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1. CZESC OGOLNA
1.1.Przedmiot specyfikacji technicznej

Przedmiotem niniejszej specyfikacji technicznej sa wymagania dotyczace wykonania
i odbioru rob6t zwiazanych z instalacja systemu informacji lotniczej (FIS) w budynku
Hangaru w Porcie Lotniczym w Gdansku u.

Specyfikacja zgodna z wytycznymi Inwestora.

1.2. Zakres stosowania specyfikacji technicznej

Specyfikacja techniczna jest stosowana jako dokument przetargowy przy zlecaniu
i realizacji robot wymienionych w pkt. 1.1.

1.3. Zakres robdt objetych specyfikacja techniczna

Roboty, ktorych dotyczy specyfikacja obejmuja wszystkie czynnosci umozliwiajace
I majace na celu wykonanie instalacji systemu informacji lotniczej (FIS) w budynku
Hangaru w Porcie Lotniczym w Gdansku.

Zakres robot obejmuje:

e zamontowanie wyswietlaczy informacyjnych

e konfiguracje systemu umozliwiajaca obstuge nowych wyswietlaczy

1.4. Og6Ine wymagania dotyczace robo6t

Wykonawca robdt jest odpowiedzialny za jakos¢ ich wykonania oraz za zgodnosé
z dokumentacja projektowa. Rodzaje (typy) urzadzen, osprzetu i materialdw
pomocniczych zastosowanych do wykonywania instalacji powinny by¢ zgodne
z podanymi w dokumentacji projektowej. Zastosowanie do wykonania instalacji innych
rodzajoéw (typdw) urzadzen i osprzetu niz wymienione w projekcie dopuszczalne jest
jedynie pod warunkiem spetnienia parametrow technicznych urzadzen lub
podwyzszenia wczesniej przewidywanych.

1.5. Okreslenia podstawowe

Wszystkie okreslenia i nazwy uzyte w niniejszej specyfikacji sa zgodne lub
rownowazne z Polskimi Normami zawartymi w rozporzadzeniu Ministra Infrastruktury
z dnia 2 wrzesnia 2004r., a w przypadku ich braku z normami branzowymi, warunkami
technicznymi wykonania i odbioru wymienionymi indywidualnie, przy kazdej pozycji
dodatkowo. Roboty musza by¢ wykonane zgodnie z wymaganiami obowiazujacych
przepisdw, norm i instrukcji. Nie wyszczegdlnienie jakichkolwiek z obowiazujacych
aktow prawnych nie zwalnia wykonawcy od ich stosowania.



1.6. Prowadzenie roh6t

Prowadzenie rob6t w budynku Hangaru w Porcie Lotniczym w Gdansku wymaga
stosowania si¢ do warunkéw i wymagan podanych w przepisach (normach)
obowiazujacych w zakresie w/w obiekcie oraz uzgodnien wykonania roboét
z jednostkami nadzorujacymi dane obiekty.

1.7. Odbi6r placu budowy

Przed rozpoczeciem rob6t instalacji informacji podréznych wykonawca powinien
zapozna¢ si¢ z w budynkiem Hangaru w Porcie Lotniczym w Gdansku, gdzie beda
prowadzone roboty. Uzyska¢ niezbedne dopuszczenia wydawane przez stuzby
lotniskowe.

1.8 Koordynacja robot instalacji systemu informacji lotniczej (FIS) z innymi robotami

Koordynacja robét budowlano-montazowych poszczegdlnych rodzajow powinna by¢
dokonana we wszystkich fazach procesu budowy. Koordynacja nalezy obja¢ projekt
organizacji budowy, szczeg6towy harmonogram robdt instalacji okablowania
strukturalnego oraz pomocnicze roboty ogélnobudowlane zwiazane z robotami systemu
informacji lotniczej (FIS).

2. MATERIALY

Parametry techniczne materiatow i wyrobow powinny byé¢ zgodne z wymaganiami
podanymi w projekcie i powinny odpowiada¢ wymaganiom obowiazujacych norm
panstwowych (PN).

2.1. Materiaty podstawowe

Stanowisko graficzne:
- technologia wykonania matrycy S-PVA,
- przekatna 32",
- kat widzenia obrazu 178° w poziomie, 178° w pionie,
- jasnos¢ 500 cd/m?,
- kontrast 3000:1,
- rozdzielczos¢ ekranu (fizyczna) 1366x768,
- powloka antyrefleksyjna,
- 16,7 min. koloréw,
- sterowanie parametrami pracy monitora przez LAN,
- czas przetaczania 8 ms (GTG),

- jednostka sterujaca — Athlon X2 Dual-Core 4450e (2,3 GHz), flash dysk 4 GB,
1 GB DDR2 pamigci, Windows XP Embedded, zdalna administracja,
opcjonalny WAN.



