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1. WSTEP

1.1 Przedmiot specyfikacji

Przedmiotem niniejszej Specyfikacji Technicznej sa wymagania dotyczace dostarczenia
i montazu wyposazenia technicznego, zwigzanego z realizacja inwestycji po nazwa ADAPTACJA
BUDYNKU PRZY UL. SIEMINSKIEGO 6 W GLIWICACH WRAZ Z BUDYNKIEM POMOCNICZYM NA NOWA
SIEDZIBE CENTRUM 3.0

1.2 Zakres stosowania specyfikacji

Specyfikacja Techniczna stosowana jest jako dokument przetargowy i kontraktowy przy zleceniu
i realizacji robot wymienionych w punkcie 1.3

1.3 Zakres robot objetych specyfikacja

Ustalenia zawarte w niniejszej Specyfikacji Technicznej dotycza prowadzenia robdt
obejmujacych dostawe i montaz:

W budynku gtéwnym

- dzwigu osobowego,

- zewnetrznego podnosnika dla oso6b niepetnosprawnych.

W budynku pomocniczym

- wewnetrznego podnosnika dla osob niepetnosprawnych.

1.4 Ogélne wymagania dotyczace robét

Wykonawca robot jest odpowiedzialny za jakos¢ wykonanych robot oraz za ich zgodnosé
z dokumentacja projektowa, specyfikacjami technicznymi oraz poleceniami nadzoru
inwestycyjnego.

Ogolne wymagania dotyczace robot podano w specyfikacji ,, Wymagania ogolne”.

2  MATERIALY

2.1 Dzwig osobowy

Wymagania:

Udzwig nominalny: 675 kg

Liczba oso6b: 9

Predkos¢ nominalna: 1.0 m/s

Liczba przystankow / dojs¢ do kabiny: 5/ 5 (-2, -1, 0, 1, 2)
Wysokos¢ podnoszenia: 11.48 m

Gtebokos¢ podszybia: 1100 mm

Wysokos¢ nadszybia: 3500 mm

Wymiary szybu [szerokos¢ x gtebokos¢]: 1650 mm x 1950 mm
Maszynownia: Bez maszynowni [MRL]

Wymiary kabiny [szerokos$¢ x gtebokosc¢ x wysokos¢]: 1200 mm x 1400 mm x 2139 mm
Wysokosc¢ kabiny w swietle: 2100 mm

Drzwi kabinowe [szerokos¢ x wysokosc¢]: 900 mm x 2000 mm
Typ drzwi kabinowych: Teleskopowe, 2 panelowe, Prawe
Sciany szybu: Betonowy

Tolerancja wykonania: -20 mm/+20 mm

Zabezpieczenie drzwi kabinowych: Kurtyna swietlna
Wytrzymatos¢ ogniowa drzwi szybowych, pierwszy typ: EN 81-58 E 120 [bezklasowe]
Potozenie przeciwwagi: Z prawej strony

Liczba dojs¢ do kabiny: 2 (Kabina z przelotem na wprost)
Przystanek podstawowy: 3

Naped i sterowanie: 1KA (sterowanie zbiorcze w dot)
Potozenie szafy sterowej: W lewej oscieznicy drzwi szybowych
Potozenie szafy sterowej: Przystanek 5.1

Moc silnika (PMN): 4.6 kW

Typ zasilania: TN-S (3L+PE+N)

