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2 CZESC OGOLNA
2.1 Przedmiot specyfikacji technicznej

Przedmiotem niniejszej specyfikacji technicznej s3 wymagania dotyczace wykonania i od-
bioru robo6t zwigzanych z instalacjg Systemu Sygnalizacji Wtamania i Napadu SSWIiN w bu-
dynku Urzgdu Miejskiego w Pajecznie przy ulicy Parkowej 8/12. Specyfikacja jest zgodna z
wytycznymi Inwestora.

2.2 Zakres stosowania specyfikacji technicznej

Specyfikacja techniczna jest stosowana, jako dokument przetargowy przy zlecaniu i reali-
zacji robot wymienionych w pkt. 2.1.

2.3 Zakres robot objetych specyfikacja techniczng

Roboty, ktorych dotyczy specyfikacja obejmuja wszystkie czynnosci umozliwiajace i ma-
jace na celu wykonanie instalacji systemu SSWiN w budynku Urzedu Miejskiego w Pajg¢cznie
przy ulicy Parkowej 8/12.

Zakres rob6t obejmuje:

— budoweg tras kablowych;

— ukladanie kabli;

— montaz elementow detekcyjnych;
— montaz elementdw sterujacych;
— terminowanie kabli;

— programowanie i uruchomienie;
— prace wykonczeniowe.

2.4 QOgolne wymagania dotyczgce robot

Wykonawca robot jest odpowiedzialny za jakos$¢ ich wykonania oraz za zgodnos$¢ z doku-
mentacjg projektowa. Rodzaje (typy) urzadzen, osprzetu i materiatdow pomocniczych zasto-
sowanych do wykonywania instalacji powinny by¢ zgodne z podanymi w dokumentacji pro-
jektowej. Zastosowanie do wykonania instalacji innych rodzajéw (typoéw) urzadzen i osprzetu
niz wymienione w projekcie dopuszczalne jest jedynie pod warunkiem spelnienia parametréw
technicznych urzadzen lub podwyzszenia wcze$niej przewidywanych.

2.5 OKkreslenia podstawowe

Wszystkie okreslenia 1 nazwy uzyte w niniejszej specyfikacji sg zgodne lub rownowazne z
Polskimi Normami, wytycznymi, prawnymi opracowaniami, a w przypadku ich braku z nor-
mami branzowymi, warunkami technicznymi wykonania i odbioru wymienionymi indywidu-
alnie, przy kazdej pozycji dodatkowo. Roboty muszg by¢ wykonane zgodnie z wymaganiami
obowiazujacych przepisow, norm i instrukcji. Nie wyszczegolnienie jakichkolwiek z obowia-
zujacych aktéw prawnych nie zwalnia wykonawcy od ich stosowania.

2.6 Prowadzenie robot

Prowadzenie rob6t w budynku Urzgdu Miejskiego w Pajecznie przy ulicy Parkowej 8/12,
wymaga stosowania si¢ do warunkéw i wymagan podanych w przepisach (normach) obowia-
zujacych w zakresie ww. obiekcie oraz uzgodnien wykonania robdt z jednostkami nadzorujg-
cymi dane obiekty.
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2.7 Odbior placu budowy

Przed rozpoczeciem robot instalacji systemu SSWIN wykonawca powinien zapoznac si¢ z
budynkiem Urzedu Miejskiego w Pajgcznie przy ulicy Parkowej 8/12, gdzie beda prowadzone
roboty.

2.8 Koordynacja robét instalacji systemu alarmowego z innymi robotami

Koordynacja robot budowlano — montazowych poszczegélnych rodzajéw powinna by¢ do-
konana we wszystkich fazach procesu budowy. Koordynacja nalezy obja¢ projekt organizacji
budowy, szczegdélowy harmonogram roboét instalacji systemu SSWIiN oraz pomocnicze roboty
ogolnobudowlane.

3 MATERIALY

Parametry techniczne materiatow i wyrobow powinny by¢ zgodne z wymaganiami poda-
nymi w projekcie i powinny odpowiada¢ wymaganiom obowigzujacych norm panstwowych
(PN) oraz przepisom dotyczacym instalacji systemu SSWiN.

