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SZCZEGOLOWA SPECYFIKACJA TECHNICZNA
D.00.00.00.
WYMAGANIA OGOLNE

1. WSTEP
1.1. Przedmiot Szczeg6lowa Specyfikacji Technicznej jest
1.1.1. Budowa kanalizacji sanitarnej grawitacyjnej i tlocznej oraz przepompowni $ciekow w miejscowosci Podgorki
gmina Malechowo dziatka nr 190 obr¢b Ostrowiec i dzialka nr 50, 68, 185,190, 189/15, obrgb Podgoérki
Inwestycja obejmuje swoim zakresem :
kanalizacje grawitacyjna na terenie wsi Podgorki
kanalizacja sanitarna tloczna do Ostrowca
przepompowni¢ $ciekdw
przylacze energetyczne do pompowni
1.1.2 Parametry techniczno- hydrauliczne
- Kanalizacja grawitacyjna
Rury DN 200 PVC lite klasy 8kN/m?, taczonych na uszczelke gumowa - L= 860,90mb
Studzienki wlazowe DN 1200 prefabrykowane z kregow zelbetonowych taczonymi
uszczelkami - kpl 9
Studzienki niewlazowe PVC DN 400 - kpl 39
- Kanalizacja do granicy posesji
Rury DN 160 PVC lite klasy 8kN/m’, faczonych na uszczelke gumowa - L=267,90mb
Studzienki niewlazowe PVC DN 315 - kpl 34
- Kanalizacja tloczna - zasadniczymi elementami skladowymi budowy sieci tlocznej beda :
Rury i ksztattki z PE- HD Dn 90/warstwowe np. TYTAN/ dla kanalizacji cisnieniowej
na ci$nienie PN 10 taczonych poprzez zgrzewanie doczotowe L=1834,60mb .
Studzienka rewizyjna betonowa Dn 1,2m kpl 4
Studzienka odpowietrzajaca Dn 1,20m kpl 2
Studzienka odwadniajaca Dn 1,20m kpl 2
Studzienka rozprgzna Dn 1,20m kpl 1
Rury ochronne Dn 160 PE warstwowe L= 6+6 mb

- Pompownie $ciekéw — zasadniczymi elementami pompowni $ciekow beda

pompy zatapialne polaczone sprzgglem automatycznego rozlaczania umieszczone w zbiornikach podziemnych.
Zbiornik dla pompowni wykonany bedzie ztypowych kregow zelbetonowych ( beton B45) potaczonych szczelnie
za pomoca uszczelek .

W pompowni zamontowane beda dwie pompy w tym jedna rezerwowa . Praca pomp ma by¢ monitorowana a
informacja przekazywana do istniejacej bazy odbiorczej w Zaktadzie Gospodarki Komunalnej Malechowo .
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Dane obliczeniow e pompow ni §ciekéw PODGORKI PSPO

LP NR MIEJSCOWOSC rzedne rzedna rzedna rzedna rzedna |Dotyw do pompow ni
doplywu |terenu najwyrzsze| wyplywu z |wyplyw u
POMPOWNI Sciekow go punktu |pompow ni z [I/s]
Ht rurociggu
Hd Hn Hopt
[mnpm]
[mnpm] [mnpm] [mnpm] |Hopr
[mnpm]
1 2 3 4 5 6 7 8 9
1 PSPO PODGORKI 47,67 49,70 62,55 48,36 61,26 0,53
Wydajno| minimalna |Srednica zbiornika | Gleboko$¢ | Rzedna |Rzedna mini] Rzedna dna|minimainal Q /s
$c pomp | geo. Wys. Dz retencyjna max poziomu pompow ni wWew .
podnoszeni [m] |zbiornika poziomu Wysoko$
a ST Hmin Hdp ¢
Zb
[Vs] |Hgeomin [m] Hmax [mnpm] [mnpm]
[ ET
[mnpm] [m]
10 11 12 13 14 15 16 17 18
3,80 15,98 1,50 0,80 47,37 46,57 45,87 3,83 3,80
Dn i RL+Z m |L Hc m L Moc pompy |Wydajno$ Typ pompy
mm %% m poszczego! KW |c pomp
ne odcinki
m
[I/s]
19 20 21 22 23 24 25 10 27
90 11,15 26,59 1834,6 42,57 1834,6 7 3,80 2xPIR PE70/2-E ABS

1.1.4. Warunki gruntowo - wodne
Na trasie projektowanego systemu kanalizacyjnego wystepuje niski poziom wod gruntowych ksztattujacy sie
ponizej posadowieni przepompowni i kanalizacji. Zalegajace w podtozu grunty warstw geotechnicznych sa nosne .

1.2. Zakres stosowania SST
1.2.1. Szczegotowa Specyfikacja Techniczna jest stosowana jako Dokument Przetargowy i Kontraktowy przy
realizacji Robot, zgodnie z zakresem wymienionym w punkcie 1.3.

Zakres Robdt objetych SST
1.3.1.Wymagania ogdlne nalezy rozumie¢ i stosowac w powigzaniu z nizej wymienionymi Szczegotowej
Specyfikacjami Technicznymi:
- D.00.00.00. Wymagania ogdlne
ROBOTY PRZYGOTOWAWCZE
- D.01.01.01. Odtworzenie trasy i punktéw w terenie
ROBOTY ZIEMNE
- D.02.00.01. Wymagania ogdlne
- D.02.01.01. Wykonanie wykopow
ROBOTY INSTALACYJNE
- D.03.02.01. Kanalizacja sanitarna grawitacyjna
- D.03.02.02. Kanalizacja sanitarna tloczna
- D.03.02.03. Pompownia $ciekow
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1.3.2. Niezaleznie od postanowienn Warunkow Kontraktowych normy panstwowe, specyfikacje techniczne, instrukcje i
przepisy w tym Polskie Normy i wytyczne wymienione w Szczegolowych Specyfikacjach Technicznych beda
stosowane przez Wykonawce w jezyku polskim.

1.4. Okreslenia podstawowe

Uzyte w SST wymienione ponizej okreslenia nalezy rozumie¢ w kazdym przypadku nastgpujaco:

1.4.1. Chodnik - wyznaczony pas terenu przy jezdni lub odsunigty od jezdni, przeznaczony do ruchu pieszych i
odpowiednio utwardzony.

1.4.2. Droga - wydzielony pas terenu przeznaczony do ruchu lub postoju pojazdéw oraz ruchu pieszych wraz z
wszelkimi urzadzeniami technicznymi zwiazanymi z prowadzeniem i zabezpieczeniem ruchu.

1.4.3. Droga tymczasowa - droga specjalnie przygotowana, przeznaczona do ruchu pojazdéw obstugujacych zadanie
budowlane na czas wykonania, przewidziana do usunigcia po jego zakonczeniu.

1.4.4. Dziennik Budowy - okresla Zarzadzenie Ministra Gospodarki Przestrzennej i Budownictwa z dnia 15 grudnia
1994r. z p6Zniejszymi zmianami

1.4.5. Jezdnia - cze$¢ korony drogi przeznaczona do ruchu pojazdow.

1.4.6. Kierownik budowy - osoba wyznaczona przez Wykonawcg, upowazniona do kierowania Robotami i do
wystgpowania w jego imieniu w sprawach realizacji Kontraktu.

1.4.7. Kolektor $ciekowy - kanal glowny w sieci kanalizacyjne;j.

1.4.8. Ksigga Obmiaru - akceptowany przez Inzyniera zeszyt z ponumerowanymi stronami stuzacy do wpisywania
przez Wykonawce obmiaru dokonywanych Robot w formie wyliczen, szkicow i ew. dodatkowych zatacznikéw.
Wpisy w Ksigdze Obmiaru podlegaja potwierdzeniu przez Inzyniera.

1.4.9. Materialy - wszelkie tworzywa niezbgdne do wykonania Robét, zgodne z Dokumentacja Projektowa i
Specyfikacjami Technicznymi, zaakceptowane przez Inzyniera.

1.4.10. Nawierzchnia - warstwa lub zespot warstw stuzacych do przejmowania i rozkladania obciazefi od ruchu na
podioze gruntowe i zapewniajacych dogodne warunki dla ruchu.

a/ Warstwa S$cieralna - gérna warstwa nawierzchni poddana bezposrednio oddzialywaniu ruchu i czynnikéw
atmosferycznych.

b/ Warstwa wigzaca - warstwa znajdujaca si¢ migdzy warstwa $cieralng a podbudowa, zapewniajaca lepsze roztozenie
naprezen w nawierzchni i przekazywanie ich na podbudowe.

¢/ Podbudowa - dolna cz¢$¢ nawierzchni stuzaca do przenoszenia obciazen od ruchu na podtoze. Podbudowa moze
sktada¢ si¢ z podbudowy zasadniczej i podbudowy pomocnicze;j.

1.4.11. Odpowiednia (bliska) zgodno$¢ - zgodno$¢ wykonywanych Robot z dopuszczonymi tolerancjami, a jesli
przedzial tolerancji nie zostal okre$lony - z przecigtnym tolerancjami, przyjmowanymi zwyczajowo dla danego
rodzaju Robot budowlanych.

1.4.12. Projektant - uprawniona osoba prawna lub fizyczna bedaca autorem Dokumentacji Projektowe;j.

1.4.13. Przeszkoda naturalna - element $rodowiska naturalnego, stanowiacy utrudnienie w realizacji zadania
budowlanego, na przyktad dolina, bagno rzeka itp.

1.4.14. Przeszkoda sztuczna - dzielo ludzkie, stanowiace utrudnienie w realizacji zadania budowlanego, na przyktad
droga, kolej, rurociag itp.

1.4.15. Studzienka inspekcyjna - wlaz kanalizacyjny umozliwiajacy dostep do kanatlu $ciekowego
w celu jego kontroli, konserwacji lub remontu, wpust odprowadzajacy do kolektora sciekowego.

1.5. Ogodlne wymagania dotyczace Robot

Wykonawca Robot jest odpowiedzialny za jakos$¢ ich wykonania oraz za ich zgodno$¢ z Dokumentacja Projektowa,
Szczegotowa Specyfikacjami Technicznymi i poleceniami Inzyniera.

1.5.1. Przekazanie Terenu Budowy

Zamawiajacy w terminie okreslonym w Warunkach Kontraktowych przekaze Wykonawcy Teren Budowy wraz ze
wszystkimi wymaganymi uzgodnieniami prawnymi i administracyjnymi, lokalizacj¢ i wspdhrzedne punktow
gltéwnych trasy oraz reperow, Dziennik Budowy i Ksigge Obmiaru Robot oraz dwa egzemplarze Dokumentacji
Projektowej i dwa komplety SST.

Na Wykonawcy spoczywa odpowiedzialno$¢ za ochrong przekazanych mu punktéw pomiarowych do chwili odbioru
koficowego Robot, a uszkodzone lub zniszczone znaki geodezyjne Wykonawca odtworzy i utrwali na wlasny koszt.
1.5.2. Dokumentacja Projektowa

Dokumentacja Projektowa zalaczona do Dokumentéw Przetargowych zawiera:

1. Opis techniczny

2. Rysunki

Wykonawca w ramach Ceny Kontraktowej opracuje Dokumentacje Projektowe na: odtworzenie nawierzchni jezdni i
chodnika na odcinku realizowanych Robét oraz projekt organizacji ruchu na czas realizacji Robot.

Jezeli w trakcie wykonywania Robdt okaze sie koniecznym uzupetienie Dokumentacji Projektowej przekazanej
przez Zamawiajacego, Wykonawca sporzadzi brakujace rysunki i SST na wlasny koszt w 4 egzemplarzach i przedtozy
je Inzynierowi do zatwierdzenia.

1.5.3. Zabezpieczenie Terenu Budowy
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Wykonawca jest zobowiazany do utrzymania ruchu publicznego na Terenie Budowy, w okresie trwania realizacji
Kontraktu az do zakoniczenia i odbioru koficowego Robét.
Przed przystapieniem do Robdot Wykonawca przedstawi Inzynierowi do zatwierdzenia uzgodniony z odpowiednim
zarzadem drogi i organem zarzadzajacym ruchem projekt organizacji ruchu i zabezpieczenia Robo6t w okresie trwania
budowy. W zaleznosci od potrzeb i postepu Robot, projekt organizacji ruchu powinien by¢ aktualizowany przez
Wykonawcg na biezaco.
W czasie wykonywania Robdot Wykonawca dostarczy, zainstaluje i bedzie obstugiwal wszystkie tymczasowe
urzadzenia zabezpieczajace takie jak: zapory, $wiatla ostrzegawcze, sygnaly itp., zapewniajac w ten sposob
bezpieczenstwo pojazdow i pieszych.
Wykonawca zapewni stale warunki widocznos$ci w dzien i w nocy tych zapdr i znakéw, dla ktérych jest to
nieodzowne ze wzgledow bezpieczenstwa.
Wszystkie znaki, zapory i inne urzadzenia zabezpieczajace beda akceptowane przez Inzyniera.
Fakt przystapienia do Robot Wykonawca obwiesci publicznie przed ich rozpoczgciem w sposob uzgodniony z
Inzynierem.
- Tablica informacyjna zgodna z Rozporzadzeniem Ministra Gospodarki Przestrzennej i Budownictwa
1.5.4. Ochrona Srodowiska w czasie wykonywania Robot.
Wykonawca ma obowiazek znac i stosowaé w czasie prowadzenia Robot wszelkie przepisy dotyczace ochrony
$rodowiska naturalnego.
W okresie trwania budowy i wykanczania Robot Wykonawca bedzie:
a)utrzymywaé Plac Budowy i wykopy w stanie bez wody stojacej,
b)podejmowaé wszelkie uzasadnione kroki majace na celu stosowanie si¢ do przepisow i norm dotyczacych
ochrony $rodowiska na terenie i wokdt Placu Budowy oraz bedzie unika¢ uszkodzen lub uciazliwosci dla oséb
lub wlasnos$ci spolecznej i innych, a wynikajacych ze skazenia, halasu lub innych przyczyn powstalych w
nastgpstwie jego sposobu dzialania. Stosujac si¢ do tych wymagan begdzie miat szczegdlny wzglad na:
1.Lokalizacj¢ baz, warsztatow, magazynow, sktadowisk, ukopow i drog dojazdowych,
2. Srodki ostroznosci i zabezpieczenia przed:
- zanieczyszczeniem zbiornikéw i ciekow wodnych substancjami toksycznymi,
- zanieczyszczeniem powietrza pytami i gazami,
- mozliwo$cia powstania pozaru.
1.5.5. Ochrona przeciwpozarowa
Wykonawca bedzie przestrzega¢ przepisow ochrony przeciwpozarowej. Wykonawca bedzie utrzymywaé sprawny
sprzgt przeciwpozarowy, wymagany przez odpowiednie przepisy, na terenie baz produkcyjnych, w pomieszczeniach
biurowych, mieszkalnych i magazynach oraz w maszynach i pojazdach.
Materiaty tatwopalne beda sktadowane w sposéb zgodny z odpowiednimi przepisami i zabezpieczone przed dostgpem
0s6b trzecich.
Wykonawca bedzie odpowiedzialny za wszelkie straty spowodowane pozarem wywolanym jako rezultat realizacji
Robot albo przez personel Wykonawcy.
1.5.6. Materialy szkodliwe dla otoczenia
Materiaty, ktore w sposob trwaly sa szkodliwe dla otoczenia, nie beda dopuszczone do uzycia.
Nie dopuszcza si¢ uzycia materialow wywolujacych szkodliwe promieniowanie o stgzeniu wigkszym od
dopuszczalnego.
Wszelkie materialy odpadowe uzyte do Robdt beda miaty $wiadectwa dopuszczenia, wydane przez uprawniong
jednostke, jednoznacznie okreslajace brak szkodliwego oddziatywania tych materiatdéw na srodowisko.
Materiaty, ktére sa szkodliwe dla otoczenia tylko w czasie Robot, a po zakonczeniu Roboét ich szkodliwo$¢ zanika (np.
materiaty pylaste) moga by¢ uzyte pod warunkiem przestrzegania wymagan technologicznych wbudowania. Jezeli
wymagaja tego odpowiednie przepisy Zamawiajacy powinien otrzymaé¢ zgod¢ na uzycie tych materialow od
wlasciwych organow administracji panstwowe;j.
1.5.7. Ochrona wlasno$ci publicznej i prywatnej
Wykonawca odpowiada za ochrong instalacji na powierzchni ziemi i za urzadzenia podziemne, takie jak rurociagi,
kable itp. oraz uzyska od odpowiednich wtadz bedacych wiascicielami tych urzadzeh potwierdzenie informacji
dostarczonych mu przez Zamawiajacego w ramach planu ich lokalizacji. Wykonawca zapewni wlasciwe oznaczenie i
zabezpieczenie przed uszkodzeniem tych instalacji i urzadzen w czasie trwania budowy. Wykonawca zobowiazany
jest umiesci¢ w swoim harmonogramie rezerwg czasowa dla wszelkiego rodzaju Robét, ktére maja by¢ wykonane w
zakresie przetozenia instalacji i urzadzefi podziemnych na Terenie Budowy i powiadomi¢ Inzyniera i wtadze lokalne
o0 zamiarze rozpoczgcia Robdt. O fakcie przypadkowego uszkodzenia tych instalacji Wykonawca bezzwlocznie
powiadomi Inzyniera i zainteresowane wiladze oraz bedzie z nimi wspdipracowal dostarczajac wszelkiej pomocy
potrzebnej przy dokonywaniu napraw. Wykonawca bedzie odpowiada¢ za wszelkie spowodowane przez jego
dziatania uszkodzenia instalacji na powierzchni ziemi i urzadzen podziemnych  wykazanych w dokumentach
dostarczonych mu przez Zamawiajacego.
1.5.8. Ograniczenie obciazen osi pojazdow
Wykonawca stosowac si¢ bedzie do ustawowych ograniczen obcigzenia na 0§ przy transporcie materiatow i
wyposazenia na i z terenu Roboét. Uzyska on wszelkie niezbedne zezwolenia od wladz co do przewozu nietypowych
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wagowo tadunkow i w sposob ciagly bedzie o kazdym takim przewozie powiadamial Inzyniera.
Pojazdy i tadunki powodujace nadmierne obcigzenie osiowe nie beda dopuszczone na §wiezo ukonczony fragment
budowy w obrebie Placu Budowy i Wykonawca bedzie odpowiadatl za naprawg wszelkich Robdt w ten sposob
uszkodzonych, zgodnie z poleceniami Inzyniera.