Zasilanie gtowne dzwigu: 400 V 50 Hz

Zasilanie o$wietlenia: 230 V

Liczba jazd na godzine: 120

Norma dzwigowa: EN81-20/50, EN81-73
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Funkcje komunikacji i tacznosci:
- Triphone
- Informacja gtosowa w kabinie
- Linia bezprzewodowa [CUBE]
PRAL - Ewakuacja na alternatywny przystanek w przypadku awarii drzwi (na zasilaniu gtownym
dzwigu)
- Modut komunikacji [ETMA]
- Modut monitorujacy [FUE]
- Alarm na dachu kabiny
Funkcje sterownia:
- ZZ1 - Rownolegte otwieranie drzwi kabinowych
- FT - Automatyczne zamykanie drzwi po uptywie okreslonego czasu
- ASC1 - Pietrowskazywacz pozycji kabiny zlokalizowany w panelu dyspozycji w kabinie
- LIS - Sygnalizacja statusu urzadzenia: dzwig w normalnym trybie pracy
- LR - Sygnalizacja dalszego kierunku jazdy w kabinie
- LUB - Sygnalizacja statusu urzadzenia: prace serwisowe na urzadzeniu
- LW - Sygnalizacja dalszego kierunku jazdy kabiny (zlokalizowana na przystanku)
- VS - Informacja gtosowa w kabinie
- AE3 - Automatyczna ewakuacja do najblizszego przystanku w przypadku zaniku napiecia
- BR1EU - sterowanie pozarowe zgodnie z norma EN81-73 z podtaczeniem do instalacji ppoz.
w budynku (zjazd do przystanku podstawowego i pozostanie na nim z otwartymi drzwiami, z
wykorzystaniem zasilania podstawowego).
Specyfikacja dekoracji:
- Linia wystroju: Times Square
- Typ oswietlenia: Indirect
- Typ sufitu: stal malowana [RAL9006]
- Drzwi kabinowe: stal nierdzewna szczotkowana [AISI441]
- Boczne sciany kabiny: stal nierdzewna szczotkowana [AISI441]
- Podtoga: czarna wyktadzina antyposlizgowa
- Typ cokotu: zlicowane
- Wykonczenie cokotow: szare anodyzowane aluminium
- Panel dyspozycji: panel na potowe wysokosci kabiny
-Wykonczenie drzwi szybowych ze stali nierdzewnej szczotkowanej [AlSI441]
- Porecz: zaokraglona ze stali nierdzewnej szczotkowanej [AISI304], na prawej $cianie
- Lustro : na potowe wysokosci, srodkowy panel prawej sciany, 500 mm
- Frontowa sciana kabiny: stal nierdzewna szczotkowana [AISI441] Stonehenge
- Klasa antyposlizgowa podtogi: R9
- Oswietlenie: LED
- Wykonczenie panelu dyspozycji: stal nierdzewna AISI304, szczotkowana K320
- Typ wyswietlacza w panelu dyspozycji: Wyswietlacz matrycowy
- Prog drzwi kabinowych: aluminium
- Rozmiar oscieznicy drzwi szybowych: 90 mm x 60 mm
- Prog drzwi szybowych: aluminium
- Potozenie kasety wezwan: w oscieznicy
- Typ kasety wezwan: w oscieznicy, pionowy
- Wykonczenie kasety wezwan: stal nierdzewna AlSI304, szczotkowana K320
- Pietrowskazywacz: na wszystkich przystankach pietrowskazywacze
- Typ wyswietlacza: w oscieznicy, pionowy

2.2 Wewnetrzny podnosnik dla osob niepetnosprawnych

Zgodnosc¢ z przepisami: Dyrektywa Maszynowa 2006/42/WE
Naped: Elektryczny
Udzwig [kg]: 400
Predkos¢ jazdy [m/s]: 0,15
Moc silnika [kW]: 1,5
Zasilanie [V]: 230
Zabezpieczenia:
- antyposlizgowy podest platformy,
- kurtyny $wietlne w obrebie kabiny,
- modut telefoniczny,
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- porecz bezpieczenstwa w kabinie,
- przycisk awaryjny STOP w kabinie,
- wskaznik przeciazenia,
- awaryjne opuszczenie elektryczne,
- telefon alarmowy (wymaga doprowadzenia przez Zamawiajacego linii telefonicznej)
Maszynownia: w obrysie szybu
Konstrukcja szybu: szyb murowany
Wypetnienie scian szybu: nie dotyczy
Drzwi przystankowe: wychylne jednoskrzydtowe stalowe panoramiczne, szkto transparentne
Drzwi kabinowe: nie wystepuja
Ilos¢ przystankow: 2
Ilos¢ dojsé: 2 po tej samej stronie
Kabina: 3 sciany seria kolor standard do uzgodnienia, pionowy panel dyspozycji z podswietlonymi
przyciskami o wym. 50 x 50 mm z oznaczeniem Braille"a
Podtoga wytozona gumowa, antyposlizgowa wyktadzing - kolor ciemnoszary
Sufit listwa oswietleniowa LED,
Kurtyny swietlne w obrebie kabiny
Kasety wezwan: na przystankach
Wysokos¢ podnoszenia: 3500
Wysokos¢ nadszybia [mm]: 2450
Gtebokosc podszybia [mm]: 120
Wymiar platformy [mm]: 1170 x 1460
Wymiar szybu murowanego [mm]: 1540 x 1535
Wymiary drzwi [mm]: 900 x 2000

