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1. WSTEP

Przebudowa systemu sterowania i kierowania ruchaejdivym na stacji Gdynia Cisowa Postojowa potega
ma na:

1.1. Likwidacji istniejcego obecnie, kostkowego pulpitu nastawczego typAW", sterujacego
przekanikowymi urzdzeniami srk typu ,E” w nastawni wykonawczej ,GCilprzeniesienie sterowania tymi
urzadzeniami do istnigecej nastawni dysponagej ,GCA” za pomog nowego, komputerowego pulpitu
nastawczego z konspldyzurnego ruchu i dyspozytora trakcji, obejarggo swoim zasgiem oba okigi
nastawcze.

Dla oskgniecia ww. celu konieczne jest:

« wykonanie projektéw wykonawczych komputerowych jdw nastawczych dla nastawni ,GCA” i
,GC1"” stacji Gdynia Cisowa Postojowa, projektow teysow zasilania usdlzer srk w nastawniach
.GCA” i "GC1" stacji Gdynia Cisowa Postojowa

« wykonanie, konfiguracja i mont&komputerowego pulpitu nastawczego z koasblzurnego ruchu w
nastawni ,GCA” i konsal dyspozytora trakcji,

« wykonanie szaf lub stojakéw poagiania (interface) istniggych, przekanikowych uradzehr srk typu
.E” W pomieszczeniach przekaikowi i nastawnicowni obydwu nastawni,

e wykonanie wszystkich niezldnych podczer kablami wewstrznymi wymaganymi dla wspoétpracy
istniejacych uradzen srk z komputerowymi uezizeniami powjzania i komputerowym pulpitem
nastawczym w nastawni ,GCA”,

* wykonanie i monta awaryjnego, komputerowego pulpitu nastawczego wtawveni (dotychczas
wykonawczej) ,GC1”, sterdrego istniegcymi, przekanikowymi urzadzeniami srk typu ,E”.

1.2. Kompleksowej wymianie systemu zasilaniaadem srk w nastawniach ,GCA” i ,GC1", poleggiej
na:

e wykonaniu i montau tablic bezpiecznikbw obwodéw nastawczych eufyv zwrotnicowych w
nastawni ,GC1",

e wykonaniu i montau urzadzen automatyki zajczania rezerwy (AZR) wraz z systemem
bezprzerwowego zasilania (UPS) adzenia srk w obu nastawniach, wraz z bateriami akatoréw,
umazliwiajacych podtrzymanie zasilania przez minimum dwie guoylz

* montau spalinowego agregatugoiotworczego z automatycznym rozruchem i komtjebo pracy w
nastawni ,GC1",

« wykonaniu nowych obwodow zasilania adzer komputerowych na obu nastawniach,

« wykonaniu nowych obwodow sterowania ogrzewaniemjammow na catej stacji Gdynia Cisowa
Postojowa z komputerowego pulpitu nastawczego wanas ,GCA”.

1.2.1. Niniejsze Specyfikacje Techniczne Wykonania i OdbidRob6t Budowlanych Opis Przedmiotu
ZamoOwienia (zwany teszczegoétow specyfikacy techniczia (w skrécie SST, ktéregozywa skt w
niniejszym opracowaniu), zawiera wymagania ogollnetyaace wykonania i odbioru robét
zZwiazanych:

ez wewretrznymi robotami montaowymi przebudowy urmdzer sterowania ruchem kolejowym (srk) w
nastawniach ,GCA” i GC1";

ez robotami przejczeniowymi w pozostagych w eksploatacji ugzizeniach srk dla okgu nastawczego
.GCA” i ,GC1", po uruchomieniu nowych usdzen komputerowych dla nowopowstalego edu
nastawczego ,GCA”;

ez robotami demontawymi istniepcych urzdzei srk po zakaczeniu robét montawych przebudowy
i uruchomieniu urzdzex docelowych;

e szkoleniem personelu obstugi i utrzymania Zamaagigo.

1.3. Zakres stosowania SST.

Szczegodtowe Specyfikacje Techniczredekumentem obowkujacym przy realizacji robét
wymienionych w pkt. 1.1.
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1.4

1.5.

1.6.

Zakres robot okfych SST.
Ustalenia zawarte w niniejszej SST dotycarzadzen srk wewrtrznych w nastawni
dysponugcej ,GCA” i nastawni wykonawczej ,,GC1".
Ponizsze SST obejmaj swoim zakresem cald robot wewntrznych zwizanych z
przebudow istniepcych uradzen srk. wg pkt 1.1.
Niniejszy opis rozpatrywatacznie z dokumentagjtechnicza, przekazas przez Inwestora, a
takze Specyfikag Istotnych Warunkéw Zamowienia (SIWZ) oraz umpszczegotow.
Specyfikacja techniczna obejmuje podanyepizakres robét zasadniczych. Oferent musi
przewidzi€ i wycent ewentualne prace pomocnicze, konieczne do reglizgmienionych
prac zasadniczych.
Zakres prac zasadniczych w czasie przebudomgze srk istniejcych

a) roboty montaowe modernizowanych wdzen srk istniegcych;

b) roboty przeiczeniowe w modernizowanych gdzeniach srk w zakresie pozostajch w

eksploatacji dla okigu nastawczego ,GCA”
¢) roboty demontzowe uradzen srk zlzdnych po zakaczeniu przebudowy;

Okreslenia podstawowych terminéwzywanych w niniejszej SST.
1.6.1. Przyjte okrdlenia i skroty
Znaczenia przygych w niniejszej SST okééen podstawowych i skrotéw zezanych
Z budowy, przehczaniem i demontgm uradzen srk & zgodne z okrdeniami i
skrétami zawartymi:
* w odpowiednich normach;
* znaczenia pozostatych okhen opisano poriej.
1.6.2. Skréty ogdllne
a) Dokumentacja techniczna
Dokumentacja projektowa w postaci projektu wykonzego.
b) Kierownik budowy
Osoba wyznaczona przez Wykonayapowaniona do kierowania robotami i do
wystepowania w jego imieniu w sprawach realizacji kokiiraposiadajca wymagane
przepisami, stosowne uprawnienia do petnienia sai@ogch funkcji w budownictwie
(kierowania robotami budowlanymi), cztonek @iowej Izby Irzynieréw Budownictwa,
posiadajcy aktualne ubezpieczenie odpowiedziatmaywilnej z tytutu wykonywanych
samodzielnie czynrdoi w procesach inwestycyjnych.
Inspektor nadzoru
Osoba wyznaczona przez Inwestora, posi@dajymagane przepisami stosowne uprawnienia
petnienia samodzielnych funkcji w budownictwie (pehia nadzoru nad robotami
budowlanymi), cztonek Okgowej Izby Irzynieréw Budownictwa, posiadgy aktualne
ubezpieczenie odpowiedziakwocywilnej z tytutu wykonywanych samodzielnie cagici w
procesach inwestycyjnych.
c) Komisja
Osoba lub kilka 0s6b tak oktenych w umowie lub inna osobadz osoby, wyznaczone w
warunkach umowy.
d) Personel Wykonawcy
Przedstawiciel Wykonawcy i caly personel, ktory Wgkwca zatrudnia na Placu Budowy, a
ktory maze obejmowa personel kierowniczy, robotnikdw i innych pracokéw Wykonawcy i
kazdego z Podwykonawcow, a tak wszelki inny personel pomagey Wykonawcy w
realizacji robot.
e) Personel Zamawiajcego
Inspektor nadzoru oraz caly inny personel kieroayicrobotnicy i inni pracownicy
Zamawiagcego oraz wszelki inny personel podany przez Zaajgoego lub Inspektora
nadzoru do wiadondoi Wykonawcy i kadego z Podwykonawcow jako personel
Zamawiaacedo.
f) Podwykonawca
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Kazda osoba wymieniona w kontrakcie jako podwykonalwbgakakolwiek osoba
wyznaczona jako podwykonawca dlg«z robét oraz prawni nagicy kazdej z tych osob.

g) Projektant
Uprawniona osoba prawna lub fizyczneddra autorem dokumentacji projektowej.

h) Przedstawiciel Wykonawcy
Osoba wymieniona przez Wykonaywe kontrakcie lub wyznaczona przez niego w razie
potrzeby wg regut zawartych w umowie.

i) Istniejace urzadzenia srk
Urzadzenia istnigjce na stacji przed przebudaw

J) Urzadzenia srk docelowe
Urzadzenia srk zagpujace uradzenia istniejce i uradzenia nowe

k) CNTK w Warszawie — Centrum Naukowo Techniczne Kolejnictwa w Warszawi

l) DTR - Dokumentacja Techniczno Ruchowa
Dokument opracowany przez Producenta, d&jgcy zasady stosowania, moata
utrzymania danego uydzenia.

m)Projekt wykonawczy dla urzadzen automatyki kolejowej
Jest to dokumentacja budowy zawiecaj opisy, rysunki oraz inne dokumenty
umazliwiajace wykonanie robo6t budowlano — maraavych, dokonanie technicznego i
funkcjonalnego odbioru usdzen, opracowanie regulaminu technicznego stacji i
przeprowadzanie konserwacji i usuwanie usterekasiezeksploataciji.

n) Projekt przetaczania urzadzen automatyki kolejowej
Jest to ogdlnie przgly i stosowany, opisowa i graficzna metoda przedstaia sposobu
sprawdzania dziatania i wdzania nowo pobudowanych wdzen do eksploatacji z
czesciowym wykorzystaniem ugrdzen istniepcych, umdliwiajaca na jego podstawie
opracowanie tymczasowego regulaminu prowadzeniahurukolejowego w czasie
sprawdzania nowych uydzen i wkaczania ich do eksploatacii.

0) Projekt powykonawczy dla urzadzen automatyki kolejowej
Jest to projekt wykonawczy z naniesionymi zmianangzasie wykonawstwa, ktére miaty
formalm zgod; Projektanta, projektantow i Inspektora nadzoru.

p) Potsamoczynna blokada liniowa dwukierunkowa
Obstugiwana przez personel prowaaz ruch pocigéw blokada liniowa, przystosowana do
zorganizowanych jazd pagjiow po jednym torze szlakowym w obu kierunkach.

q) P6tsamoczynna blokada liniowa jednokierunkowa
Obstugiwana przez personel prowaclz ruch pocigdéw blokada liniowa przystosowana do
zorganizowanej jazdy pagdw po jednym torze szlakowym tylko w jednym kigkun

r) Samoczynna Blokada Liniowa jednokierunkowa
Blokada liniowa typu ,E” dzialajca samoczynnie na szlakach i stacjach lub tylko na
szlakach dla prowadzenia jazd zorganizowanychagowi tylko w jednym kierunku po
okreslonym torze.

s) Samoczynna Blokada Liniowa dwukierunkowa
Trzy lub czterostawna blokada liniowa typu ,Eaciadajaca samoczynnie dla prowadzenia
jazd zorganizowanych pagjow w dwdéch kierunkach po jednym torze szlakowym.

t) Blokada liniowa pétsamoczynna
Zespot urzadzen srk powodujcy po wjedzie pojazdu na odgt blokowy, ostonicie go
samoczynnie sygnatem Stoj" a po opuszczeniwpdgirzez pojazd, poprzezczm obstug
urzadzen, danie zezwolenia wjazdu ngshego pocigu na ten odsp, po stwierdzeniuze
poprzedni pojazd oguait go w cataci.

u) Sygnalizacjaswietina
System urzdzen srk shzacych do przekazywania sygnatdw zwménych z prowadzeniem
ruchu kolejowego za pomgcobrazéw swietlinych wyéwietlanych na sygnalizatorach
zgodnie z Rozposdlzeniem Ministra Infrastruktury z dnia 18 lipca B0fbku w sprawie
o0golnych warunkéw prowadzenia ruchu kolejowego dralizacji oraz Instrukcji SKMe-1
(E-1) sygnalizacji na PKP SKM w Trojndigie Sp. z 0.0.
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v) Wewnetrzne urzadzenia stacyjne istniegce systemu automatyki kolejowej (srk)
Jest to cgs¢ urzadzen srk umieszczona w pomieszczeniach zagtgoh (w przekanikowni
lub kontenerze) i zabudowana na stojakach lub wfasha spetniajca warunki
bezpieczéstwa prowadzenia ruchu pagdw i nastawiania z punktu stegopgo. Realizuj
zalendici  logiczne za pgednictwem komputerédw i wspOlpraguj z  monitorem
odwzorowujcym sytuagj ruchow i stan zewetrznych uradzen srk na stacjach i szlakach.
Urzadzenia wewatrzne srk § pofaczone z uradzeniami zewegtrznymi srk kablami i stera;
nimi, przetwarzajc informacje o ich stanie i dziataniu.

w) Komputerowe urzadzenia sterowania ruchem kolejowym
Komputerowy system ugdzear srk, dopuszczonych do stosowania na PKP SKM w
Tréjmiescie Sp. z 0. 0., ktérego podstawowymi funkcjami s

» zobrazowanie ukladu torowego i sytuacji ruchowej;

» sterowanie indywidualne urdzeniami stacyjnymi;

» przebiegowe ustawienie drog ppgowych i manewrowych;

e autodiagnostyka (testowanie sgrz komputerowego i prezentacja
informacji o usterkach);

» diagnostyka urmzen sterowanych (np. kontrolaréwek sygnalizatorow);

* rejestrowanie i raportowanie zdafize

* wspotpraca z innymi ugzlzeniami s.r.k. zainstalowanymi w gbre stacji;

» wspodipraca z utglzeniami blokady liniowej;

» zbieranie informacji o innych wdzeniach instalowanych w zagu
systemu (np. kontrola otwarcia drzwi konteneradmafy torowej);

» wspolpraca z rinymi typami i odmianami samoczynnych blokad linialry

e wspolpraca z rmnymi typami i odmianami pdtsamoczynnych blokad
liniowych;

» wspolpraca z ugddzeniami blokady stacyjnej @dych typow i odmian);

» zdalnego sterowania;

* samoczynnej sygnalizacji przejazdowej.

X) Zewnetrzne urzadzenia automatyki sterowania ruchem
Jest to cgs¢ stacyjnych uradzen srk usytuowanych w terenie i zabudowanych przyrab
torach stacyjnych, jak np.: elektryczne e zwrotnicowe, sygnalizatory, liczniki osi lub
izolowane obwody torowe z szafami zasitgimi oraz sié kablowa z osprgem (szafy
kablowe, garnki rozdzielcze i skrzynki kablowe).

Urzadzenia te $ sterowane przez dyrnego ruchu poprzez zespoét adzen wewretrznych
za parednictwem sieci kablowej bezfyednio.

y) Urzadzenia zasilaace
Urzadzenia te stanowicze$¢ urzadzen wewretrznych systemu uszizen automatyki
sterowania i kierowania ruchem kolejowym (adzea srk) i wraz z uktadami automatyki
zalkczania zasilania rezerwowego atuo kompleksowego zasilania wszystkichaolzn
systemu.

Z) Inwentaryzacja dokumentacji technicznej
Wszelkie prace mage na celu wykonanie poréwnania zgognéstniepcej dokumentaciji
technicznej z zabudowanymi aktualnieagizeniami i obowodami petzea elektrycznych.

aa)Aktualizacja dokumentaciji technicznej

Wszelkie prace mage na celu wykonanie naniesienie wszystkich zmiandakumentacji

technicznej urgdzenr srk na podstawie przeprowadzonej vorel inwentaryzaciji oraz wykonanie

kopii zaktualizowanej dokumentaciji.

bb) DCS

Dyspozytorskie Centrum Sterowania

cc) ZSiKD

Zdalne Sterowanie i Kontrola Dyspozytorska
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1.7.

dd) Odbior czesciowy robot

Odbiér czsciowy polega na finalnej ocenie dlg i jakosci wykonanych cgsci robot. Odbioru
czgsciowego rob6t dokonuje sidla zakresu robot, okilenego w dokumentach umownych wg
zasad jak przy odbiorze ostatecznym robot. Odbiaiot dokonuje si komisyjnie pod
przewodnictwem Inspektora nadzoru

ee) Odbiér koncowy robét

Odbiodr kacowy polega na finalnej ocenie rzeczywistego wykimaobdt w odniesieniu do
zakresu (iléci) oraz jakdci. Catkowite zakaczenie robot oraz gotowd do odbioru kécowego
bedzie stwierdzona przez Wykonagvevpisem do Dziennika budowy. Odbior damwy robét
nasgpi w terminie ustalonym w dokumentach umowy, dczod dnia potwierdzenia przez
Inspektora nadzoru zakeozenia robét.

Ogolne wymagania dotycgce robot

1.7.1. W czasie wykonywania rob6t w czynnychadezeniach automatyki sterowania i kierowania
ruchem kolejowym:

1.7.
1.7.1

1.7.2.

1.7.3.

1.7.4.

1.7.5.

1.7.6.

1.7.7.

1.7.8.

1.7.9.

. szczeg6la ostraznos¢ zachowa podczas prac przgizeniowychscisle przestrzegag
wczesniej opracowanego i zatwierdzonego przezzisju eksploatacyjne Zamawigego
regulaminu tymczasowego prowadzenia ruchu kolejowmeg stacji i przylegtych szlakach
podczas ich prowadzenia.

Obowanzki Wykonawcy
. Zorganizowanie zaplecza technicznego przebudowy szezeg6lnym uwzgtnieniem
przestrzegania przepisbw BHP, BPd® planu Bezpiecaestwa i Ochrony Zdrowia
opracowanego przez Wykonawicprzedstawionego Zamawigemu do akceptaciji.
Wykonanie dokumentacji technicznej opracowanej odsfawie projektu powykonawczego
(w jednym egzemplarzu w wersji elektronicznej i @iv@gzemplarzach wydrukow).
Przeprowadzenie wszelkich prob, sprawdze odbioréw, przewidywanych warunkami
technicznymi wykonania i odbioru robét budowlanom@owych i instalacyjnych.
W czasie wykonywania robét w czynnych adzeniach srk Wykonawca jest zobawany do
przestrzegania wymafjaoraz warunkow ustalonych w uzgodnionych z Inspektonadzoru
regulaminach prowadzenia rob6t. Bezpigsteo pracy i zasady p. paalezy opier&g na
przepisach BHP obowzujacych na terenie Polski
Wykonawca robét jest odpowiedzialny za jékdch wykonania oraz zgod#® z projektem
wykonawczym i poleceniami Inspektora nadzoru.
Na Wykonawcy spoczywa odpowiedziasd@a ochron wykonanych prac oraz przekazanych
obiektow i materiatdw, do chwili podpisania przemvestora protokotu kicowego przyicia
przedmiotu zamowienia.
Wykonawca jest zobowzany dokoné& demontau istniepcych uradzen srk, ktore nie bda
wykorzystane w urgdzeniach srk docelowych i przekéze Inwestorowi.
Wykonawca zobowizany jest zna wszystkie przepisy wydane przez wiladze centralne
miejscowe wydane przez zadze infrastruktury, na ktérego terenie wykonywablie roboty
oraz inne przepisy i wytyczne, ktorg w jakikolwiek sposob zwizane z robotami idulzie w
petni odpowiedzialny za przestrzeganie tych prawzepisow i wytycznych podczas
prowadzenia rob6t. Wykonawceaedzie przestrzegapraw patentowych i dolzie w petni
odpowiedzialny za wypetnienie wszelkich wymagarawnych odnénie wykorzystania
opatentowanych ugdzer lub metod i w sposob ity bedzie informowé Inspektora nadzoru
o swoich dziataniach, przedstavai@akopie zezwolg i inne odnéne dokumenty.
Zamawiajcy zobowizuje Kierownika budowy (robot) Wykonawcy do proweadia
Dziennika budowy, w okresie od przekazania Wykonawlacu budowy do kira okresu
gwarancyjnego. Odpowiedziallito za prowadzenie Dziennika Budowy, spoczywa ha
Kierowniku budowy (robét) Wykonawcy. Zapisy w Dzigku Budowy musg by¢ dokonywane
na bieaco i dotyczy przebiegu robot, stanu bezpietziva ludzi i mienia oraz technicznej i
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gospodarczej strony budowy. Kty zapis w Dzienniku Budowy musi bypatrzony datjego
wykonania, podpisem osoby, ktéra dokonata zapisppdaniem jej imienia i nazwiska oraz
stanowiska sktbowego. Zapisy mugzby¢ czytelne, dokonane trwatechnilky, w poradku
chronologicznym, bezpgeednio jeden po drugim, bez przerw. Wszystkieaazaine do
Dziennika Budowy protokoty i inne dokumenty maidn/g jasno ponumerowane, podpisane i
opatrzone dat przez Wykonawe i Inspektora nadzoru. Do Dziennika Budowy ngle
wpisywa w szczegolngci:
- dak przekazania Wykonawcy Placu Budowy,
- terminy rozpocgcia i zaka@czenia poszczegoélnych elementdw robot,
- przebieg robot, trudsoi i przeszkody w ich prowadzeniu, daty, przyczyokresy kadego
op&nienia,
- uwagi i polecenia Inspektora nadzoru,
- uwagi i polecenia projektanta (projektantéw) spraeych nadzor autorski nad budgw
- daty zaradzenia wstrzymania robot przez Inspektora hadzopadaniem powodu,
- zgtoszenia i daty odbiorow robét zanid@jch, ulegajcych zakryciu, cgciowych i
koncowych odbioréw robot, wygaienia, uwagi i propozycje Wykonawcy,
dane dotyczce sposobu wykonywania bezpietzisva i zabezpieczenia robot,

1.7.10. Wszystkle propozycje, uwagi i wyjaienia Wykonawcy, wpisane do Dziennika Budowggd
przedi@one Inspektorowi nadzoru do ustosunkowania Siszystkie decyzje Inspektora
nadzoru wpisane do Dziennika Budowy Wykonawca pgpiz zaznaczeniem ich pregia
lub zagciem stanowiska.

