzymaniu nie bedzie wymagane sekcja
wstepna ,run-in”

3) System powinien by¢ zdolny do pracy w suchych warunkach w
zakresie temperatur +5 do 40°C na zewnagtrz samochodu oraz
+5 do +40°C wewnatrz samochodu w warunkach wilgotno$ci bez

zjawiska kondensac;ji.

1.Wymagania ogodlne:

1)

2)

3)

Obstuga systemu tylko przez 1 osobe (np kierowca pojazdu); TAK*

/ NIE*

System musi by¢ zdolny do wykonywania badan z predkoscig
maks. 120 km/h. Wymagana jest funkcja Stop & Go: Funkcja ta
umozliwia badania w terenach, gdzie wystepuje duzo skrzyzowan,
Swiatet, znakéw stop, itd. System jest zdolny do kontynuowania
pomiaru IRl oraz RN, gdy predkos¢ spada do zera. Na kilka metrow

przed oraz po zatrzymaniu odczyty bedg udawane, jednak po
zatrzymaniu nie bedzie wymagane sekcja wstepna ,run-in” TAK* /
NIE*

System powinien by¢ zdolny do pracy w suchych warunkach w

zakresie temperatur +5 do 40°C na zewnatrz samochodu oraz +5
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4) Zasilanie systemu powinno by¢ z instalacji samochodowej 12
VDC.

do +40°C wewnatrz samochodu w warunkach wilgotnosci bez

zjawiska kondensacji. TAK* / NIE*

4) Zasilanie systemu powinno by¢ z instalacji samochodowej 12 VDC.

TAK* / NIE*

2. Belka pomiarowa:

1) Belka pomiarowa musi by¢ wytrzymata mechanicznie, wykonana
z materiatu nierdzewnego (t.j. anodowane Ilub malowane
aluminium) zdolnej udzwigna¢ i pomiesci¢ do maksymalnie co
najmniej 21 czujnikow laserowych oraz 3 akcelerometrow
(umozliwia¢ dalszg rozbudowe systemu). Belka musi takze
posiada¢ miejsce na catg niezbedng elektronike jak i opcjonalny
zyroskop do pomiaru krzywizny drogi.

2) Belka pomiarowa musi umozliwia¢ instalacje co najmniej 3
akcelerometréw

3) Akcelerometr musi by¢ tatwo odwracalny géra/dét w celu szybkiej
kalibraciji

4) Belka pomiarowa musi posiada¢ zabezpieczenia czujnikow

kabli

normalnymi warunkami pogodowymi, takimi jak deszcz

laserowych, akcelerometrow, oraz wtyczek przed

2. Belka pomiarowa:

1)

2)

3)

Belka pomiarowa musi by¢ wytrzymata mechanicznie, wykonana z
materiatu nierdzewnego (t.j. anodowane lub malowane aluminium)
zdolnej udzwigng¢ i pomiesci¢ do maksymalnie co najmniej 21
czujnikdéw laserowych oraz 3 akcelerometréw (umozliwia¢ dalsza
rozbudowe systemu). Belka musi takze posiada¢ miejsce na catg
niezbedng elektronike jak i opcjonalny Zzyroskop do pomiaru
krzywizny drogi. TAK* / NIE*

Belka pomiarowa musi umozliwia¢ instalacje co najmniej 3
akcelerometrow TAK* / NIE*

Akcelerometr musi by¢ tatwo odwracalny géra/dét w celu szybkiej

kalibracji TAK* / NIE*
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mm

5) Nominalny przeswit pionowy pomiedzy belkg pomiarowg a
nawierzchnig nie moze by¢ mniejszy niz 300 mm podczas
transportu oraz pomiaru.

6) Belka pomiarowa nie moze by¢ szersza niz 200 cm bez laseréw
katowych, oraz nie szersza niz 245 cm z zamontowanymi
wszystkimi laserami katowymi. System musi posiada¢ 11
laserow pionowych oraz 10 laserow katowych (po 5 w
doktadanych elementach po bokach).