2.2. Odbiér materiatdéw na budowie

e Dostarczone na miejsce budowy materiaty nalezy sprawdzi¢ pod wzgledem ilosci,
kompletnosci i zgodnosci z danymi wytwdrcy. Kazda dostawe towaru na budowe
nalezy potwierdzi¢ pisemnie.

e W przypadku stwierdzenia niezgodnosci, wad lub nasuwajacych si¢ watpliwosci
mogacych mie¢ wpltyw na jakos¢ wykonania robdt, nalezy skontaktowaé si¢
z dostawca i1 wyjasnic zaistniate watpliwosci, a materiaty przed ich zabudowaniem
podda¢ badaniom okreslonym przez dozér techniczny ze strony producenta lub
wykonawcy robot.

2.3. Skfadowanie materiatéw na budowie

Skiadowanie materiatdw powinno odbywaé si¢ w warunkach zapobiegajacych
zniszczeniu, uszkodzeniu lub pogorszeniu si¢ wiasciwosci technicznych na skutek
wplywu czynnikow atmosferycznych Ilub fizykochemicznych. Nalezy zachowac
wymagania wynikajace ze specjalnych wiasciwosci materialtdbw oraz wymagania
w zakresie bezpieczenstwa przeciwpozarowego. Nalezy zastosowaé si¢ do zalecen
producenta w w/w zakresie.

2.4 Zestawienie materiatow

L.p. | Nazwa llos¢
1 Monitory 32 4
3. SPRZET

Urzadzenia pomocnicze, transportowe i ochronne stosowane przy robotach dotyczacych
systemu informacji podr6znych powinny odpowiada¢ ogolnie przyjetym wymaganiom,
co do ich jakosci oraz wytrzymatosci oraz bezpieczenstwa uzytkowania.

Maszyny, urzadzenia i sprz¢t zmechanizowany uzywane na budowie powinny mie¢
ustalone parametry techniczne i powinny by¢ ustawione zgodnie z wymaganiami
producenta oraz stosowane zgodnie z ich przeznaczeniem.

Urzadzenia i sprzet zmechanizowany podlegajace przepisom o dozorze technicznym,
eksploatowane na budowie, powinny mie¢ aktualnie wazne dokumenty uprawniajace do
ich eksploatacji.

4. SRODKI TRANSPORTU

Srodki i urzadzenia transportowe powinny byé odpowiednio przystosowane do
transportu materiatéw, elementdéw, Kkonstrukcji urzadzen itp. niezbednych do
wykonywania danego rodzaju robét elektrycznych.

W czasie transportu nalezy zabezpieczy¢ przemieszczane przedmioty w sposob
zapobiegajacy ich uszkodzeniu.

W czasie transportu, zatadunku i wytadunku oraz sktadowania elementoéw okablowania
strukturalnego i urzadzen nalezy przestrzega¢ zalecen wytworcow. Nalezy zastosowac
si¢ do zalecen producenta.



Zaleca si¢ dostarczenie urzadzen i elementow okablowania strukturalnego bezposrednio
przed montazem, w celu uniknigcia dodatkowego transportu z magazynu budowy.

5. WYKONANIE ROBOT BUDOWLANYCH

5.1. Montaz poszczegolnych elementow systemu informacji lotniczej (FIS) .

Elementy systemu informacji lotniczej (FIS) nalezy montowa¢ z zachowaniem nalezyte]
ostroznosci w celu uniknigcia jakichkolwiek uszkodzen.

5.2. Prowadzenie przewodow (kabli) i budowa gniazd przytaczeniowych.

Wszystkie prace zwiazane z utozenie i podiaczenie okablowania zostaty ujete w oddzielnych
opracowaniach.

6. KONTROLA JAKOSCI ROBOT

Odbidr odbywa si¢ na czterech ptaszczyznach:
o weryfikacja struktury systemu okablowania
o weryfikacja jakosci wykonania prac montazowych.

6.1 Weryfikacja struktury systemu okablowania.

Polega ona na sprawdzeniu rozplanowania elementéw okablowania w budynku badz
budynkach oraz dtugosci potaczen pomigdzy nimi. Musza by¢ spetnione wymagania
opisane w EN 50173-1:2009.

6.2 Weryfikacja jakosci wykonania prac wykonczeniowych.

Polega ona na wizualnym sprawdzeniu wszelkich prac wykonczeniowych, wiaczajac
w to sprawdzenie zgodnosci dokumentacji powykonawczej ze stanem rzeczywistym
instalacji.