3.1 Materialy podstawowe

— Przewody OMY 2x1,5 (elektrozaczepy, zwory);
—  Przewd6d CABS6 6x0,22 (czujki, przyciski, sygnalizatory);
— Przewod YDY 3x2,5 zo;

— CABA4/TP/75 2x2x0,75mm2 (magistrala RS485);
— Akumulator 12V/18Ah, zywotnos$¢ do 5 lat;

— Centrala SSWIN;

— Cuzujka PIR;

— Interface modutu zdarzen;

— Koncentrator bez obudowy;

— Koncentrator w obudowie plastikowej;

— Kontaktron;

— Przycisk napadowy podwdjny, stal nierdzewna;

— Sygnalizator wewnetrzny optyczno — akustyczny;
— Sygnalizator zewngtrzny;

— Klawiatura LCD;

—  Wylgcznik réznicowo — nadpragdowy 2P 2A C 0,03A typ A 6kA DS201 A-C2/0,03;
— Zasilacz w obudowie;

— Modut dodatkowego rejestru zdarzen;

— Modut Ethernet;

— Modut monitorowania akumulatorow;

— Oprogramowanie;

— Korytko siatkowe 60x60;

— Listwa kablowa 20x10;

— Listwa kablowa 25x16;

— Listwa kablowa 40x16,1;

— Listwa kablowa 60x40 z przegroda;

— Koncowka listwy 25x16;

— Koncowka listwy 40x16;
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— Lacznik prosty 25x16;

— Lacznik prosty 40x16;

— Lacznik prosty 60x40;

— Naroznik wewngtrzny 25x16;

— Naroznik wewngtrzny 40x16;

— Naroznik wewngtrzny 60x40;

— Naroznik zewng¢trzny 25x16;

— Naroznik zewngtrzny 40x16;

— Naroznik zewngtrzny 60x40);

— Wieszak sufitowy z drutu 60 mm;

— M6 Nakretka samohamowna,

—  M6/10x60 Sruba tulejowa rozporowa;
— Koltki rozporowe plastikowe z wkretami;
— Podktadka powigkszona,

— Pret gwintowany 1000 mm;

— Tuleja rozporowa mosi¢zna m§;

— Materialy pomocnicze.

3.2 Odbior materialow na budowie

Dostarczone na miejsce budowy materiaty nalezy sprawdzi¢ pod wzgledem ilosci, kom-
pletnosci 1 zgodnosci z danymi wytworcy. Kazda dostawe towaru na budowe nalezy potwier-
dzi¢ pisemnie.

W przypadku stwierdzenia niezgodnos$ci, wad lub nasuwajacych si¢ watpliwosci mogacych
mie¢ wptyw, na jako$¢ wykonania robot, nalezy skontaktowac si¢ z dostawca 1 wyjasni¢ za-
istniate watpliwosci, a materialy przed ich zabudowaniem podda¢ badaniom okreslonym
przez dozor techniczny ze strony producenta lub wykonawcy robot.

3.3 Skladowanie materialow na budowie

Sktadowanie materiatow powinno odbywac si¢ w warunkach zapobiegajacych zniszczeniu,
uszkodzeniu lub pogorszeniu si¢ wlasciwosci technicznych na skutek wplywu czynnikow
atmosferycznych lub fizykochemicznych. Nalezy zachowa¢ wymagania wynikajace ze spe-
cjalnych wtasciwosci materiatow oraz wymagania w zakresie bezpieczenstwa przeciwpoza-
rowego. Nalezy zastosowac¢ si¢ do zalecen producenta w ww. zakresie.

4 SPRZET

Urzadzenia pomocnicze, transportowe 1 ochronne stosowane przy robotach dotyczacych
systemu SSWIN powinny odpowiada¢ ogélnie przyjetym wymaganiom, co do ich jakosci,
wytrzymalo$ci oraz bezpieczenstwa uzytkowania. Maszyny, urzadzenia i sprzet zmechanizo-
wany uzywane na budowie powinny mie¢ ustalone parametry techniczne i powinny by¢ usta-
wione zgodnie z wymaganiami producenta oraz stosowane zgodnie z ich przeznaczeniem.
Urzadzenia 1 sprzet zmechanizowany podlegajace przepisom o dozorze technicznym, eksploa-
towane na budowie, powinny mie¢ aktualnie wazne dokumenty uprawniajace do ich eksploat-
acji.
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5 SRODKI TRANSPORTU