7) Wszystkie lasery (pionowe oraz kgtowe) muszg byc¢
zamontowane w jednej linii (w profilu poprzecznym).

8) Wymagana jest ponizsza konfiguracja rozstawienia laseréw
(punktow pomiarowych w nominalnej odlegtosci pracy lasera).
Punkt 0 to linia $rodka profilografu / pojazdu. Maksymalna
szeroko$¢ pomiarowa to 3 300 mm.

1650 mm, - 850 mm(IRl/Lewy $lad kofa), , 0, + 850

(IRl/Tekstura/Prawy $lad kota), + 1650 mm.

4) Belka pomiarowa musi posiada¢ zabezpieczenia czujnikow

laserowych, akcelerometrow, kabli oraz wtyczek przed normalnymi
warunkami pogodowymi, takimi jak deszcz TAK* / NIE*

5) Nominalny przeswit pionowy pomiedzy belkg pomiarowg a
nawierzchnig nie moze by¢ mniejszy niz 300 mm podczas transportu
oraz pomiaru. TAK* / NIE*

6) Belka pomiarowa nie moze by¢ szersza niz 200 cm bez laseréw
katowych, oraz nie szersza niz 245 cm 2z zamontowanymi
wszystkimi laserami katowymi. System musi posiada¢ 11 laseréw

pionowych oraz 10 laserow kagtowych (po 5 w doktadanych
elementach po bokach). TAK* / NIE*

7) Wszystkie lasery (pionowe oraz katowe) muszg by¢ zamontowane
w jednej linii (w profilu poprzecznym). TAK* / NIE*

8) Wymagana jest ponizsza konfiguracja rozstawienia laserow

(punktéw pomiarowych w nominalnej odlegtosci pracy lasera). Punkt

0 to linia srodka profilografu / pojazdu. Maksymalna szeroko$¢
pomiarowa to 3 300 mm. TAK* / NIE*
- 1650 mm, - 850 mm(IRI/Lewy $lad kota), , 0, + 850
mm(IRI/Tekstura/Prawy $lad kota), + 1650 mm. TAK* / NIE*
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3. Czujniki:

1)

2)

3)

4)

5)

6)

Czujnik laserowy musi mie¢ zakres pomiarowy min 200 mm, t.j.
+/- 100 mm od pozycji Srodka zakresu (nominalnej pozycji
pomiarowej — pozycji zero). Laser tekstury powinien mie¢ zakres
min 128 mm.

Pionowa rozdzielczos¢ pomiaru czujnika laserowego musi byc¢
lepsza od 0,05 mm.

Standardowe czujniki laserowe muszg dawaé co najmniej 16 000
pomiaréw odlegtosci na sekunde.

Czujnik laserowy w prawym sladzie kota musi umozliwia¢ pomiar
tekstury. Czestotliwo$¢ probkowania nie gorsza niz 32 000
pomiaréw odlegtosci na sekunde.

Akcelerometr pionowy musi mie¢ zakres +/- 5g min, zakres
czestotliwosci od zero do 300 Hz min. (-3 dB). Ponizej 50 Hz
doktadnos¢ pomiaru powinna by¢ w zakresie +/-1% zmierzonej
wartosci lub +/- 0,003 g maks, zaleznie, ktéra wartos¢ jest
wieksza.

Czujnik odlegtosci powinien by¢ mechanicznie potgczony z
kotem samochodu. Czujnik powinien przekazywac¢ sygnat do

procesora sygna’ru.

3. Czujniki:

1)

2)

3)

4)

5)

6)

Czujnik laserowy musi mie¢ zakres pomiarowy min 200 mm, t.j. +/-
100 mm od pozycji sSrodka zakresu (nominalnej pozycji pomiarowej

— pozycji zero). Laser tekstury powinien mie¢ zakres min 128 mm.
TAK™* / NIE*

Pionowa rozdzielczo$¢ pomiaru czujnika laserowego musi byc¢
lepsza od 0,05 mm. TAK* / NIE*

Standardowe czujniki laserowe muszg dawac¢ co najmniej 16 000
pomiaréw odlegtosci na sekunde. TAK* / NIE*

