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SPECYFIKACJA TECHNICZNA
WYKONANIA 1 ODBIORU ROBOT
INSTALACJ BUDOWLANYCH

1. Wstep

1.1.Przedmiot Specyfikacji Technicznej (ST)

Przedmiotem niniejszej Specyfikacji Technicznej s3 wymagania dotyczace
wykonania 1 odbioru robét zwigzanych z budowa o$wietlenia ulicznego w m.
Twarda ul. Pélnocna gm. Tomaszow Maz.

1.2.Zakres stosowania ST
Specyfikacja Techniczna jest stosowana jako dokument przetargowy przy
zlecaniu i realizacji robot wymienionych w pkt. 1.1.

1.3.Zakres robot objetych ST

Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji maja zastosowanie przy

wykonywaniu sieci o$wietlenia ulicznego w m. Twarda ul. Polnocna gm.

Tomaszow Maz. - wg dokumentacji projektowe;.

Kod CPV: 45311000-0 — Roboty w zakresie przewodow instalacji
elektrycznych oraz opraw elektrycznych.

1.4.Okreslenia podstawowe

1.4.1. Elektroenergetyczna inia napowietrzna wykonana przewodami
izolowanymi — linia zbudowana z przewodoéw roboczych pemoizolowanych,
zawieszonych na stupach lub wspornikach.

1.4.2. Przewéd pelnoizolowany samonos$ny — przewdd z izolowanymi zytami
roboczymi bez elementu nosnego.

1.4.3. Element no$ny — element przeznaczony do przenoszenia obcigzen
mechanicznych przewoow..

1.4.4. Zawieszenie przelotowe — zawieszenie przewodu umozliwiajace w
warunkach normalnych jego przesuwanie si¢ wzgledem konstrukcji wsporczej
oraz umozliwiajgce w stanach awaryjnych jego wyslizg z zawieszenia.

1.4.5. Napigcie znamionowe linii — napiecie miedzyprzewodowe na ktore linia
kablowa zostala zbudowana.

1.4.6.Dodatkowa ochrona przeciwporazeniewa — ochrona czesci
przewodzacych, dostepnych w wypadku pojawienia si¢ na nich napiecia w
warunkach zaktdéceniowych.

1.5. Ogélne wymagania dotyczgce robot

Wykonawca robot jest odpowiedzialny za jako$¢ ich wykonania, oraz za ich
zgodno$¢ z dokumentacja projektowa, ST 1 zaleceniami Inspektora Nadzoru.
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2. Materialy

2.1. Ogélne wymagania dotyczace materialow

Przed zaplanowanym instalowaniem jakichkolwiek materialow przeznaczonych
do niniejszych robét, Wykonawca przedstaw: szczegotowe informacje dotyczace
proponowanych materialow 1 odpowiednie $wiadectwa.

Materialy nie odpowiadajace wymaganiom nie zostang dopuszczone do
zainstalowania..

2.2. Przewody elektreenergetyczne

Przy budowie sieci oswietlenia ulicznego nalezy stosowaé przewody 1zolowane
zgodne z dokumentacja projektowa.

2.3. Osprzet przewodowy.

Osprzet do zawieszania i faczenia przewoddw powinien by¢ dostosowany do
typu przewodu samono$nego, jego napiecia znamionowego 1 przekroju.
2.4.Elementy stalowe.

Wszystkie elementy stalowe nalezy w sposéb trwaly oznakowaé przyjetymi
oznaczeniami. Konstrukcje nalezy zabezpieczy¢ antykorozyjnie przez
cynkowanie na goraco.

2.5.0dbiér materialéw na budowie

Materiaty na budowe nalezy dostarczac lacznie ze swiadectwami jakosci,
kartami gwarancyjnymi i protokotami odbioru technicznego.

Dostarczone na miejsce budowy materialy nalezy sprawdzi¢ pod wzgledem
kompletno$ci 1 zgodnosci z danymi producenta.