1.7.11. Oprocz Dziennika budowy, do dokumentéw budowy zalis:

a) projekt wykonawczy,

b) protokét przekazania placu budowy,

c) protokoty i polecenia Inspektora nadzoru,
d) protokoty odbioru robot,

e) protokoly sprawdzai bada,

f) wszelka korespondencja dotyca budowy.

1.7.12. Za przechowywanie dokumentébw na budowie odpowiadaykohawca. Zagircie
ktoregokolwiek z dokumentéw budowy musi spowodéyemo natychmiastowe odtworzenie w
formie przewidzianej prawem. Wszelkie dokumenty dwy musz by¢ zawsze dogpne dla
Inspektora nadzoru i przedstawiane doadglnazyczenie Zamawiagego.

2. MATERIALY

2.1. Wszystkie ayte do wykonania materiaty i uydzenia muszby¢ zgodne:

a) z wymaganiami okéonymi w poszczegolnych SST;

b) z dokumentagjprojektows.

2.2. Zastosowane na budowie materialy i agdizenia przeznaczone do prowadzenia ruchu
kolejowego musg posiada (jesli jest wymagane) bezterminowégviadectwo dopuszczenia do
eksploatacji typu utglzenia przeznaczonego do prowadzenia ruchu kolgjoyweydane przez
Urzad Transportu Kolejowego.

2.3. Odbiér materiatow i urdzen na budowie.

2.3.1 Materialy i uradzenia nalgy dostarczy na budow z odpowiednimi metrykami,
swiadectwami jakéci, kartami gwarancyjnymi i protokétami odbioru kedcznego,
metrykami. W przypadku Zazespotéw uradzen zmontowanych u Producenta - z
protokotami przeprowadzonych odbiorow wesvanych i préb technicznych.

2.3.2 Dostarczone na miejsce budowy materialy adzenia nalgy sprawdzé pod wzgtdem
kompletndci wraz z materiatami zagzonymi (np.sruby konstrukcyjne). Nals tez
sprawdzt ich zgodné¢ z danymi Producenta i z Dokumentag@jechniczno-Ruchoyy
(DTR).
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3.1

3.2.

3.3.

4.1.

4.2.

4.3.

4.4.

4.5.

2.3.3 Nalezy przeprowaddi ogledziny dostarczonych materiatéw i gdzen.

2.3.4 Materialy nieodpowiadage wymaganiom Specyfikacji Technicznych, niezbadane
niezaakceptowane przez Zamawdajgo, Wykonawca wbudowujna wlasne ryzyko,
liczac sk z jego nieprzyjciem i niezaptaceniem.

2.3.5 Dostarczone i skladowane materiaty orazadeenia musz by¢ zabezpieczone przed
wptywami atmosferycznymi, uszkodzeniami mechaniczinykradzieza.

2.3.6  Wykonawca zapewni, aby tymczasowo skitadowane ragterilo czasu gdydoa one
potrzebne do robét, byly zabezpieczone przed zayseczeniem, zachowaly Swoj
jakos¢ i wiasciwosci oraz aby byly dogpne do kontroli przez Inspektora nadzoru.
Miejsca czasowego skladowaniadh zlokalizowane w olgbie Placu Budowy w
miejscach uzgodnionych z Inspektorem nadzoru lwagtiacem Budowy w miejscach
zorganizowanych przez Wykonagvc

2.3.7 Nie dopuszcza sido stosowania uigzen innych anteli przewiduje projekt wykonawczy.
J&li  dokumentacja projektowa lub SST przewidujmazliwos¢ wariantowego
zastosowania rodzaju materialu w wykonywanych ratiotha zasadzie réwnoivesci
technicznej i kosztowej, Wykonawca powiadomi Ingpek nadzoru i Projektanta,
projektantbw o swoim zamiarze co najmniej dwa tygedprzed wbudowaniem
urzadzenia lub uyciem materiatu zamiennego. Wybrany i zaakceptowergeniej typ i
rodzaj uradzenia lub materiatu, nie e byt zmieniany bez zgody Inspektora nadzoru i
Projektanta (projektantow). Zawsze wéziej nalery uzyska akceptag Zamawiajcego
przy dokonywaniu wariantowego zastosowania materiaturzdzen przewidzianych w
projekcie.

SPRZET

Wykonawca jest zobowzany do aywania jedynie takiego spyii, ktéry nie spowoduje
niekorzystnego wplywu na jaké wykonywanych robot. Spgz uzywany do robdt musi ldy
zgodny z ofert Wykonawcy. Wykonawca dostarczy Inspektorowi nadzkopie dokumentdw
potwierdzajcych dopuszczenie spim do wytkowania, tam gdzie jest to wymagane przepisami.
Dobér sprztu do wykonania robét przewidzianych w kontrakciesingwarantowa jakos¢
robét okrélona w projekcie wykonawczym.

Dobor sprztu Wykonawca przedstawia do akceptacji Inspektoradzoru.

TRANSPORT

Materialy na budow powinny by przewaone odpowiednimisrodkami transportu, w
opakowaniu, ukladane jednowarstwowo w pozycji pragabezpieczone tak, aby unin
trwatych odksztalage i uszkodzé od wplywow atmosferycznych. W szczegdiciodotyczy to
transportu urgdzer montowanych w zespoty u producenta.

Materialy na budow powinny by przewaone zgodnie z przepisami BHP i ruchu drogowego
obowiazujacymi w Polsce.

Transport wewetrzny na budowie z miejsca sktadowania do miejsoataiu winien odbywa

sig recznie lub przy ayciu roboczychsrodkéw transportowych oraz zgodnie z wymaganiami
przepiséw BHP obowkzujacymi w PKP SKM w Tréjmiécie Sp. z 0.0.

Sposbb zatadowania i wyladowania materiatdbw oraadzen na srodki transportowe a tak
warunki samego transportu powinny odpowiadg/maganiom Producentéw tych materiatow i
urzadzen.

Materiaty oraz urgdzenia nalgy przechowywa zgodnie z wymaganiami Producentow.
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WYKONANIE ROBOT

5.1.

5.2.

5.3.

5.4.

5.5.

5.6.

5.7.

5.8.

5.9.

5.10.

5.11.

5.12.

5.13.

5.14.

Kierownik budowy musi posiadauprawnienia do petnienia samodzielnej funkcji technej w
budownictwie — kierownika budowy i rob6t w specjaiti kolejowej (uradzenia automatyki
sterowania ruchem kolejowym), bgzionkiem Okggowej I1zby Irzynierow Budownictwa oraz
posiadé aktualne ubezpieczenie odpowiedzidto cywilnej (OC) z tytutu petnienia
samodzielnej funkcji technicznej w budownictwie.

Kierownicy rob6t musz posiada uprawnienia do petnienia samodzielnej funkcji téchnej w
budownictwie — kierownika budowy i rob6t w specaici kolejowej (uradzenia automatyki
sterowania ruchem kolejowym), &gztonkiem Okegowej Izby Ireynieréw Budownictwa oraz
posiadé aktualne ubezpieczenie odpowiedzidtio cywilnej (OC) z tytutu petnienia
samodzielnej funkcji technicznej w budownictwie.

Pracownicy zatrudnieni bezfrednio do wykonywania prac w czynnych adzeniach
sterowania ruchem kolejowym (srk) maszosiada aktualne uprawnienia do samodzielnego
wykonywania robot w czynnych wdzeniach srk. Pracownikom tym, na wniosek Wykonawcy
Zamawiajcy wyda zezwolenie i dostarczy Wskazowki dotyer wykonywania robot w
czynnych uradzeniach srk.

Rozpoczcie i realizacja rob6t w czynnych wudzeniach srk i bezgeednio zwazanych z
ruchem pocigbw, wymaga wczZmiejszego opracowania wraz z Zamawaigm
.Tymczasowego regulaminu prowadzenia ruchu gl czasie prowadzenia robot w
czynnych urzdzeniach srk”.

Kazdorazowe rozpoezie i zaka@czenie przez Wykonawaobdt w czynnych ueglzeniach srk
wymaga dokonania, wymaganych przepisami zapisoOwKsiazce kontroli uradzen srk” E-
1758.

Roboty wykonywé& na podstawie opracowanego przez Wykorggwazgodnionego i
zatwierdzonego przez Zamawieggo, harmonogramu prac.

Podczas realizacji Rob6t Wykonawcacdbie przestrzega przepiséw dotyccych
bezpieczéstwa i higieny pracy.

W szczegolnéci, Wykonawca ma obowkek zadbé aby personel nie wykonywat pracy w
warunkach niebezpiecznych, szkodliwych dla zdrowiaz nie spetniagych odpowiednich
wymaga sanitarnych.

Wykonawca zapewni idazie utrzymywat wszelkie uggzenia zabezpieczaje, socjalne oraz
sprzt dla ochronyzycia i zdrowia 0s6b zatrudnionych na budowie oréa& zhpewnienia
bezpieczéstwa publicznego.

Uznaje st, ze wszelkie koszty zwkzane z wypelieniem wymagjabezpieczastwa,
okreslonych powyej s uwzgkdnione w Cenie ofertowej.

Wykonawca jest odpowiedzialny za prowadzenie ratgiidnie z Projektem wykonawczym,
Umowg szczegdtow, przepisami Prawa Budowlanego, sztuBudowlam oraz za jak&t
zastosowanych materiatow i wykonywanych robot, ctaagodné¢ z wymaganiami SST, oraz
poleceniami Inspektora nadzoru Zamawgapo Inspektora nadzoru autorskiego (projektanta,
projektantdw). Decyzje Inspektora nadzoru doigezakceptacji lub odrzucenia materiatow i
elementoéw robot dgla oparte na wymaganiach sformutowanych w Umowie, ,S8Fmach i
wytycznych. Polecenia Inspektora nadzoredab wykonywane przez Wykonawcpo ich
otrzymaniu nie pgniej niz w czasie przez niego wyznaczonym, podziggovstrzymania robot.
Wszelkie dodatkowe koszty z tego tytutu ponosi Whdwca.

Wykonawca ponosi odpowiedziakio za doktadne wytyczenie w planie i wyznaczenie
wszystkich elementéw robdt zgodnie z Projektem vingaczym.

Wykonawca nie mze wykorzystywa bledow lub opuszczew Projekcie wykonawczym, a o ich
wykryciu musi natychmiast powiadoéni Inspektora nadzoru autorskiego (projektanta,
projektantéw), ktéry dokona odpowiednich zmian phaprawek.

Projekt organizacji i harmonogram robot srk powirohejmowa warunki oraz ograniczenia
wynikajace z koordynacji rob6t z innymi ewentualnymi Wykamami na budowie.
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5.15. Projekt organizacji i harmonogram robot srk musizgladnia® czas przeznaczony na proby
techniczne, sprawdzenie dziataniaagizan przez Wykonawg odbidr kaicowy przeiczanie
urzadzen srk i wlczanie ich do eksploatacji oraz roboty demaonee.

5.16. Wykonanie robo6t, polegagych na montau aparatury oraz patzer pomidzy elementami,
musi byt zgodne:

a) z instrukcjami montau Producenta (DTR);

b) z odpowiednimi normami;

c) z przepisami obowizujacymi w Spétce PKP Szybka Kolej Miejska w Trojstee;
d) z projektem wykonawczym.
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6. KONTROLA JAKO SCI ROBOT

6.1. Wykonawca jest odpowiedzialny za jakoobot i dostarczy Inspektorowi nadzoru szczegoty
swojej dziatalnéci zapewnienia wykonania zlecenia zgodnie z warmmkakrelonymi umowa.
Przedstawi zamierzony sposéb wykonywania robotlimosci techniczne, kadrowe i organizacyjne,
gwarantugce wykonanie robot zgodnie z Projektem wykonawczy®§T oraz poleceniami i
ustaleniami przekazanymi przez Inspektora nadzoru.
6.2 Celem kontroli jakéci robot Igdzie zapewnienie aginiccia zataonej jakdci robot.
Wykonawca jest odpowiedzialny za petkontrok robot i jakéci materiatdbw. Wykonawca zapewni
odpowiedni system kontroli, wézapc personel, spet zaopatrzenie i wszelkie udzenia niezidne
do bada materiatow oraz robot.

oraz normach i wytycznych.

W przypadku, gdy nie zostaty one tamgtaj Inspektor nadzoru ustali, jaki zakres kontjedit
konieczny, aby zapewhivykonanie robét zgodnie z warunkami kontraktu.

Wykonawca dostarczywiadectwa, ze wszystkie stosowane wgdzenia i sprgt badawczy
posiadaj wazna legalizacg, zostaly prawidtowo wykalibrowane i odpowiaglafymaganiom norm
okreslajacych procedury bada Wszystkie koszty z wkane z organizowaniem i prowadzeniem
bada materiatow ponosi Wykonawca.

6.3 Wszystkie badania i pomiaryetts przeprowadzone zgodnie z wymaganiami norm. W
przypadku, gdy normy nie obejmujakiegokolwiek badania wymaganego w SST, stogsomezna
polskie wytyczne, albo inne procedury, zaakcept@yazez Inspektora nadzoru. Przed prgyisiniem
do pomiaréw lub bada Wykonawca powiadomi Inspektora nadzoru o rodzajigjscu i terminie
pomiaru lub badania. Po wykonaniu pomiaru lub bedaftykonawca przedstawi naspiie ich wyniki
do akceptacji Inspektorowi nadzoru.
6.4 Sprawdzenie jakei wykonanych robét i dziatania wdzen nalery przeprowadzi zgodnie:

a) z instrukcjami montau Producenta (DTR);

b) wymogami instrukcji i przepisbw stosowanych przybidze uradzex w Spoice PKP

Szybka Kolej Miejska w Trojmigie.

7. OBMIAR ROBOT

7.1. Obmiar rob6t obejmuje ustalenie jednostek dla wils czynndci koniecznych do
prawidtowego wykonania robét zgdanych:
a) z montaem i demontzem uradzea srk;
b) z zatadunkiem i wytadunkiem wdzen srk;
c) ze sprawdzeniem, uruchomieniem, regulagrzekazaniem do eksploatacji anlizen srk.

8. ODBIOR ROBOT

8.1. Rodzaje odbioréw robot
W zaleznosci od ustalé odpowiednich SST, roboty podlegaastpujacym odbiorom:
a) odbiorowi czsciowemu,
Odbidr czsciowy polega na finalnej ocenie dto i jakosci wykonanych cgsci robét. Odbioru
czesciowego robot dokonujessdla zakresu robét, olkdlenego w dokumentach umownych wg
zasad jak przy odbiorze ostatecznym robét. Odbimndt dokonuje sikomisyjnie pod
przewodnictwem Inspektora nadzoru.
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b) odbiorowi kaxcowemu,

Odbiér karcowy polega na finalnej ocenie rzeczywistego wykigmaobot w odniesieniu do

zakresu (iléci) oraz jakdci. Catkowite zakaczenie robot oraz gotowddo odbioru

koncowego kdzie stwierdzona przez Wykonaywwpisem do Dziennika budowy. Odbior
koncowy robét nagpi w terminie ustalonym w dokumentach umowy, dicpd dnia
potwierdzenia przez Inspektora nadzoru aakenia rob6t i przgcia dokumentow
wymienionych porzej.

Odbioru kaxcowego robét dokona Komisja wyznaczona przez Zaajawégo W obecnii

Inspektora nadzoru i Wykonawcy. Komisja odbigeajroboty dokona ich oceny jakiowej na

podstawie przedimnych dokumentéw, wynikow bafi@apomiaréw, ocenie wizualnej oraz

zgodndci wykonania rob6t z Projektem wykonawczym i SST.

W toku odbioru kacowego rob6t, Komisja zapozna girealizaci ustalé przyjetych w trakcie

odbioréw czsciowych.

W przypadkach nie wykonania wyznaczonych robét aagowych lub rob6t uzupemnigjych

w poszczegolnych elementach konstrukcyjnych i viiggeniowych, Komisja przerwie swoje

czynndci i ustali nowy termin odbioru Kmowego.

Podstawowymi dokumentami odbiorowymigrotokoét odbioru kacowego oraz formularz

karty gwarancyjnej, spogdzone wg wzoréw ustalonych przez Zamaugago.

Do odbioru kaacowego Wykonawca jest zobawany przygotowénasgpujace dokumenty:

- Projekt powykonawczy, tj. Projekt wykonawczy z reenonymi zmianami dokonanymi w
toku wykonania robdt, zatwierdzonymi przez Inspekiwadzoru autorskiego (projektanta,
projektantéw) i Inspektora nadzoru inwestorskiego,

- Kopie Dziennika budowy,

- Deklaracje zgodrii lub certyfikaty zgodnéei wbudowanych materiatow, certyfikaty na
znak bezpieczsstwa stosowne aprobaty techniczne i atesty higiapic

- Rysunki na wykonane ewentualne roboty towaragsz

8.2 W przypadku, gdy wg komisji, roboty pod wedém przygotowania dokumentacyjnego nidab
gotowe do odbioru kicowego, Komisja w porozumieniu z Wykonaywegyznaczy ponowny termin
odbioru kaicowego robdét.
Wszystkie zargdzone przez Komisgjroboty poprawkowe lub uzupetniag keda zestawione wg wzoru
ustalonego przez Zamawiaggo.
Termin wykonania robét poprawkowych i robot uzupgitych wyznaczy Komisja i stwierdzi ich
wykonanie.
8.3  Odbioréw i sprawdzadziatania urzdzen srk naley dokona zgodnie z:
* — Instrukci SKMe5 (E-11) ,O zasadach eksploatacji i prowadzenobét w
urzadzeniach sterowania ruchem kolejowym?”;
e - Wytycznymi le-6 (WOT-E12) ,Odbioru technicznegaan przekazywania do
eksploatacji urgdzen sterowania ruchem kolejowym®.
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9. PODSTAWA PLATNO SCI

9.1. Podstaw ptatndci sa ceny jednostkowe ustalone dla poszczegélnych jédzabot.
9.2. Ceny maj obejmow& wszystkie czynnézi konieczne do prawidiowego wykonania robot
zZwigzanych z:
a) montazem i demontzem uradzen srk;
b) zaladunkiem i wytadunkiem wdzen srk;
¢) uruchomieniem, regulagjprzekazaniem do eksploatacji anizen srk wraz z
przeszkoleniem personelu obstugi i utrzymania.

10. PRZEPISY ZWI AZANE

10.1.Wykaz norm, przepiséw, instrukcji, Dokumentacji Meizzno - Ruchowych, albuméw
schematow i katalogdbw wdzen, obowhzujacych przy projektowaniu, wykonawstwie i
odbiorze uradzea srk:

10.1.1.ustawa z dnia 7 lipca 1994 r. Prawo budowlane (DA 89 poz. 414 21994 r.) z
pé&zniejszymi zmianami.

10.1.2. ustawa z dnia 2 marca 2003 r. o transporcie kolgjowDz.U. z 2007 Nr 16 poz. 94 z
pézn. zm.).

10.1.3. rozporadzenie MTIGM z dnia 26 sierpnia 1998 r. w sprawikreflenia rodzajow
budynkéw, budowli i urgdzen przeznaczonych do prowadzenia ruchu kolejowego i
utrzymania linii kolejowych.

10.1.4. rozporadzenie Ministra Infrastruktury z dnia 18 lipca 200% sprawie o0golnych
warunkow prowadzenia ruchu kolejowego i sygnalizéidg. U. nr 172, poz. 1444 z 09
wrzesnia 2005)

10.1.5. rozporadzenie MTIGM z dnia 10 wrZeia 1998 r. w sprawie warunkow technicznych,
jakim powinny odpowiadabudowle kolejowe i ich usytuowanie (Dz.U. Nr 154zp987 z
1998 r.).