Srodki i urzadzenia transportowe powinny by¢ odpowiednio przystosowane do transportu
materiatéw, elementow, konstrukcji urzadzen itp. niezbednych do wykonywania danego ro-
dzaju robdt. W czasie transportu nalezy zabezpieczy¢ przemieszczane przedmioty w sposob
zapobiegajacy ich uszkodzeniu. W czasie transportu, zatadunku i wytadunku oraz sktadowa-
nia elementéw systemu SSWIN oraz urzadzen dodatkowych nalezy przestrzegac zalecen wy-
tworcow. Nalezy zastosowac si¢ do zalecen producenta. Zaleca si¢ dostarczenie urzadzen i
elementow systemu bezposrednio przed montazem, w celu unikniecia dodatkowego transpor-
tu z magazynu budowy.

6 WYKONANIE ROBOT BUDOWLANYCH

6.1 Montaz poszczegolnych elementéw systemu SSWIN

Elementy Systemu Sygnalizacji Wiamania i Napadu montujemy zgodnie z karta katalogo-
w3, dokumentacjg techniczno — ruchowa (DTR) danego urzadzenia oraz zgodnie z dokumen-
tacjg projektowa zaprojektowanego systemu, ktora jest uzupetnieniem niniejszej specyfikacji
technicznej. Wszystkie sktadowe systemu SSWIN muszg by¢ zbudowane w oparciu o ele-
menty i wlasciwosci zaprojektowane w dokumentacji projektoweyj.

6.1.1 Prowadzenie przewodéw (kabli)

Trasy kablowe nalezy zbudowa¢ z elementow trwatych. Celem uniknigcia kolizji, zaleca
si¢ przeprowadzenie montazu instalacji systemu SSWIN po wykonaniu innych instalacji w
obiekcie, lub koordynowac¢ ich wykonanie na biezaco z innymi branzami. Sposob wykonania
potaczen miedzy elementami linii podano na rysunkach instalacji.

Trasy kablowe bgda wykonane przewodami:

— CABJ4/TP/75 2x2x0,75 mm2 firmy CQR Security — magistrala RS485;
— CABS6 6x0,22 — potaczenie czujek i przyciskow, sygnalizatorow;

— OMY 2x1,5 — kabel zasilajacy elektrozaczepy, zwory;

— YDYzo 3x2,5 — zasilanie centrali i podcentral.

Przy uktadaniu kabli nalezy stosowac¢ si¢ do odpowiednich zalecen producenta (tj. promie-
nia giecia, sity 1 sposobu wciggania, itp.).

Kable nalezy uktada¢ natynkowo oraz w sufitach podwieszanych w sposob odpowiadajacy
odpornosci konstrukeji kabla na wszelkie uszkodzenia mechaniczne. W szczego6lnos$ci nalezy
wystrzegac si¢ nadmiernego $ciskania kabli, deptania po kablach utozonych na podtodze oraz
zatamywania kabli na elementach konstrukcji kanatow kablowych. Przy odwijaniu kabla z
begbna badz wyciaganiu kabla z pudetka nie nalezy przekracza¢ maksymalnej sily ciagnigcia
oraz zwraca¢ uwage na to, by na kablu nie tworzyly si¢ wezly ani supty.

6.1.2 Budowa i montaz manipulatoréw

Manipulatory przeznaczone s3 do montazu wewnatrz pomieszczen. Miejsce montazu ma
umozliwia¢ tatwy dostep Uzytkownikowi jak réwniez osobom serwisujacym. Manipulatory
mozna zamontowaé w obudowach chronigcych przed dostepem o0sob nieuprawnionych. Nale-
zy podiaczy¢ styk sabotazowy w obudowach. Manipulatory nalezy montowa¢ zgodnie z karta
katalogowg, dokumentacja techniczno — ruchowg (DTR) danego urzadzenia oraz zgodnie z
dokumentacjg projektowa zaprojektowanego systemu SSWIN, ktora jest uzupelnieniem ni-
niejszej specyfikacji technicznej.
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6.1.3 Moduly

Moduly montujemy zgodnie z kartg katalogowa, dokumentacjg techniczno — ruchowg
(DTR) danego urzadzenia oraz zgodnie z dokumentacja projektowa zaprojektowanego syste-
mu SSWiN, ktora jest uzupetieniem niniejszej specyfikacji techniczne;j.