1.5.9. Bezpieczenstwo i higiena pracy

Podczas realizacji Robdt Wykonawca bedzie przestrzegaé przepiséw dotyczacych bezpieczenstwa i higieny pracy.

W szczegblnosci Wykonawca ma obowiazek zadbaé, aby personel nie wykonywal pracy w warunkach
niebezpiecznych, szkodliwych dla zdrowia, oraz nie spetniajacych odpowiednich wymagan sanitarnych. Wykonawca
zapewni i bedzie utrzymywal wszelkie urzadzenia zabezpieczajace, socjalne oraz sprzet i odpowiednia odziez dla
ochrony zycia i zdrowia os6b zatrudnionych na budowie oraz dla zapewnienia bezpieczenstwa publicznego.

Uznaje sig, ze wszelkie koszty zwiazane z wypetieniem wymagan bezpieczenstwa okres§lonych powyzej sa
uwzglednione w Cenie Kontraktowej.

1.5.10 Ochrona Robét

Wykonawca bedzie odpowiedzialny za ochrong Robot i za wszelkie materialy i urzadzenia uzywane do Robét od
Daty Rozpoczecia do daty wydania Swiadectwa Ukoniczenia Robot przez Inzyniera oraz bedzie utrzymywac roboty do
tego czasu.

Utrzymanie powinno byé prowadzone w taki sposob, aby budowla lub jej elementy byly w zadawalajacym stanie
przez caly czas, do momentu odbioru koncowego.

Inzynier moze wstrzymac roboty, jesli Wykonawca w jakimkolwiek czasie zaniedba utrzymanie, w tym przypadku na
polecenie Inzyniera powinien rozpoczaé roboty utrzymaniowe nie pézniej niz w 24 godziny po otrzymaniu tego
polecenia.

1.5.11. Stosowanie si¢ do prawa i innych przepis6w

Wykonawca zobowiazany jest zna¢ wszystkie przepisy wydane przez wladze centralne i miejscowe oraz inne
przepisy i wytyczne, ktére sa w jakikolwiek sposob zwiazane z robotami i bedzie w pelni odpowiedzialny za
przestrzeganie tych praw, przepisow i wytycznych podczas prowadzenia Robot.

Wykonawca bedzie przestrzega¢ praw patentowych i bedzie w pelni odpowiedzialny za wypelnienie wszelkich
wymagan prawnych odno$nie wykorzystania opatentowanych urzadzen lub metod i w sposéb ciagly bedzie
informowac Inzyniera o swoich dzialaniach, przedstawiajac kopie zezwolen i inne odno$ne dokumenty.

2. MATERIALY

2.1 Zrédla uzyskania materialow

Co najmniej na trzy tygodnie przed zaplanowanym wykorzystaniem jakichkolwiek materialéw przeznaczonych do
Robot Wykonawca przedstawi szczegotowe informacje dotyczace proponowanego zrédta wytwarzania, zamawiania
lub wydobywania tych materialéw i odpowiednie $wiadectwa badan laboratoryjnych oraz prébki do zatwierdzenia
przez Inzyniera.

Zatwierdzenie przez Inzyniera pewnych materialbw z danego zrodla nie oznacza automatycznie, ze wszelkie
materialy z danego zrédla uzyskaja zatwierdzenie.

Wykonawca zobowiazany jest do prowadzenia badan materiatlow w celu udokumentowania, ze materiaty uzyskane z
dopuszczonego zrodta w sposéb ciagly spelniaja wymagania Specyfikacji Technicznych w czasie postgpu Robét.

2.2. Pozyskiwanie materialow miejscowych

Wykonawca odpowiada za uzyskanie pozwolen od wlascicieli i odno$nych Wtadz na pozyskanie materiatow z
jakichkolwiek Zrédet miejscowych wilaczajac w to Zrodla wskazane przez Zamawiajacego i jest zobowiazany
dostarczy¢ Inzynierowi wymagane dokumenty przed rozpoczgciem eksploatacji zrodta.

Wykonawca przedstawi dokumentacj¢ zawierajaca raporty z badan terenowych i laboratoryjnych oraz proponowana
przez siebie metod¢ wydobycia i selekcji do zatwierdzenia Inzynierowi.

Wykonawca ponosi odpowiedzialno$¢ za spelnienie wymagan ilosciowych i jakosciowych materialow z
jakiegokolwiek Zrodta.

Wykonawca poniesie wszystkie koszty, a w tym: optaty, wynagrodzenia, licencje i jakiekolwiek inne koszty zwigzane
z dostarczeniem materiatéw do Robot.

Wszystkie odpowiednie materialy pozyskane z wykopoéw na Placu Budowy lub z innych miejsc wskazanych w
Kontrakcie beda wykorzystane do Robot lub odwiezione na odklad odpowiednio do wymagan Kontraktu lub wskazar
Inzyniera.

Z wyjatkiem uzyskania na to pisemnej zgody Inzyniera, Wykonawca nie bgdzie prowadzi¢ zadnych wykopéw w
obrebie Placu Budowy poza tymi, ktére zostaty wyszczegolnione w Kontrakcie.

Eksploatacja zrédel materiatow bedzie zgodna z wszelkimi regulacjami prawnymi obowiazujacymi na danym
obszarze.

2.3. Inspekcja wytworni materialow
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Wytwornie materialow moga by¢ okresowo kontrolowane przez Inzyniera w celu sprawdzenia zgodnosci
stosowanych metod produkcyjnych z wymaganiami Specyfikacji Technicznych. Probki materialow moga by¢
pobierane przez Inzyniera w celu sprawdzenia ich wlasciwosci. Wynik tych kontroli bedzie podstawa akceptacji
okreslonej partii materiatdéw pod wzgledem jakosci.

W przypadku, gdy Inzynier bedzie przeprowadzat inspekcje wytworni beda zachowane nastgpujace warunki:

a) Inzynier bedzie mial zapewniona wspdlprace i pomoc Wykonawcy oraz producenta materialow w czasie
prowadzenia inspekc;ji,

b) Inzynier bedzie miat wolny dostep, w dowolnym czasie, do tych czgsci wytwdrni, gdzie odbywa si¢ produkcja
materiatow przeznaczonych do realizacji Kontraktu.

Materialy nie odpowiadajace wymaganiom Szczegdtowej Specyfikacji Technicznych zostang przez Wykonawce
wywiezione z Placu Budowy, badZ zlozone w miejscu wskazanym przez Inzyniera. Je§li Inzynier zezwoli
Wykonawcy na uzycie tych materiatdw do innych Robét, niz te dla ktérych zostaly zakupione, to koszt tych
materialow zostanie przewartosciowany przez Inzyniera.

Kazdy rodzaj Robot, w ktorym znajduja si¢ nie zbadane i nie zaakceptowane materialy, Wykonawca wykonuje na
wlasne ryzyko, licza si¢ z jego nie przyjeciem i niezaptaceniem.

2.5. Przechowywanie i skladowanie materialow

Wykonawca, zapewni aby tymczasowo skladowane materiaty, do czasu gdy beda one potrzebne do Roboét, byly
zabezpieczone przed zanieczyszczeniem, zachowaly swoja jakos¢ i wlasciwo$¢ do Robét i byly dostepne do kontroli
przez Inzyniera.

Miejsca czasowego skladowania beda zlokalizowane w obrgbie Placu Budowy w miejscach uzgodnionych z
Inzynierem lub poza Placem Budowy w miejscach zorganizowanych przez Wykonawce.

2.6. Wariantowe stosowanie materialow
Jesli Dokumentacja Projektowa lub SST przewiduja mozliwo$¢ wariantowego zastosowania rodzaju materialu w
wykonywanych Robotach, Wykonawca powiadomi Inzyniera o swoim zamiarze co najmniej 3 tygodnie przed
uzyciem materiatu, albo w okresie dluzszym, jesli bedzie to wymagane dla badan prowadzonych przez Inzyniera.
Wybrany i zaakceptowany rodzaj materiatu nie moze by¢ zmieniany bez zgody Inzyniera.
W S$wietle zapisow znowelizowanego art. 30 Prawa Zamdwien Publicznych wymienione w specyfikacji wyroby
budowlane powinny spetnia¢ wymagania wynikajace z Polskich Norm przenoszacych normy europejskie PN-PE
( normy zharmonizowane), a w szczego6lnosci normy dla

-przepompowni $ciekéw , wymagania PN-EN 12050-1:2002

-zaworow zwrotnych , wymagania normy PN-EN 12050-4:2002

-studzienek kanalizacyjnych z betonu, wymagania normy PN-EWN 1917:2004
W mysl art. 8 ust. 5 Ustawy o systemie oceny zgodnosci z dnia 30.08.2002 i jej nowelizacji z dnia 15.12.2006
zabrania si¢ wprowadzania do uzytku i do obrotu wyrobéw nie posiadajacych oznakowania zgodnosci z
wymaganiami zasadniczymi i szczegétowymi . Wobec powyzszego od wykonawcy rob6t bedzie zadane stosowne
oswiadczenie na wymieniong okoliczno$¢ w odniesieniu do wyrobdw opisanych powyzej.

3. SPRZET

Wykonawca jest zobowiazany do uzywania jedynie takiego sprze¢tu, ktory nie spowoduje niekorzystnego wplywu na
jakos¢ wykonywanych Robét. Sprzgt uzywany do Robdt powinien by¢ zgodny z oferta Wykonawcy i powinien
odpowiada¢ pod wzgledem typow i ilosci wskazaniom zawartym w SST, PZJ lub w projekcie organizacji Robdét,
zaakceptowanym przez Inzyniera. W przypadku braku ustalen w wyzej wymienionych dokumentach  sprzet
powinien by¢ uzgodniony i zaakceptowany przez Inzyniera.

Liczba i wydajno$¢ sprzetu bedzie gwarantowal przeprowadzenie Robdt, zgodnie z zasadami okreslonymi w
Dokumentacji Projektowej, SST i wskazaniach Inzyniera w terminie przewidzianym Kontraktem.

Sprzet bedacy wlasnoscia Wykonawcy lub wynajety do wykonania Rob6t ma by¢ utrzymywany w dobrym stanie i
gotowosci do pracy. Bedzie on zgodny z normami ochrony srodowiska i przepisami dotyczacymi jego uzytkowania.
Wykonawca dostarczy Inzynierowi kopie dokumentéw potwierdzajacych dopuszczenie sprzgtu do uzytkowania, tam
gdzie jest to wymagane przepisami.

Jezeli Dokumentacja Projektowa lub SST przewidujga mozliwo$¢ wariantowego uzycia sprzetu przy wykonywanych
robotach, Wykonawca powiadomi Inzyniera o swoim zamiarze wyboru i uzyska jego akceptacj¢ przed uzyciem
sprzgtu. Wybrany sprzet, po akceptacji Inzyniera, nie moze by¢ pozniej zmieniany bez jego zgody.

Jakikolwiek sprzgt, maszyny, urzadzenia i narzedzia nie gwarantujace zachowania jakosci i warunkow
wyszczegblnionych w Kontrakcie, zostang przez Inzyniera zdyskwalifikowane i nie dopuszczone do Robét.

4. TRANSPORT
Wykonawca jest zobowiazany do stosowania jedynie takich srodkow transportu, ktére nie wplyna niekorzystnie na
jakos¢ wykonywanych Robot i wlasciwosci przewozonych materialow.
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Liczba $rodkéw transportu bedzie zapewnia¢ prowadzenie Robot zgodnie z zasadami okreslonymi w Dokumentacji
Projektowej, SST i wskazaniach Inzyniera, w terminie przewidzianym Kontraktem.

Przy ruchu na drogach publicznych pojazdy beda spetnia¢ wymagania dotyczace przepisow ruchu drogowego w
odniesieniu do dopuszczalnych obciazen na osie i innych parametréw technicznych.

Srodki transportu nie odpowiadajace warunkom Kontraktu na polecenie Inzyniera beda usuniete z Placu Budowy.
Wykonawca be¢dzie utrzymywaé w czystosci drogi publiczne oraz dojazdy do Placu Budowy, na wlasny koszt.

5. WYKONANIE ROBOT

5.1. Ogolne zasady wykonywania Rob6t

Wykonawca jest odpowiedzialny za prowadzenie Robdt zgodnie z Warunkami Kontraktu, oraz za jakos¢
zastosowanych materiatéw i wykonywanych Roboét, za ich zgodno$¢ z Dokumentacja Projektowa, wymaganiami SST,
PZJ, projektu organizacji Robét oraz poleceniami Inzyniera.

Wykonawca ponosi odpowiedzialno$¢ za dokladne wytyczenie w planie i wyznaczenie wszystkich elementéw Robot
zgodnie z Dokumentacjg Projektowa lub przekazanymi na pismie instrukcjami Inzyniera.

Wykonawca na wlasny koszt skoryguje wszelkie pomyiki i bledy w czasie trwania Robot, jesli wymagac tego bedzie
Inzynier.

Sprawdzenie wytyczenia Robot lub wyznaczenia wysokosci przez Inzyniera nie zwalnia Wykonawcy od
odpowiedzialnosci za ich doktadnos¢.