10.1.6. rozporadzenie Ministra Infrastruktury z dnia 18 lipca 2063ku w sprawie ogoélnych i
warunkéw prowadzenia ruchu kolejowego i sygnalizacj

10.1.7. PN-IEC 60 364. Instalacje elektryczne w obiektagtidwlanych.

10.1.8. Norma BN-88/9315-11 — ,Sterowanie ruchem kolejowgwymbole graficzne i oznaczenia
literowo — cyfrowe”; opracowanie CBPBBK ,Kolprojekiv Warszawie z dnia 01.07.1989
r.

10.1.9. Wytyczne  techniczne  budowy uadzen  sterowania ruchem  kolejowym
w Przedsibiorstwie Polskie Koleje Ratwowe (WTB-E10). Warszawa 1996 r. z
pézniejszymi zmianami.

10.1.10Wytyczne le-6 (WOT-E12) ,Odbioru technicznego om@zekazywania do eksploataciji
urzadzen sterowania ruchem kolejowym", Warszawa 2005 r.

10.1.11Instrukcja SKMe5 (E-11) o zasadach eksploatacjraw@dzenia robot w uggdzeniach
sterowania ruchem kolejowym.

10.1.12,Schematy i wytyczne stosowania sbl typu Eac" opnamie CNTK
z 1985 r. (z péniejszymi zmianami),przgje do stosowania na PKP przez Naczelny
Zarzad Automatyki DG PKP w Warszawie.

10.1.13Temat nr 2116/29- "Opracowanie dotyce standardow zobrazowania monitorowego
stanu urzdzen srk, przygtego na PKP"; opracowanie CNTK w Warszawie.

10.1.14DTR Komputerowy system uwdzeh sterowania ruchem kolejowym - amych
producentow.

10.1.15DTR System zdalnego sterowania i kierowania ruchemnych producentow.

10.1.16DTR Hybrydowy przekanikowo-komputerowy system uwdzen sterowania ruchem
kolejowym - r@&nych producentow.
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OPIS PRZEDMIOTU ZAMOWIENIA

A.01.01. Wykonanie projektéw wykonawczych komputerarych pulpitéw
nastawczych oraz konsol dyurnego ruchu i dyspozytora trakciji,
projektow  powigzania (interface) istniepcych  urzadzen
przekaznikowych typu ,E” 2z komputerowymi pulpitami
nastawczymi wraz z projektami przehczania oraz projektami
systemu zasilania urgdzen srk w nastawniach ,GCA” i ,GC1”
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1. WSTEP

1.1  Przedmiot SST

Przedmiotem niniejszej specyfikacji technicznej wwylinia zwanej te szczegdlow

specyfikacy techniczia (w skrocie SST, ktoregozywa Sk W niniejszym opracowaniu)as

wymagania dotyce wykonania i odbioru rob6t zwdanych z wykonaniem projektow

wykonawczych komputerowych pulpitdbw nastawczych zokonsol dyurnego ruchu i

dyspozytora trakcji, powkania (interface) istniggych uradzen przekanikowych typu ,E” z

komputerowymi pulpitami nastawczymi, systemu zasidlauradzen srk, zwanego dalej

projektem wykonawczym oraz wykonania projektow pgeeania urzdzea na nastawniach

,GCA” i ,GCL1" stacji Gdynia Cisowa Postojowa.

1.2. Zakres stosowania SST
Szczegodtowa Specyfikacja Techniczna jest dokumermteowiazujacym przy realizacji robot
wymienionych w p. 1.1.

1.3  Zakres robot objetych SST.

1.3.1. Roboty, ktérych dotyczy specyfikacja, obgjnuszystkie czynnéci umazliwiajace i
majace na celu wykonaniem projektu wykonawczego.

1.3.2. W zakres robét wchodzi:

» wykonanie projektu wykonawczego;
» wykonanie projektu przet¢zania;
* wykonanie w trzech egzemplarzach wydrukéw projekylionawczego;
e zapis w trzech egzemplarzach projektu wykonawczeggtytach CD-ROM lub
DVD-ROM.
1.4  Okreslenia podstawowe (terminologia).
Znaczenia okrden podstawowych i skrétow praptych w niniejszej SSTaszawarte w SST
A.01.00. "Uradzenia srk. Wymagania ogolne".
1.5. Ogolne wymagania dotycgce wykonania projektu wykonawczego

1.5.1. Ogdblne wymagania dotyce robdt § zawarte w SST A.01.00."Usdzenia srk.
Wymagania ogéine".

1.5.2. Projekt wykonawczy me by wykonany jedynie przez osoby posiada
uprawnienia budowlane do projektowania w specfndolejowej (sterowanie
ruchem kolejowym).

1.5.3. Projekt wykonawczy musi I8y sprawdzony przez osebposiadajca uprawnienia
budowlane do projektowania w specjalco kolejowej (sterowanie ruchem
kolejowym).

1.5.4. Opracowany projekt wykonawczy musi lagodny z obowizujacymi przepisami,
normami i wytycznymi budowy oraz dopuszczonymi dosewania rozwizaniami
technicznymi systemow i wdzen srk, a take dokumentagjtechniczno — ruchoav
producentow urgdzen.

1.5.5. Projekt wykonawczy musi zawiera
» projekt komputerowego pulpitu nastawczego w pontBsziu nastawnicowni

nastawni ,GCA” steruyjcego istniegcymi, przekanikowymi uradzeniami srk typu
B

» projekt konsoli dyurnego ruchu w nastawnicowni ,GCA”;

» projekt konsoli dyspozytora trakciji;

e projekt komputerowego pulpitu nastawczego w pontesziu nastawnicowni
nastawni ,GC1" steracego istniejcymi, przekanikowymi urzdzeniami srk typu
B

» projekt systemu zdalnego sterowaniaadezeniami srk w okigu nastawczym
.GC1l” z wykorzystaniem istniegych uradzen srk typu E” 2z
nowoprojektowanego, komputerowego pulpitu nastagmezev pomieszczeniu
nastawnicowni nastawni ,GCA™;
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* projekt powazania projektowanego, komputerowego pulpitu nastegoc w
nastawni dysponagej ,GCA” z istniepcymi urzdzeniami zdalnego sterowania w
Dyspozytorskim Centrum Sterowania Gdynia Gidéwna, peggonego w
komputerowy system zdalnego sterowania i kontrgdipdzytorskiej typu WT UZ,
umazliwiajacy podghd sytuacji ruchowej stacji Gdynia Cisowa Postojgwaez
dyspozytora ruchu SKM oraz poddl sytuacji ruchowej na odcinku zdalnego
sterowania DCS Gdynia Gtéwna SKM przezzdgnego ruchu stacji Gdynia
Cisowa Postojowa;

» projekt przedczania istniejcych uradzen srk do nowoprojektowanych wdzen
srk umaliwiajacy na jego podstawie opracowanie tymczasowego aeguol
prowadzenia ruchu kolejowego w czasie sprawdzamiayoh uradzen i wkaczania
ich do eksploatacii;

o projekt zasilania urdzen srk okegéw nastawczych ,GCA” i ,GCl”
uwzgkdniajpgc w tym projekt zasilania rezerwowego z UPS w oluggach
nastawczych zapewnigjych zasilanie przez min. 2h obwodywiatet
zabraniaggcych i sygnatow zasgpczych wszystkich semaforow,swiatet
zabraniajcych tarcz ostrzegawczych, wszystkich izolowanyletvadow torowych,
obwody kontroli potaenia wszystkich nagléw zwrotnicowych oraz ich obwody
nastawcze (zaktadgi mazliwos¢ jednoczesnego przestawiania maksymalnie
dwdéch napdow zasilanych z jednego UPS).

1.5.6. W projekcie wykonawczym przewidzignozliwos¢ rozbudowy urzdzei.

1.5.7. Projekt wykonawczy wykodaw technice komputerowej i zapésaw formie
edytowalnej na ptytach CD lub DVD-ROM w trzech eggdarzach, w formatach
programow:

» MS Office w wers;ji 2003;

» CorelDRAW w wersji 11.0;

» AutoCAD w wersji 2007

oraz w trzech kompletach w formie wydruku.

1.6. Obowigzki Wykonawcy
Podstawowe obowzki Wykonawcy § zawarte w SST A.01.00. "Ugdzenia srk. Wymagania
ogolne".

2. MATERIALY

2.1. Ogodlne wymagania dotyaze materiatdw gzawarte w SST A.01.00. "Ugdzenia srk.

Wymagania ogolne".

2.2.Wydruki formatu A4 ma by¢ umieszczone w plastikowych obwolutach (,koszulkach
segregatorach. Wydruki formatu ekbzego jak A4 zlpone do formatu A4 i umieszczone w
segregatorach bez obwoluty.

2.3.Do zapisu projektu na ptytach CD lub DVD-ROM zastwat nasniki najwyzszej jakdci.

3. SPRZET

Ogdllne wymagania dotygee sprztu s zawarte w SST A.01.00. ,Usdzenia srk. Wymagania
ogolne".

4. TRANSPORT
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4.1. Ogl6lne wymagania dotygze transportu g zawarte w SST A.01.00. "Usdzenia srk.

Wymagania ogolne".

4.2. Projekt wykonawczy Wykonawca dostarczy Zamaggemu w okreélone przez inspektora
nadzoru miejsce.
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5. WYKONANIE ROBOT

Ogollne wymagania dotygze wykonania roboét gs zawarte w SST A.01.00. "Ugdzenia srk.
Wymagania ogoélne".

6. KONTROLA JAKO SCI ROBOT

6.1. Ogodlne wymagania dotysze kontroli jakéci rob6t g zawarte w SST A.01.00. "Urdzenia
srk. Wymagania ogélne".

6.2. Kontrola jakdci prac projektowych polegatagtizie na sprawdzeniu podpiséw projektanta
(projektantow) i sprawdzagego (sprawdzagych) na kadym arkuszu projektu
wykonawczego oraz zawastopodpisanej klauzuli stwierdzgjej, ze projekt jest opracowany
prawidtowo, zgodnie z przepisami, jest kompletmadaje si do realizacji.

1. OBMIAR PRAC PROJEKTOWYCH

Jednostkami obmiarowymi s:
1 komplet projektu wykonawczego w formie wydrukzapisanego na ptycie CD lub DVD-ROM.

8. ODBIOR PRAC PROJEKTOWYCH

8.1. 0Ogoblne wymagania dotygze odbiorow robdét ich podziatu oraz warunkow tyatbiorow g
zawarte w SST A.01.00. "Usdzenia srk. Wymagania ogolne”.

8.2. Odbior prac projektowych odbzie s komisyjnie w siedzibie Zamawigego i polegat &dzie
na sprawdzeniu ikzi dostarczonych przez Wykonagvegzemplarzy projektu wykonawczego i
zawartdci kazdego egzemplarza z wykazem arkuszy projektu. .

9. PODSTAWA PLATNOSCI

9.1. Ogdlne wymagania dotygze warunkéw ptatniwi s3 zawarte w SST A.01.00. "Urdzenia
srk. Wymagania ogélne".

9.2. Podstawe ptatnosci stanowi ceny jednostkowe za:
kompletny projekt wykonawczy wykonany w trzech egpéarzach.

10. PRZEPISY ZWIAZANE

Wykaz norm, przepisoéw i instrukcji, dotyazch wykonywanych roboét jest zawarty w SST
A.01.00."Urzdzenia srk. Wymagania ogolne".
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OPIS PRZEDMIOTU ZAMOWIENIA

A.01.02. Montaz urzadzen komputerowego pulpitu nastawczego w
nastawnicowni nastawni ,GCA” .
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1.2.

1.3.

1.4

1.5.

1.6.

2.1

WSTEP

Przedmiot SST

Przedmiotem niniejszego Opisu Przedmiotu Zamoéwiemiganego t& szczegolow

specyfikacy technicza (w skrocie SST, ktoregozywa Sk W niniejszym opracowaniu)as

wymagania dotycxe wykonania i odbioru rob6t zwdanych z montem uradzea

komputerowego pulpitu nastawczego w nastawnicoO@GA”".

Zakres stosowania SST

Szczegotowa Specyfikacja Techniczna jest dokumeiteowizujacym przy realizaciji robot

wymienionych w p. 1.1. i stanowdych fragment systemu wdzenr automatyki kolejowej na

stacji.

Zakres robot objetych SST

1.3.1. Roboty, ktérych dotyczy specyfikacja, obdurwszystkie czynnéei umazliwiajace i
majace na celu monta urzadzen komputerowego pulpitu nastawczego w
nastawnicowni ,GCA”".

1.3.2. W zakres rob6t wchadz

» Wykonanie szaf lub stojakéw ww. payzania,

* Wykonanie i zabudowa stanowiskazdynego ruchu w nastawnicowni ,GCA”;

* Montaz szaf lub stojakbw powkania w pomieszczeniach przeR&kowi w
nastawni ,GCA” wraz z wykonaniem wszystkich niedhych posczen
kablowych wymaganych dla wspotpracy istaggjch uradzea srk z uradzeniami
komputerowego pulpitu nastawczego;

» Montaz konsoli dgurnego ruchu w nastawnicowni ,GCA";

» Montaz konsoli dyspozytora trakcji;

* Wykonanie powizania ponmgdzy komputerowym pulpitem nastawczym a
urzadzeniami dyspozytorskimi w DCS Gdynia Gltéwna uiivaiajacy podghd
sytuacji ruchowej stacji Gdynia Cisowa przez dyspoa ruchu SKM oraz
podghd sytuacji ruchowej na odcinku zdalnego sterowd@S Gdynia Gltéwna
SKM przez dyurnego ruchu stacji Gdynia Cisowa.

Okreslenia podstawowe terminologia

Okreslenia podane w niniejszej SSE sgodne z odpowiednimi normami oraz ckeaiami
podanymi w SST A.01.00. "Ugdzenia srk. Wymagania ogoélne".

Ogolne wymagania dotycgce robot

1.5.1. Ogodlne wymagania dotygeze robot § zawarte w SST A.01.00. "Wdzenia srk.
Wymagania ogélne”.

1.5.2. Roboty musz by¢ wykonywane zgodnie z projektem wykonawczym, adka
odstpstwo od projektu wykonawczego musi uzyskakceptag projektanta
(projektantow) sprawdgego nadzér autorski nad realizagrojektu i inspektora
nadzoru Zamawiagego.

Obowiazki Wykonawcy

Podstawowe obowzki Wykonawcy g zawarte w SST A.01.00. "Wgdzenia srk. Wymagania

ogolne".

URZADZENIA | MATERIALY

.Ogolne wymagania dotygee uradzer i materiatdw g zawarte w SST A.01.00. "Ugdzenia srk.

Wymagania ogélne"

2.2 Komputerowy pulpit nastawczy musi spefhizastpujace, podstawowe wymagania:
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+ posiada bezterminowe $wiadectwo dopuszczenia do eksploatacji adeenia
przeznaczonego do prowadzenia ruchu kolejowego” awgdprzez Ura Transportu
Kolejowego;

 wymusz& identyfikacg dyzurnego ruchu przy obfiu, zdaniu dyuru, przegciu
sterowania oraz wydawaniu polécspecjalnych poprzez wykorzystanie elektronicznych
identyfikatorow (wskazane jest aby system akceptowgkorzystywane obecnie w tym
celu, do identyfikacji dyurnych ruchu na wszystkich stacjach linii nr 250MBK DCS
Gdynia Gtéwna, karty zbteniowe systemu PROX),

* posiadé zobrazowanie w czasie rzeczywistym stanu wszystkizdzen srk i sytuacji
ruchowej na stacji Gdynia Cisowa Postojowa i prgiyleh szlakach wraz z numerami
wszystkich pocigéw znajdujcych s¢ w obszarze stacji i na szlakach stycznych,

e umazliwia¢ zobrazowanie w uszizeniach dyspozytorskich DCS GG SKM sytuacji
ruchowej na stacji Gdynia Cisowa wraz z nr pgbiw oraz sytuacji na odcinku zdalnego
sterowania DCS GG SKM dyrnemu ruchu Gdynia Cisowa,

* realizow& jednolity pod wzgldem obstugi przez pracownikow ghy ruchu system
sledzenia ruchu poggyéw z uradzeniami kontroli dyspozytorskiej DCS ,GG-SKM”,

» posiadé mazliwosé prezentowania nastie zdarzé wszystkich wydawanych polete
przez dyurnego ruchu i stanéw wdzer srk z okresu min. 14 dni w archiwum
systemowym i mgiwoscia zapisu jego stanu nadmkach zewntrznych,

* posiadé wymagany poziom bezpieamwa SIL-4 dla wydawania poletspecjalnych,

* urzadzenia powdzania zbudowane muszby¢ w pomieszczeniach przekakowi w
przeznaczonych od tego celu szafach aparaturowchd stojakach aparaturowych,

» obwody meldunkowe powzania wykorzystyw& musz jako zrédio informacji o stanie
urzadzea srk istniejce zestyki przekaikow zalenosciowych lub przy braku wolnych
zestykdw zestyki dobudowanych powtarzaczy przekeéw zasadniczych,

» obwody sterujce polecé zwykltych musz umaliwia¢ sterowanie urgzeniami srk z
wykorzystaniem przekaikow parednicacych,

» obwody sterujce polecé specjalnych muszrealizowa wydanie polecenia specjalnego do
urzadzen srk zapewniajc poziom bezpieczstwa SIL-4,

* Uurzadzenia powizania wyposzone musz by¢ w podsystem diagnostyczny ustiaviajacy
rejestrac i archiwizacg stanu urzdzeh srk, meldunkéw i wydawanych poldgcez
mozliwoscia graficznej prezentacji zarejestrowanego zdarzenivybranym przedziale
czasu stanu ugdzen srk, zgodnej ze zobrazowaniem komputerowego pulpit
nastawczego,

» posiadé dwa stanowiska obstugi.

2.3Konsola dyurnego ruchu musi spehdiaastpujace, podstawowe funkcje i zaenia:

prowadzenie elektronicznego dziennika ruchu,

wprowadzanie do systemu nr pagdw znajdujcych sé w obrbie stacji,

docelowo, po wprowadzeniu zdalnego sterowania c&kd Gdynia Cisowa Postojowa — Gdynia
Glowna SKM, przekazywania informacji o ruchu pagiw pomedzy odcinkowym dyurnym
ruchu DCS ,,GG-SKM”, a dyurnym ruchu stacji Gdynia Cisowa,

automatycznie przekazywanumery pocigéw przejedzajacych z odcinka zdalnego sterowania
DCS GG na obszar stacji Gdynia Cisowa oraz z obsgtacji Gdynia Cisowa na odcinek
zdalnego sterowania DCS GG SKM.

2.4.Konsola dyspozytora trakcji spetbiena nas{pujace funkcje i zateenia

umazliwia¢ podghd sytuacji ruchowej w obszarze stacji Gdynia Cisdiastojowa i odcinka
zdalnego sterowania DCS Gdynia Gtowna SKM,

wprowadzanie do systemu nr pagdw dla pocigbw wyjezdzajacych z obszaru hali
catopociagoweyj,

prowadzenie elektronicznej dokumentacji ruchu gppdiv w obebie staciji,

automatycza wymiare informacji z dyurnym ruchu Gdynia Cisowa Postojowa w zakresie
prowadzenia ruchu w obszarze staciji.
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3. SPRZAET

3.1. Ogélne wymagania dotygze sprztu s zawarte w SST A.01.00. Urdzenia srk. Wymagania
ogolne™.

3.2 Roboty zwizane z monteem uradzen komputerowego pulpitu nastawczego w
nastawnicowni ,GCA” wykonywane dola recznie i przy wykorzystaniu lekkiego spta

specjalistycznego.

4. TRANSPORT

4.1.0g6lne wymagania dotyaze transportu s zawarte w SST A.01.00. ,Usdzenia srk.
Wymagania ogolne".
4.2. Podczas transportu przestrzegmsad okrdonych w DTR producentéw spitt i urzadzen.

5.  WYKONANIE ROBOT

5.1. 0Ogdlne wymagania dotysze wykonania robo6taszawarte w SST A.01.00. "Urdzenia srk.
Wymagania ogélne”.

5.2.  Wpykonawca przedstawi Inspektorowi nadzoru do akugpt projekt organizacji i
harmonogram rob6t, uwzglniajacy wszystkie warunki, w jakicheda wykonywane roboty
Zwigzane z monteem i sprawdzaniem dziatania komputerowego pulpitistawczego w
nastawnicowni nastawni dysponcgj ,GCA”.