2.3 Zewnetrzny podnosnik dla oséb niepetnosprawnych

Zgodnos¢ z przepisami: Dyrektywa Maszynowa 2006/42/WE, deklaracja CE producenta
Naped: srubowy
Predkos¢ jazdy [m/s]: 0,07
Moc silnika [kW]: 1,5
Udzwig [kg]: 385
Sterowanie na przystankach: kasety przystankowe
Sterowanie na platformie: panel z przyciskami ciagtego ruchu ,,trzymaj i jedz”
Zabezpieczenia:

- kontrola dostepu za pomoca pilota,

- system przeciwzgnieceniowy z aktywnym podestem platformy,

- antyposlizgowy podest platformy,

- listwa bezpieczenstwa zatrzymujaca urzadzenie,

- przycisk zatrzymania awaryjnego STOP,

- system diagnostyczny ze wskaznikami diod LED,

- powiadamiajacy serwisanta o awariach i btedach
Przeznaczenie montazu: na zewnatrz budynku
Wysokosc¢ podnoszenia mierzona od dna podszybia [mm]: do 2999 mm
Zasilanie [V]: 400
Rozmieszczenie przystankow przelot: 180° - wsiadanie i wysiadanie na wprost
Wymiar podestu platformy [mm]: 910 x 1410 (szerokos¢ x gtebokos¢)
Wymiary zewnetrzne urzadzenia [mm]: 1280 x 1500 (szerokosc x gtebokosc)
Drzwiczki na gérnym przystanku [mm]: 1100 x 800 (wysokosc x szerokosc)
Podszybie [mm]: 70 lub rampa najazdowa
Opuszczanie awaryjne: manualne
Wykonanie:
Stal ocynkowana: maszt i rama podstawy
Stal ocynkowana i malowana na kolor RAL 7024: pozostate elementy konstrukcyjne, kosz, ostony
maszynowni, bramka na gornym przystanku.
Stal nierdzewna: panel przyciskowy, pochwyt, kasety przystankowe.
Poliweglan lity: wypetnienie drzwiczek i barierki.
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3. SPRZET

Wykonawca przystepujacy do wykonania prac winien wykaza¢ sie mozliwoscia korzystania z
maszyn i sprzetu gwarantujacych wtasciwg to jest spetniajaca wymagania Specyfikacji
Technicznej jakos¢ robot.

Wykonawca jest zobowigzany do uzywania jedynie takiego sprzetu, ktory nie spowoduje
niekorzystnego wptywu na jakos¢ wykonywanych prac, zarowno w miejscu tych prac, jak tez przy
wykonywaniu czynnosci pomocniczych oraz w czasie transportu, zatadunku i wytadunku
materiatow, sprzetu itp. Sprzet uzywany przez wykonawce winien uzyskac akceptacje Inzyniera.

4. TRANSPORT | SKLADOWANIE

Wykonawca jest zobowigzany do stosowania jedynie takich srodkow transportu, ktére nie wptyna
na jakos¢ wykonywanych robot.

Materiaty przewozone na s$rodkach transportu powinny by¢ zabezpieczone przed ich
przemieszczeniem i uktadane zgodnie z warunkami transportu wydanymi przez ich wytworce.