Decyzje Inzyniera dotyczace akceptacji lub odrzucenia materiatdéw i elementow Robét beda oparte na wymaganiach
sformutowanych w Kontrakcie, Dokumentacji Projektowej, SST, normach i wytycznych. Przy podejmowaniu decyzji
Inzynier uwzgledni wyniki badan materialow i Robot, rozrzuty normalnie wystgpujace przy produkcji i przy
badaniach materialéw, doswiadczenia z przeszlosci, wyniki badan naukowych oraz inne czynniki wplywajace na
rozwazana kwestie.

Polecenia Inzyniera beda wykonywane nie pozniej niz w czasie przez niego wyznaczonym, po ich otrzymaniu przez
Wykonawce, pod grozba zatrzymania Robot. Wszelkie dodatkowe koszty z tego tytutu ponosi Wykonawca.

6. KONTROLA JAKOSCI ROBOT

6.1. Program zapewnienia jakoSci (PZJ)
Wykonawca jest odpowiedzialny za jakos¢ Robot i dostarczy Inzynierowi do zatwierdzenia szczegdly swojego
programu zapewnienia jako$ci, w ktorym przedstawi on zamierzony sposob wykonywania Robdt, mozliwosci
techniczne, kadrowe i organizacyjne, gwarantujace wykonanie robét zgodnie z Dokumentacjg Projektowa, SST oraz
poleceniami i ustaleniami Inzyniera.
Program zapewnienia jako$ci bedzie zawiera¢:
a) cze$¢ ogdlna opisujaca:

- organizacj¢ wykonania Rob6t, w tym terminy i sposéb prowadzenia Robot,

- organizacj¢ ruchu na budowie wraz z oznakowaniem Robot,

- BHP,

- wykaz zespolow roboczych, ich kwalifikacje i przygotowanie praktyczne,

- wykaz 0s6b odpowiedzialnych za jako$¢ i terminowo$¢ wykonania poszczegolnych elementéw Robot,

- sposob i procedure proponowanej kontroli i sterowania jakoscia wykonywanych Robot.
b) czes¢ szczegotowa opisujaca dla kazdego asortymentu Robdét:

- wykaz maszyn i urzadzen stosowanych na budowie z ich parametrami technicznymi,

- rodzaje i ilo$¢ srodkdw transportu wraz z metodami zatadunku i roztadunku,

- metode magazynowania materialow,

- sposob zabezpieczenia i ochrony tadunkow przed utrata ich wlasciwosci w czasie transportu,

- sposob i procedure badan prowadzonych podczas dostaw materiatow,

- sposob i procedure badan prowadzonych podczas wykonywania poszczegolnych elementéw Robot,

- sposoOb postgpowania z materiatami i robotami, w przypadku gdy nie odpowiadaja wymaganiom.

6.2. Zasady kontroli jakosci Rob6t

Celem kontroli Robot bedzie osiagnigcie zatozonej jakosci Robot.

Wykonawca jest odpowiedzialny za petna kontrole Robét i jako§¢ materiatéw. Wykonawca zapewni odpowiedni
system kontroli, wlaczajac personel, sprzet, zaopatrzenie i wszystkie urzadzenia niezbedne do pobierania probek i
badan materiatoéw oraz Robét.

Przed zatwierdzeniem systemu kontroli jako$ci Inzynier moze zada¢ od Wykonawcy przeprowadzenia badan w
celu zademonstrowania, ze poziom ich wykonywania jest zadawalajacy.

Wykonawca bedzie przeprowadzaé pomiary i badania materiatow oraz Robét z czestotliwoscia zapewniajaca
stwierdzenie, ze roboty wykonano zgodnie z wymaganiami zawartymi w Dokumentacji Projektowej i SST.
Minimalne wymagania co do zakresu badan i ich czestotliwosci sa okre§lone w SST, normach i wytycznych. W
przypadku, gdy nie zostaly one tam okreslone, Inzynier ustali jaki zakres kontroli jest konieczny, aby zapewnic
wykonanie Robot zgodnie z Warunkami Kontraktu.
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Wykonawca dostarczy Inzynierowi $wiadectwa, ze wszystkie stosowane urzadzenia i sprzgt badawczy posiadaja
wazng legalizacje, zostaly prawidlowo wykalibrowane i odpowiadaja wymaganiom norm okreslajacych procedury
badan.

Wszystkie koszty zwiazane z organizowaniem i prowadzeniem badan materialow ponosi Wykonawca.

6.3. Pobieranie probek

Probki beda pobierane losowo. Zaleca si¢ stosowanie statystycznych metod pobierania prébek, opartych na zasadzie,
7ze wszystkie jednostkowe elementy produkcji moga by¢ z jednakowym prawdopodobienistwem wytypowane do
badan.

Inzynier bedzie mial zapewniona mozliwos$¢ udzialu w pobieraniu probek.

Na zlecenie Inzyniera Wykonawca bedzie przeprowadza¢ dodatkowe badania tych materiatlow, ktore budza
watpliwosci co do jakosci, o ile kwestionowane materialy nie zostana przez Wykonawcg usunigte lub ulepszone z
wlasnej 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 Inzyniera. Prdbki
dostarczone przez Wykonawce do badan wykonywanych przez Inzyniera beda odpowiednio opisane i oznakowane, w
sposob zaakceptowany przez Inzyniera.

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 SST, stosowa¢ mozna polskie wytyczne, albo inne procedury,
zaakceptowane przez Inzyniera.

Przed przystapieniem do pomiarow lub badan Wykonawca powiadomi Inzyniera o rodzaju, miejscu i terminie
pomiaru lub badania. Po wykonaniu pomiaru lub badania, Wykonawca przedstawi na pismie ich wyniki do akceptacji
Inzyniera.

6.5. Raporty z badan

Wykonawca bedzie przekazywaé Inzynierowi kopie raportow z wynikami badan jak najszybciej, nie pozniej jednak
niz w terminie okre§lonym w programie zapewnienia jakosci.

Wyniki badan (kopie) beda przekazywane Inzynierowi na formularzach wedtug dostarczonego przez niego wzoru lub
innych, przez niego zaaprobowanych.

6.6 Badania prowadzone przez InZyniera

Dla celow kontroli jakosci i zatwierdzenia, Inzynier uprawiony jest do dokonywania kontroli, pobierania probek i
badania wszystkich materiatow u zrédla ich wytwarzania, zapewniona mu bedzie wszelka potrzebna do tego pomoc
ze strony Wykonawcy i producenta materiatéw.

Inzynier, po uprzedniej weryfikacji systemu kontroli Robot prowadzonego przez Wykonawce, bedzie oceniaé
zgodno$¢ materialdw i Robot z wymaganiami SST na podstawie wynikéw badan dostarczonych przez Wykonawce.
Inzynier moze pobiera¢ probki materialow i prowadzi¢ badania niezaleznie od Wykonawcy, na swoj koszt. Jezeli
wyniki tych badan wykaza, Zze raporty Wykonawcy sa niewiarygodne, to Inzynier poleci Wykonawcy lub zleci
niezaleznemu laboratorium przeprowadzenie powtdrnych lub dodatkowych badan, albo oprze si¢ wytacznie na
wlasnych badaniach przy ocenie zgodnosci materialow i Robdt z Dokumentacja Projektowa i SST. W takim
przypadku catkowite koszty badan i pobierania probek poniesione zostang przez Wykonawce.

6.7. Atesty jakoSci materialéw i urzadzen

Przed wykonaniem badan jako$ci materiatdw przez Wykonawce, Inzynier moze dopusci¢ do uzycia materiaty
posiadajace atest producenta stwierdzajacy ich pelng zgodno$¢ z warunkami podanymi w SST.

W przypadku materialéw, dla ktérych atesty sa wymagane przez SST, kazda partia dostarczona do Robdt bedzie
posiada¢ atest.

Produkty przemystowe beda posiada¢ atesty wydane przez producenta, poparte w razie potrzeby wynikami
wykonanych przez niego badan. Kopie wynikéw tych badan beda dostarczone przez Wykonawcg Inzynierowi.
Materiaty posiadajace atesty lub urzadzenia - wazne legitymacje moga by¢ badane w dowolnym czasie. Jezeli zostanie
stwierdzona niezgodnos$¢ ich wlasciwosci z SST to takie materiaty i urzadzenia zostang odrzucone.

6.8. Dokumenty budowy

(1) Dziennik Budowy

Dziennik Budowy jest wymaganym dokumentem prawnym obowiazujacym Zamawiajacego i Wykonawce w okresie
od przekazania Wykonawcy Placu Budowy do konica okresu gwarancyjnego. Odpowiedzialno$¢ za prowadzenie
Dziennika Budowy zgodnie z obowigzujacymi przepisami spoczywa na Wykonawcy.

Zapisy w Dzienniku Budowy beda dokonywane na biezaco i beda dotyczyé przebiegu Robot, stanu bezpieczenstwa
ludzi i mienia oraz technicznej i gospodarczej strony budowy.
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Kazdy zapis w Dzienniku Budowy bedzie opatrzony datg jego wykonania, podpisem osoby, ktora dokonata zapisu, z
podaniem jej imienia i nazwiska oraz stanowiska stuzbowego. Zapisy beda czytelne, dokonane trwala technika, w
porzadku chronologicznym, bezposrednio jeden po drugim, bez przerw.

Wszystkie zataczone do Dziennika Budowy protokoly i inne dokumenty beda jasno ponumerowane, podpisane i
opatrzone data przez Wykonawcg i Inzyniera.

Do Dziennika Budowy nalezy wpisywaé w szczegdlnosci:

- date przekazania Wykonawcy Placu Budowy,

- date przekazania przez Zamawiajacego Dokumentacji Projektowej,

- uzgodnienie przez Inzyniera programu zapewnienia jako$cii harmonograméow Robét,

- terminy rozpoczgcia i zakonczenia poszczegdinych elementdéw Robot,

- przebieg Robot, trudnosci i przeszkody w ich prowadzeniu, daty, przyczyny i okresy kazdego opdznienia,

- uwagi i polecenia Inzyniera,

- daty zarzadzenia wstrzymania Robét przez Inzyniera, z podaniem powodu,

- zgloszenia i daty odbioréw Robdt zanikajacych, ulegajacych zakryciu, czg$ciowych i koncowych odbiorow Robot,

- wyjasnienia, uwagi i propozycje Wykonawcy,

- stan pogody i temperatur¢ powietrza w okresie wykonywania Robot podlegajacych ograniczeniom lub wymaganiom
szczegdlnym w zwiazku z warunkami klimatycznymi,

- zgodno$¢ rzeczywistych warunkéw geotechnicznych z ich opisem w Dokumentacji Projektowe;j,

- dane dotyczace czynnosci geodezyjnych (pomiarowych) dokonywanych przed i w trakcie wykonywania Robot,

- dane dotyczace sposobu wykonywania bezpieczenstwa i zabezpieczenia Robot,

- dane dotyczace jakosci materiatow, pobierania probek oraz wyniki przeprowadzonych badan z podaniem, kto je
przeprowadzal,

- wyniki prob poszczegdlnych elementow budowli z podaniem, kto je przeprowadzat,

- inne istotne informacje o przebiegu Robot.

Wszystkie propozycje, uwagi i wyjasnienia Wykonawcy, wpisane do Dziennika Budowy be¢da przedlozone
Inzynierowi do ustosunkowania sig.

Wszystkie decyzje Inzyniera wpisane do Dziennika Budowy Wykonawca podpisuje z zaznaczeniem ich
przyjecia lub zajeciem stanowiska.

Wpis Projektanta do Dziennika Budowy obliguje Inzyniera do ustosunkowania sig.

(2) Ksigga Obmiaru

Ksigga Obmiaru stanowi dokument pozwalajacy na zapisanie ilo§ciowe faktycznego postgpu kazdego =z
elementow wykonanych Robot. Szczegétowe obmiary wykonanych Robot przeprowadza si¢ w sposéb ciagly w
jednostkach przyjetych w Wycenionym Przedmiarze Robot i wpisuje do Ksiggi Obmiaru.

(3) Pozostale dokumenty budowy

Do dokumentéw budowy zalicza sig¢, oprécz wymienionych w pkt.(1) i (2) Nastepujace dokumenty:

a) pozwolenie na realizacj¢ zadania budowlanego,

b) protokoty przekazania Wykonawcy Placu Budowy,

c) umowy cywilno-prawne z osobami trzecimi i inne umowy cywilno-prawne,

d) protokoty odbioru Robét,

e) protokoty z narad i polecenia Inzyniera,

f) korespondencj¢ na budowie.

(4) Przechowywanie dokumentéw budowy

Dokumenty budowy beda przechowywane na Placu Budowy w miejscu odpowiednio zabezpieczonym.

Zaginigcie ktéregokolwiek z dokumentow budowy spowoduje jego natychmiastowe odtworzenie w formie
przewidzianej prawem.

Wszelkie dokumenty budowy beda zawsze dostepne dla Inzyniera i przedstawiane do wgladu na zyczenie
Zamawiajacego.

7. OBMIAR ROBOT

7.1. Ogoélne zasady obmiaru Robot

Obmiar Robdt bedzie okresla¢ faktyczny zakres wykonywanych Robot zgodnie z Dokumentacja Projektowa i SST, w
jednostkach ustalonych w Wycenionym Przedmiarze Robét.

Obmiaru Robot dokonuje Wykonawca po pisemnym powiadomieniu Inzyniera o zakresie obmierzanych Robot i
terminie obmiaru, co najmniej na 3 dni przed tym terminem. Wyniki obmiaru beda wpisane do Ksiegi Obmiaru.
Jakikolwiek biad Iub przeoczenie (opuszczenie) w ilo$ciach podanych w Przedmiarze Robot lub gdzie indziej w
Specyfikacjach Technicznych nie zwalnia Wykonawcy od obowiazku ukonczenia wszystkich Robot. Bledne
dane zostana poprawione wg instrukcji Inzyniera na pismie.

Obmiar gotowych Robot bedzie przeprowadzony z czgstotliwoscia wymagana do celu miesigcznej platnosci na rzecz
Wykonawcy lub w innym czasie okreslonym w Kontrakcie lub oczekiwanym przez Wykonawce i Inzyniera.

7.2. Zasady okreSlania ilo$ci Robét i materialow



Szczegdtowe Specyfikacje Techniczne
S13-

Dlugosci i odleglosci pomiedzy wyszczegdlnionymi punktami skrajnymi beda obmierzone poziomo wzdtuz linii
osiowej.

Jesli Szczegotowej Specyfikacje Techniczne wlasciwe dla danych Robdt nie wymagaja tego inaczej, objgtosci
beda wyliczone w m’® jako dtugo$¢ wykopu pomnozong przez $rednia wysoko$¢ i minimalng szeroko$¢ wymagana
przez norme dla danej srednicy rury.

llosci, ktore maja by¢ obmierzone wagowo, beda wazone w tonach lub kilogramach zgodnie z wymaganiami
Szczegdtowej Specyfikacji Technicznych.

7.3. Urzadzenia i sprz¢t pomiarowy

Wszystkie urzadzenia 1 sprzgt pomiarowy, stosowany w czasie obmiaru Robdt beda zaakceptowane przez
Inzyniera. Urzadzenia i sprzet pomiarowy zostana dostarczone przez Wykonawce.

Jezeli urzadzenia te Ilub sprzet wymagaja badan atestujacych to Wykonawca bedzie posiadaé wazne
$wiadectwa legalizacji.

Wszystkie urzadzenia pomiarowe beda przez Wykonawce utrzymywane w dobrym stanie, w calym okresie trwania
Robot.

7.4. Czas przeprowadzenia obmiaru

Obmiary beda przeprowadzone przed czesciowym Ilub koncowym przejeciem robot, a takze w przypadku
wystegpowania dluzszej przerwy w Robotach i zmiany Podwykonawcy Robét.