6. KONTROLA JAKO SCI ROBOT

6.1. Ogodlne wymagania dotysze kontroli jakdci rob6t g zawarte w SST A.01.00. "Urdzenia
srk. wymagania ogoélne".

6.2. Sprawdzeniu jakai prac w czasie wykonywania rob6t oraz po ich Aakeniu podlega w
szczegolnéci:
zgodnd¢ ich wykonania z projektem wykonawczym;

1. OBMIAR ROBOT

7.1. Ogodlne wymagania dotygze obmiaru robétaszawarte w SST A.01.00. "Usdzenia srk.
Wymagania ogolne”.

7.2. Jednostk obmiarow jest 1 komplet zabudowanego komputerowego pulpdstawczego
wraz z podczeniem go z istniggym, przekanikowym systemem zatacsciowym.
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8. ODBIOR ROBOT

8.1.0g6Ine wymagania dotygze odbiorow robét, ich podziatu oraz warunkéw tyadbioréow g
zawarte w SST A.01.00. "Usdzenia srk. Wymagania ogolne”.

8.2. Odbior robo6t zwizanych z monteem komputerowego pulpitu nastawczego w nastawnicown
nastawni przebiegama dwuetapowo:

* w pierwszym etapie dokotadbioru wewrtrznego przez Wykonawcz udziatem komisji
Zamawiajcego za pomec urzadzen symulacyjnych; bez poattzania do istnigcych
urzadzea zaleznosciowych,

e« w drugim etapie przeprowadzony zostanie odbior rtezmy/kaacowy komputerowego
pulpitu nastawczego paglizonego do istnietych uradzen zaleznosciowych.

9. PODSTAWA PLATNOSCI

9.1. Ogdélne wymagania dotygze warunkéw platn@i sa zawarte w SST A.01.00. ,Ugdzenia
srk. Wymagania ogéine”.

9.2. Podstaw ptatngci stanowi cena jednostkowa za mantaruchomienie i przekazanie do
eksploatacji komputerowego pulpitu nastawczego.

10. PRZEPISY ZWIAZANE

Wykaz norm, przepis6w i instrukcji, dotygzch wykonywanych robét jest zawarty w SST
A.01.00."Urzdzenia srk. Wymagania ogoélne".
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OPIS PRZEDMIOTU ZAMOWIENIA

A.01.03. Monta awaryjnego komputerowego pulpitu nastawczego w
pomieszczeniu nastawni ,GC1".
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1. Wstep

1.1  Przedmiot SST
Przedmiotem niniejszej specyfikacji technicznej wiyénia zwanej te szczegétow
specyfikacy techniczia (w skrécie SST, ktéregozywa Sk W niniejszym opracowaniu)as
wymagania dotycxe wykonania i odbioru robét zgdanych z monteem awaryjnego
komputerowego pulpitu nastawczego w pomieszczeastanvni ,GC1".

1.2. Zakres stosowania SST
Szczegotowa Specyfikacja Techniczna jest dokumemteoaviazujacym przy realizacji robot
wymienionych w p. 1.1.
1.3  Zakres robot objetych SST
1.3.1. Roboty, ktorych dotyczy specyfikacja, obggwszystkie czynn&i umazliwiaj ace i
majace na celu monta awaryjnego komputerowego pulpitu nastawczego w
pomieszczeniu wyznaczonym przez Zamaxgego.
1.3.2. W zakres robét wchadz
1.3.2.1. Wykonanie szaf lub stojakdéw ww. pgzeinia,;
1.3.2.2. Wykonanie i zabudowa awaryjnego stanowiskatawniczego w nastawni
,GC1”;
1.3.2.3. Monta szaf lub stojakdbw powrzania w pomieszczeniach przek&kowi w
nastawni ,GCA” wraz z wykonaniem wszystkich niedbych, wewstrznych
potaczer kablowych wymaganych dla wspétpracy istaggich uradzex srk z
urzadzeniami awaryjnego komputerowego pulpitu nastagaze
1.4  Okreslenia podstawowe (terminologia)
Okreslenia podane w niniejszej SSE sgodne z odpowiednimi normami oraz ckeaiami
podanymi w SST A.01.00. "Ugdzenia srk. Wymagania ogolne".
1.5 0Ogolne wymagania dotycgce robdt
Ogodlne wymagania dotyaee robot g zawarte w SST A.01.00. ,,Usdzenia srk. Wymagania
ogolne”.
1.6. Obowiazki Wykonawcy
Podstawowe obowzki Wykonawcy g zawarte w SST A.01.00. "Wgdzania srk. Wymagania
ogolne".

2. URZADZENIA | MATERIALY

2.1. Ogélne wymagania dotygze uradzen i materiatdbw g zawarte w SST A.01.00. "Urdzenia
srk. Wymagania ogoélne"

2.2. Komputerowy pulpit nastawczy dla nastawni petnigrgiulpitu awaryjnego, xywanego
gtéwnie w przypadku braku transmisji ¢dzy pulpitem nastawczym nastawni ,GCA”, a
przekanikowymi urzdzeniami zalenosciowymi w nastawni ,GC1” i musi spelria
nastpujace, podstawowe wymagania:

+ posiada bezterminowe $wiadectwo dopuszczenia do eksploatacji adeenia
przeznaczonego do prowadzenia ruchu kolejowego” awgdprzez Ura Transportu
Kolejowego;

 ww. pulpit skladéa sie ma z pojedynczego stanowiskazdsnego ruchu z ktérego
sterowane &da urzadzenia okegu nastawczego ,GC1” w braku mimvosci sterowania
tym okregiem z nastawni ,GCA”;

» posiadé identyfikacg nastawniczego przy afgjiu, zdaniu staby, przegciu sterowania
oraz wydawaniu poleée specjalnych poprzez wykorzystanie elektronicznych
identyfikatorow (wskazane jest aby system akceptomykorzystywane obecnie w tym
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celu, do identyfikacji dyurnych ruchu na wszystkich stacjach linii nr 250M6K DCS
Gdynia Gtéwna, karty zbteniowe systemu PROX),

» posiadé zobrazowanie w czasie rzeczywistym stanu wszystkizadzen srk i sytuacii
ruchowej obstugiwanego z tego pulpitu obszaru s@aynia Cisowa Postojowa;

* realizowa jednolity pod wzgidem obstugi przez pracownikdéw obstugi posterunkaehu
oraz innych pracownikbw zwitanych z prowadzeniem ruchu pgdw i pracy
manewrowej systendledzenia ruchu pogiow i manewréow w obstugiwanym z tego
pulpitu obszaru stacji Gdynia Cisowa Postojowa;

* posiadé mazliwos¢ prezentowania nastie zdarzé wszystkich wydawanych polete
przez dyurnego ruchu i standw umdzen srk z okresu min. 14 dni w archiwum
systemowym i mgiwoscia zapisu jego stanu nagrokach zewatrznych;

* Uurzadzenia powizania wyposzone musz by¢ w podsystem diagnostyczny ustiaviajacy
rejestrac i archiwizacg stanu urzdzeh srk, meldunkéw i wydawanych poldgcez
mozliwoscia graficznej prezentacji zarejestrowanego zdarzeniawybranym przedziale
czasu stanu ugdzen srk, zgodnej ze zobrazowaniem komputerowego pulpit
nastawczego;

» posiadé wymagany poziom bezpieamtwa SIL-4 dla wydawania poletspecjalnych;

* urzadzenia powizania zbudowane mugzby¢ w pomieszczeniach przekdkowi w
przeznaczonych od tego celu szafach aparaturowchd stojakach aparaturowych;

* obwody meldunkowe powkania wykorzystywé& musz jako zrodto informaciji o stanie
urzadzen srk istniegce zestyki przekaikow zalenosciowych lub przy braku wolnych
zestykow, zestyki dobudowanych powtarzaczy przek&w zasadniczych;

» obwody sterujce polecé zwyklych musz umaliwiaé sterowanie urglzeniami srk z
wykorzystaniem przekaikdéw paredniczcych;

» obwody sterujce polecé specjalnych muszrealizowa wydanie polecenia specjalnego do
urzadzen srk zapewniajc poziom bezpieczstwa SIL-4.

3. SPRZAET

3.1. Ogodlne wymagania dotygze sprztu s3 zawarte w SST A.01.00." Ugdzenia srk.
Wymagania ogoélne".

3.2. Roboty zwizane z zabudawawaryjnego, komputerowego pulpitu nastawczego wyka
recznie przy wykorzystaniu lekkiego spta pomocniczego.

4. TRANSPORT

4.1.0go6lne wymagania dotygze transportugszawarte w SST A.01.00.,,Urdzenia srk. Wymagania
0golne".
4.2.Podczas transportu przestrzégasad okrdonych w DTR producentow spitt i urzadzei.

5. WYKONANIE ROBOT

5.1. Ogdlne wymagania dotygze wykonania robotaszawarte w SST A.01.00."Ugdzenia srk.
Wymagania ogolne".

5.2.  Wpykonawca przedstawi Inspektorowi nadzoru do pta®i projekt organizacji i
harmonogram roboét uwzglniajacy wszystkie warunki, w jakicheda wykonywane roboty
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zwigzane z monteem i sprawdzaniem dziatania komputerowego pulpifistawvczego w
nastawni ,GC1".

6. KONTROLA JAKO SCI ROBOT

6.1. Ogodlne wymagania dotygze kontroli jakdci rob6t g zawarte w SST A.01.00. "Urdzenia
srk. Wymagania ogélne”.

6.2. Sprawdzeniu jakei prac w czasie wykonywania robét oraz po ich Agkeniu podlega w
szczegOInéci:
» zgodnd¢ zastosowanych typow urdzen;
» zgodnd¢ montau z projektem wykonawczym.

7. OBMIAR ROBOT

7.1. Ogolne wymagania dotycgce obmiaru robét

Ogodlne wymagania dotygze obmiaru roboét ss zawarte SSTA.01.00. "Usdzenia srk.
Wymagania ogélne”.

7.2. Jednostk obmiarow jest 1 kompletny awaryjny komputerowy pulpit nagtay.

8. ODBIOR ROBOT

Ogolne wymagania dotygee odbioréw robét. ich podziatu oraz warunkéw ictbioréw g zawarte

w SST A.01.00.

9. PODSTAWA PLATNOSCI

9.1. Ogdlne wymagania dotygze warunkéw ptatnii s3 zawarte w SST A.01.00. "Urdzenia
srk. Wymagania ogélne".

9.2. Podstaw ptatndci stanowi cena jednostkowa za 1 kompletny awarigoyputerowy pulpit
nastawczy.

10. PRZEPISY ZWIAZANE

Wykaz norm, przepisOw i instrukcji, dotygz/ch wykonywanych robét jest zawarta w SST
A.01.00."Urzdzenia srk. Wymagania ogoéine".
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OPIS PRZEDMIOTU ZAMOWIENIA

A.01.05. Montaz urzadzen zasilajacych urzadzenia srk w nastawniach
.,GCA”i ,GC1"
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1. WSTEP

1.1. Przedmiot SST
Przedmiotem niniejszej specyfikacji technicznej wiyénia  zwanej te szczegdtow
specyfikacy techniczm (w skrécie SST, ktéregozywa Sk W niniejszym opracowaniu),as
wymagania ogolne dotygze wykonania i odbioru robét zgdanych z monteem uradzen
zasilapcych uradzenia srk w nastawni ,GCA” i ,GC1".
1.2. Zakres stosowania SST
Szczegdétowa Specyfikacja Techniczna jest dokumemieowviazujacym przy realizacji robot
wymienionych w p. 1.1.
1.3. Zakres robét olgfych SST
Roboty, ktorych dotyczy specyfikacja, obejmuyszystkie czynn&i umazliwiajace i majce
na celu monta nowych uradzen zasilajcych uradzenia srk w nastawni ,GCA"i ,GC1”
takich jak:
* systemOw automatyki zgdzania rezerwy;
* aparatury kontrolno — pomiaroweyj;
» spalinowego agregatuguotwoérczego w nastawni ,GC1”;
* bezprzerwowych systeméw zasilania (UPS) z kompletmterii zewgtrznych w
nastawniach ,GCA” i ,GC1";
» tablicy bezpiecznikowych obwoddw nastawczycheoldpv zwrotnicowych w nastawni
,GC1”;
» tablic obejciowych i rozdzielczych;
» zasilapcych systemy komputerowe;
» obwodéw sterowania elektrycznym ogrzewaniem wsigistkozjazdéw na stacji z
nastawni ,GCA”, z komputerowego pulpitu nastawczego
e ochrony przeciwpotaniowe;j.
1.3.2. Dla okrélenia czynnéci dla wymienionych robét majzastosowanie opisy robot i czyriod
wg DTR producentéw poszczegoélnych adzen.
1.4. Okreilenia podstawowe (terminologia)
Znaczenia okrden podstawowych i skrétow pragtych w niniejszej SSTaszawarte w SST
A.01.00. "Uradzenia srk. Wymagania ogolne".
1.5.0g0dIne wymagania dotygze robot
Ogolne wymagania dotygee rob6t § zawarte w SST A.01.00. "Wdzenia srk. Wymagania
ogolne”.
1.6. Obownzki Wykonawcy
Podstawowe obowzki Wykonawcy § zawarte w SST A.01.00. "Ugdzenia srk. Wymagania
0golne"

2. MATERIALY | URZ ADZENIA

2.1.0go6lne wymagania dotysze materiatbw & zawarte w SST A.01.00. "Usdzenia srk.
Wymagania ogolne".
2.2.\Wymagania materiatowe zgziane z urgzdzeniami zasilacymi 1 zawarte w DTR i instrukcjach
producentow tych usdzen.
2.3.Parametry techniczne systemu zasilania dladze srk w obu nastawniach okieny zostanie
szczegbtowo w projekcie wykonawczym.
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3. SPRZET

3.1. Ogoblne wymagania dotysze sprztu 3 zawarte w SST A.01.00. "Urdzenia srk. Wymagania
0golne".

3.2. Roboty przy pracach moravych wykonywanych w ramach robét amanych z monteem
urzadzen zasilapcych wykonywane & recznie i/lub przy uayciu specjalistycznego spitz
diagnostyczno — pomiarowego.

4. TRANSPORT

4.1. Ogodlne wymagania dotyaze transportu g zawarte w SST A.01.00. ,Usgdzenia srk.
Wymagania ogolne".
42. Podczas transportu przestrzégasad okrdonych w DTR producentow spitt i urzdzen.

5. WYKONANIE ROBOT

5.1. Ogdélne wymagania dotygze wykonania robétaszawarte w SST A.01.00 "Ugdzenia srk.
Wymagania ogolne".

5.2. Przed rozpoeczxiem prac montamwych uradzen zasilajcych Wykonawca przedstawi do
akceptacji projekt organizacji i harmonogram rotmtzgledniajacy wszystkie warunki w jakich
beda wykonywane roboty zwizane z montaeem uradzex zasilapcych Inspektorowi nadzoru i
za jego pérednictwem personelowi utrzymania istamjch uradzen.

6. KONTROLA JAKO $CI ROBOT

6.1. Ogodlne wymagania dotygee kontroli jakdci rob6t § zawarte w SST A.01.00. ,Ugdzenia
srk. Wymagania ogéine".
6.2. Sprawdzeniu jakici prac w czasie wykonywania i po zalkaeniu prac podlega w
szczegOlnéci:
» zgodng¢ zastosowanych typow urdzenr z projektem wykonawczym;
* zgodnad¢ montau urzadzer z projektem wykonawczym.

7. OBMIAR ROBOT

7.1. Ogolne wymagania dotygze obmiaru robétaszawarte w SST A.01.00. "Ugdzenia srk.
Wymagania ogolne"
7.2. Dla montau uradzeh zasilagcych jako jednostkobmiaru przygé:
« jeden kompletny system zasilaniaadzen srk dla jednej nastawni wraz z jego
uruchomieniem, regulagcj wtaczeniem do eksploatacii;
W uzgodnieniu z Inspektorem nadzoruzma przyac¢ inne jednostki.
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8.

8.1.

8.2.

9.1.

9.2.

10.

ODBIOR ROBOT

Ogodlne wymagania dotygze odbioru robot s zawarte w SST A.01.00 "Ugdzenia srk.
Wymagania ogolne”.

Odbidrwykonanych robét polegama na sprawdzeniu zgodiod zamontowanego systemu
zasilania urzdzen srk na nastawniach ,GCA” i ,GC1" z projektem wylkawiczym oraz
wiaczeniu ich do zasilania istniglych uradzen srk w obu nastawniach. Sposob i termin
wlaczania nowo pobudowanych wdzen do eksploatacji muaz by¢ poprzedzone
opracowaniem organizacji i harmonogramu rob6t uedighjacy wszystkie warunki w jakich
beda wykonywane roboty przetzeniowe oraz opracowaniem tymczasowego regulaminu
prowadzenia ruchu kolejowego na stacji w czasievpdzenia tych robot.

Dokumenty, o ktérych mowa podlegajakceptacji przez przedstawicieli b
eksploatacyjnych i utrzymania oraz inspektora nadZamawiajcego.

PODSTAWA PLATNOSCI

Ogollne wymagania dotygze warunkéw platniei 3 zawarte w SST A.01.00. "Urdzenia srk.
Wymagania ogolne".

Podstaw ptatnagci za wykonane robotgtanowi kompletny system zasilania adzen srk dla
jednej nastawni, uruchomiony i przekazany do eletplgji.

PRZEPISY ZWIAZANE

Wykaz norm, przepisow i instrukcji, dotyga/ch wykonywanych robét jest zawarty w SST
A.01.00. "Uradzenia srk. Wymagania ogolne".
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OPIS PRZEDMIOTU ZAMOWIENIA

A.01.05. Roboty demontaowe urzadzen srk w nastawniach ,GCA” i
,GC1”
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1. WSTEP

1.1. Przedmiot SST
Przedmiotem niniejszej specyfikacji technicznej wiyénia  zwanej te szczegdtow
specyfikacy techniczm (w skrécie SST, ktéregozywa Sk W niniejszym opracowaniu),as
wymagania ogoélne dotyaze wykonania i odbioru robét zwdanych demontam
wewrgtrznych uradzen srk w nastawniach ,GCA” i ,GC1” stacji Gdynia Cisa Postojowa.

1.2. Zakres stosowania SST
Szczegotowa Specyfikacja Techniczna jest dokumertkawizujacym przy realizacji robot
wymienionych w p. 1.1.

1.3.  Zakres rob6t otfiych SST
Roboty, ktérych dotyczy specyfikacja, obejmuiemonta kostkowych pulpitéw nastawczych
typu AW sterugcych przekanikowymi uradzeniami srk typu "E” wraz z pgtzeniami
kablami stacyjnymi, demontatablic kontrolnych, tablic ste— si&, tablic bezpiecznikéw
nastawczych, baterii akumulatoréw zasadowych wamasiaich ,GCA” i ,GC1", tablicy sié —
agregat i spalinowego agregatugotworczego 60KVA w nastawni ,GC1” oraz przetwornic
sygnatowych w nastawni ,GCA” stacji Gdynia Cisowaskjowa.

2. MATERIALY

Wykonawca sporgzi szczegotow specyfikagg zdemontowanych ugdzer i umiesci je we
wskazanym przez Zamawigego miejscu.

3. SPRZET

Ogo6lne wymagania dotygze sprztu s zawarte w SST A.01.00. "Urdzenia srk. Wymagania
ogolne".

4, TRANSPORT

Ogodlne wymagania dotysee transportuaszawarte w SST A.01.00. ,Usdzenia srk. Wymagania
0golne".

5. WYKONANIE ROBOT

5.1. 0Ogd6lne wymagania dotygze wykonania robotaszawarte w SST A.01.00 "Ugdzenia srk.
Wymagania ogolne".

5.2. Demontowane ugdzenia, a w szczegolém kostkowe pulpity nastawcze, przed demoem
rozebré na poszczegodlne elementy sktadowe, z zachowarnibraktualnej funkcjonalrigi z
przeznaczeniem do ewentualnej ich odsprzgda
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6. KONTROLA JAKO $CI ROBOT

Ogollne wymagania dotygeze kontroli jakdci robot g zawarte w SST A.01.00. ,Usdzenia srk.
Wymagania ogoélne"

7. OBMIAR ROBOT

7.1. 0Ogoélne wymagania dotyge obmiaru robotaszawarte w SST A.01.00.
"Urzadzenia srk. Wymagania ogélne".

7.2. Zajednostkobmiaru przyjmuje gidemonta jednego kompletnego kostkowego pulpitu
nastawczego wraz z pgkzeniami kablami stacyjnymi, demosntadnej tablicy kontrolnej,
jednej tablicy sié — si€, jednej tablicy bezpiecznikow nastawczych, kompebaterii
akumulatoréw zasadowych w nastawniach ,GCA” i ,G{#&tnej tablicy si€— agregat i
spalinowego agregatugulotworczego 60KVA w nastawni ,GC1” oraz przetwornic
sygnatowych w nastawni ,GCA” stacji Gdynia Cisowaskjowa.