5. WYKONANIE ROBOT

Przed wykonaniem prac montazowych nalezy sprawdzi¢ wymagang jakos¢ materiatow, ktora
powinna by¢ potwierdzona przez producenta przez zaswiadczenie o jakosci lub znakiem kontroli
jakosci zamieszczonym na opakowaniu lub innym réwnorzednym dokumentem.

Nie dopuszcza sie stosowania do robot materiatow, ktorych wtasciwosci nie odpowiadaja
wymaganiom technicznym. Materiaty nie moga by¢ uszkodzone.

Prace montazowe nalezy przeprowadzi¢ tak, aby nie nastgpito uszkodzenie dostarczonego
wyposazenia.

Montaz urzadzehA oznacza wszelkie czynnosci zwigzane z ich zakupem, transportem,
ubezpieczeniem, instalacja i przygotowaniem do rozruchu.

Montazu maszyn, urzadzen oraz zespotow i podzespotow osprzetu technologicznego nalezy
dokonywaé w oparciu o rysunki zestawieniowe, opisy techniczne, dokumentacje techniczno -
ruchowe (DTR) i instrukcje obstugi poszczegdlnych elementow.

Montaz mozna rozpocza¢ po rozpakowaniu, rozkonserwowaniu i zlikwidowaniu zabezpieczen
transportowych.

Przed przystapieniem do montazu nalezy przygotowaé miejsce zabudowy (fundamenty, kanaty
technologiczne itp.) oraz zgtosi¢ gotowosc pracy.

Zaleca sie przeprowadzenie prac montazowych maszyn i urzadzen przez specjalistyczne brygady
i pod nadzorem przedstawicieli Producenta.

Uzycie niezbednego sprzetu, narzedzi, przyrzadow pomiarowych, wykwalifikowanych
i niewykwalifikowanych pracownikow w czasie budowy instalacji i montazu Urzadzen, dokonane
zostanie na koszt Wykonawcy. Cata instalacja musi zosta¢ zakonczona i pozostawiona w petni
sprawna.

Przed rozpoczeciem prac Wykonawca dokona ustalen z Inzynierem po to, aby budowa instalacji
i montaz Urzadzen nie kolidowaty z praca Urzadzen juz zamontowanych i pracujacych.
Wykonawca zapewni nalezyta opieke nad instalacjg od chwili dostarczenia Urzadzen na Teren
Budowy do momentu Przejecia przez Zamawiajacego. W szczegolnosci Wykonawca zadba o
dostarczenie plandek chroniacych Urzadzenia przed wniknieciem kurzu i zabrudzeniem podczas
rownolegle prowadzonych prac budowlanych i wykonczeniowych.

Jakos¢ i montaz dzwigu powinien by¢ zatwierdzony przez Urzad Dozoru Technicznego.

Szyb stuzy wytacznie do pracy dzwigu. Inne urzadzenia, takie jak przewody elektryczne,
rurociagi, itp., nie nalezace do dzwigu nie moga by¢ instalowane w szybie.

6. KONTROLA JAKOSCI ROBOT

Ogolne zasady kontroli jakosci robot podano w specyfikacji technicznej ,,Wymagania ogélne”.
Wykonawca jest odpowiedzialny za cata kontrole robét i jakos¢ uzytych materiatow.

Wykonawca zapewni odpowiedni system i sprzet do badania jakosci robdt na placu budowy i poza
nim. Wszystkie badania i pomiary wykonywane beda zgodnie z wymaganiami norm technicznych.