Czujnik laserowy w prawym sladzie kota musi umozliwia¢ pomiar
tekstury. Czestotliwosé probkowania nie gorsza niz 32 000
pomiaréw odlegtoéci na sekunde. TAK* / NIE*

Akcelerometr pionowy musi mie¢ zakres +/- 5g min, zakres
czestotliwosci od zero do 300 Hz min. (-3 dB). Ponizej 50 Hz
doktadnosé pomiaru powinna byé w zakresie +/-1% zmierzonej
wartosci lub +/- 0,003 g maks, zaleznie, ktéra warto$¢ jest wieksza.
TAK* / NIE*

Czujnik odlegtosci powinien by¢ mechanicznie potgczony z kotem

samochodu. Czujnik powinien przekazywaé sygnat do procesora

sygnatu. TAK* / NIE*
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4. Oprzyrzadowanie przetwarzajace sygnaly:

1) Belka pomiarowa musi zawiera¢ zasilacz dla wszystkich

komponentow znajdujgcych sie na belce oraz elektronike stuzgca

do przetwarzania danych. W pojezdzie zamontowane muszg by¢

procesor sygnatébw z laserow, akcelerometréw i czujnika
dystansu oraz gtowny wigcznik belki pomiarowej zabezpieczony
kluczem.

2) Procesor musi kondycjonowaé sygnat oraz posiadac¢ sprzet i
oprogramowanie do prébkowania laserami, akcelerometrami i
czujnikiem odlegtosci

3) Procesor musi by¢ potgczony z komputerem notebook PC
(obstugiwanym przez operatora) za pomocg zwyktego kabla LAN

Ethernet

4. Oprzyrzadowanie przetwarzajgce sygnaty:

1)

2)

3)

Belka pomiarowa musi zawieraC zasilacz dla wszystkich
komponentow znajdujgcych sie na belce oraz elektronike stuzgcg do
przetwarzania danych. W pojezdzie zamontowane muszg byc¢
procesor sygnatéw z laserow, akcelerometrow i czujnika dystansu

oraz gtéwny wigcznik belki pomiarowej zabezpieczony kluczem.
TAK* / NIE*

Procesor musi kondycjonowaé sygnat oraz posiadaé sprzet i
oprogramowanie do probkowania laserami, akcelerometrami i
czujnikiem odlegtosci TAK* / NIE*

Procesor musi by¢ potgczony z komputerem notebook PC

(obstugiwanym przez operatora) za pomocg zwykitego kabla LAN

Ethernet TAK* / NIE*

5. System rejestracji danych:

1) System powinien by¢ oparty na komputerze Laptop o min
wymaganiach: min Intel i5 8gen z Windows 10, 4 GB RAM, SSD
500 GB, oraz port ethernet.

2) Musi by¢ dostarczony program do rejestracji danych pracujgcy w
Srodowisku Windows. Program musi dawac¢ petng kontrole nad

operacjami testu oraz procedurami kalibracyjnymi poprzez

5. System rejestracji danych:

1)

2)

System powinien by¢ oparty na komputerze Laptop o min
wymaganiach: min Intel i5 8gen z Windows 10, 4 GB RAM, SSD 500
GB, oraz port ethernet. TAK* / NIE*

Musi by¢ dostarczony program do rejestracji danych pracujgcy w

Ssrodowisku Windows. Program musi dawacC petng kontrole nad
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3)

4)

klawiature PC komunikujgc sie z profilografem poprzez port
Ethernet

Program musi zbiera¢, zapisywac i wyswietla¢ jednoczesnie w

czasie rzeczywistym dane IRI (International Roughness Index)

oraz RN (Ride Number). Program musi takze umozliwiac

zbieranie, zapisywanie i jednoczesne wysSwietlanie danych z

opcjonalnych urzgdzen takich jak GPS czy Zyroskop.