Wszystkie obmiary Robdt zanikajacych przeprowadza si¢ w czasie ich wykonywania.

Wszystkie obmiar Robot podlegajacych zakryciu przeprowadza si¢ przed ich zakryciem.

Wszystkie roboty pomiarowe do obmiaru oraz nieodzowne obliczenia beda wykonane w sposob zrozumialy i
jednoznaczny.

Wymiary skomplikowanych powierzchni lub objg¢tosci bedq uzupehione odpowiednimi szkicami umieszczonymi
na karcie Ksiggi Obmiaru. W razie braku miejsca szkice moga by¢ dolaczone w formie oddzielnego zalacznika
do Ksiggi Obmiaru, ktorego format zostanie uzgodniony z Inzynierem.

8. PRZEJECIE ROBOT

8.1. Rodzaje odbioréw Robét

W zaleznosci od ustalei odpowiednich SST, Roboty podlegaja nastgpujacym etapom przejecia, dokonywanym
przez Inzyniera przy udziale Wykonawcy:

a) Przejeciu Robot zanikajacych i ulegajacych zakryciu,

b) Przejeciu Odcinka,

¢) Przejeciu Konicowemu,

d) Przejeciu Ostatecznemu.

8.2. Przejecie Robot zanikajacych i ulegajacych zakryciu

Przejecie Robot zanikajacych i ulegajacych zakryciu polega na finalnej ocenie ilosci i jakosci wykonywanych
Robot, ktore w dalszym procesie realizacji ulegng zakryciu.

Przejecie Robot takich prac bedzie dokonany w czasie umozliwiajacym wykonanie ewentualnych korekt i poprawek
bez hamowania ogo6lnego postepu Robot.

Odbioru Rob6t dokonuje Inzynier.

Gotowos¢ danej czesci Robdt do odbioru zgltasza Wykonawca wpisem do Dziennika Budowy i jednoczesnym
powiadomieniem Inzyniera.

Przejecie bedzie przeprowadzone niezwlocznie, nie pozniej jednak niz w ciagu 3 dni od daty zgloszenia wpisem do
Dziennika Budowy i powiadomienia o tym fakcie Inzyniera.

Jakos$¢ i ilos¢ Robdt ulegajacych zakryciu ocenia Inzynier na podstawie dokumentéw zawierajacych komplet
wynikow badan laboratoryjnych i w oparciu o przeprowadzone pomiary, w konfrontacji z Dokumentacja
Projektowa, SST i uprzednimi ustaleniami.

8.3 Przejecie Odcinka
Przejecie Odcinka polega na ocenie ilosci i jako$ci wykonanych czgsci Robét. Przejecia Odcinka Robot dokonuje
si¢ wg zasad jak przy odbiorze Przejeciu Konicowym.

8.4 Przejecie Koncowe Robot
Przejecie Koncowe Robdt odbedzie si¢ zgodnie z procedura opisang w Warunkach Kontraktu.

8.5. Dokumenty do Przejgcia Koncowego Robot
Do Przejecia Koncowego Wykonawca jest zobowigzany przygotowac nastepujace dokumenty:
- Dokumentacj¢ Projektowa z naniesionymi zmianami i uzgodnieniami z projektantem
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- Szczegotowej Specyfikacje Techniczne,

- uwagi 1 zalecenia Inzyniera, zwlaszcza przy Przejeciu Robot zanikajacych i ulegajacych zakryciu, i
udokumentowane wykonanie jego zalecefi,

- recepty i ustalenia technologiczne,

- Dziennik Budowy i Ksiggi Obmiaru,

- wyniki pomiaréw kontrolnych oraz badan zgodnie z ST i PZJ,

- atesty jako$ciowe wbudowanych materiatow,

- opini¢ technologiczna sporzadzona na podstawie wszystkich wynikéw badan i pomiaréw zataczonych do
dokumentéw odbioru, a wykonywanych zgodnie z PZJ i ST,

- sprawozdanie techniczne,

- inne dokumenty wymagane przez Zamawiajacego.

Sprawozdanie techniczne bedzie zawierac:

- zakres i lokalizacje wykonywanych robét,

- wykaz wprowadzonych zmian w stosunku do Dokumentacji Projektowej przekazanej przez Zamawiajacego,

- uwagi dotyczace warunkow realizacji robét,

- date rozpoczecia i zakonczenia robét.

W przypadku gdy pod wzgledem wyzej wymienionego przygotowania dokumentacyjnego nie beda gotowe do
przejecia koncowego, komisja w porozumieniu z Wykonawca wyznaczy ponowny termin odbioru koncowego
robot.

Wszystkie zarzadzone przez komisj¢ roboty poprawkowe lub uzupehlniajace beda zestawione wg wzoru
ustalonego przez Zamawiajacego.

Termin wykonania Robdt poprawkowych i robot uzupehiajacych wyznaczy komisja.

8.6. Przejecie Ostateczne

Przejecie Ostateczne polega na ocenie wykonanych Robot zwigzanych z usunigciem wad  stwierdzonych przy
Przejeciu Koficowym i zaistniatych w okresie gwarancyjnym. Przejecie Ostateczne bedzie dokonane na podstawie
oceny wizualnej obiektu z uwzglednieniem kryteriow wyszczegolnionych w punkcie 8.4. Przejecia Koncowego

9. PODSTAWA PLATNOSCI

9.1. Ustalenia og6lne

Podstawg platnosci jest cena jednostkowa, skalkulowana przez Wykonawce za jednostke obmiarowa ustalong dla
danej pozycji Przedmiaru Robot.

Cena jednostkowa pozycji bedzie uwzglednia¢ wszystkie czynnosci, wymagania i badania skladajace si¢ na jej
wykonanie, okre§lone dla tej Roboty w pkt. 9 SST i w Dokumentacji Projektowe;.

Cena jednostkowa begdzie obejmowac:

- robocizng bezposrednia,

- warto$¢ zuzytych materialdéw wraz z kosztami ich zakupu,

- warto§¢ pracy sprzgtu wraz z kosztami jednorazowymi (sprowadzenie sprzetu na Plac Budowy i z powrotem,
montaz i demontaz na stanowisku pracy),

- koszty posrednie, w sktad ktorych wchodza: ptace personelu i kierownictwa budowy, pracownikow nadzoru, koszty
urzadzenia i eksploatacji zaplecza budowy (w tym doprowadzenie energii i wody, budowa drég dojazdowych
itp.), koszty dotyczace oznakowania robot, wydatki dotyczace BHP, ustugi obce na rzecz budowy, optaty za
dzierzawg placow i bocznic, ekspertyzy dotyczace wykonanych robot, ubezpieczenia i koszty zarzadu
przedsigbiorstwa Wykonawcy,

- zysk kalkulacyjny zawierajacy ryzyko Wykonawcy z tytulu innych wydatkow mogacych wystapi¢ w czasie realizacji
Robot i w okresie gwarancyjnym,

- podatki obliczane zgodnie z obowiazujacymi przepisami.

Do cen jednostkowych nie nalezy wlicza¢ podatku VAT.

Cena jednostkowa zaproponowana przez Wykonawce za dana pozycje w wycenionym

Przedmiarze Robot jest ostateczna .

9.2. Koszty zawarcia ubezpieczen na Roboty Kontraktowe
Koszty zawarcia ubezpieczen wymienionych w Warunkach Kontraktu ponosi Wykonawca jednostka obmiaru jest
ryczalt. Platne po przedstawieniu pokwitowania.

9.3. Koszty pozyskania r¢kojmi wykonania i wszystkich wymaganych gwarancji
Koszty pozyskania rekojmi wykonania i wszystkich wymaganych gwarancji ponosi wykonawca. Jednostka obmiaru:

ryczalt. Platne po przedstawieniu pokwitowania.

9.4. Koszty zaje¢cia pasa drogowego.
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Koszty zajgcia pasa drogowego wyliczonego zgodnie z Rozporzadzeniem Rady Ministréw w sprawie przepiséw
ustawy o drogach publicznych ponosi Wykonawca. Jednostka obmiaru: ryczalt.
Platne po przedstawieniu pokwitowania.
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SZCZEGOLOWA SPECYFIKACJA TECHNICZNA
D.01.01.01.
ODTWORZENIE TRASY I PUNKTOW WYSOKOSCIOWYCH

1.WSTEP

1.1. Przedmiot SST

Przedmiotem niniejszej Szczegdtowej Specyfikacji Technicznej (SST) sa wymagania dotyczace budowy kanalizacji
sanitarnej grawitacyjnej i tlocznej oraz przepompowni $ciekow w miejscowosci Podgdrki gmina Malechowo
dziatka nr 190 obrgb Ostrowiec i dziatka nr 50, 68, 185,190, 189/15, obreb Podgdrki

1.2.Zakres stosowania SST
Specyfikacja Techniczna jest stosowana jako dokument przetargowy i kontraktowy przy zlecaniu i realizacji Robot
wymienionych w punkcie 1.1

1.3. Zakres Robot objetych SST
Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji obejmuja:
- roboty pomiarowe

1.4. Okreslenia podstawowe
Okre$lenia podane w niniejszej SST sa zgodne z obowiazujacymi normami oraz Dokumentacjg Techniczna.

1.5. Ogodlne wymagania dotyczace Robot
Wykonawca Robot jest odpowiedzialny za jakos$¢ ich wykonania oraz za zgodnos$¢ z dokumentacja projektowa, SST i
poleceniami Inzyniera. Ogo6lne wymagania dotyczace Robdt podano w SST S-00.00. ,, Wymagania ogo6lne”.

2. MATERIALY

Materiatami stosowanymi przy odtworzeniu trasy i wyznaczeniu roboczych punktéw wysokosciowych wg zasad
niniejszej SST sa:

- paliki drewniane 0 @ 15-20 mm i dlugosci 1.5 do 1.7 m

- prety stalowe o © 12 mm i dlugosci 30 cm

- farba chlorokauczukowa (do zaznaczania punktow na jezdni)

3. SPRZET

Prace zwiagzane ze stabilizacja i oznaczeniem gléwnych elementéw sieci kanalizacji sanitarnej oraz reperédw
roboczych beda wykonane rgcznie. Prace pomiarowe zwiazane z wytyczeniem oraz okresleniem wysokosci
elementow sieci kanalizacji sanitarnej wykonane bgda specjalistycznym sprzgtem geodezyjnym (niwelator, dalmierz,
teodolit).

Sprzet stosowany do wyznaczen powinien gwarantowac uzyskanie wymaganej dokladnosci pomiaru.

4. TRANSPORT
Materiaty (paliki drewniane oraz prety stalowe) moga by¢ przewozone dowolnym transportem.

5. WYKONANIE ROBOT

5.1. Ogoélne warunki wykonania Robét

Ogdlne warunki wykonania prac geodezyjnych podano w SST S-00.00.

Prace pomiarowe powinny by¢ wykonane zgodnie z obowiazujacymi instrukcjami G.U.G.i K.

Wykonawca zobowigzany jest wytyczy¢ i zestabilizowaé w terenie punkty gldwne sieci kanalizacji sanitarnej oraz
punkty wysokosciowe (repery robocze) dla kazdego punktu charakterystycznego sieci kanalizacji i wodociagu i
dostarczy¢ Inzynierowi szkic wytyczenia i wykaz punktow wysoko$ciowych.

Przejecie tych punktéw powinno by¢ dokonane w obecnosci Inzyniera.

W oparciu o materialy dostarczone przez Zamawiajacego Wykonawca powinien przeprowadzi¢ obliczenia i pomiary
geodezyjne niezbedne do szczegdlowego wytyczenia robot.

5.2. Wyznaczenie punktow wysokoSciowych sieci kanalizacji sanitarne;j.
Tyczenie nalezy wykona¢ w oparciu o dokumentacje projektowa przy wykorzystaniu sieci poligonizacji panstwowej i
innej osnowy geodezyjnej okreslonej w dokumentacji projektowej oraz w oparciu o informacje przekazane przez
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Inzyniera. Wyznaczone punkty na osi budowli nie powinny by¢ przesunigte wigcej niz 3 cm w stosunku do
projektowanych, a rzedne punktéw na osi nalezy wyznaczy¢ z doktadnoscia do jednego cm w stosunku do rzg¢dnych
okreslonych w dokumentacji projektowe;j.

5.3. Wyznaczenie roboczych punktéw wysokosciowych
Punkty wysokosciowe (repery robocze) nalezy wykona¢ dla kazdego punktu charakterystycznego sieci kanalizacji
sanitarnej.

5.4. Kolejno$¢ wykonywania Robdt geodezyjnych:

- wykonanie mapy sytuacyjno wysokosciowej

- wytyczenie gldwnej osi sieci oraz przykanalikéw (sytuacyjne i wysokosciowe)

- wykonanie pomiaréw sprawdzajacych spadki i usytuowanie gldéwnych elementéw sieci w wykopie przed
zasypaniem,

- inwentaryzacja elementow naziemnych sieci po wykonaniu prac nawierzchniowych.

6. KONTROLA JAKOSCI ROBOT

6.1. System kontroli jakosci Robot

Ogole zasady kontroli jakosci Robdét podano w SST D-00.00.00. ,,Wymagania ogdlne”. Kontrole jakosci prac
pomiarowych zwigzanych z odtwarzaniem (wyznaczaniem) trasy i punktow wysokosciowych nalezy prowadzi¢ wg
ogolnych zasad okre$lonych w instrukcjach i wytycznych GUGIK.

Kontrolg jakosci prac pomiarowych zwigzanych z odtwarzaniem (wyznaczaniem ) trasy i punktéw wysoko$ciowych
nalezy prowadzi¢ wg ogdlnych zasad okreslonych w instrukcjach i wytycznych GUGIK .

6.2. Sprawdzanie robét pomiarowych
- nalezy sprawdzi¢ potozenie pkt. gtéwnych sieci
- nalezy sprawdzi¢ wysokos$ci pkt. gtownych sieci

7. OBMIAR ROBOT

Jednostka obmiaru wyznaczenia sytuacyjnego kolektor kanalizacji $ciekowej w terenie jest 1 hektometr sieci
kanalizacji sanitarnej i sztuka studzienek.

Ogoblne zasady odbioru robdt podano w SST D-00.00.00. ,,Wymagania ogolne”.

8. ODBIOR PRAC GEODEZYJNYCH

Ogolne zasady odbioru prac podano w SST D-00.00.00. ,Wymagania ogolne”. Odbior prac zwigzanych z
odtworzeniem (wyznaczeniem) trasy w terenie nast¢puje na podstawie szkicow i dziennikow pomiarow geodezyjnych
lub protokotu kontroli geodezyjnej, ktéore Wykonawca przedklada Inzynierowi.

Wykonawca prac geodezyjnych jest zobowiazany przekaza¢ Inzynierowi komplet map geodezyjnych
powykonawczych.

9. PODSTAWA PLATNOSCI

Ogole zasady ptatnosci podano w SST D-00.00.00. ,, Wymagania ogolne”.

Platnosci za 1 hm (hektometr), studzienke¢ nalezy przyjmowaé na podstawie szkicow i dziennikow pomiarow
geodezyjnych lub protokotu kontroli geodezyjnej.

Zgodnie z dokumentacjq projektowa roboty zwigzane z wyznaczeniem osi trasy i punktéw wysokosciowych
obejmuja:

- prace pomiarowe (sytuacyjno-wysokosciowe) dla budowanej sieci

- prace pomiarowe (sytuacyjno-wysokosciowe) dla studzienek

Cena robdt obejmuje:

- wykonanie mapy sytuacyjno wysokosciowej

- wytyczenie gtownych osi sieci, (sytuacyjne i wysokosciowe),

- wykonanie pomiaréw sprawdzajacych spadki i usytuowanie glownych elementéw sieci w wykopie przed
zasypaniem,

- inwentaryzacja elementdw naziemnych sieci po wykonaniu prac nawierzchniowych,

10. PRZEPISY ZWIAZANE
Instrukcja techniczna 0-1. Ogoblne zasady wykonywania prac geodezyjnych.
Instrukcja techniczna 0-3. Ogolne zasady kompletowania prac geodezyjnych.
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Instrukcja techniczna G-2. Wysokosciowa osnowa geodezyjna, GUGIK.
Instrukcja techniczna Kg. Geodezyjna obstuga inwestycji, GUGIK.
Instrukcja techniczna Kg. Pomiary sytuacyjne i wysokosciowe, GUGIK.