7. OBMIAR ROBOT

Roboty realizowane w oparciu o niniejsza STWIiOR nie beda rozliczane na podstawie obmiaru.
Zadna z czesci robot nie bedzie ptatna stosownie do ilosci wykonanej pracy, lecz na zasadach
ryczattu.
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8. ODBIOR ROBOT

Ogolne zasady odbioru robét podano w specyfikacji ,, Wymagania ogoélne”.
Podstawe odbioru robot stanowia nastepujace dokumenty :

- dokumentacja techniczna,

- dziennik budowy,

- zaswiadczenia o jakosci materiatow i wyrobow dostarczonych na budowe w postaci

atestu, certyfikatu jakosci lub deklaracji zgodnosci,

- protokoty odbioru materiatow i wyrobow,

- protokoty odbioru poszczegoélnych etapéw lub elementow robot,

- wyniki badan laboratoryjnych materiatow i wyrobow, jesli byty wykonywane,

- ekspertyzy techniczne, badania laboratoryjne i badania In situ, jesli byty wykonywane.
Przy badaniach w czasie odbioru nalezy wykorzystywa¢ wyniki badan dokonywanych przed
przystapieniem do robdt, w trakcie ich wykonywania oraz zapisy w dzienniku budowy dotyczace
wykonywanych robot.

Celem odbioru jest finalna ocena rzeczywiscie dostarczonych elementow wyposazenia
technicznego pod wzgledem ich ilosci, jakosci i wartosci.
Wykonawca zgtasza gotowos¢ do odbioru wpisem do dziennika budowy i przedktada dokumenty
potwierdzajace wykonanie robot Zamawiajacemu do akceptacji.
Odbior jest potwierdzeniem, wykonania robot zgodnie z obowigzujacymi normami.
Odbior robot obejmuje :
- odbidr robdt zanikajacych lub ulegajacych zakryciu,
- odbior ostateczny ( catego zakresu prac ),
- odbior pogwarancyjny ( po uptywie okresu gwarancyjnego ).
Odbidr ostateczny dokonywany jest po catkowitym zakonczeniu robot na podstawie wynikow
pomiardéw i badan jakosciowych.
Odbior pogwarancyjny dokonywany jest na podstawie oceny wizualnej obiektu dokonanej przez
Nadzor Inwestycyjny przy udziale Wykonawcy.
Ogolne zasady odbioru robot podano w specyfikacji ,, Wymagania ogoélne”.
Odbior czesciowy polega na sprawdzeniu:
- poprawnosci zainstalowania urzadzen;
- kompletnosci i jakosci zainstalowanych urzadzen;
- aktualnosci dokumentacji powykonawczej uwzgledniajacej wszystkie zmiany i uzupetnienia;
- kompletnos¢ DTR i Swiadectw producenta.
Odbidr powinien by¢ dokonany komisyjnie przy udziale przedstawicieli Wykonawcy, Inzyniera i
uzytkownika oraz potwierdzony wtasciwymi protokotami.

Jezeli w trakcie odbioru okaze sie, ze jakies wymagania nie zostaty spetnione lub tez ujawnity sie

jakies usterki, nalezy uwzgledni¢ je w protokole, podajac jednoczesnie termin ich usuniecia lub

uzupetnienia.

Przed przekazaniem do eksploatacji nalezy dokonac odbioru koncowego, ktory polega na sprawdzeniu:

- poprawnosci zainstalowania urzadzen;

- kompletnosci i jakosci zainstalowanych urzadzen;

- poprawnosci dziatania urzadzen;

- aktualnosci dokumentacji powykonawczej, uwzgledniajacej wszystkie zmiany i uzupetnienia;

- kompletnosci DTR i swiadectw producenta.;

- kompletnosci protokotow czesciowych.

Przy odbiorze robot Wykonawca powinien by¢ dostarczone nastepujace dokumenty:

- Dokumentacja Projektowa z naniesionymi zmianami i uzupetnieniami w trakcie wykonywania
robot,

- Dziennik Budowy,

- dokumenty uzasadniajace uzupetnienia i zmiany wprowadzone w trakcie wykonywania robét;

- dokumenty dotyczace jakosci wbudowanych materiatow;

- protokoty czesciowych odbiorow,

- protokoty i zaswiadczenia z dokonanych préb montazowych;

- Swiadectwa jakosci wydane przez dostawcow urzadzen i materiatow;

- Instrukcje obstugi urzadzen.