Program do rejestracji danych musi umozliwia¢ operatorowi na

wprowadzenie dodatkowych informacji takich jak:

a) Pozycje (kilometraz) poczatkowg oraz koncowg badanego
odcinka

b) Kilometraz rosnacy lub malejgcy podczas testu

c) Filtr dtugosci profilu podtuznego

d) Interwat raportowania IRI / Ride Number

e) Nazwy plikéw danych

f) Znaczniki

operatora klawiatury  PC)

(przy
umozliwiajace zaznaczenie dziwnych sytuacji na drodze.

pomocy

Znaczniki powinny byé zapisywane wraz z odpowiadajgca
lokalizacjg

g) Mozliwo$¢ wspotpracy z GPS

3)

4)

operacjami testu oraz procedurami kalibracyjnymi poprzez

klawiature PC komunikujgc sie z profilografem poprzez port Ethernet
TAK* / NIE*

Program musi zbiera¢, zapisywaé¢ i wyswietla¢ jednoczesnie w
czasie rzeczywistym dane IRI (International Roughness Index) oraz
RN (Ride Number). Program musi takze umozliwiaé zbieranie,

zapisywanie i jednoczesne wyswietlanie danych z opcjonalnych
urzadzen takich jak GPS czy Zyroskop. TAK* / NIE*

Program do rejestracji danych musi umozliwiaC operatorowi na
wprowadzenie dodatkowych informacji takich jak:

Pozycje (kilometraz) poczatkowa oraz koncowag badanego odcinka
TAK* / NIE*

Kilometraz rosnacy lub malejgcy podczas testu TAK* / NIE*

Filtr dtugosci profilu podtuznego TAK* / NIE*

Interwat raportowania IRI / Ride Number TAK* / NIE*

Nazwy plikéw danych TAK* / NIE*

Znaczniki operatora (przy pomocy klawiatury PC) umozliwiajgce

zaznaczenie dziwnych sytuacji na drodze. Znaczniki powinny by¢

zapisywane wraz z odpowiadajgcg lokalizacjg TAK* / NIE*
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5)

6)

7)

8)

h) Mozliwos¢ rejestracji oraz podgladu w czasie rzeczywistym
obrazu z kamery. Obrazy powinny byc¢ rejestrowane w bazie
danych i potgczone z odczytami czujnika odlegtosci i/lub GPS

Wszystkie dane muszg by¢ zapisywane w formacie ASCII

umozliwiajgc tatwg i szybkg dalszg analize

Program polowy musi posiadac¢ funkcje kalibracji sygnatow z

laseréw, akcelerometrow, dystansomierza i zyroskopu. Program

polowy musi prowadzi¢ operatora krok po kroku przez kazdy etap
kalibracji wskazujgc operatorowi jakg czynno$¢ musi wykonac.

Program polowy do obstugi profilografu musi mie¢ interfejs w

jezyku polskim

Z urzgdzeniem musi zosta¢ dostarczony réwniez program do

wizualizacji danych

a) Program musi umozliwia¢ wizualizacje danych =z
oferowanego profilografu

b) Program musi zapisywa¢ wszystkie dane w swojej bazie

danych

c) Program musi umozliwia¢ tworzenie widokéw poréwnujgcych

dane historyczne z danymi aktualnymi

d) Program musi umozliwia¢ wyswietlanie w formie tabeli lub

wykreséw

9)
h)

5)

6)

7)

8)

Mozliwo$é wspdtpracy z GPS TAK* / NIE*

Mozliwos¢ rejestracji oraz podglagdu w czasie rzeczywistym obrazu
z kamery. Obrazy powinny by¢ rejestrowane w bazie danych i
potgczone z odczytami czujnika odlegtosci iflub GPS TAK* / NIE*
Wszystkie dane muszg by¢ zapisywane w formacie ASCII
umozliwiajgc tatwg i szybkg dalszg analize TAK* / NIE*

Program polowy musi posiada¢ funkcje kalibracji sygnatow z
laseréw, akcelerometréw, dystansomierza i zyroskopu. Program

polowy musi prowadzi¢ operatora krok po kroku przez kazdy etap

kalibracji wskazujgc operatorowi jakg czynno$¢ musi wykonag.