6.1.4 Pasywne czujki ruchu PIR

Pasywne czujki ruchu to czujka ruchu wyposazona w czujnik PIR z cyfrowym aktywnym
antymaskingiem IR. Czujki ruchu PIR montujemy zgodnie z kartg katalogows, dokumentacja
techniczno — ruchowg (DTR) danego urzadzenia oraz zgodnie z dokumentacjg projektowa
zaprojektowanego systemu SSWiN, ktora jest uzupelnieniem niniejszej specyfikacji technicz-
nej.

6.1.5 Kontaktrony

Czujka magnetyczna przeznaczona jest do montazu powierzchniowego z funkcja przetacz-
nika NC o podwyzszonym standardzie bezpieczenstwa i przewodzie o dtugosci 5 m. Kontak-
trony nalezy mocowac po stronie chronionej obszaru/pomieszczenia. Zarowno cze$¢ kontak-
tronowa, jak i magnes, umieszczone s3 w wodoszczelnych, plastikowych, cylindrycznych
obudowach. Kontaktrony montujemy zgodnie z kartg katalogowa, dokumentacjg techniczno —
ruchowa (DTR) danego urzadzenia oraz zgodnie z dokumentacja projektowa zaprojektowa-
nego systemu SSWIN, ktora jest uzupetnieniem niniejszej specyfikacji technicznej.

6.1.6 Przycisk napadowy

Do ochrony przed napadem w budynku zastosowano przycisk napadowy. Posiada zwarta
metalowa obudowe. Przycisk napadowy montujemy zgodnie z kartg katalogowa, dokumenta-
cja techniczno — ruchowa (DTR) danego urzadzenia oraz zgodnie z dokumentacja projektowa
zaprojektowanego systemu SSWIN, ktora jest uzupetnieniem niniejszej specyfikacji technicz-
nej.

6.1.7 Sygnalizatory optyczno — akustyczne

Sygnalizatory optyczno — akustyczne procz dzwigku o nat¢zeniu powyzej 75dB emituje
sygnaty $wietlne. Sygnalizatory wystepuja w dwdch odmianach w zaleznosci od srodowiska
pracy: sygnalizatory wewnegtrzne 1 zewngtrzne. Sygnalizatory montujemy zgodnie z kartg ka-
talogowg, dokumentacjg techniczno — ruchowa (DTR) danego urzadzenia oraz zgodnie z do-
kumentacja projektowa zaprojektowanego systemu SSWiN, ktora jest uzupetnieniem niniej-
szej specyfikacji technicznej.

6.1.8 Zaprogramowanie centrali

Konfiguracj¢ systemu alarmowego nalezy wgra¢ zgodnie z dokumentacjg techniczno —
ruchowa (DTR) danego urzadzenia oraz zgodnie z dokumentacja projektowa zaprojektowa-
nego systemu SSWIN, ktora jest uzupetnieniem niniejszej specyfikacji techniczne;.

7 KONTROLA JAKOSCI ROBOT

Odbidr odbywa si¢ na trzech ptaszczyznach:
— weryfikacja struktury systemu SSWiN;
— Weryfikacja jako$ci wykonania prac wykonczeniowych;
— weryfikacja poprawnos$ci dziatania systemu alarmowego.
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7.1 Weryfikacja struktury systemow

Polega ona na sprawdzeniu rozplanowania elementéw systemu SSWiN w budynku oraz
odpowiednich potaczen migdzy nimi. Nalezy oznaczy¢ wszystkie zainstalowane elementy
zgodnie z zasadami administrowania ww. systemow, wykorzystujagc opracowany wczesniej
otwarty system oznaczen, pozwalajacy na pozniejsza rozbudowe instalacji. Elementami, ktére
nalezy oznacza¢ (nr. elementu/linii) sa:

— Mmoduty;

— czujki;

— przyciski;

— manipulatory i klawiatury;

— sygnalizatory;

— pozostate elementy wchodzace w sktad susyemu.