Instrukcja techniczna G-3.2. Pomiary realizacyjne, GUGIK 1983.
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SZCZEGOLOWE SPECYFIKACJE TECHNICZNE
D-02.00.01
ROBOTY ZIEMNE. WYMAGANIA OGOLNE

1. WSTEP

1.1. Przedmiot SST

Przedmiotem niniejszej szczegdlowej specyfikacji technicznej (SST) sa wymagania dotyczace wykonania i odbioru
liniowych robot ziemnych przy budowie kanalizacji sanitarnej grawitacyjnej i ttocznej oraz przepompowni $ciekdw
w miejscowosci Podgorki gmina Malechowo dziatka nr 190 obregb Ostrowiec i dziatka nr 50, 68, 185,190, 189/15,
obreb Podgorki

1.2. Zakres stosowania SST
Szczegdtowa specyfikacja techniczna (SST) stanowi dokument przetargowy i kontraktowy przy zlecaniu i realizacji
robot ziemnych

1.3. Zakres robdt objetych SST

Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji dotycza zasad prowadzenia robdt ziemnych przy budowie kanalizacji
sanitarnej grawitacyjnej i tlocznej oraz przepompowni Sciekow w miejscowosci Podgérki gmina Malechowo
dziatka nr 190 obrgb Ostrowiec i dziatka nr 50, 68, 185,190, 189/15, obreb Podgdrki

1.4. Okreslenia podstawowe

1.4.1. Budowla ziemna - budowla wykonana w gruncie lub z gruntu albo rozdrobnionych odpadow przemystowych,
spelniajaca warunki statecznosci i odwodnienia.

1.4.2. Korpus drogowy - nasyp lub ta czg$¢ wykopu, ktora jest ograniczona korona drogi i skarpami rowow.

1.4.3. Wysoko$¢ nasypu lub gleboko$¢ wykopu - réznica rzednej terenu i rzednej robdt ziemnych, wyznaczonych w
osi nasypu lub wykopu.

1.4.4. Nasyp nisKki - nasyp, ktorego wysokos¢ jest mniejsza niz 1 m.

1.4.5. Wykop plytki - wykop, ktorego glebokos¢ jest mniejsza niz 1 m.

1.4.6. Wykop $redni - wykop, ktorego glebokos¢ jest zawarta w granicach od 1 do 3 m.

1.4.7. Dokop - miejsce pozyskania gruntu do wykonania nasypdw, polozone poza pasem robot drogowych.

1.4.8. Odklad - miejsce wbudowania lub skladowania (odwiezienia) gruntow pozyskanych w czasie wykonywania
wykopdw, a nie wykorzystanych do budowy nasypéw oraz innych prac zwiazanych z trasa drogowa.

1.4.9. Wskaznik zageszczenia gruntu - wielkos$¢ charakteryzujaca stan zageszczenia gruntu, okre§lona wg wzoru:

d
[S
ds
gdzie:
d - gestos¢ objetosciowa szkieletu zageszezonego gruntu, (Mg/m?),
ds - maksymalna gesto$¢ objetosciowa szkieletu gruntowego przy wilgotnosci optymalnej, okreslona w

normalnej probie Proctora, zgodnie z PN-B-04481 [2], stuzaca do oceny zaggszczenia gruntu w robotach ziemnych,
badana zgodnie z norma BN-77/8931-12 [7], (Mg/m?).

1.4.10. Wskaznik roznoziarnisto$ci - wielkos¢ charakteryzujaca zageszczalno$¢ gruntow niespoistych, okreslona wg
wzoru:

v da
dyg
gdzie:
deo - $rednica oczek sita, przez ktore przechodzi 60% gruntu, (mm),
dio - $rednica oczek sita, przez ktore przechodzi 10% gruntu, (mm).

1.4.11. Pozostate okreSlenia podstawowe sa zgodne z obowiazujacymi, odpowiednimi polskimi normami i z
definicjami podanymi w SST D-00.00.00 ,,Wymagania ogdlne” pkt 1.4.

1.5. Ogodlne wymagania dotyczace robdt
Ogolne wymagania dotyczace robot podano w SST D-00.00.00 ,,Wymagania ogélne” pkt 1.5.
2. MATERIALY (GRUNTY)

2.1. Ogdlne wymagania dotyczace materiatldw
Ogdlne wymagania dotyczace materiatow i ich sktadowania, podano w SST D-00.00.00 ,,Wymagania og6lne” pkt 2.
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2.2. Rodzaj i charakterystyka gruntu
W obrebie robét remontowych znajduje sie grunt kategorii II.
Tablica 1. Charakterystyka gruntu

Gestosé Przecigtne
objetosciowa w spulchnienie po
Kate- Rodzaj i charakterystyka gruntu stanie naturalnym | odspojeniu w % od
goria kN/m’ pierwotnej objetosci’)
Piasek wilgotny 16,7 od 15 do 25
Piasek gliniasty, pyt i lessy wilgotne, twardoplastyczne i plastyczne 17,7 od 15 do 25
Gleba uprawna z darning lub korzeniami grubo$ci do 30 mm 12,7 od 15 do 25
2 [Torf z korzeniami grubosci do 30 mm 10,8 od 20 do 30
INasyp z piasku oraz piasku gliniastego z gruzem, ttuczniem lub
odpadkami drewna 16,7 od 15 do 25

2.3. Zasady wykorzystania gruntu
Grunty uzyskane przy wykonywaniu wykopow powinny by¢ wywiezione przez Wykonawce na odklad. Zapewnienie
terenéw na odktad nalezy do obowiazkow Wykonawcy.

3. SPRZET

3.1. Ogolne wymagania dotyczgce sprzetu
Ogolne wymagania dotyczace sprzetu podano w SST D-00.00.00 ,,Wymagania ogolne” pkt 3.

3.2 Sprzet do robét ziemnych
Wykonawca przystgpujacy do wykonania robdt ziemnych powinien wykazaé sig mozliwoscia korzystania z
nastepujacego sprzetu do:

odspajania i wydobywania gruntéw (narzgdzia mechaniczne, zrywarki, koparki, tadowarki itp.),

jednoczesnego wydobywania i przemieszczania gruntow (spycharki, zgarniarki, rowniarki, itp.),

transportu mas ziemnych (samochody wywrotki, samochody skrzyniowe, itp.),

sprzgtu zaggszczajacego (walce, ubijaki, plyty wibracyjne itp.).

4. TRANSPORT

4.1. Ogodlne wymagania dotyczgce transportu
Ogdlne wymagania dotyczace transportu podano w SST D-00.00.00 ,,Wymagania ogélne” pkt 4.

4.2. Transport gruntéw
Wybdr srodkéw transportu nalezy do Wykonawcy.

5. WYKONANIE ROBOT

5.1. Ogolne zasady wykonania robot

Ogdlne zasady wykonania rob6t podano w SST D-00.00.00 ,,Wymagania ogdlne” pkt 5.

5.2. Dokladno$¢ wykonania wykop6w i nasypow

Odchylenie osi korpusu ziemnego, w nasypie, od osi projektowanej nie powinny by¢ wigksze niz + 10 cm. Réznica w
stosunku do projektowanych rzgdnych robot ziemnych nie moze przekracza¢ + 1 cmi -3 cm.

Szeroko$¢ korpusu nie moze rozni¢ si¢ od szerokosci projektowanej o wiecej niz = 10 cm, a krawedzie korony drogi
nie powinny mie¢ wyraznych zalaman w planie.

Pochylenie skarp nie powinno ré6zni¢ sie od projektowanego o wigcej niz 10% jego wartosci wyrazonej tangensem
kata. Maksymalna gleboko$¢ nierdwnosci na powierzchni skarp nie powinna przekracza¢ 10 cm przy pomiarze tatg 3-
metrowa, albo powinny by¢ spelnione inne wymagania dotyczace réwnosci, wynikajace ze sposobu umocnienia
powierzchni.

5.3. Odwodnienia pasa rob6t ziemnych

Wykonawca ma obowiazek takiego wykonywania wykopdw i nasypow, aby powierzchniom gruntu nadawac w catym
okresie trwania robot spadki, zapewniajace prawidlowe odwodnienie.

5.4. Odwodnienie wykopow

Technologia wykonania wykopu musi umozliwia¢ jego prawidlowe odwodnienie w catym okresie trwania robot
ziemnych. Wykonanie wykopdéw powinno postgpowac w kierunku podnoszenia si¢ niwelety.
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W czasie robot ziemnych nalezy zachowa¢ odpowiedni spadek podiuzny i nada¢ przekrojom poprzecznym spadki,
umozliwiajace szybki odptyw wadd z wykopu.

6. KONTROLA JAKOSCI ROBOT

6.1. Ogolne zasady kontroli jakoS$ci robot
Ogolne zasady kontroli jakosci robot podano w SST D-00.00.00 ,,Wymagania ogélne” pkt 6.

6.2. Badania do odbioru korpusu ziemnego
6.2.1. Czestotliwos$¢ oraz zakres badan i pomiarow
Czestotliwo$¢ oraz zakres badan i pomiaréw do odbioru korpusu ziemnego podaje tablica 3.
Tablica 2. Czestotliwo§¢ oraz zakres badan i pomiarow wykonanych rob6t ziemnych

Lp. Badana cecha Minimalna czgstotliwo$¢ badan i pomiaréw
1 [Pomiar szeroko$ci korpusu  |Pomiar tasma, szablonem, tata o dtugosci 3 m i
ziemnego oziomica lub niwelatorem, w odstepach co 100 m

3 [|Pomiar rzgdnych powierzchni joraz w miejscach, ktére budza watpliwosci
korpusu ziemnego

4 |Pomiar pochylenia skarp

5 |Pomiar réwnosci powierzchni
korpusu

6 |[Pomiar réwno$ci skarp

7 [|Pomiar spadku podluznego  [Pomiar niwelatorem rzgdnych w odstepach co 100 m, w
owierzchni korpusu unktach watpliwych przynajmniej jeden raz na odcinku
8 |Badanie zaggszczenia gruntu [Wskaznik zaggszczenia okresla¢ dla kazdej utozonej
warstwy lecz nie rzadziej niz raz na kazde 100 m’ nasypu

6.2.2. Szeroko$¢ korpusu ziemnego

Szeroko$¢ korpusu ziemnego nie moze rdézni¢ si¢ od szeroko$ci projektowanej o wigcej niz+ 10 cm.

6.2.3. Rzedne korony korpusu ziemnego

Rzedne korony korpusu ziemnego nie moga ro6zni¢ si¢ od rzgdnych projektowanych o wiecej niz -3 cm lub +1 cm.
6.2.4. Pochylenie skarp

Pochylenie skarp nie moze r6zni¢ sig od pochylenia projektowanego o wigcej niz 10% wartosci pochylenia
wyrazonego tangensem kata.

6.2.5. R6wnosé korony korpusu

Nieréwnosci powierzchni korpusu ziemnego mierzone fata 3-metrowa, nie moga przekraczac 3 cm.

6.2.6. Rownos¢ skarp

Nieréwnosci skarp, mierzone lata 3-metrowa, nie moga przekracza¢ + 10 cm.

6.2.7. Spadek podtuzny korony korpusu

Spadek podtuzny powierzchni korpusu ziemnego, sprawdzony przez pomiar niwelatorem rzgdnych wysokosciowych,
nie moze dawac réznic, w stosunku do rzgdnych projektowanych, wigkszych niz -3 ¢cm lub +1 cm.

6.2.8. Zaggszczenie gruntu

Wskaznik zaggszczenia gruntu okreslony zgodnie z BN-77/8931-12 powinien by¢ zgodny z zatozonym dla kategorii
ruchu KR 3.

6.3. Zasady postgpowania z wadliwie wykonanymi robotami

Wszystkie roboty, ktore wykazuja wigksze odchylenia cech od okreslonych w punktach 5 i 6 specyfikacji powinny
by¢ ponownie wykonane przez Wykonawce na jego koszt.

Na pisemne wystapienie Wykonawcy, Inzynier moze uzna¢ wadg¢ za nie majaca zasadniczego wplywu na cechy
eksploatacyjne drogi i ustali zakres i wielkos$¢ potracen za obnizona jakos¢.

7. OBMIAR ROBOT

7.1. Ogolne zasady obmiaru robdt
Ogolne zasady obmiaru robét podano w SST D-00.00.00 ,,Wymagania ogdlne” pkt 7.

7.2. Obmiar robdt ziemnych
Jednostka obmiarowa jest m* (metr sze$cienny) wykonanych robét ziemnych.

8. ODBIOR ROBOT
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Ogolne zasady odbioru robot podano w SST D-00.00.00 ,,Wymagania ogolne” pkt 8.
Roboty ziemne uznaje si¢ za wykonane zgodnie z dokumentacja projektowa, SST i wymaganiami Inzyniera, jezeli
wszystkie pomiary i badania z zachowaniem tolerancji wg pkt 6 daly wyniki pozytywne.

9. PODSTAWA PLATNOSCI
Ogolne ustalenia dotyczace podstawy platnosci podano w SST D-00.00.00 ,,Wymagania ogdlne” pkt 9.
Zakres czynnosci objetych cena jednostkowa podano w SST D-02.01.01, D-02.02.01 oraz D-02.03.01 pkt 9.

10. PRZEPISY ZWIAZANE

10.1. Normy

7.

10.2. Inne dokumenty

1. PN-B-02480
2. PN-B-04481
3. PN-B-04493
4.
5
6

PN-S-02205

. BN-64/8931-01
. BN-64/8931-02

BN-77/8931-12

Grunty budowlane. Okre$lenia. Symbole. Podzial i opis gruntow

Grunty budowlane. Badania probek gruntow

Grunty budowlane. Oznaczanie kapilarno$ci biernej

Drogi samochodowe. Roboty ziemne. Wymagania i badania

Drogi samochodowe. Oznaczenie wskaznika piaskowego

Drogi samochodowe. Oznaczenie modulu odksztatcenia nawierzchni
podtoza przez obciazenie ptyta

Oznaczenie wskaznika zageszczenia gruntu

Wykonanie i odbidr robot ziemnych dla drog szybkiego ruchu, IBDiM, Warszawa 1978.

podatnych

i
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SZCZEGOLOWA SPECYFIKACJA TECHNICZNA
D.02.01.01
WYKONANIE WYKOPOW W GRUNTACH NIESKALISTYCH

1. WSTEP

1.1. Przedmiot SST

Przedmiotem niniejszej szczegdlowej specyfikacji technicznej (SST) sa wymagania dotyczace wykonania i odbioru
wykopoéw w gruntach nieskalistych przy budowie kanalizacji sanitarnej grawitacyjnej i tlocznej oraz przepompowni
$ciekéw w miejscowosci Podgérki gmina Malechowo dziatka nr 190 obreb Ostrowiec i dziatka nr 50, 68, 185,190,
189/15, obreb Podgorki

1.2. Zakres stosowania SST
Szczegotowa specyfikacja techniczna (SST) stanowi dokument przetargowy i kontraktowy przy zlecaniu i realizacji
robo6t remontowych.