8. ODBIOR ROBOT

8.1. 0Ogdllne wymagania dotygze odbioru robét & zawarte w SST A.01.00 "Usdzenia srk.
Wymagania ogdélne”

8.2. Odbiér robét demontmwych odledzie sé komisyjnie z udzialem Wykonawcy i
Zamawiajcego. Z odbioru spogdzany zostanie protokdt, ktoryedizie zawierat szczegotaw
specyfikacg zdemontowanych ugdzen i stanowit protokdt zdawczo - odbiorczy.

9. PODSTAWA PLATNOSCI

9.1. Ogoblne wymagania dotygze warunkéw ptatniei s3 zawarte w SST A.01.00. "Urdzenia srk.
Wymagania ogolne".

9.2. Podstaw ptatngci za wykonane robotystanowi jednostka obmiaru przté wg pkt 7.2
niniejszej SST.

10. PRZEPISY ZWIAZANE

Wykaz norm, przepiséw i instrukcji, dotyaz/ch wykonywanych robot jest zawarty w SST A.01.00.
"Wymagania srk. Wymagania ogolne".
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A.01.06.  Szkolenie personelu obstugi i utrzymaniaraz wykonanie
dokumentacji technicznej obiektu
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1. WSTEP

1.1. Przedmiot SST
Przedmiotem niniejszej specyfikacji technicznej wiyinia zwanej te szczegétow
specyfikacy techniczm (w skrécie SST, ktéregozywa Sk W niniejszym opracowaniu),as
wymagania ogolne dotygze wykonania i odbioru robét zgdanych ze szkoleniem personelu
obstugi i utrzymania oraz wykonaniem dokumentasghinicznej obiektu na podstawie projektu
powykonawczego przebudowanych adzen srk na stacji Gdynia Cisowa Postojowa w
nastawniach ,GCA” i ,GC1".

1.2.  Zakres stosowania SST
Szczegoblowa Specyfikacja Techniczna jest dokumerttkawizujacym przy realizacji robot
wymienionych w p. 1.1.

1.3. Zakres robot oblych SST
1.3.1. Roboty, ktorych dotyczy specyfikacja, obggmwszystkie czynni zwiazane z
wykonaniem, w formie wydrukéw, trzech kompletéw dakentacji technicznej obiektu na
podstawie projektu powykonawczego oraz jednego ketmpyw. dokumentacji, zapisanej w
edytowalnej formie elektronicznej, nasmiku cyfrowym CD lub DVD.

2. MATERIALY

2.1. Dokumentacja techniczna opracowana na podstawjekpuopowykonawczego ma
by¢ wykonana w trzech egzemplarzach w formie wydrukueszczona plastikowych
.koszulkach”, umieszczonych w oddzielnych segregatio tekturowych i jednym
egzemplarzu w formie cyfrowej, zapisanym na phi2 lub DVD-ROM.;

2.2. Materialy szkoleniowe (instrukcje obstugi, utrzynegropisy, dokumentacje
techniczno — ruchowe) Wykonawca dostarczy w trasemplarzach w formie wydruku
i jednym egzemplarzu w formie cyfrowej, zapisanyanphycie CD lub DVD-ROM.

3. SPRZET

Ogolne wymagania dotyaeze sprztu 3 zawarte w SST A.01.00. "Ugdzenia srk.
Wymagania ogolne”.

4. TRANSPORT

Ogdblne wymagania dotygee transportu g zawarte w SST A.01.00. ,Usgdzenia srk.
Wymagania ogolne”.

5. WYKONANIE ROBOT

Ogolne wymagania dotygze wykonania robétaszawarte w SST A.01.00 "Usdzenia srk.
Wymagania ogolne”.
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6. KONTROLA JAKO $CI ROBOT

6.1. Ogodlne wymagania dotygze kontroli jakdci robét ¢ zawarte w SST

A.01.00. ,Urzdzenia srk. Wymagania ogolne".
6.2. Zamawiajcy sprawdzi, czy zmiany w projekcie wykonawczym koloane przez
Wykonawe w trakcie realizacji robodt, zawierajpisemm akceptag inspektora nadzoru
autorskiego (projektanta, projektantow) izgé jest to wymagane, inspektora nadzoru
inwestycyjnego oraz czy zmiany te, uwafjiione zostaty w dokumentacji technicznej,
wykonanej na podstawie projektu powykonawczego.

7. OBMIAR ROBOT

7.1. 0Ogoblne wymagania dotygz obmiaru robotaszawarte w SST A.01.00.
"Urzadzenia srk. Wymagania ogdlne".

7.2. Zajednostkobmiaru przyjmuje sijeden komplet materiatéw szkoleniowych,
instrukcji obstugi, instrukcji utrzymania, dokumaaj techniczno — ruchowej i
dokumentacji technicznej, w formie wydruku i jede®nik z danymi w formie
elektronicznej.

8. ODBIOR ROBOT

8.1. Ogodlne wymagania dotygee odbioru robot s zawarte w SST A.01.00 "Usdzenia
srk. Wymagania ogolne”

8.2. Odbioréw robot zwizanych z odbiorem materiatéw szkoleniowych, instjugbstugi,
utrzymania DTR i dokumentacji technicznej, mpsha podstawie protokotu zdawczo —
odbiorczego w formie pisemnej, dokonanych w siedzdamawiajcego.

9. PODSTAWA PLATNOSCI

9.1. Ogolne wymagania dotygze warunkow platniei s3 zawarte w SST A.01.00.
"Urzadzenia srk. Wymagania ogolne".

9.2. Podstaw ptatnaci za wykonane robotgtanowi jednostka obmiaru przig wg pkt 7.2
niniejszej SST.

10. PRZEPISY ZWIAZANE

Wykaz norm, przepisOw i instrukcji, dotyga/ch wykonywanych robot jest zawarty w SST
A.01.00. "Wymagania srk. Wymagania ogolne".
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A 0101 POWiazania (interface) istniggych uradzer przekanikowych typu ,E” z  Strona 16

komputerowymi pulpitami nastawczymi wraz z projekigrzehczania ora
projektami systemu zasilania wdzen srk w nastawniach ,GCA” i ,GC1”
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A.01.00. Wymagania ogolne
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1. WSTEP

Przebudowa systemu sterowania i kierowania ruchaejdivym na stacji Gdynia Cisowa Postojowa potega
ma na:

1.1. Likwidacji istniejcego obecnie, kostkowego pulpitu nastawczego typAW", sterujacego
przekanikowymi urzdzeniami srk typu ,E” w nastawni wykonawczej ,GCilprzeniesienie sterowania tymi
urzadzeniami do istnigecej nastawni dysponagej ,GCA” za pomog nowego, komputerowego pulpitu
nastawczego z konspldyzurnego ruchu i dyspozytora trakcji, obejarggo swoim zasgiem oba okigi
nastawcze.

Dla oskgniecia ww. celu konieczne jest:

« wykonanie projektéw wykonawczych komputerowych jdw nastawczych dla nastawni ,GCA” i
,GC1"” stacji Gdynia Cisowa Postojowa, projektow teysow zasilania usdlzer srk w nastawniach
.GCA” i "GC1" stacji Gdynia Cisowa Postojowa

« wykonanie, konfiguracja i mont&komputerowego pulpitu nastawczego z koasblzurnego ruchu w
nastawni ,GCA” i konsal dyspozytora trakcji,

« wykonanie szaf lub stojakéw poagiania (interface) istniggych, przekanikowych uradzehr srk typu
.E” W pomieszczeniach przekaikowi i nastawnicowni obydwu nastawni,

e wykonanie wszystkich niezldnych podczer kablami wewstrznymi wymaganymi dla wspoétpracy
istniejacych uradzen srk z komputerowymi uezizeniami powjzania i komputerowym pulpitem
nastawczym w nastawni ,GCA”,

* wykonanie i monta awaryjnego, komputerowego pulpitu nastawczego wtawveni (dotychczas
wykonawczej) ,GC1”, sterdrego istniegcymi, przekanikowymi urzadzeniami srk typu ,E”.

1.2. Kompleksowej wymianie systemu zasilaniaadem srk w nastawniach ,GCA” i ,GC1", poleggiej
na:

e wykonaniu i montau tablic bezpiecznikbw obwodéw nastawczych eufyv zwrotnicowych w
nastawni ,GC1",

e wykonaniu i montau urzadzen automatyki zajczania rezerwy (AZR) wraz z systemem
bezprzerwowego zasilania (UPS) adzenia srk w obu nastawniach, wraz z bateriami akatoréw,
umazliwiajacych podtrzymanie zasilania przez minimum dwie guoylz

* montau spalinowego agregatugoiotworczego z automatycznym rozruchem i komtjebo pracy w
nastawni ,GC1",

« wykonaniu nowych obwodow zasilania adzer komputerowych na obu nastawniach,

« wykonaniu nowych obwodow sterowania ogrzewaniemjammow na catej stacji Gdynia Cisowa
Postojowa z komputerowego pulpitu nastawczego wanas ,GCA”.

1.2.1. Niniejsze Specyfikacje Techniczne Wykonania i OdbidRob6t Budowlanych Opis Przedmiotu
ZamoOwienia (zwany teszczegoétow specyfikacy techniczia (w skrécie SST, ktéregozywa skt w
niniejszym opracowaniu), zawiera wymagania ogollnetyaace wykonania i odbioru robét
zZwiazanych:

ez wewretrznymi robotami montaowymi przebudowy urmdzer sterowania ruchem kolejowym (srk) w
nastawniach ,GCA” i GC1";

ez robotami przejczeniowymi w pozostagych w eksploatacji ugzizeniach srk dla okgu nastawczego
.GCA” i ,GC1", po uruchomieniu nowych usdzen komputerowych dla nowopowstalego edu
nastawczego ,GCA”;

ez robotami demontawymi istniepcych urzdzei srk po zakaczeniu robét montawych przebudowy
i uruchomieniu urzdzex docelowych;

e szkoleniem personelu obstugi i utrzymania Zamaagigo.

1.3. Zakres stosowania SST.

Szczegodtowe Specyfikacje Techniczredekumentem obowkujacym przy realizacji robét
wymienionych w pkt. 1.1.
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1.4

1.5.

1.6.

Zakres robot okfych SST.
Ustalenia zawarte w niniejszej SST dotycarzadzen srk wewrtrznych w nastawni
dysponugcej ,GCA” i nastawni wykonawczej ,,GC1".
Ponizsze SST obejmaj swoim zakresem cald robot wewntrznych zwizanych z
przebudow istniepcych uradzen srk. wg pkt 1.1.
Niniejszy opis rozpatrywatacznie z dokumentagjtechnicza, przekazas przez Inwestora, a
takze Specyfikag Istotnych Warunkéw Zamowienia (SIWZ) oraz umpszczegotow.
Specyfikacja techniczna obejmuje podanyepizakres robét zasadniczych. Oferent musi
przewidzi€ i wycent ewentualne prace pomocnicze, konieczne do reglizgmienionych
prac zasadniczych.
Zakres prac zasadniczych w czasie przebudomgze srk istniejcych

a) roboty montaowe modernizowanych wdzen srk istniegcych;

b) roboty przeiczeniowe w modernizowanych gdzeniach srk w zakresie pozostajch w

eksploatacji dla okigu nastawczego ,GCA”
¢) roboty demontzowe uradzen srk zlzdnych po zakaczeniu przebudowy;

Okreslenia podstawowych terminéwzywanych w niniejszej SST.
1.6.1. Przyjte okrdlenia i skroty
Znaczenia przygych w niniejszej SST okééen podstawowych i skrotéw zezanych
Z budowy, przehczaniem i demontgm uradzen srk & zgodne z okrdeniami i
skrétami zawartymi:
* w odpowiednich normach;
* znaczenia pozostatych okhen opisano poriej.
1.6.2. Skréty ogdllne
a) Dokumentacja techniczna
Dokumentacja projektowa w postaci projektu wykonzego.
b) Kierownik budowy
Osoba wyznaczona przez Wykonayapowaniona do kierowania robotami i do
wystepowania w jego imieniu w sprawach realizacji kokiiraposiadajca wymagane
przepisami, stosowne uprawnienia do petnienia sai@ogch funkcji w budownictwie
(kierowania robotami budowlanymi), cztonek @iowej Izby Irzynieréw Budownictwa,
posiadajcy aktualne ubezpieczenie odpowiedziatmaywilnej z tytutu wykonywanych
samodzielnie czynrdoi w procesach inwestycyjnych.
Inspektor nadzoru
Osoba wyznaczona przez Inwestora, posi@dajymagane przepisami stosowne uprawnienia
petnienia samodzielnych funkcji w budownictwie (pehia nadzoru nad robotami
budowlanymi), cztonek Okgowej Izby Irzynieréw Budownictwa, posiadgy aktualne
ubezpieczenie odpowiedziakwocywilnej z tytutu wykonywanych samodzielnie cagici w
procesach inwestycyjnych.
c) Komisja
Osoba lub kilka 0s6b tak oktenych w umowie lub inna osobadz osoby, wyznaczone w
warunkach umowy.
d) Personel Wykonawcy
Przedstawiciel Wykonawcy i caly personel, ktory Wgkwca zatrudnia na Placu Budowy, a
ktory maze obejmowa personel kierowniczy, robotnikdw i innych pracokéw Wykonawcy i
kazdego z Podwykonawcow, a tak wszelki inny personel pomagey Wykonawcy w
realizacji robot.
e) Personel Zamawiajcego
Inspektor nadzoru oraz caly inny personel kieroayicrobotnicy i inni pracownicy
Zamawiagcego oraz wszelki inny personel podany przez Zaajgoego lub Inspektora
nadzoru do wiadondoi Wykonawcy i kadego z Podwykonawcow jako personel
Zamawiaacedo.
f) Podwykonawca
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Kazda osoba wymieniona w kontrakcie jako podwykonalwbgakakolwiek osoba
wyznaczona jako podwykonawca dlg«z robét oraz prawni nagicy kazdej z tych osob.

g) Projektant
Uprawniona osoba prawna lub fizyczneddra autorem dokumentacji projektowej.

h) Przedstawiciel Wykonawcy
Osoba wymieniona przez Wykonaywe kontrakcie lub wyznaczona przez niego w razie
potrzeby wg regut zawartych w umowie.

i) Istniejace urzadzenia srk
Urzadzenia istnigjce na stacji przed przebudaw

J) Urzadzenia srk docelowe
Urzadzenia srk zagpujace uradzenia istniejce i uradzenia nowe

k) CNTK w Warszawie — Centrum Naukowo Techniczne Kolejnictwa w Warszawi

l) DTR - Dokumentacja Techniczno Ruchowa
Dokument opracowany przez Producenta, d&jgcy zasady stosowania, moata
utrzymania danego uydzenia.

m)Projekt wykonawczy dla urzadzen automatyki kolejowej
Jest to dokumentacja budowy zawiecaj opisy, rysunki oraz inne dokumenty
umazliwiajace wykonanie robo6t budowlano — maraavych, dokonanie technicznego i
funkcjonalnego odbioru usdzen, opracowanie regulaminu technicznego stacji i
przeprowadzanie konserwacji i usuwanie usterekasiezeksploataciji.

n) Projekt przetaczania urzadzen automatyki kolejowej
Jest to ogdlnie przgly i stosowany, opisowa i graficzna metoda przedstaia sposobu
sprawdzania dziatania i wdzania nowo pobudowanych wdzen do eksploatacji z
czesciowym wykorzystaniem ugrdzen istniepcych, umdliwiajaca na jego podstawie
opracowanie tymczasowego regulaminu prowadzeniahurukolejowego w czasie
sprawdzania nowych uydzen i wkaczania ich do eksploatacii.

0) Projekt powykonawczy dla urzadzen automatyki kolejowej
Jest to projekt wykonawczy z naniesionymi zmianangzasie wykonawstwa, ktére miaty
formalm zgod; Projektanta, projektantow i Inspektora nadzoru.

p) Potsamoczynna blokada liniowa dwukierunkowa
Obstugiwana przez personel prowaaz ruch pocigéw blokada liniowa, przystosowana do
zorganizowanych jazd pagjiow po jednym torze szlakowym w obu kierunkach.

q) P6tsamoczynna blokada liniowa jednokierunkowa
Obstugiwana przez personel prowaclz ruch pocigdéw blokada liniowa przystosowana do
zorganizowanej jazdy pagdw po jednym torze szlakowym tylko w jednym kigkun

r) Samoczynna Blokada Liniowa jednokierunkowa
Blokada liniowa typu ,E” dzialajca samoczynnie na szlakach i stacjach lub tylko na
szlakach dla prowadzenia jazd zorganizowanychagowi tylko w jednym kierunku po
okreslonym torze.

s) Samoczynna Blokada Liniowa dwukierunkowa
Trzy lub czterostawna blokada liniowa typu ,Eaciadajaca samoczynnie dla prowadzenia
jazd zorganizowanych pagjow w dwdéch kierunkach po jednym torze szlakowym.

t) Blokada liniowa pétsamoczynna
Zespot urzadzen srk powodujcy po wjedzie pojazdu na odgt blokowy, ostonicie go
samoczynnie sygnatem Stoj" a po opuszczeniwpdgirzez pojazd, poprzezczm obstug
urzadzen, danie zezwolenia wjazdu ngshego pocigu na ten odsp, po stwierdzeniuze
poprzedni pojazd oguait go w cataci.

u) Sygnalizacjaswietina
System urzdzen srk shzacych do przekazywania sygnatdw zwménych z prowadzeniem
ruchu kolejowego za pomgcobrazéw swietlinych wyéwietlanych na sygnalizatorach
zgodnie z Rozposdlzeniem Ministra Infrastruktury z dnia 18 lipca B0fbku w sprawie
o0golnych warunkéw prowadzenia ruchu kolejowego dralizacji oraz Instrukcji SKMe-1
(E-1) sygnalizacji na PKP SKM w Trojndigie Sp. z 0.0.
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v) Wewnetrzne urzadzenia stacyjne istniegce systemu automatyki kolejowej (srk)
Jest to cgs¢ urzadzen srk umieszczona w pomieszczeniach zagtgoh (w przekanikowni
lub kontenerze) i zabudowana na stojakach lub wfasha spetniajca warunki
bezpieczéstwa prowadzenia ruchu pagdw i nastawiania z punktu stegopgo. Realizuj
zalendici  logiczne za pgednictwem komputerédw i wspOlpraguj z  monitorem
odwzorowujcym sytuagj ruchow i stan zewetrznych uradzen srk na stacjach i szlakach.
Urzadzenia wewatrzne srk § pofaczone z uradzeniami zewegtrznymi srk kablami i stera;
nimi, przetwarzajc informacje o ich stanie i dziataniu.

w) Komputerowe urzadzenia sterowania ruchem kolejowym
Komputerowy system ugdzear srk, dopuszczonych do stosowania na PKP SKM w
Tréjmiescie Sp. z 0. 0., ktérego podstawowymi funkcjami s

» zobrazowanie ukladu torowego i sytuacji ruchowej;

» sterowanie indywidualne urdzeniami stacyjnymi;

» przebiegowe ustawienie drog ppgowych i manewrowych;

e autodiagnostyka (testowanie sgrz komputerowego i prezentacja
informacji o usterkach);

» diagnostyka urmzen sterowanych (np. kontrolaréwek sygnalizatorow);

* rejestrowanie i raportowanie zdafize

* wspotpraca z innymi ugzlzeniami s.r.k. zainstalowanymi w gbre stacji;

» wspodipraca z utglzeniami blokady liniowej;

» zbieranie informacji o innych wdzeniach instalowanych w zagu
systemu (np. kontrola otwarcia drzwi konteneradmafy torowej);

» wspolpraca z rinymi typami i odmianami samoczynnych blokad linialry

e wspolpraca z rmnymi typami i odmianami pdtsamoczynnych blokad
liniowych;

» wspolpraca z ugddzeniami blokady stacyjnej @dych typow i odmian);

» zdalnego sterowania;

* samoczynnej sygnalizacji przejazdowej.

X) Zewnetrzne urzadzenia automatyki sterowania ruchem
Jest to cgs¢ stacyjnych uradzen srk usytuowanych w terenie i zabudowanych przyrab
torach stacyjnych, jak np.: elektryczne e zwrotnicowe, sygnalizatory, liczniki osi lub
izolowane obwody torowe z szafami zasitgimi oraz sié kablowa z osprgem (szafy
kablowe, garnki rozdzielcze i skrzynki kablowe).

