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1. CzESC OGOLNA
1.1. PRZEDMIOT SPECYFIKACJI TECHNICZNE)J.

Niniejsza Specyfikacja Techniczna odnosi sie do wymagan technicznych dotyczacych wykonania i odbioru Robét,
ktére zostang wykonane w ramach zadania pod nazwg: BUDOWA URZADZENIA DZWIGOWEGO ZEWNETRZNEGO PRZY
BUDYNKU ZESPOtU SZKOt IM. M. KONOPNICKIEJ W PYSKOWICACH.

1.2. ZAKRES STOSOWANIA ST

Patrz ST — 0 ,,Wymagania ogdlne”.

Niniejsza Specyfikacja Techniczna bedzie stosowana jako dokument przetargowy przy zlecaniu
i realizacji robét wymienionych w punkcie 1.1.

Ustalenia zawarte w niniejszej Specyfikacji Technicznej obejmujg czynnosci umozliwiajgce
i majace na celu wykonanie prac przewidzianych w dokumentacji projektowe;j.

1.3. ZAKRES ROBOT OBJETYCH ST

W ramach prac przewiduje sie nastepujgcy zakres roboét:
Roboty w zakresie konstrukcji stalowych:
- Dostawa i montaz urzadzenia dzwigowego
Rozwigzania techniczne stanowigce podstawe do wykonania tych Robot sg przedstawione w
Dokumentacji Projektowe;j.

1.4. OKRESLENIA PODSTAWOWE

Okreslenia podstawowe podane w niniejszej Specyfikacji Technicznej sg zgodne z obowigzujgcymi
odpowiednimi normami i ST- 0 “Wymagania ogdlne”.

1.5. OGOLNE WYMAGANIA DOTYCZACE ROBOT

Ogodlne wymagania dotyczgce robot budowlanych zgodne z wymaganiami ST- 0 ,,Wymagania
ogoblne”.

1.1.1. Dokumentacja.
Patrz ST — 0 ,,Wymagania ogdlne”.
1.1.2. Zabezpieczenie Terenu Budowy.
Patrz ST — 0 ,Wymagania ogdlne”.
1.1.3. Ochrona przeciwpozarowa.
Patrz ST — 0 ,Wymagania ogdlne”.
1.1.4. Ochrona srodowiska w czasie wykonywania Robot.
Patrz ST — 0 ,Wymagania ogdlne”.
1.1.5. Bezpieczenstwo i higiena pracy
Patrz ST — 0 ,Wymagania ogdlne”.
2. MATERIALY

2.1. OGOLNE WYMAGANIA DOTYCZACE MATERIALOW.
Patrz ST — 0 ,,Wymagania ogdlne”.

2.2. PRZECHOWYWANIE | SKLADOWANIE MATERIALOW.
Patrz ST — 0 ,,Wymagania ogdlne”.

2.3. TRANSPORT MATERIALOW.
Patrz ST — 0 ,,Wymagania ogdlne”.

2.4. RODZAJE WYKORZYSTYWANYCH MATERIALOW.

2.4.1. Szyb
Wymiar szybu: dostosowane do wymaganych minimalnych wymiardw kabiny
Wysokos¢é nadszybia: min. 3550 mm
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Gtebokos¢ podszybia: dostosowana do wystepujgcych warunkdw gruntowych
Szyb windy: konstrukcja stalowa samonosna dostawiana do istniejgcego budynku wykonana z profili
stalowych malowana proszkowo,
Obudowa szybu: zadaszenie nad szybem wykonane z ptyty warstwowej PIUR o grubosci min. 100 mm,
szkto bezpieczne o minimalnych parametrach VSG (33.1/16/33.1) montowane
w systemie aluminiowym fasadowym

2.4.2. Kabina

Wymiar wewnetrzny kabiny: nie mniejszy niz szerokos¢ 1500 mm i gtebokos¢ 1500 mm. oraz wysokosci
min 2100 mm

2.4.3. Drzwi kabinowe:

Typ: automatyczne

Rodzaj drzwi: teleskopowe 2 — panelowe,

Wykonczenie drzwi: stal nierdzewna LENo grubosci 1,2 mm, o wzmocnionej konstrukcji skrzydet, skrzydta
przeszklone szktem bezpiecznym,

Wymiar swiatta drzwi:

Szerokos$¢: 900 mm

Wysokosé: 2000 mm

2.4.4. Drzwi szybowe:

Typ: automatyczne,

Rodzaj drzwi: teleskopowe 2 — panelowe,

Wykonczenie drzwi: oscieze stal nierdzewna LEN o grubosci 1,2 mm, o wzmocnionej konstrukcji skrzydet,
skrzydta przeszklone szktem bezpiecznym

Wymiar Swiatfa drzwi:

Szerokos¢: 900 mm

Wysokosé: 2000 mm

2.4.5. Wykonczenie kabiny:

Sciany: przeszklone szktem bezpiecznym w ramach ze stal nierdzewna LENo grubosci 1,2 mm
Dach: wykonany jako jeden caty segment, oklejony stalg nierdzewng satyna z zabudowanym oswietleniem
LED oraz oswietleniem awaryjnym min. 2h. Zabudowa oswietlenia taflg szkta bezpiecznego.
Porecz: na dwdch scianach,
Wentylator: niewidoczny w panelu dyspozycji lub w suficie uruchamiany za pomoca przycisku,
Oswietlenie: gérne, w ramce z blachy nierdzewnej zabudowane szktem bezpiecznym,
Podtoga: pokryta wyktadzing antyposlizgowa,
Cokoliki: z blachy nierdzewnej z otworami do wentylacji grawitacyjne;j,
Panel dyspozycji: z blachy nierdzewnej na petnej wysokosci kabiny,
Zabezpieczenie wejscia: kurtyna swietlna,
Przyciski: okragte z alfabetem Braille’a, antywandal z czarnym ttem,
Wyswietlacz: kolorowy TFT z funkcjg komunikatow wyswietlanych i przypisanych do pietra, na ktérym
znajduje sie winda,
2.4.6. Sktadowanie materiatow i konstrukcji

Materiaty dostarczone na budowe powinny by¢ wytadowywane zurawiami. Do wyfadunku
mniejszych elementéw mozna uzy¢ wciggarek lub wciggnikow. Elementy ciezkie, dtugie i wiotkie
nalezy przenosi¢ za pomocg zawiesi i usztywnic¢ dla zabezpieczenia przed odksztatceniem. Elementy
uktada¢ w sposéb umozliwiajgcy odczytanie znakowania. Elementy do scalania powinny by¢é w miare
mozliwosci sktadowane w sgsiedztwie miejsca przeznaczonego do scalania.

Elektrody sktadowaé¢ w magazynie w oryginalnych opakowaniach, zabezpieczone przed
zawilgoceniem.

3. SPRZET
3.1. SPRZET DO ROBOT SPAWALNICZYCH

e Stosowany sprzet spawalniczy powinien umozliwia¢ wykonanie ztgczy zgodnie z technologia spawania.
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*  Spadki napiecia pradu zasilajgcego nie powinny by¢ wieksze jak 10%.

e Eksploatacja sprzetu powinna by¢ zgodna z instrukcjg.

e Stanowiska spawalnicze powinny by¢ odpowiednio urzadzone:

e spawarki powinny sta¢ na izolujgcym podwyzszeniu i by¢ zabezpieczone od wptywdw atmosferycznych

e sprzet pomocniczy powinien by¢ przechowywany w zamykanych pomieszczeniach.

e stanowisko robocze powinno by¢ urzadzone zgodnie z przepisami bhp
i przeciwpozarowymi, zabezpieczone od wptywdw atmosferycznych, oswietlone z dostateczng
wentylacjg; Stanowisko robocze powinno by¢ odebrane przez Inzyniera.

4. TRANSPORT
Patrz ST — 0 ,,Wymagania ogdlne”.

5. KONTROLA JAKOSCI ROBOT
5.1. OGOLNE ZASADY KONTROLI JAKOSCI ROBOT

Ogodlne zasady kontroli jakosci robdt podano w ST-0 ,Wymagania Ogdlne”. Wykonawca jest
odpowiedzialny za prowadzenie Robot, zgodnie z umowa oraz za jakos¢ zastosowanych materiatéw
i wykonywanych Robét, za ich zgodnos$¢ z Dokumentacjg Projektowq, wymaganiami ST oraz poleceniami
Inspektora Nadzoru.

5.1.1. Ciecie

Brzegi po cieciu powinny by¢ czyste, bez naderwan, gradu i zadziordéw, zuzla, naciekow
i rozpryskow metalu po cieciu. Miejscowe nieréwnosci zaleca sie wyszlifowac.
5.1.2. Potaczenia spawane

(1) Brzegi do spawania wraz z przylegtymi pasami szerokosci 15 mm powinny by¢ oczyszczone z rdzy, farby
i zanieczyszczen oraz nie powinny wykazywac rozwarstwien i rzadzizn widocznych gotym okiem.
Kat ukosowania, potozenie i wielkos¢ progu, wymiary rowka oraz dopuszczalne odchytki przyjmuje sie
wedtug witasciwych norm spawalniczych. Szczeline miedzy elementami nieukosowanych brzegach
stosowac nie wiekszg od 1,5 mm.