1.3. Zakres robdt objetych SST

Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji dotycza zasad prowadzenia robot ziemnych (wykopow) w czasie budowy
kanalizacji sanitarnej grawitacyjnej i ttocznej oraz przepompowni $ciekow w miejscowosci Podgorki  gmina
Malechowo dziatka nr 190 obreb Ostrowiec i dziatka nr 50, 68, 185,190, 189/15, obreb Podgorki

1.4. Okreslenia podstawowe

Podstawowe okreslenia zostaty podane w SST D-02.00.01 pkt 1.4.

1.5. Ogodlne wymagania dotyczace robot
Ogdlne wymagania dotyczace robdt podano w SST D-02.00.01 pkt 1.5.

2. SPRZET
Ogolne wymagania i ustalenia dotyczace sprzgtu okreslono w SST D-02.00.01 pkt 3.

3. TRANSPORT
Ogdlne wymagania i ustalenia dotyczace transportu okreslono w SST D-02.00.01 pkt 4.

4. WYKONANIE ROBOT

4.1. Zasady prowadzenia robdt

Ogolne zasady prowadzenia robot podano w SST D-02.00.01 pkt 5.

Sposob wykonania skarp wykopu powinien gwarantowa¢ ich stateczno$¢ w calym okresie prowadzenia robédt, a
naprawa uszkodzen, wynikajacych z nieprawidlowego uksztattowania skarp wykopu, ich podciecia lub innych
odstepstw od dokumentacji projektowej obciaza Wykonawce robot ziemnych.

Nadmiar gruntu z wykopu nalezy wywiez¢ poza teren budowy.

Grunt przydatny do wykonania nasypdw ( na zasypanie wykopéw ) nalezy gromadzi¢ w hatdach w miejscach
sktadowania. Miejsce sktadowania gruntu przydatnego do ponownego wbudowania wyznacza Wykonawca.

4.2. Ruch budowlany

Nie nalezy dopuszczaé ruchu budowlanego po dnie wykopu.

5. KONTROLA JAKOSCI ROBOT

5.1. Ogolne zasady kontroli jakosci robot
Ogdlne zasady kontroli jakosci robdt podano w SST D-02.00.01 pkt 6.

5.2. Kontrola wykonania wykopow
Sprawdzenie wykonania wykopoéw polega na kontrolowaniu zgodnosci z wymaganiami okreslonymi w niniejszej
specyfikacji oraz w dokumentacji projektowej i SST. W czasie kontroli szczego6lna uwage nalezy zwrocic na:
zapewnienie statecznosci skarp,
odwodnienie wykopdw w czasie wykonywania robét i po ich zakoniczeniu,
doktadnos$¢ wykonania wykopow (usytuowanie i wykonczenie),

6. OBMIAR ROBOT

6.1. Ogolne zasady obmiaru robdt
Ogolne zasady obmiaru robét podano w SST D-02.00.01 pkt 7.
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6.2. Jednostka obmiarowa
Jednostka obmiarowa jest m? (metr sze$cienny) wykonanego wykopu.

7. ODBIOR ROBOT
Ogolne zasady odbioru robot podano w SST D-02.00.01 pkt 8.

8. PODSTAWA PLATNOSCI

8.1. Ogolne ustalenia dotyczgce podstawy platnosci
Ogdlne ustalenia dotyczace podstawy ptatnosci podano w SST D-02.00.01 pkt 9.

8.2. Cena jednostki obmiarowej
Cena wykonania 1 m’> wykopow w gruntach I Kategorii obejmuje:

prace pomiarowe i roboty przygotowawcze,

oznakowanie robot,

wykonanie wykopu z transportem urobku obejmujace: odspojenie, przemieszczenie, zatadunek, przewiezienie i
wytadunek,

koszt sktadowania gruntu stanowiacego nadmiar i gruntu do ponownego wbudowania,

odwodnienie wykopu na czas jego wykonywania,

wyrédwnanie z grubsza dna wykopu, skarp,

przeprowadzenie pomiaréw wymaganych w specyfikacji technicznej,

9. PRZEPISY ZWIAZANE
Spis przepiséw zwiazanych podano w SST D-02.00.01 pkt 10.
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SZCZEGOLOWA SPECYFIKACJA TECHNICZNA
D-03.02.01.
KANALIZACJA SANITARNA GRAWITACYJNA

1. WSTEP

1.1.Przedmiot SST

Przedmiotem niniejszej szczegdlowej specyfikacji technicznej (SST) sa wymagania dotyczace wykonania i odbioru
robot przy budowie kanalizacji sanitarnej grawitacyjnej i ttocznej oraz przepompowni $ciekow w miejscowosci
Podgorki gmina Malechowo dziatka nr 190 obrgb Ostrowiec i dziatka nr 50, 68, 185,190, 189/15, obreb Podgodrki

1.2. Zakres stosowania SST
Szczegotowa specyfikacja techniczna jest stosowana jako dokument przetargowy i kontraktowy przy zlecaniu i
realizacji rob6t wymienionych w punkcie 1.1.

1.3. Zakres robot objetych niniejszg SST
Ustalenia zawarte w niniejszej SST dotycza nastgpujacych robét:

- Kanalizacja sanitarna grawitacyjna
- Studzienki inspekcyjne dla kanalizacji grawitacyjnej

2. MATERIALY
Wszystkie elementy przed wbudowaniem winny by¢ zaakceptowane przez Inspektora. Wszystkie materialy musza
posiada¢ aprobaty techniczne.

2.1. Kanaly projektuje si¢ wykona¢ z rur i ksztattek kanalizacyjnych kielichowych o §rednicy Dn 200mm
PCV klasy 8kN/m? lite , faczonych na uszczelke gumowa.

2.2. studzienki  wlazowe Dn 1200mm z Zelbetu. Kompletna studzienka Dn 1200mm sklada¢ si¢ musi z kregu
dolnego z prefabrykowana kineta, kregéw dystansowych, pierscienia odciazajacego, plyty nastudziennej z wlazem
zeliwnym typu cigzkiego dla obcigzenia 40T (dotyczy studzienek w drodze ) Iub lekkiego A15 1,5T (dotyczy
wszystkich studzienek poza traktami komunikacyjnymi).

2.3.Materiat na podsypke i obsypanie rur — pospédtka 0-31,5 mm.
2.4. Materialy izolacyjne: lepik asfaltowy wg PN-74/B-24620

3. SPRZET
Do zageszczenia nalezy zastosowaé zaggszczarki plytowe, ubijaki spalinowe. Do robét montazowych stosowac
wciagarke reczna, mechaniczng, zurawie samochodowe.

4. TRANSPORT
Transport moze by¢ wykonany dowolnym $rodkiem transportowym zgodnie z jego przeznaczeniem.

5. WYKONANIE ROBOT

Tolerancja rzgdnych dla dna wykopu wynosi ~lcm. Pod rury i studnie wykona¢ podsypke z pospolki grub. 10 cm.
Rury nalezy uklada¢ od najnizszego punktu w kierunku przeciwnym do spadku kanalu. Studnie posadowi¢ na
podsypce z pospolki. Zasypanie kanalu nalezy rozpocza¢ od ré6wnomiernego obsypania rur z bokow, z dokladnym
ubiciem warstwami grubos$ci 10-20 cm. Wskaznik zaggszczenia wykopow pod drogami 1,00.

W miejscach skrzyzowania kanalow z istniejacym uzbrojeniem zabezpieczy¢ przed uszkodzeniem poprzez
podwieszenie istniejacego uzbrojenia.

6. KONTROLA JAKOSCI ROBOT

Roznice rzednych w stosunku do dokumentacji nie powinny przekracza¢ +1 cm .
Sprawdzenie wykonania polaczen nalezy sprawdzi¢ na podstawie ogledzin zewnetrznych.
Badania odbiorcze studni polegaja na sprawdzeniu:

—wykonania dna studni,

—wykonania przejs¢ kanalow przez $cianki studni ,

—zastosowania wlasciwych wlazéw kanatowych,

—szczelno$ci wykonania stykow elementdéw prefabrykowanych.

Badania odbiorcze przykanalikéw polegaja na sprawdzeniu :

—wlasciwych spadkow
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—szczelno$ci wykonania polaczen,
—zastosowania wlasciwych materiatow.

7. OBMIAR ROBOT
Jednostka obmiarowa zasypania wykopow jest 1m3. Pomiaru dlugosci ukladanych kolektorow wykonuje si¢ w
metrach biezacych, natomiast dla warstwy podsypkowej 1 m2. Dla studni i studzienek inspekcyjnych jednostka
obmiarowa jest 1 kpl .

8. ODBIOR ROBOT

Roboty uznaje si¢ za wykonane zgodnie z dokumentacja projektowa , SST i wymogami Inspektora , jezeli pomiary i
badania daly wynik pozytywny. Na odbiéor Wykonawca dostarczy inwentaryzacje geodezyjna wykonana przez
uprawniong jednostke geodezyjna.

9. PODSTAWA PLATNOSCI
Cena jednostkowa obejmuje dla :
9.1. robot ziemnych:
oznakowanie robot,
zasypanie i zageszczenie wykopow,
pomiary i badania sprawdzajace, uporzadkowanie terenu.

9.2. dla sieci:
- przygotowanie podtoza,
- ulozenie sieci,

9.3. dla studni:
dostarczenie materiatow na budowe,
przygotowanie podloza,
wykonanie podsypki,
wykonanie studni
inwentaryzacja powykonawcza
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SZCZEGOLOWA SPECYFIKACJA TECHNICZNA
D-03.02.02.
KANALIZACJA SANITARNA TLOCZNA
1.Wstep

1.1.Przedmiot SST

Przedmiotem niniejszej szczegdlowej specyfikacji technicznej (SST) sa wymagania dotyczace wykonania i odbioru
robot przy budowie kanalizacji sanitarnej grawitacyjnej i tlocznej oraz przepompowni $ciekow w miejscowosci
Podgorki gmina Malechowo dzialka nr 190 obrgb Ostrowiec i dziatka nr 50, 68, 185,190, 189/15, obreb Podgorki

1.2. Zakres stosowania SST
Szczegotowa specyfikacja techniczna jest stosowana jako dokument przetargowy i kontraktowy przy
zlecaniu i realizacji rob6t wymienionych w punkcie 1.1.

1.3. Zakres robot objetych niniejsza SST
Ustalenia zawarte w niniejszej SST dotycza nastgpujacych robot :

Rury ci$nieniowych dla sciekow PE -HD warstwowe(np. TYTAN) Dn 90na ci$nienie PN-10. Kanaly i rurociagi
posadowi¢ zgodnie z instrukcja producenta rur.

2. Materialy
Wszystkie elementy przed wbudowaniem winny by¢ zaakceptowane przez Inspektora. Wszystkie materiaty
musza posiada¢ aprobaty techniczne.

2.Materialy kanalizacji ttocznej

- Rury cis$nieniowych dla §ciekéw PE -HD SDR17,6 Dn 90 na ci$nienie PN-10 warstwowe
(np. TYTAN) . Kanaly i rurociagi posadowi¢ zgodnie z instrukcja producenta rur.
- W technologii bezwykopowej (przewierty sterowane) stosowaé materiaty przystosowane do zastosowane;j
technologii t.j. rura przewodowa z rury PE -HD SDR 17,6 na cisnienie PN-10 z warstwowe (np. TYTAN).
2.2 Materialy — armatura
Na rurociagu ttocznym DN 90 PE HD SDR 17 warstwowe zamontowac :

- Rewizje w studzienkach Dn1200mm dla rary DN 90
- Zasuwy z teleskopem i skrzynka do zasuw Dn 90 w gruncie .

Studzienka rewizyjna Dn1200mm na rurociagu ttocznym Dn 90 wyposazone beda w:
1. trojnik zeliwny kolnierzowy 80/80/80 z zaslepka

2. zaslepka zeliwna Dn 80

3. zasuwa nozowa kohlierzowa Dn 80mm

Studzienka odpowietrzajaca Dn1200mm na rurociagu ttocznym Dn 90 wyposazone beda w:
1. tréjnik zeliwny kolnierzowy 80/80/80 z zaslepka

2. zawor odpowietrzajacy do sciekow DN 80

3. zasuwa nozowa kotnierzowa Dn 80 mm

4. wlaz zeliwny z zamkiem na klucz

2.3 Material na podsypke i obsypanie rur
- grunt z wykopu - przesiany

3. Sprzet
Do zaggszczenia nalezy zastosowac zageszczarki plytowe , ubijaki spalinowe . Do robdt montazowych
stosowa¢ wciagarke reczna , mechaniczng , zurawie samochodowe .

4. Transport
Transport moze by¢ wykonany dowolnym $rodkiem transportowym zgodnie z jego przeznaczeniem.

5. Wykonanie robét.
Tolerancja rzednych dla dna wykopu wynosi 1 cm.
Pod rury wykona¢ podsypke z pospotki grub. 10 cm .
Rury nalezy uktada¢ od najnizszego punktu w kierunku przeciwnym do spadku rury
Zasypanie kanatu nalezy rozpocza¢ od rownomiernego obsypania rur z bokéw, z doktadnym ubiciem
warstwami grubosci 10-20 cm . Wskaznik zaggszczenia wykopdw pod drogami 1,00 .
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W miejsczch skrzyzowania sieci z istniejacym uzbrojeniem zabezpieczy¢ przed uszkodzeniem
poprzez podwieszenie istniwjacego uzbrojenia .

6. Kontrola jakoSci robét
Réznice rzgdnych w stosunku do dokumentacji nie powinny przekracza¢ 1 cm .
Sprawdzenie wykonania polaczen nalezy sprawdzi¢ na podstawie ogledzin zewngtrznych.
Przeprowadzi¢ probg cisnienia na 10 at
Zastosowania wlasciwych materialow i armatury .

7. Obmiar robadt.
Jednostka obmiarowa zasypania wykopow jest Im3. Pomiaru dtugos$ci uktadanych sieci wykonuje si¢

w metrach biezacych, natomiast dla warstwy podsypkowej 1 m2.

8. Odbiér robét.
Roboty uznaje si¢ za wykonane zgodnie z dokumentacja projektowa , SST i wymogami Inspektora , jezeli
pomiary i badania daty wynik pozytywny. Na odbiér Wykonawca dostarczy inwentaryzacje geodezyjna

wykonana przez uprawniong jednostke geodezyjna.

9. Podstawa platnosci .
Cena jednostkowa obejmuje dla :
9.1. robédt ziemnych
oznakowanie robot ,
wykonanie wykopow, zasypanie i zageszczenie wykopow,
pomiary i badania sprawdzajace , uporzadkowanie terenu.
9.2. dla sieci
-przygotowanie podloza ,
-utozenie sieci i montaz armatury ,
-ulozenie tasmy ostrzegawczej .
-préba ci$nienia
-ptukanie
-inwentaryzacja powykonawcza .
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SZCZEGOLOWA SPECYFIKACJA TECHNICZNA
D-03.02.03.
POMPOWNIA SCIEKOW
1.Wstep

1.1.Przedmiot SST

Przedmiotem niniejszej szczegdtowej specyfikacji technicznej (SST) sa wymagania dotyczace wykonania i
odbioru robot przy budowie kanalizacji sanitarnej grawitacyjnej i ttocznej oraz przepompowni §ciekow w
miejscowosci Podgdrki gmina Malechowo dziatka nr 190 obreb Ostrowiec i dziatka nr 50, 68, 185,190, 189/15,
obreb Podgorki

1.2. Zakres stosowania SST
Szczegdlowa specyfikacja techniczna jest stosowana jako dokument przetargowy i kontraktowy przy
zlecaniu i realizacji rob6t wymienionych w punkcie 1.1.

1.3. Zakres robdt objetych niniejszg SST
Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji dotycza prowadzenia rob6t przy wykonaniu
i montazu przepompowni $ciekow , w tym :
- dostawa i montaz przepompowni $ciekow z monitoringiem i zasilaniem zalicznikowym - 1 kpl

2. Materialy

Studnie przepompowni.