Urzadzenia te $ sterowane przez dyrnego ruchu poprzez zespoét adzen wewretrznych
za parednictwem sieci kablowej bezfyednio.

y) Urzadzenia zasilaace
Urzadzenia te stanowicze$¢ urzadzen wewretrznych systemu uszizen automatyki
sterowania i kierowania ruchem kolejowym (adzea srk) i wraz z uktadami automatyki
zalkczania zasilania rezerwowego atuo kompleksowego zasilania wszystkichaolzn
systemu.

Z) Inwentaryzacja dokumentacji technicznej
Wszelkie prace mage na celu wykonanie poréwnania zgognéstniepcej dokumentaciji
technicznej z zabudowanymi aktualnieagizeniami i obowodami petzea elektrycznych.

aa)Aktualizacja dokumentaciji technicznej

Wszelkie prace mage na celu wykonanie naniesienie wszystkich zmiandakumentacji

technicznej urgdzenr srk na podstawie przeprowadzonej vorel inwentaryzaciji oraz wykonanie

kopii zaktualizowanej dokumentaciji.

bb) DCS

Dyspozytorskie Centrum Sterowania

cc) ZSiKD

Zdalne Sterowanie i Kontrola Dyspozytorska
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1.7.

dd) Odbior czesciowy robot

Odbiér czsciowy polega na finalnej ocenie dlg i jakosci wykonanych cgsci robot. Odbioru
czgsciowego rob6t dokonuje sidla zakresu robot, okilenego w dokumentach umownych wg
zasad jak przy odbiorze ostatecznym robot. Odbiaiot dokonuje si komisyjnie pod
przewodnictwem Inspektora nadzoru

ee) Odbiér koncowy robét

Odbiodr kacowy polega na finalnej ocenie rzeczywistego wykimaobdt w odniesieniu do
zakresu (iléci) oraz jakdci. Catkowite zakaczenie robot oraz gotowd do odbioru kécowego
bedzie stwierdzona przez Wykonagvevpisem do Dziennika budowy. Odbior damwy robét
nasgpi w terminie ustalonym w dokumentach umowy, dczod dnia potwierdzenia przez
Inspektora nadzoru zakeozenia robét.

Ogolne wymagania dotycgce robot

1.7.1. W czasie wykonywania rob6t w czynnychadezeniach automatyki sterowania i kierowania
ruchem kolejowym:

1.7.
1.7.1

1.7.2.

1.7.3.

1.7.4.

1.7.5.

1.7.6.

1.7.7.

1.7.8.

1.7.9.

. szczeg6la ostraznos¢ zachowa podczas prac przgizeniowychscisle przestrzegag
wczesniej opracowanego i zatwierdzonego przezzisju eksploatacyjne Zamawigego
regulaminu tymczasowego prowadzenia ruchu kolejowmeg stacji i przylegtych szlakach
podczas ich prowadzenia.

Obowanzki Wykonawcy
. Zorganizowanie zaplecza technicznego przebudowy szezeg6lnym uwzgtnieniem
przestrzegania przepisbw BHP, BPd® planu Bezpiecaestwa i Ochrony Zdrowia
opracowanego przez Wykonawicprzedstawionego Zamawigemu do akceptaciji.
Wykonanie dokumentacji technicznej opracowanej odsfawie projektu powykonawczego
(w jednym egzemplarzu w wersji elektronicznej i @iv@gzemplarzach wydrukow).
Przeprowadzenie wszelkich prob, sprawdze odbioréw, przewidywanych warunkami
technicznymi wykonania i odbioru robét budowlanom@owych i instalacyjnych.
W czasie wykonywania robét w czynnych adzeniach srk Wykonawca jest zobawany do
przestrzegania wymafjaoraz warunkow ustalonych w uzgodnionych z Inspektonadzoru
regulaminach prowadzenia rob6t. Bezpigsteo pracy i zasady p. paalezy opier&g na
przepisach BHP obowzujacych na terenie Polski
Wykonawca robét jest odpowiedzialny za jékdch wykonania oraz zgod#® z projektem
wykonawczym i poleceniami Inspektora nadzoru.
Na Wykonawcy spoczywa odpowiedziasd@a ochron wykonanych prac oraz przekazanych
obiektow i materiatdw, do chwili podpisania przemvestora protokotu kicowego przyicia
przedmiotu zamowienia.
Wykonawca jest zobowzany dokoné& demontau istniepcych uradzen srk, ktore nie bda
wykorzystane w urgdzeniach srk docelowych i przekéze Inwestorowi.
Wykonawca zobowizany jest zna wszystkie przepisy wydane przez wiladze centralne
miejscowe wydane przez zadze infrastruktury, na ktérego terenie wykonywablie roboty
oraz inne przepisy i wytyczne, ktorg w jakikolwiek sposob zwizane z robotami idulzie w
petni odpowiedzialny za przestrzeganie tych prawzepisow i wytycznych podczas
prowadzenia rob6t. Wykonawceaedzie przestrzegapraw patentowych i dolzie w petni
odpowiedzialny za wypetnienie wszelkich wymagarawnych odnénie wykorzystania
opatentowanych ugdzer lub metod i w sposob ity bedzie informowé Inspektora nadzoru
o swoich dziataniach, przedstavai@akopie zezwolg i inne odnéne dokumenty.
Zamawiajcy zobowizuje Kierownika budowy (robot) Wykonawcy do proweadia
Dziennika budowy, w okresie od przekazania Wykonawlacu budowy do kira okresu
gwarancyjnego. Odpowiedziallito za prowadzenie Dziennika Budowy, spoczywa ha
Kierowniku budowy (robét) Wykonawcy. Zapisy w Dzigku Budowy musg by¢ dokonywane
na bieaco i dotyczy przebiegu robot, stanu bezpietziva ludzi i mienia oraz technicznej i
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gospodarczej strony budowy. Kty zapis w Dzienniku Budowy musi bypatrzony datjego
wykonania, podpisem osoby, ktéra dokonata zapisppdaniem jej imienia i nazwiska oraz
stanowiska sktbowego. Zapisy mugzby¢ czytelne, dokonane trwatechnilky, w poradku
chronologicznym, bezpgeednio jeden po drugim, bez przerw. Wszystkieaazaine do
Dziennika Budowy protokoty i inne dokumenty maidn/g jasno ponumerowane, podpisane i
opatrzone dat przez Wykonawe i Inspektora nadzoru. Do Dziennika Budowy ngle
wpisywa w szczegolngci:
- dak przekazania Wykonawcy Placu Budowy,
- terminy rozpocgcia i zaka@czenia poszczegoélnych elementdw robot,
- przebieg robot, trudsoi i przeszkody w ich prowadzeniu, daty, przyczyokresy kadego
op&nienia,
- uwagi i polecenia Inspektora nadzoru,
- uwagi i polecenia projektanta (projektantéw) spraeych nadzor autorski nad budgw
- daty zaradzenia wstrzymania robot przez Inspektora hadzopadaniem powodu,
- zgtoszenia i daty odbiorow robét zanid@jch, ulegajcych zakryciu, cgciowych i
koncowych odbioréw robot, wygaienia, uwagi i propozycje Wykonawcy,
dane dotyczce sposobu wykonywania bezpietzisva i zabezpieczenia robot,

1.7.10. Wszystkle propozycje, uwagi i wyjaienia Wykonawcy, wpisane do Dziennika Budowggd
przedi@one Inspektorowi nadzoru do ustosunkowania Siszystkie decyzje Inspektora
nadzoru wpisane do Dziennika Budowy Wykonawca pgpiz zaznaczeniem ich pregia
lub zagciem stanowiska.

1.7.11. Oprocz Dziennika budowy, do dokumentéw budowy zalis:

a) projekt wykonawczy,

b) protokét przekazania placu budowy,

c) protokoty i polecenia Inspektora nadzoru,
d) protokoty odbioru robot,

e) protokoly sprawdzai bada,

f) wszelka korespondencja dotyca budowy.

1.7.12. Za przechowywanie dokumentébw na budowie odpowiadaykohawca. Zagircie
ktoregokolwiek z dokumentéw budowy musi spowodéyemo natychmiastowe odtworzenie w
formie przewidzianej prawem. Wszelkie dokumenty dwy musz by¢ zawsze dogpne dla
Inspektora nadzoru i przedstawiane doadglnazyczenie Zamawiagego.

2. MATERIALY

2.1. Wszystkie ayte do wykonania materiaty i uydzenia muszby¢ zgodne:

a) z wymaganiami okéonymi w poszczegolnych SST;

b) z dokumentagjprojektows.

2.2. Zastosowane na budowie materialy i agdizenia przeznaczone do prowadzenia ruchu
kolejowego musg posiada (jesli jest wymagane) bezterminowégviadectwo dopuszczenia do
eksploatacji typu utglzenia przeznaczonego do prowadzenia ruchu kolgjoyweydane przez
Urzad Transportu Kolejowego.

2.3. Odbiér materiatow i urdzen na budowie.

2.3.1 Materialy i uradzenia nalgy dostarczy na budow z odpowiednimi metrykami,
swiadectwami jakéci, kartami gwarancyjnymi i protokétami odbioru kedcznego,
metrykami. W przypadku Zazespotéw uradzen zmontowanych u Producenta - z
protokotami przeprowadzonych odbiorow wesvanych i préb technicznych.

2.3.2 Dostarczone na miejsce budowy materialy adzenia nalgy sprawdzé pod wzgtdem
kompletndci wraz z materiatami zagzonymi (np.sruby konstrukcyjne). Nals tez
sprawdzt ich zgodné¢ z danymi Producenta i z Dokumentag@jechniczno-Ruchoyy
(DTR).
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3.1

3.2.

3.3.

4.1.

4.2.

4.3.

4.4.

4.5.

2.3.3 Nalezy przeprowaddi ogledziny dostarczonych materiatéw i gdzen.

2.3.4 Materialy nieodpowiadage wymaganiom Specyfikacji Technicznych, niezbadane
niezaakceptowane przez Zamawdajgo, Wykonawca wbudowujna wlasne ryzyko,
liczac sk z jego nieprzyjciem i niezaptaceniem.

2.3.5 Dostarczone i skladowane materiaty orazadeenia musz by¢ zabezpieczone przed
wptywami atmosferycznymi, uszkodzeniami mechaniczinykradzieza.

2.3.6  Wykonawca zapewni, aby tymczasowo skitadowane ragterilo czasu gdydoa one
potrzebne do robét, byly zabezpieczone przed zayseczeniem, zachowaly Swoj
jakos¢ i wiasciwosci oraz aby byly dogpne do kontroli przez Inspektora nadzoru.
Miejsca czasowego skladowaniadh zlokalizowane w olgbie Placu Budowy w
miejscach uzgodnionych z Inspektorem nadzoru lwagtiacem Budowy w miejscach
zorganizowanych przez Wykonagvc

2.3.7 Nie dopuszcza sido stosowania uigzen innych anteli przewiduje projekt wykonawczy.
J&li  dokumentacja projektowa lub SST przewidujmazliwos¢ wariantowego
zastosowania rodzaju materialu w wykonywanych ratiotha zasadzie réwnoivesci
technicznej i kosztowej, Wykonawca powiadomi Ingpek nadzoru i Projektanta,
projektantbw o swoim zamiarze co najmniej dwa tygedprzed wbudowaniem
urzadzenia lub uyciem materiatu zamiennego. Wybrany i zaakceptowergeniej typ i
rodzaj uradzenia lub materiatu, nie e byt zmieniany bez zgody Inspektora nadzoru i
Projektanta (projektantow). Zawsze wéziej nalery uzyska akceptag Zamawiajcego
przy dokonywaniu wariantowego zastosowania materiaturzdzen przewidzianych w
projekcie.

SPRZET

Wykonawca jest zobowzany do aywania jedynie takiego spyii, ktéry nie spowoduje
niekorzystnego wplywu na jaké wykonywanych robot. Spgz uzywany do robdt musi ldy
zgodny z ofert Wykonawcy. Wykonawca dostarczy Inspektorowi nadzkopie dokumentdw
potwierdzajcych dopuszczenie spim do wytkowania, tam gdzie jest to wymagane przepisami.
Dobér sprztu do wykonania robét przewidzianych w kontrakciesingwarantowa jakos¢
robét okrélona w projekcie wykonawczym.

Dobor sprztu Wykonawca przedstawia do akceptacji Inspektoradzoru.

TRANSPORT

Materialy na budow powinny by przewaone odpowiednimisrodkami transportu, w
opakowaniu, ukladane jednowarstwowo w pozycji pragabezpieczone tak, aby unin
trwatych odksztalage i uszkodzé od wplywow atmosferycznych. W szczegdiciodotyczy to
transportu urgdzer montowanych w zespoty u producenta.

Materialy na budow powinny by przewaone zgodnie z przepisami BHP i ruchu drogowego
obowiazujacymi w Polsce.

Transport wewetrzny na budowie z miejsca sktadowania do miejsoataiu winien odbywa

sig recznie lub przy ayciu roboczychsrodkéw transportowych oraz zgodnie z wymaganiami
przepiséw BHP obowkzujacymi w PKP SKM w Tréjmiécie Sp. z 0.0.

Sposbb zatadowania i wyladowania materiatdbw oraadzen na srodki transportowe a tak
warunki samego transportu powinny odpowiadg/maganiom Producentéw tych materiatow i
urzadzen.

Materiaty oraz urgdzenia nalgy przechowywa zgodnie z wymaganiami Producentow.
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WYKONANIE ROBOT

5.1.

5.2.

5.3.

5.4.

5.5.

5.6.

5.7.

5.8.

5.9.

5.10.

5.11.

5.12.

5.13.

5.14.

Kierownik budowy musi posiadauprawnienia do petnienia samodzielnej funkcji technej w
budownictwie — kierownika budowy i rob6t w specjaiti kolejowej (uradzenia automatyki
sterowania ruchem kolejowym), bgzionkiem Okggowej I1zby Irzynierow Budownictwa oraz
posiadé aktualne ubezpieczenie odpowiedzidto cywilnej (OC) z tytutu petnienia
samodzielnej funkcji technicznej w budownictwie.

Kierownicy rob6t musz posiada uprawnienia do petnienia samodzielnej funkcji téchnej w
budownictwie — kierownika budowy i rob6t w specaici kolejowej (uradzenia automatyki
sterowania ruchem kolejowym), &gztonkiem Okegowej Izby Ireynieréw Budownictwa oraz
posiadé aktualne ubezpieczenie odpowiedzidtio cywilnej (OC) z tytutu petnienia
samodzielnej funkcji technicznej w budownictwie.

Pracownicy zatrudnieni bezfrednio do wykonywania prac w czynnych adzeniach
sterowania ruchem kolejowym (srk) maszosiada aktualne uprawnienia do samodzielnego
wykonywania robot w czynnych wdzeniach srk. Pracownikom tym, na wniosek Wykonawcy
Zamawiajcy wyda zezwolenie i dostarczy Wskazowki dotyer wykonywania robot w
czynnych uradzeniach srk.

Rozpoczcie i realizacja rob6t w czynnych wudzeniach srk i bezgeednio zwazanych z
ruchem pocigbw, wymaga wczZmiejszego opracowania wraz z Zamawaigm
.Tymczasowego regulaminu prowadzenia ruchu gl czasie prowadzenia robot w
czynnych urzdzeniach srk”.

Kazdorazowe rozpoezie i zaka@czenie przez Wykonawaobdt w czynnych ueglzeniach srk
wymaga dokonania, wymaganych przepisami zapisoOwKsiazce kontroli uradzen srk” E-
1758.

Roboty wykonywé& na podstawie opracowanego przez Wykorggwazgodnionego i
zatwierdzonego przez Zamawieggo, harmonogramu prac.

Podczas realizacji Rob6t Wykonawcacdbie przestrzega przepiséw dotyccych
bezpieczéstwa i higieny pracy.

W szczegolnéci, Wykonawca ma obowkek zadbé aby personel nie wykonywat pracy w
warunkach niebezpiecznych, szkodliwych dla zdrowiaz nie spetniagych odpowiednich
wymaga sanitarnych.

Wykonawca zapewni idazie utrzymywat wszelkie uggzenia zabezpieczaje, socjalne oraz
sprzt dla ochronyzycia i zdrowia 0s6b zatrudnionych na budowie oréa& zhpewnienia
bezpieczéstwa publicznego.

Uznaje st, ze wszelkie koszty zwkzane z wypelieniem wymagjabezpieczastwa,
okreslonych powyej s uwzgkdnione w Cenie ofertowej.

Wykonawca jest odpowiedzialny za prowadzenie ratgiidnie z Projektem wykonawczym,
Umowg szczegdtow, przepisami Prawa Budowlanego, sztuBudowlam oraz za jak&t
zastosowanych materiatow i wykonywanych robot, ctaagodné¢ z wymaganiami SST, oraz
poleceniami Inspektora nadzoru Zamawgapo Inspektora nadzoru autorskiego (projektanta,
projektantdw). Decyzje Inspektora nadzoru doigezakceptacji lub odrzucenia materiatow i
elementoéw robot dgla oparte na wymaganiach sformutowanych w Umowie, ,S8Fmach i
wytycznych. Polecenia Inspektora nadzoredab wykonywane przez Wykonawcpo ich
otrzymaniu nie pgniej niz w czasie przez niego wyznaczonym, podziggovstrzymania robot.
Wszelkie dodatkowe koszty z tego tytutu ponosi Whdwca.

Wykonawca ponosi odpowiedziakio za doktadne wytyczenie w planie i wyznaczenie
wszystkich elementéw robdt zgodnie z Projektem vingaczym.

Wykonawca nie mze wykorzystywa bledow lub opuszczew Projekcie wykonawczym, a o ich
wykryciu musi natychmiast powiadoéni Inspektora nadzoru autorskiego (projektanta,
projektantéw), ktéry dokona odpowiednich zmian phaprawek.

Projekt organizacji i harmonogram robot srk powirohejmowa warunki oraz ograniczenia
wynikajace z koordynacji rob6t z innymi ewentualnymi Wykamami na budowie.
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5.15. Projekt organizacji i harmonogram robot srk musizgladnia® czas przeznaczony na proby
techniczne, sprawdzenie dziataniaagizan przez Wykonawg odbidr kaicowy przeiczanie
urzadzen srk i wlczanie ich do eksploatacji oraz roboty demaonee.

5.16. Wykonanie robo6t, polegagych na montau aparatury oraz patzer pomidzy elementami,
musi byt zgodne:

a) z instrukcjami montau Producenta (DTR);

b) z odpowiednimi normami;

c) z przepisami obowizujacymi w Spétce PKP Szybka Kolej Miejska w Trojstee;
d) z projektem wykonawczym.
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6. KONTROLA JAKO SCI ROBOT

6.1. Wykonawca jest odpowiedzialny za jakoobot i dostarczy Inspektorowi nadzoru szczegoty
swojej dziatalnéci zapewnienia wykonania zlecenia zgodnie z warmmkakrelonymi umowa.
Przedstawi zamierzony sposéb wykonywania robotlimosci techniczne, kadrowe i organizacyjne,
gwarantugce wykonanie robot zgodnie z Projektem wykonawczy®§T oraz poleceniami i
ustaleniami przekazanymi przez Inspektora nadzoru.
6.2 Celem kontroli jakéci robot Igdzie zapewnienie aginiccia zataonej jakdci robot.
Wykonawca jest odpowiedzialny za petkontrok robot i jakéci materiatdbw. Wykonawca zapewni
odpowiedni system kontroli, wézapc personel, spet zaopatrzenie i wszelkie udzenia niezidne
do bada materiatow oraz robot.

oraz normach i wytycznych.

W przypadku, gdy nie zostaty one tamgtaj Inspektor nadzoru ustali, jaki zakres kontjedit
konieczny, aby zapewhivykonanie robét zgodnie z warunkami kontraktu.

Wykonawca dostarczywiadectwa, ze wszystkie stosowane wgdzenia i sprgt badawczy
posiadaj wazna legalizacg, zostaly prawidtowo wykalibrowane i odpowiaglafymaganiom norm
okreslajacych procedury bada Wszystkie koszty z wkane z organizowaniem i prowadzeniem
bada materiatow ponosi Wykonawca.

6.3 Wszystkie badania i pomiaryetts przeprowadzone zgodnie z wymaganiami norm. W
przypadku, gdy normy nie obejmujakiegokolwiek badania wymaganego w SST, stogsomezna
polskie wytyczne, albo inne procedury, zaakcept@yazez Inspektora nadzoru. Przed prgyisiniem
do pomiaréw lub bada Wykonawca powiadomi Inspektora nadzoru o rodzajigjscu i terminie
pomiaru lub badania. Po wykonaniu pomiaru lub bedaftykonawca przedstawi naspiie ich wyniki
do akceptacji Inspektorowi nadzoru.
6.4 Sprawdzenie jakei wykonanych robét i dziatania wdzen nalery przeprowadzi zgodnie:

a) z instrukcjami montau Producenta (DTR);

b) wymogami instrukcji i przepisbw stosowanych przybidze uradzex w Spoice PKP

Szybka Kolej Miejska w Trojmigie.