Jezeli w trakcie odbioru okaze sie, ze jakie$ wymagania nie zostaty spetnione lub tez ujawnity sie

jakies$ usterki, nalezy uwzglednic je w protokole, podajac jednoczesnie termin ich usuniecia lub

uzupetnienia.
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9. PODSTAWA PLATNOSCI

Ogolne wymagania dotyczace ptatnosci podano w specyfikacji ,, Wymagania ogélne”.
Podstawa ptatnosci jest cena ryczattowa, skalkulowana przez Wykonawce, ustalona dla danej
pozycji Wykazu Kwot Ryczattowych

Cena ryczattowa dostarczenia i montazu wyposazenia obejmuje:

- badania laboratoryjne robot i materiatow i technologii wraz z opracowaniem dokumentacji,

- zakup i dostarczenie materiatow, sprzetu i urzadzen oraz ich sktadowanie,

- ubezpieczenie na czas transportu/dostawy

- roboty tymczasowe i towarzyszace niezbedne do wykonania prac zasadniczych, w tym koszty
tymczasowych potaczen, zabezpieczen itp.

- dostawa i montaz rusztowan, podnosnikow, pomostow,

- koszt czasu pracy rusztowan podnosnikdw, pomostow,

- przygotowanie urzadzen do montazu,

- montaz wyposazenia technicznego wraz z wszelkimi niezbednymi wyposazeniem i

podkonstrukcjami, uchwytami, itp.,

- demontaz i wywiezienie rusztowan, podnosnikow, pomostow,

- wywoz z terenu budowy materiatow zbednych,

- uporzadkowanie terenu budowy po robotach.

10. RZEPISY ZWIAZANE

PN-EN 81-3:2002 Przepisy bezpieczenstwa dotyczace budowy i instalowania dzwigow.

Czes¢ 3. Dzwigi elektryczne mate i hydrauliczne.

PN-EN ISO 9001:2001 Systemy zarzadzania jakoscig - wymagania.

Dyrektywa dzwigowa 95/16/EC

PN-EN 15804 Zrownowazonos¢ obiektow budowlanych -- Deklaracje srodowiskowe wyrobu --
Podstawowe zasady kategoryzacji wyrobow budowlanych.

PN-EN 81-28 Przepisy bezpieczenstwa dotyczace budowy i instalowania dzwigow -- Dzwigi
osobowe i towarowe -- Czes¢ 28: Zdalne alarmowanie w dzwigach osobowych i towarowych
PN-EN 81-20:2014-10 - Przepisy bezpieczenstwa dotyczace budowy i instalowania dzwigow --
Dzwigi przeznaczone do transportu osob i towardw -- Czes¢ 20: Dzwigi osobowe i dzwigi
towarowo-osobowe

PN-EN 81-21+A1:2013-02 - Przepisy bezpieczenstwa dotyczace budowy i instalowania dzwigow --
Dzwigi przeznaczone do transportu osob i towarow -- Czesc¢ 21: Nowe dzwigi osobowe i towarowe
w istniejacych budynkach

PN-EN 81-50:2014-10 - Przepisy bezpieczenstwa dotyczace budowy i instalowania dzwigow --
Badania i proby -- Czes¢ 50: Zasady projektowania, obliczania, badania i proby elementow
dzwigowych

PN-EN 81-28:2004 - Przepisy bezpieczenstwa dotyczace budowy i instalowania dzwigow -- Dzwigi
osobowe i towarowe -- Czesc 28: Zdalne alarmowanie w dzwigach osobowych i towarowych
PN-EN 81-70:2005 - Przepisy bezpieczenstwa dotyczace budowy i instalowania dzwigow --
Szczegoblne zastosowania dzwigdw osobowych i towarowych -- Czes¢ 70: Dostepnos¢ dzwigow dla
0sob, w tym oséb niepetnosprawnych

PN-EN 81-71+A1:2007 - Przepisy bezpieczenstwa dotyczace budowy i instalowania dzwigow --
Szczegolne zastosowania dzwigow osobowych i towarowych -- Czes¢ 71: Dzwigi odporne na
wandalizm