Oznaczenia powinny by¢ trwale, wyrazne 1 widoczne.

7.2 Weryfikacja jakosci wykonania prac wykonczeniowych

Polega ona na wizualnym sprawdzeniu wszelkich prac wykonczeniowych, wiaczajac w to
sprawdzenie zgodnosci dokumentacji powykonawczej ze stanem rzeczywistym instalacji.

7.3 Weryfikacja poprawnosci dzialania systemu alarmowego

Polega na uruchomieniu systemu i sprawdzeniu poprawnosci jego dziatania. Uruchomienie
polega na sprawdzeniu i wykazaniu przez Wykonawceg, Ze instalacja pracuje zgodnie z obo-
wigzujacymi normami i zasadami oraz zgodnie z jej przeznaczeniem. Nalezy sprawdzi¢ czy
wszystkie elementy systemu sg sprawne, czy przekazywane sg sygnaly do urzadzen i syste-
méw zewnetrznych — kontrola wspotpracy z urzadzeniami zewnetrznym jak np. system
transmisji alarmu itp., czy informacje przekazywane przez centrale sa prawidlowe. Wyko-
nawca powinien dostarczy¢ uzytkownikowi podpisany protokot uruchomienia.

7.4 Prace wykonczeniowe

Przez prace wykonczeniowe rozumie si¢ uzupelnienie natynkowych tras kablowych wyko-
nanych z listew z tworzywa ksztaltkami katow ptaskich, wewnetrznych 1 zewngtrznych, uzu-
pelnienie taczenia pokryw na prostych odcinkach facznikami, uzupetnienie koncowek listew
zaslepkami. Widoczne nieréwnosci $cian po zainstalowaniu listwy nalezy uzupelni¢ siliko-
nem lub inng masg uszczelniajaca.

Jesli w instalacji wykorzystuje si¢ zamykane kanaty kablowe (np. kanaty metalowe z po-
krywa), nalezy je zamkna¢. Nalezy zamkna¢ wszelkie otwory rewizyjne wykorzystywane
podczas instalacji kabli.

Jesli wykorzystuje si¢ tras¢ kablowa przechodzaca przez granice strefy pozarowej, §wiatto
jej otworu nalezy zamkna¢ odpowiednig masg uszczelniajgca, charakteryzujaca sie wtasciwo-
$ciami nie gorszymi niz granica strefy, zgodnie z przepisami p.poz. i przymocowaé¢ w miejscu
jej instalacji przywieszke z petng informacjg o tak zbudowanej granicy strefy.

7.5 Dokumentacja powykonawcza

Po zakonczeniu instalacji nalezy przygotowa¢ dokumentacj¢ powykonawcza zawierajaca
nastepujace elementy:

— podstawa opracowania;
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— informacje o inwestorze, inwestorze zastepczym, generalnym wykonawcy, wykonaw-
cy rozpatrywanej instalacji;

— opis wykonanej instalacji wraz z zainstalowanym opisem wybranej technologii;

— lista zainstalowanych komponentow: Lp. / Producent — Dostawca / Numer katalogowy
/ Nazwa elementu / 110$¢;

— schemat potaczen elementow instalacji;

— podktady budowlane wszystkich kondygnacji z naniesionymi elementami instalacji.

Nalezy podkresli¢, ze informacje zawarte w dokumentacji powykonawczej musza zgadzad
si¢ z rzeczywistos$cia.

8 OBMIAR ROBOT

Obmiar rob6t polega na okresleniu faktycznego zakresu robdt oraz podaniu rzeczywistych
ilosci zuzytych materiatdéw. Obmiar rob6t obejmuje roboty objete umowsa oraz ewentualne
dodatkowe 1 nieprzewidziane, ktoérych konieczno$¢ wykonania uzgodniona bedzie w trakcie
trwania robot pomigdzy wykonawca, a inspektorem nadzoru. Jednostka obmiarowi dla prze-
wodow elektrycznych jest 1m. Jednostka obmiarowi dla osprzetu 1 urzadzen jest 1 sztuka (1
komplet). Obmiaru robo6t dokonuje wykonawca w sposob okreslony w warunkach kontraktu.
Sporzadzony obmiar robot wykonawca uzgadnia z inspektorem nadzoru w trybie ustalonym
w umowie. Wyniki obmiaru robot nalezy poréwna¢ z dokumentacjg techniczno —
kosztorysowa w celu okreslenia ewentualnych rozbieznosci w ilosci robot.

