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1. WSTEP

1.1. Przedmiot ST.

Przedmiotem niniejszej Specyfikacji Technicznej sa wymagania dotyczace wykonania i
odbioru robot technologicznych i instalacji sanitarnych, ktore zostanag wykonane w ramach
operacji

,Podniesienie wydajnosci urzadzen uzdatniajacych wode na ujeciu Janowka i Grabowo”
— etap [ ujecie wody w miejscowosci Jandwka Gmina Augustow

1.2. Zakres stosowania ST.

Specyfikacja techniczna jest stosowana jako dokument przetargowy i kontraktowy przy
zleceniu rob6t wykonanych w punkcie 1.1.

1.3. Zakres robét objetych ST.

Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji dotycza prowadzenia rob6t zgodnie z
Dokumentacja Projektowa — opis techniczny i rysunki.

1.4. Okreslenia podstawowe.

Okreslenia podstawowe w niniejszej Specyfikacji Technicznej sa zgodne z obowiazujacymi
odpowiednimi normami i ST zawartymi w ST — 1 ,, Wymagania ogdlne”.

1.5. Ogélne wymagania.

Wykonawca robot jest odpowiedzialny za jakos¢ ich wykonania oraz za zgodnos¢ z
Dokumentacja projektowa, ST i obowiazujacymi normami. Ogélne wymagania dotyczace
robot podano w ST — 1 ,, Wymagania og6lne”.

2. MATERIALY.

Materiaty do wykonania instalacji elektrycznych i automatyki nalezy stosowaé¢ zgodnie z
Dokumentacja Projektowa — opisem technicznym i rysunkami.

3. SPRZET

Ogolne wymagania dotyczace sprzetu podano w ST — 1 ,, Wymagania ogolne”.

4. WYKONANIE ROBOT.

4.1. Sie¢ zasilajaca i linie kablowe.

Obecnie istniejacy uktad pomiarowy energii elektrycznej zlokalizowany w budynku Stacji
Uzdatniania Wody (SUW) pozostaje bez zmian.

4.2. Instalacja zasilajaca urzadzenia technologiczne.

Projektowane urzadzenia przewiduje si¢ zasili¢ z rozdzielni RG umieszczonej w
Pomieszczeniu rozdzielni energetycznej.

1. Zestaw hydroforowy pracuje niezaleznie sterowany wlasnym sterownikiem. Dodatkowo
do zestawu nalezy doprowadzi¢ sygnat stanu minimalnego zbiornika wody w celu
dodatkowej ochrony zestawu przed suchobiegiem. Zestaw hydroforowy zasili¢ przewodem
YDY 5x10mm.

2. Pompy gtebinowe w pracy podstawowej sterowane sa poprzez sterownik. Program
pracy pomp przewiduje:

a - praca w trybie reczny-automat

b - prace kaskadowa pomp

C - przemiennos¢ pracy pomp

d - licznik czasu pracy pomp

e - blokade trybow b,c

Pompa glebinowa zabezpieczona bedzie od suchobiegu i nadmiernego przeciazenia
pradowego oraz innych zaktocen zasilania zabezpieczeniami elektronicznymi.
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Zabezpieczenie musi posiada¢ funkcje samoczynnej proby ponownego zataczenia pomp po
awaryjnym wytaczeniu.

3. Chlorator - pracuje rownolegle z pompa gigbinowa. Istnieje rowniez mozliwos¢
recznego zataczenia chloratora.

W RG przewiduje si¢ wizualizacje ptynna poziomu zbiornika wody realizowana poprzez
sondy konduktometryczne i sterownik z ekranem ciektokrystalicznym.

Dodatkowo nalezy doprowadzi¢ ze zbiornika wody sygnat poziomu suchobiegu i
maksymalnego przy pomocy sygnalizatorow ptywakowych.

Sterownik programowalny PLC z ekranem cieklokrystalicznym bgdzie spetniat nastgpujace
funkcje:

- pomiar impulséw wodomierza impulsowego wody uzdatnionej

- sterowanie praca przepustnic pneumatycznych (wyspa zaworowa)

- sterowanie praca dmuchawy

- kontrola cisnienia instalacji pneumatycznej

- sygnalizacja cyklu regeneracji filtrow

Uktad sterowania procesem ptukania filtrow poza trybem automatycznym wyposazony
powinien by¢ dodatkowo w mozliwos¢ przejscia w tryb sterowania ,,rgCznego”.
Projektuje sie¢ nastepujace $rednice przepustnic pneumatycznych dla jednego filtra:

- rurociag poptuczyn — DN 80 — szt. 1,

- rurociag ptukania uktadajacego DN 65 —szt. 1

- rurociag wody uzdatnionej i nie uzdatnionej — DN 80 - szt.2

- rurociag wody do ptukania — DN 80 —szt. 1

- rurociag sprezonego powietrza do plukania ztoza — DN 50 szt. 1

Algorytm ptukania jest nastgpujacy:

a) zamknigcie przepustnic na rurociagach wody surowej i uzdatnionej

b) otwarcie przepustnicy na rurociagu poptuczyn

C) otwarcie przepustnicy na rurociagu sprezonego powietrza do ptukania ztoza

d) uruchomienie dmuchawy

¢) wylaczenie dmuchawy

f) zamknigcie przepustnicy na rurociagu sprezonego powietrza do ptukania ztoza

g) otwarcie przepustnicy na rurociagu wody do ptukania

h) uruchomienie pompy ptucznej

1) wylaczenie pompy plucznej

j) zamknigcie przepustnicy na rurociagu wody do ptukania

k) zamknigcie przepustnicy na rurociagu poptuczyn

I) otwarcie przepustnicy na rurociagu wody surowej i rurociagu ptukania uktadajacego
m) zataczenie pompy glebinowej

n) zamknigcie przepustnicy na rurociagu ptukania uktadajacego

0) otwarcie przepustnicy na rurociagu wody uzdatnionej

Czasy ptukania podano w projekcie technologicznym. Mozna je odpowiednio wydtuza¢ lub
skraca¢ w zaleznosci od potrzeb technologicznych.

4.3. Instalacje oswietlenia wewngetrznego, zewnetrznego, gniazd remontowych,
ogrzewania, osuszania pomieszczen i cieplej wody uzytkowej.

Oswietlenie wewnetrzne — pozostaje istniejace

4.4. Instalacja wyréownawcza.
Instalacja wyrdwnawcza pozostaje istniejaca.

4.5. Instalacja odgromowa.



Instalacja odgromowa pozostaje istniejaca

4.6. Ochrona przeciwporazeniowa i przepigciowa.

Ochrona przed dotykiem bezposrednim realizowana jest przez izolowanie czesci czynnych i
dodatkowo wytacznikami réznicowopradowymi 0,03A.

Ochrone przed dotykiem posrednim w obwodach koncowych — samoczynne wytaczenie
zasilania w uktadzie TN C-S z zastosowaniem potaczen wyroéwnawczych.

Ochrone przepieciowa instalacji obiektu stanowi¢ bedzie zamontowany w

rozdzielnicy ochronnik kl. B+C .

4.8. Instalacja alarmowa i radio-powiadamiania.

Zalozona wersja zaktada przekazanie SMS-em 4 sygnalow:

- wlamanie ( otwarcie pokryw obudéw studni, otwarcie pokryw zbiornikéw wody, czujKi
ruchu w hali filtrow, korytarzu, magazynie chloru, pomieszczeniu operatora i magazynie)

- awaria zasilania

- niskie cisnienie wody

- awaria urzadzen (‘wybrana grupa urzadzen)

Sygnaly do ustalenia z eksploatatorem SUW.

Rozbrajanie systemu za pomoca pilota i telefonu komoérkowego. Sprawdzenie systemu przy
pomocy telefonu komérkowego.

5. KONTROLA JAKOSCI WYKONYWANYCH ROBOT.
Kontroli nalezy dokona¢ poprzez porownanie wykonanych rob6t z Dokumentacja
Projektowa i Warunkami Technicznymi.
Za jakos¢ wykonywanych robot oraz zastosowanych elementow i materiatow
odpowiedzialny jest Wykonawca robot. W zakresie jego obowiazkow przed przejeciem terenu
budowy jest opracowanie i przedstawienie do akceptacji Inwestora projektu organizacji robot
zawierajacego: mozliwosci techniczne, kadrowe i organizacyjne oraz zamierzony sposob
wykonania rob6t zgodnie z projektem i sztuka budowlana.
5.1. Kontrola, pomiary i badania.
5.1.1. Badania przed przystapieniem do robot.
Przed przystapieniem do roboét Wykonawca powinien wykona¢ badania majace na celu:
- zakwalifikowania gruntow do odpowiedniej kategorii,
- okreslenie rodzaju gruntu i jego uwarstwienia,
- okreslenie stanu terenu,
- ustalenie sktadu betonu i zapraw,
- ustalenie sposobu zabezpieczenia wykopow przed zalaniem woda,
- ustalenie metod wykonywania wykopow,
- ustalenie metod prowadzenia robot i ich kontroli w czasie trwania budowy.
5.1.2. Kontrola, pomiary i badania w czasie robot.
Wykonawca jest zobowiazany do stalej i systematycznej kontroli prowadzonych robot w
zakresie i z czegstotliwoscia zaakceptowana przez Inzyniera w oparciu o0 norm¢ BN-83/8836-
02, PN-81/B-10725 i PN-91/B-10728.
W szczegolnosci kontrola powinna obejmowac:
- sprawdzenie rzednych zatozonych taw celowniczych w nawiazaniu do podanych na placu
budowy statych punktéw niwelacyjnych z doktadnoscia odczytu do 1 mm,
- sprawdzenie metod wykonywania wykopow,
- zbadanie materiatow i elementow obudowy pod katem ich zgodnosci z cechami podanymi
w dokumentacji technicznej i warunkami technicznymi podanymi przez wytworcg,
- badanie zachowania warunkéw bezpieczenstwa pracy,
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- badanie zabezpieczenia wykopow przed zalaniem woda,

