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SYSTEM SYGNALIZACJI POZARU

CPV 45312100-8 Instalowanie pozarowych systemow alarmowych

1. Wstep

1.1 Przedmiot specyfikaciji

Przedmiotem niniejszej Specyfikacji Technicznej sa wymagania dotyczace
wykonania i odbioru instalacji systemu sygnalizacji pozaru w segmencie a, b i ¢ budynku

Szpitala przy ul. Zegadtowicza 3

1.2 Zakres stosowania specyfikaciji

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
robot przy wykonaniu nastepujacych prac:
= wykonanie tras kablowych 1 utozenie kabli
= montaz i podlaczenie elementow systemu
= rozruch i oprogramowanie systemu

= przeszkolenie obstugi

1.4 Ogolne wymagania dotyczace robot

Wykonawca robot jest odpowiedzialny za jako$¢ wykonanych robdt oraz za ich
zgodnos¢ z dokumentacja projektowa, specyfikacjami Technicznymi, obowiazujacymi
normami oraz poleceniami Nadzoru Inwestycyjnego.

Ogodlne wymagania dotyczace robdt podano w specyfikacji ,,Ogdlne wymagania

techniczne”.

2. Materialy

2.1 Rodzaj materialow

Podstawowe elementy i1 urzadzenia stanowigce kompletny system speiniajacy

wymagania postawione w zalozeniach projektowych nalezy dobiera¢ zgodnie z
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wykazem materialow w przedmiotowym projekcie. Pozostale materiaty moga by¢
zamieniane po konsultacji z projektantem pod warunkiem zastosowania S$cistych

odpowiednikéw posiadajacych wymagane atesty lub certyfikaty.

2.2 Warunki dostawy

Materialy 1 urzadzenia powinny pochodzi¢ od producentow lub
autoryzowanych dystrybutoréw zgodnie z punktem 2.1. Wykonawca powinien:
= dokona¢ uzgodnien dotyczacych rytmiczno$ci dostaw wynikajacej z
harmonogramu rob6t
= zagwarantowac sobie dostgp do wynikow badan pelnych i niepelnych oraz
specjalnych, wykonywanych przez producenta

= zapewni¢ sobie od producenta atest (zaswiadczenie o jakosci)

2.3 Transport 1 skladowanie

Zastosowane materialy nie wymagaja szczegdlnych warunkéw transportu i

sktadowania. Nalezy stosowac¢ si¢ do zalecen producenta.

2.4 Kontrola jakosci

Wykonawca jest odpowiedzialny za jako$¢ materiatow uzytych do realizacji
robot. Wykonawca zobowiazany jest do oceny jako$ci materiatéw dostarczanych
przez producenta 1 ich zgodno$ci z wymaganiami dokumentacji projektowej i
specyfikacji technicznej na podstawie:

= rezultatow badan pelnych wykonywanych przez producenta

= rezultatdéw badan niepelnych wykonywanych przez producenta dla kazdej

partii dostarczanej na budowe

= atestu (zaswiadczenia o jakos$ci)

= oceny wizualnej kazdej jednostkowej dostawy

= dodatkowych badan wykonywanych na koszt wykonawcy w przypadku

zgloszenia przez Nadzor Inwestorski watpliwos$ci
Potwierdzenie wtasciwosci materialow 1 wyrobow z kazdej dostawy powinno by¢
podane w:

= zaswiadczeniach z kontroli
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= zapisach w dziennikach budowy
= innych dokumentach
Kazda dostawa powinna by¢ wyraznie identyfikowana oraz zaopatrzona w deklaracje

zgodnosci.

3. Sprzet

Wykonawca przystgpujacy do wykonania prac winien wykaza¢ si¢ mozliwos$cia
korzystania z maszyn 1 sprzetu gwarantujacych wilasciwa to jest spelniajaca
wymagania Specyfikacji Technicznej jako$¢ robot. Wykonawca jest zobowiazany do
uzywania jedynie takiego sprzetu, ktory nie spowoduje niekorzystnego wpltywu na
jakos¢ wykonywanych prac, zaroOwno w miejscu tych prac, jak tez przy wykonywaniu
czynnosci pomocniczych oraz w czasie transportu, zatadunku i wytadunku materiatow,
sprz¢tu itp. Sprzet uzywany przez wykonawcg winien uzyskac akceptacje¢ Nadzoru

Inwestycyjnego.