2.1.1 Obudowa pompowni sciekéw

wykona¢ z betonu | o parametrach technicznych

wytrzymatos¢ na Sciskanie 90-120 N/mm?,

wytrzymato$¢ na zginanie 18-20 N/mm™

odporno$¢ chemiczna (pH 1-10),

gestosé 2,3 g/lem’.

Obudowy z betonu musza posiadac aprobat¢ techniczna,

dno komory wyprofilowac tak, aby nie osadzaty si¢ w zadnym jego miejscu piasek i zawiesiny (max.0,5:1, min. 1:1),
element denny powinien posiada wysoko$¢ uzytecznag 1000 mm, poszczegolne elementy obudowy taczone powinny
by¢ przy uzyciu specjalnego kleju epoksydowego, otwory pod rurociagi i przejscia kablowe wykona¢ jako szczelne,
$rednica obudowy musi zapewni¢ mozliwo$¢ swobodnego montazu pomp oraz wyposazenia wewngtrznego
pompowni

dla PSPO
DN — 1,50 m, glgbokosci 3,90 m i wyniesiony 0,30 m nad teren.
W przepompowni zainstalowane bgda na state 2 pompy, z ktérych docelowo pracowa¢ bedzie jedna , natomiast
druga stanowi¢ bedzie 100% rezerwe na wypadek awarii pierwszej pompy. Przed zbiornikiem przepompowni
zaprojektowano zasuwe nozowa do montazu doziemnego z mozliwos$cia obstugi z poziomu terenu za pomoca klucza
do zasuw. W komorze czerpalnej przepompowni zainstalowane bgeda dwie pompy zatapialne. Dla zapewnienia
poprawnej pracy przepompowni parametry pracy pomp wynosza odpowiednio : wydajnos¢ Q=3,86l/s i wysoko§¢
podnoszenia H =43,80m.
O powyzszych parametrach mozna zastosowa¢ pompy np. firmy ABS typu PIR PE2-50HZ Q=3,86 l/s
H=43,80mslw .

Ponizej przedstawia si¢ minimalne wymagania wzglegdem pomp :

-wolny przelot min. 80 mm

-wyposazone w wytacznik wilgotnosciowy i temperaturowy

-klasa izolacji "F'

-mocowane na stopie sprzegajacej (szybkozlacze)

-wyposazone w minimum podwdjne uszczelnienie mechaniczne

-powloka pomp odporna na $cieki sanitarne (np. epoksydowana)

-wykonanie pomp zgodne z PN-86/M-44015, ISO STANDARD 2548 CLASS B

-doplyw $ciekow ostonigty deflektorem
Przy dnie przepompowni wyprofilowa¢ skosy w taki sposéb, aby zanieczyszczenia naptywaly pod wirniki pomp.
Przepompownia powinna by¢ wyposazona w pomost roboczy typu MOSTOSTAL lub WEMA ze stali nierdzewne;j
0 nosnosci minimum 500 kG. Pomost roboczy powinien posiada¢ barierkg ochronng z kraweznikiem - catos¢
wykonana z elementdw ze stali nierdzewnej. Zej$cie do przepompowni po drabince ze stali nierdzewnej. Wtaz
wejsciowy oraz wlazy do montazu pomp o wymiarach dostosowanych do wymiaru pomp ze stali kwasoodpornej .
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Pokrywa wlazu powinna by¢ blokowana w potozeniu otwartym w pozycji zblizonej do pionowej . Zamek wilazu
powinien by¢ odporny na zanieczyszczenia i uszkodzenia , otwierany powinien by¢ trudnym do podrobienia
kluczem.

W komorze roboczej przepompowni zamontowaé (na kazdym z przewodow tlocznych) zawory zwrotne kulowe Dn 80
mm oraz zasuwy odcinajace kohierzowe z klinem gumowanym dostgpne z powierzchni terenu.

Obok przepompowni wykonaé¢ fundament betonowy B15 o wymiarach 0,5x0,5x0,7 m pod stopg przewoznego zurawika do
demontazu pomp (zurawik przewozny wchodzi w zakres dostawy wyposazenia przepompowni sciekow). Ze wzgledu
na cigzar pompy , wynoszacy ok. 350 kG zaleca si¢ stosowac¢ wciagniki o udzwigu min. 750 kG na wymaganym
wysiegu zurawika. Zurawik powinien byé wyposazony w samohamowng wciagarke reczna. Jako minimalne
zabezpieczenie antykorozyjne zurawika przyja¢ cynkowanie ogniowe. Linka stluzaca do montazu pomp wykonana ze
stali kwasoodporne;j.

Pompy opuszczane bgda do zbiornika czerpalnego po prowadnicach rurowych z przewodow nierdzewnych
grubosciennych Dn 50 mm (lub innej §rednicy adekwatnie do dobranych pomp). Potaczenie instalacji wewnatrz
zbiornika przepompowni z przewodem ttocznym za pomoca potaczenia kotierzowego PN 10.

Zbiornik przepompowni powinien posiada¢ przewdd napowietrzajacy 100 mm ze stali kwasoodpornej i
odpowietrzajacy - wyprowadzony okoto 15 cm pod pokrywa zbiornika przepompowni. Konstrukcja kominkéw
powinna uniemozliwi¢ wrzucenie do pompowni jakichkolwiek statych przedmiotow.

Do mocowania wyposazenia stalego w zbiorniku (konstrukcje no$ne lub wsporcze) nalezy stosowac kotwy,
$ruby, nakretki ze stali kwasoodpornej (ASI 304)
Lancuch pomp (pompy o cigzarze do 700kg) — fancuch techniczny AISD 316 wg DIN 766

Zasilanie elektryczne
1. Szafka z zasilaniem jednostronnym i zasilaniem rezerwowym z agregatu pradotworczego o mocy 17 KV.
2.Realizacja sterowania lewo -prawo wirnikiem pompy
3.0swietlenie 24V szafy sterowniczej i komory pomp

Podstawowy uklad sterowania praca pomp powinien by¢ wyposazony w hydrostatyczny przetwornik poziomu
$ciekow (z zabezpieczona membrana) - np. APLISENS oraz jako uktad rezerwowy zamontowa¢ zestaw regulatoréw
poziomu tzw. "gruszek" (na wypadek awarii przetwornika poziomu). System sterowania powinien zapewni¢ okresowe
przetaczanie kolejnosci zalaczania pomp $ciekowych, aby zapewni¢ rownomierne zuzycie wszystkich zespolow
pompowych. Zgodnie z wymaganiami Uzytkownika mikroprocesor sterujacy praca przepompowni powinien
zapewni¢ mozliwos$¢ "zgrubnego"pomiaru przeptywu $ciekow - opartego np. na pomiarze czasu pracy pomp.

3.2.2. Rozdzielnia sterowania pomp z monitoringiem

Ponizej przedstawia si¢ minimalne wyposazenie rozdzielni zasiiajaco-sierujacej
1. zabezpieczenie roznicowopradowe w obwodzie kazdej z pomp oraz w obwodzie sterowania
2. zabezpieczenie przepigciowe, odgromniki w ZK oraz ochronniki elektroniki (sterownik pracy, modem,
przeptywomierz)
3. akumulatory podtrzymujace prace sterownika i przekazu danych
. zabezpieczenia zwarciowe - wylaczniki automatyczne
. lagodny start pomp (soft start-stop)
. przetacznik "r¢czne - O - automat” dla kazdej z pomp
. kontrolki ,,praca/awaria" dla kazdej z pomp
. liczniki pracy dla kazdej z pomp
. gniazdo 400V do awaryjnego podlaczenia agregatu pradotworczego z przetacznikiem agregat - sie¢
. woltomierz
. lampa awaryjna + buczek (sygnalizacja stanow awaryjnych)
. detektor faz
. zabezpieczenie przeciw jednoczesnemu startowi pomp oraz réwnoczesnej pracy dwéch pomp
. uktad naprzemiennego zalaczania pomp (moze realizowac sterownik)
. gniazda sieciowe 400V, 230V? 24V
. zewnetrzny wylacznik gtéwny
W szafce zlacza kablowego powinien znajdowaé si¢ uklad pomiarowy pobranej energii elektryczne;j.

System monitoringu i wizualizacji przepompowni §ciekéw w technologii GSM/GPRS
Informacje podstawowe o systemie monitoringu.

1. obiekt zdalny — przepompownia $ciekow
wyposazony w: modut telemetryczny GSM/GPRS posiadajacy co najmniej wyposazenie wymienione w
punkcie 5, ktéry pehi funkcj¢ sterownika oraz modemu komunikacyjnego
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2. obiekt lokalny — stacja monitorujaca — istniejace Centrum Dyspozytorskie Hydro Net w Zaktadzie Gospodarki
Komunalnej w Malechowie wyposazony w: modut telemetryczny odbiorczo-nadawczy GSM/GPRS, komputer PC

Informacje o stanach obiektow sa przesytane za pomoca GPRS do stacji monitorujacej, ktéra wizualizuje wszystkie
monitorowane obiekty na ekranie komputera. Stacja monitorujaca moze by¢ zainstalowana w dowolnym miejscu, pod

warunkiem wystepowania zasiggu wybranego operatora GSM.

System monitoringu ma spetniaé ponizsze wymagania:

1. System zdarzeniowo-czasowy — kazda zmiana stanu na monitorowanym obiekcie ma powodowaé wystanie
pelnego statusu wejsé/wyjs¢ modutu telemetrycznego oraz dodatkowo stacja monitorujaca ma zdalnie w okreslonych
odstepach czasowych wymusi¢ przestanie w/w statusu z danego obiektu. W momencie wystapienia dowolnej zmiany
stanu monitorowanego parametru (np. zalaczenie pompy, otwarcie drzwi szafy sterowniczej, alarm suchobiegu, itd.)
do stacji monitorujacej ma zosta¢ wystany aktualny stan obiektu (stany na wszystkich wejsciach i wyj$ciach modutu
telemetrycznego). Dodatkowo niezaleznie od powyzszego, stacja monitorujaca ma czasowo (np. co 1 godzing)
odpytywa¢ moduly telemetryczne o ich aktualny stan wej$¢/wyjs¢.

2. Gléwne okno synoptyczne - umozliwiajace podglad graficzny wszystkich monitorowanych obiektéw pod
wzgledem:
1.wizualizacji poziomu $ciekdw w zbiorniku dla kazdej pompowni indywidualnie

2.wizualizacja pracy danej pompy dla kazdej pompowni indywidualnie
3.wizualizacja awarii danej pompy dla kazdej pompowni indywidualnie

4.wizualizacja odstawienia danej pompy, pompa odstawiona nie jest zalaczana w automatycznym cyklu pracy
przepompowni, dla kazdej pompowni indywidualnie

5.wizualizacja alarmow na wszystkich przepompowniach w formie tabeli alarméw biezacych, alarmy podawane z
nastgpujacymi informacjami: data wystapienia alarmu, nazwa obiektu, typ alarmu, data ustapienia alarmu, w jakim
czasie alarm zostal potwierdzony przez operatora co pozwala na szybka analize monitorowanych stanow
przepompowni bez potrzeby przegladania kolejnych okien synoptycznych przepompowni.

Funkcja ,,obiekty w kolumnie” — wyswietlana zawsze w lewej czesci programu ,,pasek”, obrazujacy pracg/awarig
danego obiektu.

-Funkcja logowania/wylogowania operatoréw stacji monitorujacej — pozwalajaca na przypisanie
odpowiednich kompetencji danemu operatorowi, np. operator o najmniejszych kompetencjach ma posiada¢ prawo
tylko do przegladania obiektow bez mozliwosci ich zdalnego sterowania, natomiast operator-administrator ma
posiada¢ pelne prawa dostgpu wraz z prawem zdalnego sterowania przepompownia.

-Latwos¢ przechodzenia miedzy gldéwnym oknem synoptycznym, a oknami poszczegdlnych zestawéw za pomoca
,kliknigcia” na danym obiekcie graficznym lub liScie obiektow.
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System monitoringu przepompowni sciekow
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-Funkcja alarmoéw historycznych — umozliwiajaca przegladanie archiwalnych zdarzen alarmowych na

wszystkich lub wybranym monitorowanym obiekcie za dowolny okres czasu wraz z funkcja filtrowania w/g
danego stanu alarmowego. Dodatkowo ma podawac informacj¢ kiedy dany alarm zostal potwierdzony i przez
jakiego operatora, a takze mozliwo$¢ wykonania wydruku sporzadzonego zestawienia.

-Funkcja alarméw biezgcych — wizualizujaca w postaci tabeli wszystkie biezace (niepotwierdzone) stany
alarmowe z monitorowanych obiektow. W jednoznaczny sposéb identyfikujaca, czy dany alarm jest aktywny na
obiekcie (kolor: czerwony-alarm krytyczny), czy juz ustapit (kolor: zielony). Po potwierdzeniu danego alarmu
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przez operatora ma on zosta¢ umieszczony w pamieci systemu, aby moznabylto go przeglada¢ za pomoca funkcji
alarméw historycznych. Dodatkowo w momencie wystapienia stanu alarmowego na dowolnej pompowni
aktywujacy si¢ sygnal dzwigkowy, ktory mozna bedzie wylaczy¢ po potwierdzeniu wszystkich
niepotwierdzonych alarméw biezacych, co pozwoli na wykonywanie przez operatora innych czynnosci
niezwiazanych ze stacja monitorujaca, np. obstuga oczyszczalni.

-Baza danych - zapis wszystkich odebranych danych w bazie danych SQL wraz z narzgdziem do jej przegladania
oraz eksportowania do pliku csv, ktory jest obstugiwany przez arkusz kalkulacyjny MSExcel.

-Kontrola polaczenia stacji monitorujacej z monitowanymi pompowniami - informujaca operatora o braku
komunikacji z monitorowanym obiektem wraz z podaniem dokladnego czasu zerwania potaczenia.

-Kontrola dostepu do monitorowanego obiektu — rozbrojenie/uzbrojenie obiektu za pomoca stacyjki (lokalnie)
lub funkcji rozbrojenia/uzbrojenia (zdalnie ze stacji monitorujacej). W momencie rozbrojenia obiektu nie maja
by¢ wysylane z niego sygnaly alarmowe — funkcja testowania obiektu bez przesylania falszywych informacji oraz
dodatkowo pozwalajaca na oszczedno$é w ilosci wystanych/odebranych danych GPRS — oszczednos¢ w kosztach
eksploatacji.

-Alarm wlamania - wywolanie na stacji monitorujacej alarmu wlamania do obiektu powinna nastgpowac po
okreslonym czasie od otwarcia szafy sterowniczej i nie rozbrojeniu obiektu. Alarm nie moze ulega¢ skasowaniu
po czasie. Wymog zdalnego kasowania przez operatora, w ten sposéb informujac go o swoim wystapieniu.

-Funkcja zdalnego wylaczenia sygnalizacji alarmowej dZwigkowo-optycznej z poziomu stacji monitorujace;.

-Dodatkowo monitorowane muszg by¢ nastgpujace sygnaly:
-Praca Rgczna / Automatyczna

-Obecno$¢ / Brak napigcia zasilania

-Sygnat alarmowy $wietlny

-Sygnat alarmowy dzwigkowy

-Poziom $ciekow w zbiorniku na podstawie sygnatu z sondy hydrostatycznej
-Przeptyw chwilowy na podstawie sygnatu z przeptywomierza
-Praca/Stop pompy nr 112

-Awaria pompy nr 1 i2

-Sygnalizator suchobiegu

-Sygnalizator przelewu

-Pomiar pradu pobieranego przez pompy

-Potwierdzenie zalaczenia stycznika pompy

-Funkcja odS$wiezenia obiektu — umozliwiajaca na zyczenie operatora przestanie do stacji monitorujacej
aktualnego statusu wejs$¢/wyj$¢ modutu telemetrycznego danej przepompowni.