- badanie prawidtowosci podtoza naturalnego, w tym gléwnie jego nienaruszalno$ci,
wilgotnosci i zgodnosci z okreslonym w dokumentaciji,

- badanie i pomiary szerokosci, grubosci i zageszczenia wykonanego podtoza wzmocnionego

z kruszywa lub betonu,

- badanie glebokosci utozenia przewodu, jego odlegtosci od budowli sasiadujacych i ich
zabezpieczenia,

- badanie utozenia przewodu na podtozu,

- badanie odchylenia osi przewodu i jego spadku,

- badanie zastosowanych ztaczy i ich uszczelnienie,

- badanie zmiany kierunkéw przewodu i ich zabezpieczenia przed przemieszczaniem,

- badanie zabezpieczenia przewodu przy przejsciu pod drogami
(rury ochronne, obudowy tunelowe),

- badanie zabezpieczenia przed korozja i pradami btadzacymi,

- badanie wykonania obiektéw budowlanych na przewodzie wodociagowym (w tym: badanie
podtoza, sprawdzenie zbrojenia konstrukcji, izolacji wodoszczelnej, zabezpieczenia przed
korozja, sprawdzenie przejs¢ rurociagdéw przez §ciany, sprawdzenie montazu przewodow i
armatury, sprawdzenie rzednych posadowienia pokryw wtazow oraz sprawdzenie stopni
wlazowych, otworéw montazowych i urzadzen wentylacyjnych),

- badanie szczelnosci catego przewodu,

- badanie warstwy ochronnej zasypu przewodu,

- badanie zasypu przewodu do powierzchni terenu poprzez badanie wskaznikow zaggszczenia
poszczeg6lnych jego warstw.

6. OBMIAR ROBOT.

6.1. Ogolne zasady obmiaru robot.

Obmiar robot bedzie okreslat faktyczny zakres wykonywanych robot zgodnie z dokumentacja

projektowa i ST, w jednostkach ustalonych w kosztorysie.

Obmiaru rob6t dokonuje Wykonawca.

7. ODBIOR ROBOT.

7.1. Ogolne zasady.

Ogolne zasady podano w ST WO — 1 ,, Wymagania og6lne”.

7.2. Odbior robot.

Celem odbioru jest sprawdzenie zgodnosci wykonania robot z umowa oraz okreslenie ich

wartosci technicznej.

7.3. Odbiér robét zanikajacych i ulegajacych zakryciu.

Odbiorowi robot zanikajacych i ulegajacych zakryciu podlegaja wszystkie technologiczne

czynnosci zwiazane z rozbudowa stacji uzdatniania, a mianowicie:

- roboty przygotowawcze,

- roboty ziemne,

- przygotowanie podtoza,

- roboty montazowe wykonania rurociagow, zestawow technologicznych,

- wykonanie fundamentow zbiornikoéw,

- wykonanie rur ochronnych,

- wykonanie izolacji,

- proby szczelnosci przewodow i dezynfekcja, zasypanie i zageszczenie wykopu.

Odbidr robot zanikajacych powinien by¢ dokonany w czasie umozliwiajacym wykonanie

korekt 1 poprawek bez hamowania ogolnego postepu robot.

7.4. Odbiér koncowy.

Odbiorowi koncowemu wg PN-81/B-10725 i PN-91/B-10728 podlega:
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- sprawdzenie kompletnosci dokumentacji do odbioru technicznego koncowego (polegajace
na sprawdzeniu protokotéw badan przeprowadzonych przy odbiorach technicznych
czesciowych),

- badanie szczelnos$ci catego przewodu (przeprowadzone przy catkowicie ukonczonym i
zasypanym przewodzie, otwartych zasuwach - zgodnie z punktem 8.2.4.3 normy PN-81/B-

10725),

- badanie jakosci wody (przeprowadzone stosownie do odpowiednich norm obowiazujacych

w zakresie badan fizykochemicznych i bakteriologicznych wody).