(2) Wykonanie spoin.
Rzeczywista grubosé spoin moze by¢ wieksza od nominalnej o 20%, a tylko miejscowo dopuszcza sie
grubos¢ mniejszg: o0 5% - dla spoin czotowych o 10% - dla pozostatych
Dopuszcza sie miejscowe podtopienia oraz wady lica i grani jesli wady te mieszczg sie w granicach grubosci
spoiny. Niedopuszczalne sg pekniecia, braki przetopu, kratery i nawisy lica.
(3) Wymagania dodatkowe takie jak:
- obrdébka spoin
- przetopienie grani
- wymagang technologie spawania moze zalecié Inspektor Nadzoru wpisem do dziennika budowy.

5.1.3. Montaz konstrukcji no$nej

Przed przystgpieniem do prac montazowych nalezy:
- sprawdzié¢ stan konstrukcji dachu, kompletnosé¢
5.1.4. Montaz balustrady
Montaz nalezy wykona¢ wg nastepujgcej kolejnosci:
- wykonanie prébnego montazu w wytworni
- sprawdzenie miejsc mocowania konstrukcji stalowej
- zabezpieczenie elementdw $cian wiaty przed uszkodzeniami i zabrudzeniami przy montazu
- wykonanie montazu na placu budowy i zaznaczenie miejsc kotwienia - wykonanie otwordow
kotwiacych
- montaz konstrukcji stalowej dachu z elementdéw stalowych
- naprawy drobnych uszkodzen powtoki
- usuniecie zabezpieczen i resztek z montazu.

Przy pracach spawalniczych pracownicy muszg posiada¢ wymagane przepisami uprawnienia.
Gotowe elementy powinny by¢ rowne i gtadkie, bez nalotu, zendry,
i innych elementéow stanowigcych wade gotowej powierzchni. Konstrukcja dachu przed wysytka z
wytwérni powinna by¢ prébnie zmontowana i odebrana w obecnosci wykonawcy montazu. W
przypadku powazniejszych uszkodzen elementy konstrukcji nalezy naprawi¢ w wytwdrni. Montaz
konstrukcji nalezy przeprowadza¢ w sposdb zapewniajgcy statecznos$¢ poszczegdlnych elementdw i
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catosci w kazdej fazie. Przy montazu nalezy zwrdéci¢ uwage na kolejno$¢ montazu zapewniajacg nie
uszkadzanie elementow sktadowych. Wszystkie roboty montazowe powinny by¢ przeprowadzone przez
wykwalifikowanych pracownikéw. Elementy konstrukcji dachu nalezy zamocowac¢ do podtoza w sposéb
trwaty zapewniajgcy przeniesienie obcigzen wymaganych w normach i przepisach. Elementy kotwigce
konstrukcje dachu nie moga powodowa¢ powstawania przeciekéw i zaciekdw z wody deszczowej. Sruby
kotwigce nie moga by¢ widoczne na zewnatrz elementu i nie mogg by¢ dostepne do odkrecenia dla oséb
postronnych. Mocowanie zadaszenia powinny spetnia¢ wymogi jak dla mocowania konstrukcji dachu.

KONTROLA JAKOSCI ROBOT

6.1.0GOLNE ZASADY KONTROLI JAKOSCI.
Patrz ST — 0 ,Wymagania ogdlne”.
6.2.KONTROLA JAKOSCI MATERIALOW | WYROBOW.
Patrz ST — 0 ,Wymagania ogdlne”.
OBMIAR ROBOT
7.1. OGOLNE ZASADY OBMIARU ROBOT

Ogodlne zasady obmiaru robdét podano w ST-0 ,,Wymagania Ogdlne”.

Podstawowg jednostkg przedmiaru dla prac objetych niniejszg ST jest 1 t masy elementow
zbrojeniowych i 1 elementéw stalowych.

ODBIOR ROBOT

8.1.RODZAJE ODBIOROW ROBOT.
Patrz ST — 0 ,Wymagania ogdlne”.

8.2.0DBIOR ROBOT ZANIKAJACYCH | ULEGAJACYCH ZAKRYCIU.
Patrz ST — 0 ,Wymagania ogdlne”.

8.3.0DBIOR KONCOWY.
Patrz ST — 0,,Wymagania ogdlne”.

PODSTAWA PLATNOSCI

9.1. OGOLNE USTALENIA DOTYCZACE PODSTAW PtATNOSCI
Patrz ST — 0 ,Wymagania ogdlne”.
PRZEPISY ZWIAZANE

10.1. DOKUMENTACIA TECHNICZNA.
Patrz ST — 0 ,Wymagania ogdlne”.
10.2. DOKUMENTY ZWIAZANE.

»  Warunki techniczne wykonania i odbioru robét budowlano-montazowych tom | ,,Budownictwo Ogdlne”
» Zalecane normy:
Maja zastosowanie wszystkie zwigzane z tym tematem normy polskie (PN) i branzowe
(BN).
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