W razie stwierdzenia wad lub wystgpienia watpliwosci co do jako$ci materiatow,
nalezy przed ich wbudowaniem poddac¢ je badaniom okre$lonym przez
Inspektora Nadzoru.

3. Sprzet

3.1. Ogolne wymagania dotyczace sprzetu

Wykonawca jest zobowiazany do uzywania jednego takiego sprzetu, ktory nie
spowoduje nickorzystnego wplywu na jako$¢ wykonywanych robot. Sprzet
uzywany do robdt powinien by¢ zgodny z oferta Wykonawcy 1 powinien
odpowiada¢ pod wzgledem typdw 1 ilosci wskazaniom zawartym w ST lub
projekcie organizacji robot, zaakceptowanym przez inspektora nadzoru; w
przypadku braku ustalen w takich dokumentach sprze¢t powinien by¢ uzgodniony
1 zaakceptowany przez Inwestora..

Jakikolwiek sprzet, maszyny, urzadzenia i narzedzia nie gwarantujace
zachowania warunkéw wykonania rob6t, zostana przez Inzyniera
zdyskwalifikowane 1 nie dopuszczone do robot.
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3.2. Sprzet do wykonania robdt
Wykonawca przystepujacy do przebudowy kablowych linii
elektroenergetycznych powinien wykaza¢ si¢ mozliwoscig korzystania z
nastgpujacego sprzgtu:

- spawarki transformatorowe;,

- zageszczarki wibracyjnej spalinowe;,

- prasy hydraulicznej z napedem elektrycznym,

- weciagarki mechanicznej z napgdem elektrycznym 5 — 10 t,

- zespohu pradotworczego trojfazowego, przewoznego 20 kVA.

- wibromfotu elektrycznego lub spalinowego,

- koparki,

4.Transport

4.1.0gélne wymagania dotyczace transportu

Wykonawca stosowac si¢ bedzie do ustawowych ograniczen obciazenia na o$
przy transporcie materialow / sprzetu na 1 z terenu Robot.

4.2. Transport materialow
Wykonaweca przystepujacy do przebudowy kablowych linii
elektroenergetycznych powinien wykaza¢ si¢ mozliwo$cig korzystania z
nastepujacych srodkow transportu:

- samochodu skrzyniowego,
samochodu dostawczego,
ciagnika kotowego,
przyczepy dtuzycowe;,
zurawia samochodowego 5-6t,
samochodu liniowego z platforma 1 balkonem.
Przewozone materialy powinny by¢ ukladane 1 zabezpieczone przed ich
przemieszczeniem si¢ zgodnie z warunkami transportu wydanymi przez
wytworce dla poszczegolnych elementow.

5. Wykonanie roboét.

5.1. Ogolne zasady wykonania robét

Wykonaweca jest odpowiedzialny za prowadzenie robot zgodnie z kontraktem,
oraz za jakos$¢ zastosowanych materiatow 1 wykonywanych robot, za ich
zgodno$¢ z dokumentacja projektowa, wymaganiami ST, projektu organizacji
robét oraz poleceniami inspektora nadzoru,
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Wykonawca ponosi odpowiedzialnos¢ za doktadne wytyczenie w terenie
wszystkich elementow robot zgodnie z wymiarami 1 rzgdnymi okreslonymi w
dokumentacji projektowej lub przekazanymi na pismie przez inspektora nadzoru.
5.2.Zawieszanie przewodow.

Przewod rozciggaé na odcinku od shupa krancowego do krancowego hub
odporowego. Po dociagnigciu przewodu do stupa krancowego (lub odporowego)
nalezy go zamocowa¢ uchwytach koficowych na state.

Dynamometr do pomiaru naciagu nalezy zamocowaé pomigdzy uchwytem
(zabka) a stupem do ktérego prowadzony jest naciag.

5.3. Montaz pozostalego osprzetu.

Montaz pozostalych elementow linii, jak ograniczniki przepieé, lampy
o$wietleniowe, skrzynki bezpiecznikowe; wykonywa¢ po kompletnym naciggu
linii glowne;.