TAK* / NIE*

Program polowy do obstugi profilografu musi mie¢ interfejs w jezyku

polskim TAK* / NIE*

Z urzgdzeniem musi zosta¢ dostarczony réwniez program do

wizualizacji danych

a) Program musi umozliwia¢ wizualizacje danych z oferowanego
profilografu TAK* / NIE*

b) Program musi zapisywaé wszystkie dane w swojej bazie danych

TAK* / NIE*
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e) Program musi umozliwiaC nanoszenie danych na mapy
Google lub réwnowazne, jezeli dostepne sg koordynaty GPS

f) Program musi umozliwia¢ wspdlng wizualizacje danych z
posiadanego przez Zamawiajgcego urzgdzenia Dynatest
HWD oraz oferowanego profilografu laserowego

g) Program musi umozliwia¢ tgczenie kilku plikéw danych w
jeden odcinek pomiarowy

h) Program musi umozliwiaé eksportowanie danych do

formatow EXCEI, ERD, PRO, ASCII

d)

e)

f)

9)

h)

Program musi umozliwia¢ tworzenie widokow poréwnujgcych
dane historyczne z danymi aktualnymi TAK* / NIE*

Program musi umozliwia¢ wyswietlanie w formie tabeli lub
wykresow TAK* / NIE*

Program musi umozliwia¢ nanoszenie danych na mapy Google

lub rownowazne, jezeli dostepne sg koordynaty GPS TAK* /

NIE*

Program musi umozliwia¢ wspolng wizualizacje danych z
posiadanego przez Zamawiajgcego urzgdzenia Dynatest HWD
oraz oferowanego profilografu laserowego TAK* / NIE*
Program musi umozliwia¢ tgczenie kilku plikéw danych w jeden
odcinek pomiarowy TAK* / NIE*

Program musi umozliwia¢ eksportowanie danych do formatow

EXCEI, ERD, PRO, ASCII TAK* / NIE*

6. Pozostate wymagania:

1)

2)

Do systemu musi by¢ dotgczona instrukcja obstugi w jezyku
polskim oraz angielskim.

Producent powinien zapewni¢ serwis gwarancyjny i

pogwarancyjny.

6. Pozostale wymagania:

1) Do systemu musi by¢ dotgczona instrukcja obstugi w jezyku polskim

oraz angielskim. TAK* / NIE*
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3) Instalacja sprzetu na samochodzie musi sie odby¢ w Polsce. 2) Producent powinien zapewni¢ serwis gwarancyjny i pogwarancyjny.
4) Belka pomiarowa musi zosta¢ zamontowana z przodu pojazdu. TAK* / NIE*

5) Szkolenie z zakresu obstugi sprzetu musi sie odby¢ w siedzibie
) gl sprze ¢ y 3) Instalacja sprzetu na samochodzie musi sie odbyé w Polsce. TAK* /

Zamawiajgcego w jezyku polskim.
NIE*

4) Belka pomiarowa musi zosta¢ zamontowana z przodu pojazdu. TAK* /

NIE*
5) Szkolenie z zakresu obstugi sprzetu musi sie odby¢é w siedzibie

Zamawiajgcego w jezyku polskim. TAK* / NIE*

Oswiadczam/my, ze oferowane przedmioty pochodza z biezacej produkcji 2023 roku.*

Dokument nalezy zlozy¢ w postaci elektronicznej opatrzonej kwalifikowanym podpisem elektronicznym, podpisem
zaufanym lub podpisem osobistym przez osobe uprawniong.

UWAGA!
Wykonawca obowigzany jest, w kolumnie B ,,Specyfikacji oferowanego przedmiotu zaméwienia”, wpisa¢ oferowany

przedmiot zaméwienia poprzez jednoznaczne okreslenie jego nazwy, typu oraz producenta (oferowanego sprzetu) oraz
dokladnie opisa¢ jego parametry techniczne, cechy funkcjonalne lub charakterystyke w odniesieniu do pozycji wskazanych

w kolumnie A.

TAK* / NIE* * niepotrzebne skreslié / wypetnié wlasciwe
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