Wyniki przeprowadzonych badan podczas odbioru powinny by¢ ujete w formie protokotu,

szczegblowo omowione, wpisane do dziennika budowy i podpisane przez nadzor techniczny

oraz cztonkow komisji przeprowadzajacej badania.

Wyniki badan przeprowadzonych podczas odbioru koncowego nalezy uzna¢ za doktadne,

jezeli wszystkie wymagania (badanie dokumentacji i szczelnosci catego przewodu) zostaty

spetnione. Jezeli ktores z wymagan przy odbiorze technicznym koncowym nie zostato

spetnione, nalezy oceni¢ jego wptyw na stopien sprawnosci dziatania przewodu i w

zaleznosci od tego okresli¢ konieczne dalsze postepowanie.

7.5. Dokumenty odbioru koncowego.

Podstawowym dokumentem do dokonania odbioru ostatecznego robot jest protokot odbioru

ostatecznego robot sporzadzony wg wzoru ustalonego przez Zamawiajacego.

Do odbioru ostatecznego Wykonawca jest zobowiazany przygotowac¢ nastepujace

dokumenty.

1. Dokumentacje projektowa podstawowa oraz dodatkowa jesli zostata sporzadzona w

trakcie

realizacji robot.

2. Specyfikacje techniczna.

3. Deklaracje zgodnosci lub certyfikaty zgodnosci wbudowanych materiatow zgodnie z ST
oraz DTR wbudowanych urzadzen

4. Odbiory UDT urzadzen cisnieniowych

5. Geodezyjna inwentaryzacje powykonawcza robot i sieci uzbrojenia terenu.

6. Kopie mapy zasadniczej powstatej w wyniku geodezyjnej inwentaryzacji powykonawczej

7. Pozytywne wyniki badan wody

8. PODSTAWA PLATNOSCI.

8.1. Ogodlne wymagania

Ogo6lne wymagania podano w ST WO — 1 ,, Wymagania ogdlne”.

Platno$¢ nalezy przyjmowa¢ zgodnie z dokumentacja kosztorysowa dotyczaca zakresu

robot podanych w p. 1.3. niniejszej ST w oparciu o odbior faktycznie zamowionej 1

wykonanej pracy.

Kwota zawarta w umowie ustalona na podstawie sporzadzonych kosztorysow na wykonanie

robot jest podstawa rozliczenia Zamawiajacego z Wykonawca.

9. PRZEPISY ZWIAZANE.

- PN-1EC 60364-1 Instalacje elektryczne w obiektach budowlanych. Zakres przedmiot i

wymagania podstawowe.

- PN-IEC 60050-826 Stownik terminologiczny elektryki. Instalacje elektryczne w obiektach

budowlanych.

- PN-IEC 60364-5-52 Instalacje elektryczne w obiektach budowlanych oprzewodowanie.

- PN-IEC 60364-5-51 Instalacje elektryczne w obiektach budowlanych. Dobér i montaz

wyposaSenia elektrycznego

- PN-IEC 60364-5-53 Instalacje elektryczne w obiektach budowlanych. Dobér i montaz

wyposaSenia elektrycznego. Aparatura taczeniowa i sterownicza.
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- PN-IEC 60364-5-54 Instalacje elektryczne w obiektach budowlanych. Dobér i montaz
wyposaSenia elektrycznego. Uziemienia i przewody ochronne.

- PN-IEC 60364-5-54 Instalacje elektryczne w obiektach budowlanych. Dobor i montaz
wyposazenia elektrycznego. Instalacje bezpieczenstwa.

- PN-84/E-02033 Oswietlenie wnetrz §wiattem elektrycznym.

PN-76/E9-05125 Elektroenergetyczne i sygnalizacyjne linie kablowe. Projektowanie i
budowa.

- PN-88/E-04300 Badania techniczne przy odbiorach.

- PN-88/E-02000 Napigcia znamionowe

- PN-92/E-01200 Symbole graficzne stosowane w schematach

- PN-91/M-42020 Automatyka i pomiary przemystowe. Urzadzenia. Ogélne wymagania.
- PN-82/M-42017 Urzadzenia sterownicze i serwomechanizmy elektryczne.

- PN-90/E-06150/10 Aparatura rozdzielcza i sterownicza niskonapi¢ciowa. Przepisy og6lne.