7. OBMIAR ROBOT

7.1. Obmiar rob6t obejmuje ustalenie jednostek dla wils czynndci koniecznych do
prawidtowego wykonania robét zgdanych:
a) z montaem i demontzem uradzea srk;
b) z zatadunkiem i wytadunkiem wdzen srk;
c) ze sprawdzeniem, uruchomieniem, regulagrzekazaniem do eksploatacji anlizen srk.

8. ODBIOR ROBOT

8.1. Rodzaje odbioréw robot
W zaleznosci od ustalé odpowiednich SST, roboty podlegaastpujacym odbiorom:
a) odbiorowi czsciowemu,
Odbidr czsciowy polega na finalnej ocenie dto i jakosci wykonanych cgsci robét. Odbioru
czesciowego robot dokonujessdla zakresu robét, olkdlenego w dokumentach umownych wg
zasad jak przy odbiorze ostatecznym robét. Odbimndt dokonuje sikomisyjnie pod
przewodnictwem Inspektora nadzoru.
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b) odbiorowi kaxcowemu,

Odbiér karcowy polega na finalnej ocenie rzeczywistego wykigmaobot w odniesieniu do

zakresu (iléci) oraz jakdci. Catkowite zakaczenie robot oraz gotowddo odbioru

koncowego kdzie stwierdzona przez Wykonaywwpisem do Dziennika budowy. Odbior
koncowy robét nagpi w terminie ustalonym w dokumentach umowy, dicpd dnia
potwierdzenia przez Inspektora nadzoru aakenia rob6t i przgcia dokumentow
wymienionych porzej.

Odbioru kaxcowego robét dokona Komisja wyznaczona przez Zaajawégo W obecnii

Inspektora nadzoru i Wykonawcy. Komisja odbigeajroboty dokona ich oceny jakiowej na

podstawie przedimnych dokumentéw, wynikow bafi@apomiaréw, ocenie wizualnej oraz

zgodndci wykonania rob6t z Projektem wykonawczym i SST.

W toku odbioru kacowego rob6t, Komisja zapozna girealizaci ustalé przyjetych w trakcie

odbioréw czsciowych.

W przypadkach nie wykonania wyznaczonych robét aagowych lub rob6t uzupemnigjych

w poszczegolnych elementach konstrukcyjnych i viiggeniowych, Komisja przerwie swoje

czynndci i ustali nowy termin odbioru Kmowego.

Podstawowymi dokumentami odbiorowymigrotokoét odbioru kacowego oraz formularz

karty gwarancyjnej, spogdzone wg wzoréw ustalonych przez Zamaugago.

Do odbioru kaacowego Wykonawca jest zobawany przygotowénasgpujace dokumenty:

- Projekt powykonawczy, tj. Projekt wykonawczy z reenonymi zmianami dokonanymi w
toku wykonania robdt, zatwierdzonymi przez Inspekiwadzoru autorskiego (projektanta,
projektantéw) i Inspektora nadzoru inwestorskiego,

- Kopie Dziennika budowy,

- Deklaracje zgodrii lub certyfikaty zgodnéei wbudowanych materiatow, certyfikaty na
znak bezpieczsstwa stosowne aprobaty techniczne i atesty higiapic

- Rysunki na wykonane ewentualne roboty towaragsz

8.2 W przypadku, gdy wg komisji, roboty pod wedém przygotowania dokumentacyjnego nidab
gotowe do odbioru kicowego, Komisja w porozumieniu z Wykonaywegyznaczy ponowny termin
odbioru kaicowego robdét.
Wszystkie zargdzone przez Komisgjroboty poprawkowe lub uzupetniag keda zestawione wg wzoru
ustalonego przez Zamawiaggo.
Termin wykonania robét poprawkowych i robot uzupgitych wyznaczy Komisja i stwierdzi ich
wykonanie.
8.3  Odbioréw i sprawdzadziatania urzdzen srk naley dokona zgodnie z:
* — Instrukci SKMe5 (E-11) ,O zasadach eksploatacji i prowadzenobét w
urzadzeniach sterowania ruchem kolejowym?”;
e - Wytycznymi le-6 (WOT-E12) ,Odbioru technicznegaan przekazywania do
eksploatacji urgdzen sterowania ruchem kolejowym®.
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9. PODSTAWA PLATNO SCI

9.1. Podstaw ptatndci sa ceny jednostkowe ustalone dla poszczegélnych jédzabot.
9.2. Ceny maj obejmow& wszystkie czynnézi konieczne do prawidiowego wykonania robot
zZwigzanych z:
a) montazem i demontzem uradzen srk;
b) zaladunkiem i wytadunkiem wdzen srk;
¢) uruchomieniem, regulagjprzekazaniem do eksploatacji anizen srk wraz z
przeszkoleniem personelu obstugi i utrzymania.

10. PRZEPISY ZWI AZANE

10.1.Wykaz norm, przepiséw, instrukcji, Dokumentacji Meizzno - Ruchowych, albuméw
schematow i katalogdbw wdzen, obowhzujacych przy projektowaniu, wykonawstwie i
odbiorze uradzea srk:

10.1.1.ustawa z dnia 7 lipca 1994 r. Prawo budowlane (DA 89 poz. 414 21994 r.) z
pé&zniejszymi zmianami.

10.1.2. ustawa z dnia 2 marca 2003 r. o transporcie kolgjowDz.U. z 2007 Nr 16 poz. 94 z
pézn. zm.).

10.1.3. rozporadzenie MTIGM z dnia 26 sierpnia 1998 r. w sprawikreflenia rodzajow
budynkéw, budowli i urgdzen przeznaczonych do prowadzenia ruchu kolejowego i
utrzymania linii kolejowych.

10.1.4. rozporadzenie Ministra Infrastruktury z dnia 18 lipca 200% sprawie o0golnych
warunkow prowadzenia ruchu kolejowego i sygnalizéidg. U. nr 172, poz. 1444 z 09
wrzesnia 2005)

10.1.5. rozporadzenie MTIGM z dnia 10 wrZeia 1998 r. w sprawie warunkow technicznych,
jakim powinny odpowiadabudowle kolejowe i ich usytuowanie (Dz.U. Nr 154zp987 z
1998 r.).

10.1.6. rozporadzenie Ministra Infrastruktury z dnia 18 lipca 2063ku w sprawie ogoélnych i
warunkéw prowadzenia ruchu kolejowego i sygnalizacj

10.1.7. PN-IEC 60 364. Instalacje elektryczne w obiektagtidwlanych.

10.1.8. Norma BN-88/9315-11 — ,Sterowanie ruchem kolejowgwymbole graficzne i oznaczenia
literowo — cyfrowe”; opracowanie CBPBBK ,Kolprojekiv Warszawie z dnia 01.07.1989
r.

10.1.9. Wytyczne  techniczne  budowy uadzen  sterowania ruchem  kolejowym
w Przedsibiorstwie Polskie Koleje Ratwowe (WTB-E10). Warszawa 1996 r. z
pézniejszymi zmianami.

10.1.10Wytyczne le-6 (WOT-E12) ,Odbioru technicznego om@zekazywania do eksploataciji
urzadzen sterowania ruchem kolejowym", Warszawa 2005 r.

10.1.11Instrukcja SKMe5 (E-11) o zasadach eksploatacjraw@dzenia robot w uggdzeniach
sterowania ruchem kolejowym.

10.1.12,Schematy i wytyczne stosowania sbl typu Eac" opnamie CNTK
z 1985 r. (z péniejszymi zmianami),przgje do stosowania na PKP przez Naczelny
Zarzad Automatyki DG PKP w Warszawie.

10.1.13Temat nr 2116/29- "Opracowanie dotyce standardow zobrazowania monitorowego
stanu urzdzen srk, przygtego na PKP"; opracowanie CNTK w Warszawie.

10.1.14DTR Komputerowy system uwdzeh sterowania ruchem kolejowym - amych
producentow.

10.1.15DTR System zdalnego sterowania i kierowania ruchemnych producentow.

10.1.16DTR Hybrydowy przekanikowo-komputerowy system uwdzen sterowania ruchem
kolejowym - r@&nych producentow.
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OPIS PRZEDMIOTU ZAMOWIENIA

A.01.01. Wykonanie projektéw wykonawczych komputerarych pulpitéw
nastawczych oraz konsol dyurnego ruchu i dyspozytora trakciji,
projektow  powigzania (interface) istniepcych  urzadzen
przekaznikowych typu ,E” 2z komputerowymi pulpitami
nastawczymi wraz z projektami przehczania oraz projektami
systemu zasilania urgdzen srk w nastawniach ,GCA” i ,GC1”
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1. WSTEP

1.1  Przedmiot SST

Przedmiotem niniejszej specyfikacji technicznej wwylinia zwanej te szczegdlow

specyfikacy techniczia (w skrocie SST, ktoregozywa Sk W niniejszym opracowaniu)as

wymagania dotyce wykonania i odbioru rob6t zwdanych z wykonaniem projektow

wykonawczych komputerowych pulpitdbw nastawczych zokonsol dyurnego ruchu i

dyspozytora trakcji, powkania (interface) istniggych uradzen przekanikowych typu ,E” z

komputerowymi pulpitami nastawczymi, systemu zasidlauradzen srk, zwanego dalej

projektem wykonawczym oraz wykonania projektow pgeeania urzdzea na nastawniach

,GCA” i ,GCL1" stacji Gdynia Cisowa Postojowa.

1.2. Zakres stosowania SST
Szczegodtowa Specyfikacja Techniczna jest dokumermteowiazujacym przy realizacji robot
wymienionych w p. 1.1.

1.3  Zakres robot objetych SST.

1.3.1. Roboty, ktérych dotyczy specyfikacja, obgjnuszystkie czynnéci umazliwiajace i
majace na celu wykonaniem projektu wykonawczego.

1.3.2. W zakres robét wchodzi:

» wykonanie projektu wykonawczego;
» wykonanie projektu przet¢zania;
* wykonanie w trzech egzemplarzach wydrukéw projekylionawczego;
e zapis w trzech egzemplarzach projektu wykonawczeggtytach CD-ROM lub
DVD-ROM.
1.4  Okreslenia podstawowe (terminologia).
Znaczenia okrden podstawowych i skrétow praptych w niniejszej SSTaszawarte w SST
A.01.00. "Uradzenia srk. Wymagania ogolne".
1.5. Ogolne wymagania dotycgce wykonania projektu wykonawczego

1.5.1. Ogdblne wymagania dotyce robdt § zawarte w SST A.01.00."Usdzenia srk.
Wymagania ogéine".

1.5.2. Projekt wykonawczy me by wykonany jedynie przez osoby posiada
uprawnienia budowlane do projektowania w specfndolejowej (sterowanie
ruchem kolejowym).

1.5.3. Projekt wykonawczy musi I8y sprawdzony przez osebposiadajca uprawnienia
budowlane do projektowania w specjalco kolejowej (sterowanie ruchem
kolejowym).

1.5.4. Opracowany projekt wykonawczy musi lagodny z obowizujacymi przepisami,
normami i wytycznymi budowy oraz dopuszczonymi dosewania rozwizaniami
technicznymi systemow i wdzen srk, a take dokumentagjtechniczno — ruchoav
producentow urgdzen.

1.5.5. Projekt wykonawczy musi zawiera
» projekt komputerowego pulpitu nastawczego w pontBsziu nastawnicowni

nastawni ,GCA” steruyjcego istniegcymi, przekanikowymi uradzeniami srk typu
B

» projekt konsoli dyurnego ruchu w nastawnicowni ,GCA”;

» projekt konsoli dyspozytora trakciji;

e projekt komputerowego pulpitu nastawczego w pontesziu nastawnicowni
nastawni ,GC1" steracego istniejcymi, przekanikowymi urzdzeniami srk typu
B

» projekt systemu zdalnego sterowaniaadezeniami srk w okigu nastawczym
.GC1l” z wykorzystaniem istniegych uradzen srk typu E” 2z
nowoprojektowanego, komputerowego pulpitu nastagmezev pomieszczeniu
nastawnicowni nastawni ,GCA™;

Strona:17 z 39



Specyfikacja Techniczna Wykonania i Odbioru Robo6t B udowlanych

Przebudowa systemu sterowania i kierowania ruch@sjdwym na stacji Gdynia Cisowa Postojowa

* projekt powazania projektowanego, komputerowego pulpitu nastegoc w
nastawni dysponagej ,GCA” z istniepcymi urzdzeniami zdalnego sterowania w
Dyspozytorskim Centrum Sterowania Gdynia Gidéwna, peggonego w
komputerowy system zdalnego sterowania i kontrgdipdzytorskiej typu WT UZ,
umazliwiajacy podghd sytuacji ruchowej stacji Gdynia Cisowa Postojgwaez
dyspozytora ruchu SKM oraz poddl sytuacji ruchowej na odcinku zdalnego
sterowania DCS Gdynia Gtéwna SKM przezzdgnego ruchu stacji Gdynia
Cisowa Postojowa;

» projekt przedczania istniejcych uradzen srk do nowoprojektowanych wdzen
srk umaliwiajacy na jego podstawie opracowanie tymczasowego aeguol
prowadzenia ruchu kolejowego w czasie sprawdzamiayoh uradzen i wkaczania
ich do eksploatacii;

o projekt zasilania urdzen srk okegéw nastawczych ,GCA” i ,GCl”
uwzgkdniajpgc w tym projekt zasilania rezerwowego z UPS w oluggach
nastawczych zapewnigjych zasilanie przez min. 2h obwodywiatet
zabraniaggcych i sygnatow zasgpczych wszystkich semaforow,swiatet
zabraniajcych tarcz ostrzegawczych, wszystkich izolowanyletvadow torowych,
obwody kontroli potaenia wszystkich nagléw zwrotnicowych oraz ich obwody
nastawcze (zaktadgi mazliwos¢ jednoczesnego przestawiania maksymalnie
dwdéch napdow zasilanych z jednego UPS).

1.5.6. W projekcie wykonawczym przewidzignozliwos¢ rozbudowy urzdzei.

1.5.7. Projekt wykonawczy wykodaw technice komputerowej i zapésaw formie
edytowalnej na ptytach CD lub DVD-ROM w trzech eggdarzach, w formatach
programow:

» MS Office w wers;ji 2003;

» CorelDRAW w wersji 11.0;

» AutoCAD w wersji 2007

oraz w trzech kompletach w formie wydruku.

1.6. Obowigzki Wykonawcy
Podstawowe obowzki Wykonawcy § zawarte w SST A.01.00. "Ugdzenia srk. Wymagania
ogolne".

2. MATERIALY

2.1. Ogodlne wymagania dotyaze materiatdw gzawarte w SST A.01.00. "Ugdzenia srk.

Wymagania ogolne".

2.2.Wydruki formatu A4 ma by¢ umieszczone w plastikowych obwolutach (,koszulkach
segregatorach. Wydruki formatu ekbzego jak A4 zlpone do formatu A4 i umieszczone w
segregatorach bez obwoluty.

2.3.Do zapisu projektu na ptytach CD lub DVD-ROM zastwat nasniki najwyzszej jakdci.

3. SPRZET

Ogdllne wymagania dotygee sprztu s zawarte w SST A.01.00. ,Usdzenia srk. Wymagania
ogolne".

4. TRANSPORT

Strona:18 z 39



Specyfikacja Techniczna Wykonania i Odbioru Robo6t B udowlanych

Przebudowa systemu sterowania i kierowania ruch@sjdwym na stacji Gdynia Cisowa Postojowa

4.1. Ogl6lne wymagania dotygze transportu g zawarte w SST A.01.00. "Usdzenia srk.

Wymagania ogolne".

4.2. Projekt wykonawczy Wykonawca dostarczy Zamaggemu w okreélone przez inspektora
nadzoru miejsce.
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5. WYKONANIE ROBOT

Ogollne wymagania dotygze wykonania roboét gs zawarte w SST A.01.00. "Ugdzenia srk.
Wymagania ogoélne".

6. KONTROLA JAKO SCI ROBOT

6.1. Ogodlne wymagania dotysze kontroli jakéci rob6t g zawarte w SST A.01.00. "Urdzenia
srk. Wymagania ogélne".

6.2. Kontrola jakdci prac projektowych polegatagtizie na sprawdzeniu podpiséw projektanta
(projektantow) i sprawdzagego (sprawdzagych) na kadym arkuszu projektu
wykonawczego oraz zawastopodpisanej klauzuli stwierdzgjej, ze projekt jest opracowany
prawidtowo, zgodnie z przepisami, jest kompletmadaje si do realizacji.

1. OBMIAR PRAC PROJEKTOWYCH

Jednostkami obmiarowymi s:
1 komplet projektu wykonawczego w formie wydrukzapisanego na ptycie CD lub DVD-ROM.

8. ODBIOR PRAC PROJEKTOWYCH

8.1. 0Ogoblne wymagania dotygze odbiorow robdét ich podziatu oraz warunkow tyatbiorow g
zawarte w SST A.01.00. "Usdzenia srk. Wymagania ogolne”.

8.2. Odbior prac projektowych odbzie s komisyjnie w siedzibie Zamawigego i polegat &dzie
na sprawdzeniu ikzi dostarczonych przez Wykonagvegzemplarzy projektu wykonawczego i
zawartdci kazdego egzemplarza z wykazem arkuszy projektu. .

9. PODSTAWA PLATNOSCI

9.1. Ogdlne wymagania dotygze warunkéw ptatniwi s3 zawarte w SST A.01.00. "Urdzenia
srk. Wymagania ogélne".

9.2. Podstawe ptatnosci stanowi ceny jednostkowe za:
kompletny projekt wykonawczy wykonany w trzech egpéarzach.

10. PRZEPISY ZWIAZANE

Wykaz norm, przepisoéw i instrukcji, dotyazch wykonywanych roboét jest zawarty w SST
A.01.00."Urzdzenia srk. Wymagania ogolne".
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OPIS PRZEDMIOTU ZAMOWIENIA

A.01.02. Montaz urzadzen komputerowego pulpitu nastawczego w
nastawnicowni nastawni ,GCA” .
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1.2.

1.3.

1.4

1.5.

1.6.

2.1

WSTEP

Przedmiot SST

Przedmiotem niniejszego Opisu Przedmiotu Zamoéwiemiganego t& szczegolow

specyfikacy technicza (w skrocie SST, ktoregozywa Sk W niniejszym opracowaniu)as

wymagania dotycxe wykonania i odbioru rob6t zwdanych z montem uradzea

komputerowego pulpitu nastawczego w nastawnicoO@GA”".

Zakres stosowania SST

Szczegotowa Specyfikacja Techniczna jest dokumeiteowizujacym przy realizaciji robot

wymienionych w p. 1.1. i stanowdych fragment systemu wdzenr automatyki kolejowej na

stacji.

Zakres robot objetych SST

1.3.1. Roboty, ktérych dotyczy specyfikacja, obdurwszystkie czynnéei umazliwiajace i
majace na celu monta urzadzen komputerowego pulpitu nastawczego w
nastawnicowni ,GCA”".

1.3.2. W zakres rob6t wchadz

» Wykonanie szaf lub stojakéw ww. payzania,

* Wykonanie i zabudowa stanowiskazdynego ruchu w nastawnicowni ,GCA”;

* Montaz szaf lub stojakbw powkania w pomieszczeniach przeR&kowi w
nastawni ,GCA” wraz z wykonaniem wszystkich niedhych posczen
kablowych wymaganych dla wspotpracy istaggjch uradzea srk z uradzeniami
komputerowego pulpitu nastawczego;

» Montaz konsoli dgurnego ruchu w nastawnicowni ,GCA";

» Montaz konsoli dyspozytora trakcji;

* Wykonanie powizania ponmgdzy komputerowym pulpitem nastawczym a
urzadzeniami dyspozytorskimi w DCS Gdynia Gltéwna uiivaiajacy podghd
sytuacji ruchowej stacji Gdynia Cisowa przez dyspoa ruchu SKM oraz
podghd sytuacji ruchowej na odcinku zdalnego sterowd@S Gdynia Gltéwna
SKM przez dyurnego ruchu stacji Gdynia Cisowa.

Okreslenia podstawowe terminologia

Okreslenia podane w niniejszej SSE sgodne z odpowiednimi normami oraz ckeaiami
podanymi w SST A.01.00. "Ugdzenia srk. Wymagania ogoélne".

Ogolne wymagania dotycgce robot

1.5.1. Ogodlne wymagania dotygeze robot § zawarte w SST A.01.00. "Wdzenia srk.
Wymagania ogélne”.

1.5.2. Roboty musz by¢ wykonywane zgodnie z projektem wykonawczym, adka
odstpstwo od projektu wykonawczego musi uzyskakceptag projektanta
(projektantow) sprawdgego nadzér autorski nad realizagrojektu i inspektora
nadzoru Zamawiagego.