4. Transport

Wykonawca jest zobowiazany do stosowania jedynie takich $rodkow
transportu, ktore nie wpltyna na jakos¢ wykonywanych robot. Materialy przewozone na
srodkach transportu powinny by¢ zabezpieczone przed ich przemieszczeniem i
uktadane zgodnie z warunkami transportu wydanymi przez ich wytworce. Dodatkowe

warunki prowadzenia transportu sa okreslone w punkcie 2.3
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5. Wykonanie robot

5.1 Prace przygotowawcze

Przed rozpoczeciem wykonywania robdt kablowych nalezy przeprowadzié
kontrole przygotowania podloza, zakonczenia robot stanu surowego, i osadzenia
oscieznic drzwiowych, okiennych. Przed rozpoczgciem wykonywania montazu nalezy
przeprowadzi¢ dodatkowo kontrolg zakonczenia robot instalacyjnych. Podioze musi
by¢ mocne, czyste, rowne 1 suche. Nierowno$ci powinny by¢ wyrdwnane tynkiem

podktadowym lub wyréwnane zaprawa.

5.2 Zasady og0lne

Przy wykonywaniu robot kablowych nalezy przestrzega¢ ogoélnych zasad
prowadzenia kabli. Nalezy szczegdlnie zwrdci¢ uwage, aby trasy sygnatowe nie byly
prowadzone rownolegle do kabli energetycznych, a jezeli zachodzi taka koniecznos¢
to w odleglo$ci nie mniejszej niz 10 cm. Montaz urzadzen nalezy wykonywaé w

sposéb estetyczny zgodnie z projektem z uwzglednieniem aranzacji pomieszczen.

5.3 Sposob wykonywania robdét 1 opis zastosowanych elementoéw

5.3.1 Modut eBK 12R

Modut nalezy zamontowa¢ w pomieszczeniu pomi¢dzy klatka schodowa a szybem
windowym nr 3

Parametry techniczne:

Sa to moduly rozszerzajace, ktore funkcjonuja jako elementy petli.

Pobor pradu: 50uA

Temperatura pracy: -20-70 C

Zasilanie zewngtrzne: 12 lub 24V DC

Prad spoczynkowy: 0 Ma

Maksymalny prad pobierany: 3A

Wyjscia: Styki przekaznika bezpotencjalowe z mozliwoscia ustawienia jako NO lub
NC

Obcigzalnos¢ stykow przekaznika: 30V DC/1A lub 48V DC/0,5A
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5.3.2 Zasilacz ZSP135-DR-34-1
Zasilacz nalezy zamontowa¢ w pomieszczeniu pomigdzy klatka schodowa a szybem

windowym nr 3 obok modutu, do ktérego zostanie doprowadzone zasilanie.

Parametry techniczne:
Napigcie zasilania 184....230....253 VAC

Klasa ochronnosci I wg PN-EN 60950:2000

Zaktocenia radioelektryczne — klasa B wg PN-EN 55022:2000
Kompatybilnos¢ elektromagnetyczna — wg PN-EN-54-4:2001

Napigcie wyjscia z podtrzymaniem bateryjnym 20.0....26.8...28.0 V
Napigcie tetnien na zaciskach wyjsciowych — 150 mVpp

Maksymalny prad wyjsciowy ( taczny z obu wyjs¢) — 2A/3A

Sprawno$¢ przy pracy z sieci 1 naladowane;j baterii akumulatoréw — min. 84%
Wymiary — 390x350x90 mm

Temperatura pracy — 10 ++ 55 °C

5.3.3 Trzymacz elektromagnetyczny EM-700N

Trzymacz drzwiowy nalezy zamontowac¢ do podtoza zgodnie z projektem.
Elektromagnetyczny trzymacz drzwi jest przeznaczony do stosowania tam gdzie
istnieje potrzeba okresowego lub statego trzymania drzwi. Sita trzymania jest nie

mniejsza niz 850N. Jest to trzymacz podtogowy

Parametry techniczne:
Napigcie zasilania: 24V DC
Prad pobierany: 75Ma
Charakter pracy: ciagly
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5.3.4 Montaz uchwytow UDF z srubq SRO M6x30 z atestem pozarowym E 90
., BAKS”

Uchwyty nalezy montowa¢ w odlegtosci co 30 cm

Zastosowanie:

Bezposrednie mocowanie przewodow do $cian lub sufitow

Materiat:

Blacha cynkowana galwanicznie

5.3.5 Uktadanie kabli o funkcji podtrzymania wlasciwosci kabla przez czas 90 min.

Kable typu HTKSH PH90 do trzymaczy drzwiowych prowadzi¢ w
atestowanych uchwytach ,,BAKS”

5.3.6 Uktadanie kabli o funkcji podtrzymania wlasciwosci kabla przez czas 90 min.

Kable typu NKGs 3x1,5 do zasilacza prowadzi¢ w istniejacych korytkach
kablowych w rurkach RL 18.