9 ODBIOR ROBOT

W zalezno$ci od ustalen odpowiednich specyfikacji technicznych, roboty podlegaja naste-
pujacym etapom odbioru:

— odbiorowi robot zanikajacych i ulegajacych zakryciu;
— odbiorowi cze$ciowemu;

— odbiorowi wstepnemu;

— odbiorowi koncowemu.

9.1 Odbior robét zanikajacych i ulegajacych zakryciu

Odbidr robot zanikajacych i ulegajacych zakryciu polega na finalnej ocenie ilosci 1 jakosci
wykonywanych robot przed ich zanikiem lub zakryciem.

Odbidr robot zanikajacych 1 ulegajacych zakryciu bedzie dokonany w czasie umozliwiaja-
cym wykonanie ewentualnych korekt i poprawek bez wstrzymywania ogélnego postepu ro-
bot. Odbioru robot dokonuje Inwestor.

Gotowos¢ danej czgséci robdt do odbioru zglasza Wykonawca wpisem do dziennika budo-
wy i jednoczesnym powiadomieniem Inwestora.

Odbidr bedzie przeprowadzony niezwlocznie, nie pdzniej jednak niz w ciagu 3 dni od daty
zgloszenia wpisem do dziennika budowy i powiadomienia o tym fakcie Inwestora.

Jako$¢ 1 1lo$¢ robot ulegajacych zakryciu ocenia Inwestor na podstawie dokumentéw za-
wierajacych komplet informacji o zainstalowanym systemie 1 w oparciu o przeprowadzone

pomiary i proby, w konfrontacji z dokumentacja projektowa, specyfikacjami technicznymi i
uprzednimi ustaleniami.

10
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9.2 Odbior czesciowy

Odbidr czgsciowy polega na ocenie ilosci 1 jakosci wykonanych czesci robot. Odbioru cze-
sciowego robot dokonuje si¢ wedtug zasad jak przy odbiorze wstepnym robot. Odbioru cze-
sciowego robot dokonuje Inwestor.

9.3 Odbidr wstepny robot

Odbior wstepny polega na finalnej ocenie rzeczywistego wykonania robdt w odniesieniu
do ich ilosci, jakosci 1 wartosci. Catkowite zakonczenie robot oraz gotowos$¢ do odbioru
wstepnego bedzie stwierdzona przez Wykonawce wpisem do dziennika budowy z bezzwlocz-
nym powiadomieniem na pi§mie o tym fakcie Inwestora. Odbior wstepny robdt nastgpi w
terminie ustalonym w dokumentach kontraktowych liczac od dnia potwierdzenia przez Inwe-
stora zakonczenia robot i przyjecia dokumentow.

Odbioru wstepnego robdt dokona komisja wyznaczona przez Inwestora w obecnosci Wy-
konawcy. Komisja odbierajaca roboty dokona ich oceny jako$ciowej na podstawie przedtozo-
nych dokumentoéw, wynikow badan i pomiarow, oceny wizualnej oraz zgodnosci wykonania
rob6t z dokumentacja projektowa 1 specyfikacjami technicznymi.

W toku odbioru wstgpnego robot komisja zapozna si¢ z realizacjg ustalen przyjetych w
trakcie odbiorow robdt zanikajacych i1 ulegajacych zakryciu, zwlaszcza w zakresie wykonania
robot uzupetniajacych i robot poprawkowych. W przypadkach niewykonania wyznaczonych
robot poprawkowych, robot uzupetniajacych lub robot wykonczeniowych komisja przerwie
swoje czynno$ci i ustali nowy termin odbioru wstepnego.