6.Kontrola jakoSci robét

6.1. Ogolne zasady kontroli jakoSci robét

Do obowiazkéw Wykonawcy nalezy opracowanie i przedstawienie do aprobaty
inspektora nadzoru programu zapewnienia jako$ci, w ktorym przedstawi on
zamierzony sposob wykonania robot, mozliwosci techniczne, kadrowe 1
organizacyjne gwarantujace wykonanie robdt zgodnie z dokumentacjg
projektowa, ST oraz poleceniami 1 ustaleniami przekazanymi przez inspektora
nadzoru.

Wykonawca jest rowniez zobowigzany do prowadzenia Dziennika Budowy.
6.2.Badania przed przystgpieniem do robdt

Przed przystapieniem do robot, Wykonawca powinien przekaza¢ Inzynierowi
wszystkie $wiadectwa jako$ci 1 atesty stosowanych materiatdéw. Materialy bez
tych dokumentow nie moga by¢ wbudowane.

6.3. Badania po wykonaniu rebot.

Nalezy dokona¢ pomiary opornosci uziomow.

7. Odbioér robdét
7.1. Ogolne zasady odbioru robét
Roboty podlegajg nastgpujacym etapom odbioru:
a) odbiorowi robét zanikajacych i ulegajacych zakryciu,
b) odbiorowi czg$ciowemu,
c¢) odbiorowi ostatecznemu,
d) odbiorowi pogwarancyjnemu.
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Roboty uznaje si¢ za wykonane zgodnie z ST, dokumentacja projektowq i
poleceniami Inspektora nadzoru jezeli wszystkie badania 1 pomiary wg punktu 6

daly wynik pozytywny.

8. Podstawa platnosci

8.1. Ogélne ustalenia dotyczace podstawy platnoSci

Podstawa platnosci jest protokdt odbiorn, stwierdzajacy wykonanie .robot
zgodnie z dokumentacja.

9. Przepisy zwigzane

9.1. Normy

1.Norma SEP-E-003 -Elekiroenergetyczne linie napowietrzne
Projektowanie i budowa.

2. P SEP-E-001 -Prenorma P SEP-E-001 z dnia 25.10.2001.

Siect elektroenergetyczne niskiego napiecia.
Ochrona przeciwporazeniowa.

3. PN-B-06-50:1999 -Geotechnika. Roboty ziemne. Wymagania ogdlne.

9.2. Inne dokumenty

- Prawo Budowlane. Dz. Ustaw nr 207, poz. 2016 z 2003r. z
- pdzniejszymi zmianami

- Ustawa — Prawo Energetyczne. Dz. Ustaw nr 54, poz. 348 z dma
10.11.2000r. wraz z p6zniejszymi zmianami.

- Rozporzadzenie Ministra Infrastruktury z dn. 23.06.2003 w sprawie
informacji dotyczacej bezpieczetistwa i ochrony zdrowia oraz planu
bezpieczenstwa 1 ochrony zdrowia,l.

- Rozporzadzenie Ministra Transportu 1 Gospodarki Morskiej w sprawie
warunkow technicznych, jakim powinny odpowiada¢ drogi publiczne i
ich usytuowanie. Dz. Ustaw nr 43, poz.430 z dnia 2.03.1999r.
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Zasady ochrony od przepig¢ 1 koordynacji izolacji sieci
elektroenergetycznych ustanowione w 2001r. przez Polskie Sieci
Elektroenergetyczne S.A.

Rozporzadzenie Ministra Gospodarki w sprawie bezpieczenstwa i
higieny pracy przy urzadzeniach i instalacjach energetycznych. Dz.
Ustaw nr 80, poz.912 z dnia 17.09.1999r.

Warunki techniczne wykonania i odbioru rob6t budowlano-
montazowych. TomV. Instalacje elektryczne. Wyd. 1988r.