6. Kontrola jakosci robot

Ogolne zasady kontroli jako$ci robot podano w specyfikacji ,, Ogolne

wymagania techniczne”. Kontrola polega na:

1) Sprawdzeniu wykonania tras kablowych zgodnie z przedmiotowym

projektem 1 ustaleniami biezacymi

2) Sprawdzeniu kompletnosci i estetyki montazu zgodnie z przedmiotowym

projektem 1 ustaleniami biezacymi. Ustala si¢ czy zastosowany materiatl jest

zgodny z ustaleniami projektowymi, czy legitymuje si¢ deklaracja

zgodno$ci lub certyfikatem zgodno$ci z wymienionymi w ustaleniach

technicznych normami lub aprobatami technicznymi.

3) Sprawdzenie poprawnosci podtaczen zgodnie z dokumentacja techniczna.

4) Sprawdzenie spelnienia zatozen funkcjonalnych instalacji poprzez

przeprowadzenie prob 1 symulacj¢ na etapie testowania.

Jezeli roboty nie sa wykonane zgodnie z wymaganiami, nalezy dokona¢ naprawy

usterek zgodnie z procedura usuwania niezgodnosci. Procedura usuwania
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niezgodnosci , stosowane materialy powinny by¢ akceptowane przez Nadzor

Inwestycyjny.

7. Obmiar robot
Ogoblne zasady obmiaru podano w specyfikacji ,, Ogoélne wymagania
techniczne”. Jednostka obmiarowa jest 1 mb trasy kablowej 1 1 szt. dla urzadzen i

elementow instalacji objetych niniejsza Specyfikacja Techniczna.

8. Odbior robot
Odbiér robot obejmuje:
= odbior robot zanikajacych lub ulegajacych zakryciu
= odbior ostateczny ( catego zakresu prac )

= odbidr pogwarancyjny ( po uplywie okresu gwarancyjnego )

Odbidr ostateczny dokonywany jest po catkowitym zakonczeniu robdt na podstawie
wynikéw pomiardw 1 badan jakosciowych. Odbior pogwarancyjny dokonywany jest
na podstawie oceny wizualnej 1 funkcjonalnej instalacji dokonanej przez Nadzor
Inwestycyjny przy udziale Wykonawcy. Ogoélne zasady odbioru robdt podano w

specyfikacji ,, Ogélne wymagania techniczne”.

Podstawe odbioru robot instalacyjnych stanowia nastgpujace dokumenty:

= dokumentacja techniczna

= dziennik budowy

= za$wiadczenia o jako$ci materiatow 1 wyroboéw dostarczonych na budowe w
postaci atestu, certyfikatu jakosci lub deklaracji zgodnosci

= protokoty odbioru materiatow 1 wyrobow

= protokoty odbioru poszczegdlnych etapéw lub elementéw robdt

= wyniki badan laboratoryjnych materiatow 1 wyrobdw, jesli byly zalecane
przez Nadzor Inwestycyjny

= ckspertyzy techniczne, jesli byly wykonywane przed odbiorem budynku
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9. Podstawa platnosci

Ogob6lne wymagania dotyczace platnosci podano w specyfikacji ,, Ogolne

wymagania techniczne”. Platno§¢ za wykonane prace objete niniejsza specyfikacja

nalezy przyjmowac zgodnie z ocena jakosci uzytych materiatow 1 jako$ci wykonania

robot na podstawie wynikow pomiaréw 1 badan. Cena wykonania robdt obejmuje

wykonanie petnego zakresu prac podanego w punkcie 1.3

10. Przepisy zwigzane

PN-EN 54-1:1998

PN-EN 54-2:2002

PN-EN 54-7:2004

PN-EN-54-4:2001
/A1:2004
PN-EN-54-18:2007

PN-91/E-05009/01

PN-91/E-05009/41

PN-93/E-05009/46

Systemy sygnalizacji pozarowej. Wprowadzenie

Systemy sygnalizacji pozarowej. Cze$¢ 2: Centrale

sygnalizacji pozarowej

Systemy sygnalizacji pozarowej. Czg$¢ 7: Czujki dymu.
Czujki punktowe dzialajace z wykorzystaniem $wiatla

rozproszonego, swiatla przechodzacego lub jonizacji

System sygnalizacji pozaru - zasilacze

System sygnalizacji pozaru — urzadzenia wejscia/wyjscia

Instalacje elektryczne w obiektach budowlanych. Zakres,

przedmiot 1 wymagania podstawowe

Instalacje elektryczne w obiektach budowlanych. Ochrona dla

zapewnienia bezpieczenstwa. Ochrona przeciwporazeniowa

Instalacje elektryczne w obiektach budowlanych. Ochrona

zapewniajaca bezpieczenstwo. Odtaczanie 1 faczenie
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