9.4 Dokumenty do odbioru wstepnego

Podstawowym dokumentem do dokonania odbioru wstgpnego robdt jest protokét odbioru
wstepnego robot sporzadzony wedlug wzoru ustalonego przez Inwestora. Do odbioru wstep-
nego wykonaweca jest zobowigzany przygotowac nastepujace dokumenty:

— dokumentacj¢ projektowa podstawowa z naniesionymi zmianami oraz dodatkows, je-
sli zostata sporzadzona w trakcie realizacji kontraktu;

— specyfikacje techniczne (podstawowe z kontraktu i ewentualnie uzupeliniajace lub za-
mienne);

— ustalenia technologiczne;

— dokumenty zainstalowanego wyposazenia;

— dziennik budowy;

— 0$wiadczenia Kierownika Budowy zgodnie z Prawem Budowlanym;

— rejestry obmiarow (oryginaty);

— wyniki pomiard6w kontrolnych, prob oraz badan i1 oznaczen laboratoryjnych, zgodnie
ze specyfikacjami technicznymi;

— deklaracje zgodnosci lub certyfikaty zgodnosci wbudowanych materiatéw zgodnie
z specyfikacjami technicznymi;

— rysunki (dokumentacje) na wykonanie robot towarzyszacych oraz protokoty odbioru 1
przekazania tych robot wiascicielom urzadzen;

— instrukcje eksploatacyjne;

— instrukcje stanowiskowe;

— protokotly sprawdzen i odbioréw instalacji 1 urzadzen sieci zewngtrznych elektroener-
getycznych wraz z ukladami pomiarowymi;

11
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— protokoly sprawdzen i odbioréw przewodow wentylacyjnych oraz skutecznosci wen-
tylacji mechaniczne;j.

W przypadku, gdy wedlug komisji roboty pod wzgledem przygotowania dokumentacyjne-
go nie beda gotowe do odbioru wstgpnego, komisja w porozumieniu z Wykonawcg, wyzna-
czy ponowny termin odbioru wstepnego robot.

Wszystkie zarzadzone przez komisj¢ roboty poprawkowe lub uzupeiniajgce beda zesta-
wione wedlug wzoru ustalonego przez Zamawiajgcego.

Termin wykonania robdt poprawkowych i robot uzupetniajagcych wyznaczy komisja.
9.5 Odbior koncowy

Odbior koncowy — pogwarancyjny polega na ocenie wykonanych robo6t zwigzanych z usu-
nigciem wad stwierdzonych przy odbiorze wstepnym i zaistniatych w okresie gwarancyjnym.
Odbior koncowy — pogwarancyjny bedzie dokonany na podstawie oceny wizualnej obiektu z
uwzglednieniem zasad opisanych w punkcie 9.3 ,,0dbior wstgpny robot".

Wykonawca przedstawi Inwestorowi do akceptacji projekt organizacji i harmonogram ro-
bot uwzgledniajacy wszystkie warunki, w jakich beda wykonywane roboty instalacyjne, jak
réwniez terminu realizacji.

10 ROZLICZENIE ROBOT

Rozliczanie robo6t okresla umowa.

11 DOKUMENTY ODNIESIENIA
System SSWIN:

— Norma PD6662: 2003 Schemat zastosowan norm europejskich dla Systeméw Sygnali-
zacji Wiamania;

— Norma EN50131-1:2003 Systemy alarmowe — Systemy wlamaniowe. Wymagania
ogolne (stopien 3);

— Norma TS50131-3 Systemy Alarmowe — Systemy wtamaniowe: Cze$¢ 3 — Urzadzenia
sterujace 1 wskazujgce (stopien 3);

— Norma EN50131-6: 1998 Systemy Alarmowe — Systemy Wtamaniowe — Zasilacze
(stopien 3);

— Norma EN50136 — 1 — 1: 1998r Systemy Alarmowe — Systemy Transmisji Alarmow —
Wymagania og6lne dla systemow transmisji alarmow;,

— Norma EN50136 — 1 — 3: 1998r Systemy Alarmowe — Systemy Transmisji Alarmow —
Wymagania dla systemoéw wykorzystujacych cyfrowe moduly komunikacyjne pracu-
jace w publicznej sieci telefonicznej;

Wszystkie roboty opisane w Specyfikacjach Technicznych powinny by¢ wykonywane
zgodnie z przepisami i normami obowigzujgcymi w dniu ich realizacji.

12 SLOWNIK

W dokumentacji wykorzystano nastgpujace skroty:
DTR - dokumentacja techniczno — ruchowa.
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PIR — pasywne czujki ruchu.
SSWIN - System Sygnalizacji Wtamania i Napadu.
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