7. OBMIAR ROBOT

Obmiar robdét polega na okresleniu faktycznego zakresu rob6t oraz podaniu
rzeczywistych ilosci zuzytych materiatdw. Obmiar rob6t obejmuje roboty objete umowa
oraz ewentualne dodatkowe i nieprzewidziane, ktdrych konieczno$¢ wykonania
uzgodniona bedzie w trakcie trwania rob6t pomiedzy wykonawca, a inspektorem
nadzoru. Jednostka obmiarowi dla przewodow elektrycznych jest 1 m. Jednostka
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obmiarowi dla osprzetu i urzadzen jest 1 sztuka (1 komplet). Obmiaru robo6t dokonuje
wykonawca w sposob okreslony w warunkach kontraktu. Sporzadzony obmiar robot
wykonawca uzgadnia z inspektorem nadzoru w trybie ustalonym w umowie. Wyniki
obmiaru robot nalezy poréwna¢ z dokumentacja techniczno-kosztorysowa w celu
okreslenia ewentualnych rozbieznosci w ilosci robot.

8. ODBIOR ROBOT

W zaleznosci od ustalen odpowiednich specyfikacji technicznych, roboty podlegaja
nastgpujacym etapom odbioru:

e odbiorowi robot zanikajacych i ulegajacych zakryciu,
e odbiorowi czesciowemu,

e odbiorowi wstgpnemu,

e odbiorowi koncowemu.

8.1. Odbidr robot zanikajacych i ulegajacych zakryciu

Odbidr robot zanikajacych i ulegajacych zakryciu polega na finalnej ocenie ilosci
i jakosci wykonywanych robdét przed ich zanikiem lub zakryciem.

Odbior robdt zanikajacych i ulegajacych zakryciu bedzie dokonany w czasie
umozliwiajacym wykonanie ewentualnych korekt i poprawek bez wstrzymywania
0gdlnego postepu robdt. Odbioru rob6t dokonuje Inwestor.

Gotowos¢ danej czesci robdt do odbioru zgtasza Wykonawca wpisem do dziennika
budowy i jednoczesnym powiadomieniem Inwestora.

Odbior bedzie przeprowadzony niezwiocznie, nie pozniej jednak niz w ciagu 3 dni od
daty zgtoszenia wpisem do dziennika budowy i powiadomienia o tym fakcie Inwestora.
Jakosc¢ i ilos¢ robdt ulegajacych zakryciu ocenia Inwestor na podstawie dokumentéw
zawierajacych komplet wynikéw badan laboratoryjnych i w oparciu o przeprowadzone
pomiary i proby, w konfrontacji z dokumentacja projektowa, specyfikacjami
technicznymi i uprzednimi ustaleniami.

8.2. Odbidr czesciowy

Odbidr czesciowy polega na ocenie ilosci i jakosci wykonanych czesci robot.
Odbioru czesciowego robdt dokonuje si¢ wedtug zasad jak przy odbiorze wstepnym
robot. Odbioru czesciowego robdt dokonuje Inwestor.

8.3. Odbidr wstepny robot

Odbior wstepny polega na finalnej ocenie rzeczywistego wykonania robét
w odniesieniu do ich ilosci, jakosci i wartosci. Catkowite zakonczenie robot oraz
gotowos¢ do odbioru wstepnego bedzie stwierdzona przez Wykonawcg wpisem do
dziennika budowy z bezzwtocznym powiadomieniem na pismie o tym fakcie Inwestora.
Odbioér wstepny robot nastapi w terminie ustalonym w dokumentach kontraktowych
liczac od dnia potwierdzenia przez Inwestora zakonczenia robdt 1 przyjecia
dokumentow.

Odbioru wstegpnego robdt dokona komisja wyznaczona przez Inwestora w obecnosci
Wykonawcy. Komisja odbierajaca roboty dokona ich oceny jakosciowej na podstawie
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przedtozonych dokumentéw, wynikow badan i pomiaréw, oceny wizualnej oraz
zgodnosci wykonania robdt z dokumentacja projektowa i specyfikacjami technicznymi.
W toku odbioru wstepnego robdt komisja zapozna sig z realizacja ustalen przyjetych
w trakcie odbiorow rob6t zanikajacych i ulegajacych zakryciu, zwilaszcza w zakresie
wykonania rob6t uzupetniajacych i rob6t poprawkowych. W przypadkach
niewykonania wyznaczonych robét poprawkowych, robot uzupetniajacych lub robdt
wykonczeniowych komisja przerwie swoje czynnosci i ustali nowy termin odbioru
wstepnego.