-Funkcja od$wiezenia zegaréw - umozliwiajaca na zyczenie operatora przestanie do stacji monitorujacej
aktualnych danych odnosnie czasu pracy i ilosci zalaczefi danej pompy. Informacje te musza by¢ przechowywane
lokalnie w pamigci modutu telemetrycznego, a nie w stacji monitorujacej (zabezpieczenie przed utrata danych w
momencie wylaczenia stacji).

-Funkcja kasowania zegaréw — operator musi mie¢ mozliwo$¢ wyzerowania zegar6w czasu pracy pomp wraz z
licznikami ilo$ci zataczen w celu dokonania analizy czasowej pracy pompowni np. rownomiernego zuzycia pomp
w ciagu miesiaca.

-Zdalne zalaczanie/wylaczanie pomp.

-Funkcja odlaczenia/podlaczenia pompy — pozwalajaca na zdalne ,poinformowanie” sterownika o
odlaczeniu/podtaczeniu danej pompy, co wiaze si¢ z nie/uwzglednianiem danej pompy w cyklu pracy pompowni,
np. jezeli pompa zostanie zdalnie odlaczona, to sterownik nie uwzgledni jej w cyklu pracy pompowni i zawsze

zalaczy pompe, ktéra fizycznie wystepuje na obiekcie.

-Funkcja zdalnej zmiany pozioméw pracy pomp — mozliwo$¢ zdalnej (ze stacji monitorujacej) zmiany
poziomu zalaczania, wylaczania pomp oraz poziomu alarmowego — przy zastosowaniu sondy hydrostatycznej.

-Funkcja ,,pomiaru poziomu” — wizualizuje aktualny poziom medium w zbiorniku w centymetrach.
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-Funkcja ,,pomiaru pradu” — wizualizuje aktualny prad pobierany przez pompy w amperach, oraz aplikacja
wizualizuje prad nominalny urzadzenia (pompy) podany przez producenta.

-Funkcja ‘Alarm czasu pracy pompy’ — uzytkownik ma posiada¢ mozliwos¢ ustalenia jednostajnego czasu
pracy, po przekroczeniu ktorego zalaczany bedzie alarm, sygnalizujacy o zbyt dlugiej pracy pompy (np. duzy
naplyw $ciekéw [nielegalny zrzut $ciekow], zapchanie pompy).

-Funkcja ‘Alarm parametréw pracy’ — uzytkownik moze ustawia¢ parametry typu: poziom, przeplyw, prad
pompy. Po przekroczeniu wartosci granicznych wyzwalany bedzie alarm, ktéry poinformuje o nietypowym
zachowaniu pompowni.

-Funkcja blokady wyslania kilku rozkazéw — operator w danej chwili moze wykona¢ tylko jeden rozkaz (np.
zalacz pompg nrl). Po potwierdzeniu tego rozkazu moze wykonac¢ kolejny. Bedzie to zabezpieczenie przed
wysylaniem nadmiernej ilosci rozkazéw w jednej chwili.

-Funkcja pracy rewersyjnej — mozliwo$¢ lokalnego i zdalnego zalaczania, wylaczania pomp w przeciwnym
kierunku wirowania wirnika dla pomp o mocy kazdej mniejszej niz 5 kW.

-Wykresy szybkiego podgladu — pozwalajace na podglad: pracy, spoczynku, awarii dwéch pomp; cisnienia;
przeptywu w okresie ostatnich 2 godzin.

-Trendy historyczne — mozliwo$¢ sporzadzania wykreséw: stanu pomp, ci$nienia, przeptywu na dokladnej skali
czasu w wybranym okresie historycznym oraz wykonanie wydruku sporzadzonego wykresu.

-Raporty — mozliwos$¢ sporzadzania raportow odnoscie: czasu pracy, ilosci zalaczen, ilosci awarii, czasu awarii
pomp w wybranym okresie historycznym wraz z wykonaniem wydruku sporzadzonego zestawienia.

-Opis obiektu — okno, stuzace jako dziennik pracy pompowni

-SMS - Dodatkowo system ma pozwala¢ na wysylanie wiadomosci SMS pod wskazany numer telefonu w
momencie zaistnienia stanow alarmowych na w/w zestawach hydroforowych.

-Internet [opcja] — przy rozbudowie oprogramowania mozliwo$¢ monitorowania i zdalnego sterowania obiektami
poprzez sie¢ Internet, przy uzyciu przegladarki internetowe;.

-system monitoringu ma by¢ kompatybilny oraz stanowi¢ rozszerzenie programu Hydro-Net istniejacego w
Zakladzie Gospodarki Komunalnej w Darlowie. Jednoczesnie Zamawiajacy zastrzega, ze istniejacy i
funkcjonujacy Hydro-Net system sterowania i monitoringu w oparciu o technologiec GPRS nie moze by¢
zmieniony na inny. Nie dopuszcza si¢ rowniez mozliwosci wspoldziatania dwoch czy wigeej réznych systemow
sterowania i monitoringu przepompowni

Rozdzielnia Sterowania Pomp — wyposazenie i funkcje rozdzielnicy elektryczne;j:

—Obudowa szafy sterowniczej:

a wykonana z tworzywa sztucznego

b. wyposazona w drzwi wewnetrzne z tworzywa sztucznego, na ktorych sa zainstalowane (na sitodruku obrazu
pompowni): kontrolki: poprawnosci zasilania, awarii ogélnej, awarii pompy nr 1, awarii pompy nr 2, pracy pompy
nr 1, pracy pompy nr 2; wylacznik gléwny zasilania, przetacznik trybu pracy pompowni (Rgczna — 0 —
Automatyczna); przyciski Startu i Stopu pompy w trybie pracy r¢cznej; stacyjka z kluczem o wymiarach:
800(wysoko$¢)x600(szerokosc)x300(glebokosc)

c. wyposazona w ptyte montazowa z blachy ocynkowanej o grubosci 2mm

d. wyposazona w co najmniej dwa zamki patentowe w drzwiach zewnetrznych

e. posadzona na cokole plastikowym, umozliwiajacym montaz/demontaz wszystkich kabli (np. zasilajacych, od
czujnikéw ptywakowych i sondy hydrostatycznej, itd.) bez koniecznosci demontazu obudowy szafy sterowniczej

Urzadzenia elektryczne:
-modul telemetryczny GSM/GPRS z wys$wietlaczem i klawiatura posiadajacy co najmniej wyposazenie i mozliwo$ci
wymienione w podpunkcie e)
-czujnik poprawnej kolejnosci i zaniku faz
-uktad grzejny SOW wraz z elektronicznym termostatem
-czteropolowe zabezpieczenie klasy C
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-przetwornik pradowy do monitorowania pradu pompy

-wylacznik réznicowo-pradowy czteropolowy 63A

-wylacznik gtéwny sie¢-agregat 60A

-gniazdo agregatu 32A/5P w zabudowie tablicowej

-gniazdo serwisowe 230V/10A wraz z jednopolowym wylacznikiem nadmiarowo-pradowym klasy B10

-wylacznik silnikowy, jako zabezpieczenie kazdej pompy przed przecigzeniem i zanikiem napigcia na dowolnej fazie
zasilajacej

-stycznik dla kazdej pompy

-jednopolowy wytacznik nadmiarowo pradowy klasy B dla fazy sterujacej

-zasilacz buforowy 24 VDC/1 A wraz z uktadem akumulatoréw

-syrenka alarmowa 24 VDC z osobnymi wejs$ciami dla zasilania sygnatu dzwigkowego i optycznego

-przetacznik trybu pracy (Reczna — 0 — Automatyczna)

-wylacznik krancowy otwarcia drzwi szafy sterowniczej

-hermetyczny wylacznik krancowy otwarcia wlazu przepompowni

-stacyjka umozliwiajaca rozbrojenia obiektu

-sonda hydrostatyczna z wyjs$ciem pradowym (4-20mA) o zakresie 0-4m H,O wraz z dwoma ptywakami (suchobieg i
poziom alarmowy) oraz z tancuchem ze stali nierdzewnej

-antena typu YAGI dla sygnalu GPRS modutu telemetrycznego (w przypadku wysokiego poziomu mocy sygnatu
GSM wystarczy zastosowanie anteny typu Telesat2 — w ksztalcie ,,krazka” z montazem na obudowie szafy
sterowniczej)

-Dla mocy > 5,5kW - rozruch gwiazda-trojkat

-Oswietlenie wewnetrzne szafy

- Sterowanie w oparciu o modul telemetryczny GSM/GPRS, do ktérego wchodzg nastepujace sygnaly
(UWAGA!!! Wszystkie sygnaly binarne powinny by¢ wyprowadzone z przekaznikow pomocniczych):
Wejscia (24VDC):
-tryb pracy (Reczny/Automatyczny)
-zasilanie na obiekcie (Wlaczone/Wytaczone)
-awaria pompy nr 1 — kontrola termika pompy i wylacznika silnikowego
-awaria pompy nr 2 — kontrola termika pompy i wylacznika silnikowego
-kontrola otwarcia drzwi i wlazu pompowni
-kontrola plywaka suchobiegu
-kontrola plywaka alarmowego — przelania
-kontrola rozbrojenia stacyjki
-sygnal z sondy hydrostatycznej (4-20 mA) zabezpieczony bezpiecznikiem (32mA)
-Wyj$cia (zalaczanie przekaznikow napigciem 24VDC):
-zalaczanie pompy nr 1
-zalaczenie pompy nr 2
-zalaczenie sygnatu dzwiekowego syrenki alarmowej i sygnatu optycznego

Rozdzielnia Sterowania Pomp zapewnia:
- naprzemienna prace pomp
- kontrole termikéw pompy i wylacznikow silnikowych
- funkcje czyszczenia zbiornika — spompowanie §ciekéw ponizej poziomu suchobiegu — tylko dla pracy recznej
- w momencie awarii sondy hydrostatycznej, pracg pompowni w oparciu o sygnat z dwoch ptywakow

Wytyczne odnos$nie wyposazenia i mozliwos$ci modulu telemetrycznego GSM/GPRS:
Wyposazenie:
sterownik pracy przepompowni swobodnie programowalny z wbudowanym modutem nadawczo-odbiorczym
GPRS/GSM
wy$wietlacz umozliwiajacy prezentowanie i zmiang podstawowych parametrow pracy przepompowni
16 wej$¢ binarnych
12 wyjs¢ binarnych
1 wejscie analogowe o zakresie pomiarowym 4...20mA - do podiaczenia sondy hydrostatycznej na
podstawie, ktorej uruchamiane sa pompy
2 wejscia analogowe o zakresie pomiarowym 4...20mA — do podtaczenia przekladnikow pradowych
wejscie analogowe o zakresie pomiarowym 4...20mA — jako rezerwa wejscie analogowe 0...10V — jako
rezerwa
3.komunikacja — port szeregowy RS232 / RS485 z obshiga protokotu MODBUS RTU/ASCII w trybie master
Iub slave wejscia licznikowekontrolki:
4.zasilania sterownika
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5.poziomu sygnalu GSM
6.poprawnosci zalogowania sterownika do sieci GPRS
7.stany wejs¢ i wyjs¢ sterownika
8.aktywnosci portu szeregowego sterownika
9.stopien ochrony P40
10.modut GSM/GPRS/EDGE
11.napigcie state 12/24V
12.gniazdo antenowe
13.gniazdo karty SIM

MozliwoSci:
14.wysytanie zdarzeniowe pelnego stanu wej$¢ i wyjs¢ modutu telemetrycznego do stacji monitorujacej w
ramach ustugi GPRS dowolnego operatora GSM
15.wysylanie zdarzeniowe wiadomosci tekstowych (SMS) w przypadku powstania stanow alarmowych na
obiekcie
16.sterowanie praca obiektu — przepompowni na podstawie sygnatu z plywakéw i sondy hydrostatycznej
17.naprzemienna praca pomp dla jednakowego ich zuzycia
18.zliczanie czasu pracy kazdej z pomp
19.zliczanie liczby zataczen kazdej z pomp

Szafy sterownicze majg posiadaé Certyfikat Zgodnos$ci CE oraz Certyfikat ze znakiem bezpieczenstwa ,,B”

Ponizej przedstawia si¢ minimalny zakres przekazywanych informacji (transmitowane stany):

1. awaria pompy lub pomp - wylacznik termiczny
2 . awaria pompy lub pomp - zadzialanie czujnika wilgotnosci
3.przekroczenie poziomu maksymalnego $ciekow
4.niski poziom - suchobieg
5. zanik napigcia
6. powrot zasilenia
-praca pompy lub pomp
-poziom $ciekow w zbiorniku
-nieuprawniony dostep (sygnalizowanie otwarcia wtazu przepompowni, szafy

sterowniczej)
-pobierany prad
Dziatke przepompowni nalezy ogrodzi¢ na cokole betonowym siatka stalowa (powlekang PE) o wysokosci 1,5 m,
na stupkach stalowych (zabezpieczonych antykorozyjnie), wbudowanych w beton. W ogrodzeniu wykona¢ brame
wjazdowa o szerokosci 3,0 m; umozliwiajaca wlasciwa obstuge obiektu.

Teren utwardzony na placu manewrowym dla pojazdéw ci¢zkich oraz chodnik wokot zbiornika przepompowni z
kostki betonowej o grubosci 8 cm. Pozostala czgs¢ terendw przepompowni obsiac trawa. Bezposrednio przed szatka
zlacza kablowego utwardzi¢ teren poprzez jego wybrukowanie na glgbokos¢ 1,0 m przed szafka.

W celu zabezpieczenia przepompowni przed ewentualnym wyptynieciem (silne saczenia) przy fundamencie
przepompowni wykona¢ kothierz o grubosci 20 cm i szeroko$ci 30 cm. Odwodnienie wykopu (waskoprzestrzenny
umocniony) na czas budowy przepompowni za pomoca odwodnienia powierzchniowego. Pod fundamentem
przepompowni wykona¢ podsypke grubosci 40 cm z kruszywa tamanego, zaggszczonego do Is min = 0,95 oraz 10 cm
zwiru (granulacja 8-16 mm). Przepompowni¢ mozna obsypywa¢ gruntem rodzimym, o ile nie ulegt on uplynnieniu

(uplastycznieniu).
Ponizej przedstawia si¢ charakterystyczne rz¢dne przepompowni $ciekow :
dla PSPO
a) Rzgdna pokrywy 50,00 mnpm.
b) Rzedna terenu 49,70 mnpm.
c) Wlot sciekow 47,67 mnpm.
d) Wylot $ciekow 48,36 mnpm.
e) Poziom max 47,37 mnpm.
f) Poziom alarmowy 48,56 mnpm.
g) Poziom minimalny 46,57 mnpm.
h) Poziom suchobiegu 46,47 mnpm.
i) Dno przepompowni 45,87 mnpm.

UWAGA : powyzsze poziomy zalaczania obliczono przy zalozeniu montazu pomp firmy ABS typu
PIR PE2-50HZ Q=3,86 1/s H=43,80mstw . Przy zastosowaniu innych pomp dostawca powinien
zweryfikowaé powyzsze rzg¢dne.
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Szafa sterownicza powinna umozliwia¢ monitorowanie i zdalne sterowanie praca pompowni z poziomu zamontowanej
stacji monitorujace;j.

3.3.0dwodnienie
Odwodnienie wykopow pod przepompownie projektuje si¢ do wykonania iglofiltrami bezposrednio
wplukiwanymi w grunt.

3.4. Odbidr cze¢sciowy i koncowy robot

W ramach przekazania inwestycji do eksploatacji wyposazy¢ w sprzet BHP do obstugi przepompowni
$ciekow tacznie z przewoznym agregatem pradotworczym o mocy N=17KW
Odbidr robot wykona¢ zgodnie z rozdzialem 3 pkt 3.7 WTWiORBM tom II z 1988 roku oraz wymogami stawianymi
przez producenta rur, armatury i kompletnych przepompowni.