8.4. Dokumenty do odbioru wstegpnego

Podstawowym dokumentem do dokonania odbioru wstepnego robdt jest protokér
odbioru wstepnego robét sporzadzony wedtug wzoru ustalonego przez Inwestora. Do
odbioru wstepnego wykonawca jest zobowiazany przygotowaé nastepujace dokumenty:

e Dokumentacj¢ projektowa podstawowa z naniesionymi zmianami oraz dodatkowa,
jesli zostata sporzadzona w trakcie realizacji kontraktu,

e Specyfikacje techniczne (podstawowe z kontraktu i ewentualnie uzupetniajace lub

zamienne),

Ustalenia technologiczne,

Dokumenty zainstalowanego wyposazenia,

Dziennik budowy,

Oswiadczenia Kierownika Budowy zgodnie z Prawem Budowlanym,

Rejestry obmiar6w (oryginaty),

Wyniki pomiaréw kontrolnych, prob oraz badan i oznaczen laboratoryjnych,

zgodnie ze specyfikacjami technicznymi,

e Deklaracje zgodnosci lub certyfikaty zgodnosci wbudowanych materiatow zgodnie
z specyfikacjami technicznymi,

e Opini¢ technologiczna sporzadzona na podstawie wszystkich wynikéw badan
i pomiaréw zataczonych do dokumentéw odbioru, wykonanych zgodnie ze
specyfikacjami technicznymi,

e Rysunki (dokumentacje) na wykonanie robo6t towarzyszacych oraz protokoty
odbioru i przekazania tych robdt wiascicielom urzadzen,

e Instrukcje eksploatacyjne.

W  przypadku, gdy wedlug komisji roboty pod wzgledem przygotowania
dokumentacyjnego nie bgda gotowe do odbioru wstepnego, komisja w porozumieniu
z Wykonawca, wyznaczy ponowny termin odbioru wstepnego robét.

Wszystkie zarzadzone przez komisje roboty poprawkowe lub uzupeiniajace beda
zestawione wedtug wzoru ustalonego przez Zamawiajacego.

Termin wykonania rob6t poprawkowych i rob6t uzupetniajacych wyznaczy komisja.

8.5. Odbidr koncowy

Odbior koncowy - pogwarancyjny polega na ocenie wykonanych rob6t zwiazanych
z usunieciem wad stwierdzonych przy odbiorze wstepnym i zaistniatych w okresie
gwarancyjnym. Odbiér koncowy — pogwarancyjny bedzie dokonany na podstawie
oceny wizualnej obiektu z uwzglednieniem zasad opisanych w punkcie 8.3. ,,0Odbiér
wstepny robdt".



Wykonawca przedstawi Inwestorowi do akceptacji projekt organizacji i harmonogram
rob6t uwzgledniajacy wszystkie warunki, w jakich beda wykonywane roboty
instalacyjne, jak rowniez terminu realizacji.

9. ROZLICZENIE ROBOT

Rozliczanie robdt okresla umowa.
10. DOKUMENTY ODNIESIENIA
10.1. Normy

Normy europejskie dotyczace ogdlnych wymagan oraz specyficznych dla srodowiska
biurowego:

— PN-EN 50173-1:2009/A1:2010 Technika Informatyczna — Systemy okablowania
strukturalnego — Cze¢$¢ 1: Wymagania ogolne

— PN-EN 50173-2:2008 Technika Informatyczna — Systemy okablowania strukturalnego
— Czg$¢ 2: Budynki biurowe;

Dodatkowe normy europejskie zwiazane z planowaniem powolane w projekcie:

— PN-EN 50174-1:2009 Technika informatyczna. Instalacja okablowania — Czgs$¢ 1-
Specyfikacja i zapewnienie jakosci;

— PN-EN 50174-2:2009 Technika informatyczna. Instalacja okablowania — Czgs$¢ 2 -
Planowanie i wykonawstwo instalacji wewnatrz budynkow;

— PN-EN 50174-3:2005 Technika informatyczna. Instalacja okablowania — Czgs¢ 3 —
Planowanie i wykonawstwo instalacji na zewnatrz budynkow;

Pozostate normy europejskie powotane w projekcie:

— PN-EN 50346:2004/A1:2009 Technika informatyczna. Instalacja okablowania -
Badanie zainstalowanego okablowania tacznie z dodatkiem z 2009r;

— PN-EN 50310:2007 Stosowanie potaczen wyréwnawczych i uziemiajacych
w budynkach z zainstalowanym sprze¢tem informatycznym.

System okablowania oraz wydajnos¢ komponentdbw musi pozosta¢c w zgodzie
z wymaganiami normy PN-EN 50173-1:2009 lub z adekwatnymi normami
migdzynarodowymi, tj. ISO/IEC 11801:2002/Am1:2008.

Uwaga:

Wszystkie roboty opisane w Specyfikacjach Technicznych powinny by¢ wykonywane
zgodnie z przepisami i normami obowiazujacymi w dniu ich realizacji.
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