Obowiazki Wykonawcy

Podstawowe obowzki Wykonawcy g zawarte w SST A.01.00. "Wgdzenia srk. Wymagania

ogolne".

URZADZENIA | MATERIALY

.Ogolne wymagania dotygee uradzer i materiatdw g zawarte w SST A.01.00. "Ugdzenia srk.

Wymagania ogélne"

2.2 Komputerowy pulpit nastawczy musi spefhizastpujace, podstawowe wymagania:
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+ posiada bezterminowe $wiadectwo dopuszczenia do eksploatacji adeenia
przeznaczonego do prowadzenia ruchu kolejowego” awgdprzez Ura Transportu
Kolejowego;

 wymusz& identyfikacg dyzurnego ruchu przy obfiu, zdaniu dyuru, przegciu
sterowania oraz wydawaniu polécspecjalnych poprzez wykorzystanie elektronicznych
identyfikatorow (wskazane jest aby system akceptowgkorzystywane obecnie w tym
celu, do identyfikacji dyurnych ruchu na wszystkich stacjach linii nr 250MBK DCS
Gdynia Gtéwna, karty zbteniowe systemu PROX),

* posiadé zobrazowanie w czasie rzeczywistym stanu wszystkizdzen srk i sytuacji
ruchowej na stacji Gdynia Cisowa Postojowa i prgiyleh szlakach wraz z numerami
wszystkich pocigéw znajdujcych s¢ w obszarze stacji i na szlakach stycznych,

e umazliwia¢ zobrazowanie w uszizeniach dyspozytorskich DCS GG SKM sytuacji
ruchowej na stacji Gdynia Cisowa wraz z nr pgbiw oraz sytuacji na odcinku zdalnego
sterowania DCS GG SKM dyrnemu ruchu Gdynia Cisowa,

* realizow& jednolity pod wzgldem obstugi przez pracownikow ghy ruchu system
sledzenia ruchu poggyéw z uradzeniami kontroli dyspozytorskiej DCS ,GG-SKM”,

» posiadé mazliwosé prezentowania nastie zdarzé wszystkich wydawanych polete
przez dyurnego ruchu i stanéw wdzer srk z okresu min. 14 dni w archiwum
systemowym i mgiwoscia zapisu jego stanu nadmkach zewntrznych,

* posiadé wymagany poziom bezpieamwa SIL-4 dla wydawania poletspecjalnych,

* urzadzenia powdzania zbudowane muszby¢ w pomieszczeniach przekakowi w
przeznaczonych od tego celu szafach aparaturowchd stojakach aparaturowych,

» obwody meldunkowe powzania wykorzystyw& musz jako zrédio informacji o stanie
urzadzea srk istniejce zestyki przekaikow zalenosciowych lub przy braku wolnych
zestykdw zestyki dobudowanych powtarzaczy przekeéw zasadniczych,

» obwody sterujce polecé zwykltych musz umaliwia¢ sterowanie urgzeniami srk z
wykorzystaniem przekaikow parednicacych,

» obwody sterujce polecé specjalnych muszrealizowa wydanie polecenia specjalnego do
urzadzen srk zapewniajc poziom bezpieczstwa SIL-4,

* Uurzadzenia powizania wyposzone musz by¢ w podsystem diagnostyczny ustiaviajacy
rejestrac i archiwizacg stanu urzdzeh srk, meldunkéw i wydawanych poldgcez
mozliwoscia graficznej prezentacji zarejestrowanego zdarzenivybranym przedziale
czasu stanu ugdzen srk, zgodnej ze zobrazowaniem komputerowego pulpit
nastawczego,

» posiadé dwa stanowiska obstugi.

2.3Konsola dyurnego ruchu musi spehdiaastpujace, podstawowe funkcje i zaenia:

prowadzenie elektronicznego dziennika ruchu,

wprowadzanie do systemu nr pagdw znajdujcych sé w obrbie stacji,

docelowo, po wprowadzeniu zdalnego sterowania c&kd Gdynia Cisowa Postojowa — Gdynia
Glowna SKM, przekazywania informacji o ruchu pagiw pomedzy odcinkowym dyurnym
ruchu DCS ,,GG-SKM”, a dyurnym ruchu stacji Gdynia Cisowa,

automatycznie przekazywanumery pocigéw przejedzajacych z odcinka zdalnego sterowania
DCS GG na obszar stacji Gdynia Cisowa oraz z obsgtacji Gdynia Cisowa na odcinek
zdalnego sterowania DCS GG SKM.

2.4.Konsola dyspozytora trakcji spetbiena nas{pujace funkcje i zateenia

umazliwia¢ podghd sytuacji ruchowej w obszarze stacji Gdynia Cisdiastojowa i odcinka
zdalnego sterowania DCS Gdynia Gtowna SKM,

wprowadzanie do systemu nr pagdw dla pocigbw wyjezdzajacych z obszaru hali
catopociagoweyj,

prowadzenie elektronicznej dokumentacji ruchu gppdiv w obebie staciji,

automatycza wymiare informacji z dyurnym ruchu Gdynia Cisowa Postojowa w zakresie
prowadzenia ruchu w obszarze staciji.
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3. SPRZAET

3.1. Ogélne wymagania dotygze sprztu s zawarte w SST A.01.00. Urdzenia srk. Wymagania
ogolne™.

3.2 Roboty zwizane z monteem uradzen komputerowego pulpitu nastawczego w
nastawnicowni ,GCA” wykonywane dola recznie i przy wykorzystaniu lekkiego spta

specjalistycznego.

4. TRANSPORT

4.1.0g6lne wymagania dotyaze transportu s zawarte w SST A.01.00. ,Usdzenia srk.
Wymagania ogolne".
4.2. Podczas transportu przestrzegmsad okrdonych w DTR producentéw spitt i urzadzen.

5.  WYKONANIE ROBOT

5.1. 0Ogdlne wymagania dotysze wykonania robo6taszawarte w SST A.01.00. "Urdzenia srk.
Wymagania ogélne”.

5.2.  Wpykonawca przedstawi Inspektorowi nadzoru do akugpt projekt organizacji i
harmonogram rob6t, uwzglniajacy wszystkie warunki, w jakicheda wykonywane roboty
Zwigzane z monteem i sprawdzaniem dziatania komputerowego pulpitistawczego w
nastawnicowni nastawni dysponcgj ,GCA”.

6. KONTROLA JAKO SCI ROBOT

6.1. Ogodlne wymagania dotysze kontroli jakdci rob6t g zawarte w SST A.01.00. "Urdzenia
srk. wymagania ogoélne".

6.2. Sprawdzeniu jakai prac w czasie wykonywania rob6t oraz po ich Aakeniu podlega w
szczegolnéci:
zgodnd¢ ich wykonania z projektem wykonawczym;

1. OBMIAR ROBOT

7.1. Ogodlne wymagania dotygze obmiaru robétaszawarte w SST A.01.00. "Usdzenia srk.
Wymagania ogolne”.

7.2. Jednostk obmiarow jest 1 komplet zabudowanego komputerowego pulpdstawczego
wraz z podczeniem go z istniggym, przekanikowym systemem zatacsciowym.
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8. ODBIOR ROBOT

8.1.0g6Ine wymagania dotygze odbiorow robét, ich podziatu oraz warunkéw tyadbioréow g
zawarte w SST A.01.00. "Usdzenia srk. Wymagania ogolne”.

8.2. Odbior robo6t zwizanych z monteem komputerowego pulpitu nastawczego w nastawnicown
nastawni przebiegama dwuetapowo:

* w pierwszym etapie dokotadbioru wewrtrznego przez Wykonawcz udziatem komisji
Zamawiajcego za pomec urzadzen symulacyjnych; bez poattzania do istnigcych
urzadzea zaleznosciowych,

e« w drugim etapie przeprowadzony zostanie odbior rtezmy/kaacowy komputerowego
pulpitu nastawczego paglizonego do istnietych uradzen zaleznosciowych.

9. PODSTAWA PLATNOSCI

9.1. Ogdélne wymagania dotygze warunkéw platn@i sa zawarte w SST A.01.00. ,Ugdzenia
srk. Wymagania ogéine”.

9.2. Podstaw ptatngci stanowi cena jednostkowa za mantaruchomienie i przekazanie do
eksploatacji komputerowego pulpitu nastawczego.

10. PRZEPISY ZWIAZANE

Wykaz norm, przepis6w i instrukcji, dotygzch wykonywanych robét jest zawarty w SST
A.01.00."Urzdzenia srk. Wymagania ogoélne".
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OPIS PRZEDMIOTU ZAMOWIENIA

A.01.03. Monta awaryjnego komputerowego pulpitu nastawczego w
pomieszczeniu nastawni ,GC1".
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1. Wstep

1.1  Przedmiot SST
Przedmiotem niniejszej specyfikacji technicznej wiyénia zwanej te szczegétow
specyfikacy techniczia (w skrécie SST, ktéregozywa Sk W niniejszym opracowaniu)as
wymagania dotycxe wykonania i odbioru robét zgdanych z monteem awaryjnego
komputerowego pulpitu nastawczego w pomieszczeastanvni ,GC1".

1.2. Zakres stosowania SST
Szczegotowa Specyfikacja Techniczna jest dokumemteoaviazujacym przy realizacji robot
wymienionych w p. 1.1.
1.3  Zakres robot objetych SST
1.3.1. Roboty, ktorych dotyczy specyfikacja, obggwszystkie czynn&i umazliwiaj ace i
majace na celu monta awaryjnego komputerowego pulpitu nastawczego w
pomieszczeniu wyznaczonym przez Zamaxgego.
1.3.2. W zakres robét wchadz
1.3.2.1. Wykonanie szaf lub stojakdéw ww. pgzeinia,;
1.3.2.2. Wykonanie i zabudowa awaryjnego stanowiskatawniczego w nastawni
,GC1”;
1.3.2.3. Monta szaf lub stojakdbw powrzania w pomieszczeniach przek&kowi w
nastawni ,GCA” wraz z wykonaniem wszystkich niedbych, wewstrznych
potaczer kablowych wymaganych dla wspétpracy istaggich uradzex srk z
urzadzeniami awaryjnego komputerowego pulpitu nastagaze
1.4  Okreslenia podstawowe (terminologia)
Okreslenia podane w niniejszej SSE sgodne z odpowiednimi normami oraz ckeaiami
podanymi w SST A.01.00. "Ugdzenia srk. Wymagania ogolne".
1.5 0Ogolne wymagania dotycgce robdt
Ogodlne wymagania dotyaee robot g zawarte w SST A.01.00. ,,Usdzenia srk. Wymagania
ogolne”.
1.6. Obowiazki Wykonawcy
Podstawowe obowzki Wykonawcy g zawarte w SST A.01.00. "Wgdzania srk. Wymagania
ogolne".

2. URZADZENIA | MATERIALY

2.1. Ogélne wymagania dotygze uradzen i materiatdbw g zawarte w SST A.01.00. "Urdzenia
srk. Wymagania ogoélne"

2.2. Komputerowy pulpit nastawczy dla nastawni petnigrgiulpitu awaryjnego, xywanego
gtéwnie w przypadku braku transmisji ¢dzy pulpitem nastawczym nastawni ,GCA”, a
przekanikowymi urzdzeniami zalenosciowymi w nastawni ,GC1” i musi spelria
nastpujace, podstawowe wymagania:

+ posiada bezterminowe $wiadectwo dopuszczenia do eksploatacji adeenia
przeznaczonego do prowadzenia ruchu kolejowego” awgdprzez Ura Transportu
Kolejowego;

 ww. pulpit skladéa sie ma z pojedynczego stanowiskazdsnego ruchu z ktérego
sterowane &da urzadzenia okegu nastawczego ,GC1” w braku mimvosci sterowania
tym okregiem z nastawni ,GCA”;

» posiadé identyfikacg nastawniczego przy afgjiu, zdaniu staby, przegciu sterowania
oraz wydawaniu poleée specjalnych poprzez wykorzystanie elektronicznych
identyfikatorow (wskazane jest aby system akceptomykorzystywane obecnie w tym
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celu, do identyfikacji dyurnych ruchu na wszystkich stacjach linii nr 250M6K DCS
Gdynia Gtéwna, karty zbteniowe systemu PROX),

» posiadé zobrazowanie w czasie rzeczywistym stanu wszystkizadzen srk i sytuacii
ruchowej obstugiwanego z tego pulpitu obszaru s@aynia Cisowa Postojowa;

* realizowa jednolity pod wzgidem obstugi przez pracownikdéw obstugi posterunkaehu
oraz innych pracownikbw zwitanych z prowadzeniem ruchu pgdw i pracy
manewrowej systendledzenia ruchu pogiow i manewréow w obstugiwanym z tego
pulpitu obszaru stacji Gdynia Cisowa Postojowa;

* posiadé mazliwos¢ prezentowania nastie zdarzé wszystkich wydawanych polete
przez dyurnego ruchu i standw umdzen srk z okresu min. 14 dni w archiwum
systemowym i mgiwoscia zapisu jego stanu nagrokach zewatrznych;

* Uurzadzenia powizania wyposzone musz by¢ w podsystem diagnostyczny ustiaviajacy
rejestrac i archiwizacg stanu urzdzeh srk, meldunkéw i wydawanych poldgcez
mozliwoscia graficznej prezentacji zarejestrowanego zdarzeniawybranym przedziale
czasu stanu ugdzen srk, zgodnej ze zobrazowaniem komputerowego pulpit
nastawczego;

» posiadé wymagany poziom bezpieamtwa SIL-4 dla wydawania poletspecjalnych;

* urzadzenia powizania zbudowane mugzby¢ w pomieszczeniach przekdkowi w
przeznaczonych od tego celu szafach aparaturowchd stojakach aparaturowych;

* obwody meldunkowe powkania wykorzystywé& musz jako zrodto informaciji o stanie
urzadzen srk istniegce zestyki przekaikow zalenosciowych lub przy braku wolnych
zestykow, zestyki dobudowanych powtarzaczy przek&w zasadniczych;

» obwody sterujce polecé zwyklych musz umaliwiaé sterowanie urglzeniami srk z
wykorzystaniem przekaikdéw paredniczcych;

» obwody sterujce polecé specjalnych muszrealizowa wydanie polecenia specjalnego do
urzadzen srk zapewniajc poziom bezpieczstwa SIL-4.

3. SPRZAET

3.1. Ogodlne wymagania dotygze sprztu s3 zawarte w SST A.01.00." Ugdzenia srk.
Wymagania ogoélne".

3.2. Roboty zwizane z zabudawawaryjnego, komputerowego pulpitu nastawczego wyka
recznie przy wykorzystaniu lekkiego spta pomocniczego.

4. TRANSPORT

4.1.0go6lne wymagania dotygze transportugszawarte w SST A.01.00.,,Urdzenia srk. Wymagania
0golne".
4.2.Podczas transportu przestrzégasad okrdonych w DTR producentow spitt i urzadzei.

5. WYKONANIE ROBOT

5.1. Ogdlne wymagania dotygze wykonania robotaszawarte w SST A.01.00."Ugdzenia srk.
Wymagania ogolne".

5.2.  Wpykonawca przedstawi Inspektorowi nadzoru do pta®i projekt organizacji i
harmonogram roboét uwzglniajacy wszystkie warunki, w jakicheda wykonywane roboty
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zwigzane z monteem i sprawdzaniem dziatania komputerowego pulpifistawvczego w
nastawni ,GC1".

6. KONTROLA JAKO SCI ROBOT

6.1. Ogodlne wymagania dotygze kontroli jakdci rob6t g zawarte w SST A.01.00. "Urdzenia
srk. Wymagania ogélne”.

6.2. Sprawdzeniu jakei prac w czasie wykonywania robét oraz po ich Agkeniu podlega w
szczegOInéci:
» zgodnd¢ zastosowanych typow urdzen;
» zgodnd¢ montau z projektem wykonawczym.

7. OBMIAR ROBOT

7.1. Ogolne wymagania dotycgce obmiaru robét

Ogodlne wymagania dotygze obmiaru roboét ss zawarte SSTA.01.00. "Usdzenia srk.
Wymagania ogélne”.

7.2. Jednostk obmiarow jest 1 kompletny awaryjny komputerowy pulpit nagtay.

8. ODBIOR ROBOT

Ogolne wymagania dotygee odbioréw robét. ich podziatu oraz warunkéw ictbioréw g zawarte

w SST A.01.00.

9. PODSTAWA PLATNOSCI

9.1. Ogdlne wymagania dotygze warunkéw ptatnii s3 zawarte w SST A.01.00. "Urdzenia
srk. Wymagania ogélne".

9.2. Podstaw ptatndci stanowi cena jednostkowa za 1 kompletny awarigoyputerowy pulpit
nastawczy.

10. PRZEPISY ZWIAZANE

Wykaz norm, przepisOw i instrukcji, dotygz/ch wykonywanych robét jest zawarta w SST
A.01.00."Urzdzenia srk. Wymagania ogoéine".
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OPIS PRZEDMIOTU ZAMOWIENIA

A.01.05. Montaz urzadzen zasilajacych urzadzenia srk w nastawniach
.,GCA”i ,GC1"
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1. WSTEP

1.1. Przedmiot SST
Przedmiotem niniejszej specyfikacji technicznej wiyénia  zwanej te szczegdtow
specyfikacy techniczm (w skrécie SST, ktéregozywa Sk W niniejszym opracowaniu),as
wymagania ogolne dotygze wykonania i odbioru robét zgdanych z monteem uradzen
zasilapcych uradzenia srk w nastawni ,GCA” i ,GC1".
1.2. Zakres stosowania SST
Szczegdétowa Specyfikacja Techniczna jest dokumemieowviazujacym przy realizacji robot
wymienionych w p. 1.1.
1.3. Zakres robét olgfych SST
Roboty, ktorych dotyczy specyfikacja, obejmuyszystkie czynn&i umazliwiajace i majce
na celu monta nowych uradzen zasilajcych uradzenia srk w nastawni ,GCA"i ,GC1”
takich jak:
* systemOw automatyki zgdzania rezerwy;
* aparatury kontrolno — pomiaroweyj;
» spalinowego agregatuguotwoérczego w nastawni ,GC1”;
* bezprzerwowych systeméw zasilania (UPS) z kompletmterii zewgtrznych w
nastawniach ,GCA” i ,GC1";
» tablicy bezpiecznikowych obwoddw nastawczycheoldpv zwrotnicowych w nastawni
,GC1”;
» tablic obejciowych i rozdzielczych;
» zasilapcych systemy komputerowe;
» obwodéw sterowania elektrycznym ogrzewaniem wsigistkozjazdéw na stacji z
nastawni ,GCA”, z komputerowego pulpitu nastawczego
e ochrony przeciwpotaniowe;j.
1.3.2. Dla okrélenia czynnéci dla wymienionych robét majzastosowanie opisy robot i czyriod
wg DTR producentéw poszczegoélnych adzen.
1.4. Okreilenia podstawowe (terminologia)
Znaczenia okrden podstawowych i skrétow pragtych w niniejszej SSTaszawarte w SST
A.01.00. "Uradzenia srk. Wymagania ogolne".
1.5.0g0dIne wymagania dotygze robot
Ogolne wymagania dotygee rob6t § zawarte w SST A.01.00. "Wdzenia srk. Wymagania
ogolne”.
1.6. Obownzki Wykonawcy
Podstawowe obowzki Wykonawcy § zawarte w SST A.01.00. "Ugdzenia srk. Wymagania
0golne"

2. MATERIALY | URZ ADZENIA

2.1.0go6lne wymagania dotysze materiatbw & zawarte w SST A.01.00. "Usdzenia srk.
Wymagania ogolne".
2.2.\Wymagania materiatowe zgziane z urgzdzeniami zasilacymi 1 zawarte w DTR i instrukcjach
producentow tych usdzen.
2.3.Parametry techniczne systemu zasilania dladze srk w obu nastawniach okieny zostanie
szczegbtowo w projekcie wykonawczym.
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3. SPRZET

3.1. Ogoblne wymagania dotysze sprztu 3 zawarte w SST A.01.00. "Urdzenia srk. Wymagania
0golne".

3.2. Roboty przy pracach moravych wykonywanych w ramach robét amanych z monteem
urzadzen zasilapcych wykonywane & recznie i/lub przy uayciu specjalistycznego spitz
diagnostyczno — pomiarowego.

4. TRANSPORT

4.1. Ogodlne wymagania dotyaze transportu g zawarte w SST A.01.00. ,Usgdzenia srk.
Wymagania ogolne".
42. Podczas transportu przestrzégasad okrdonych w DTR producentow spitt i urzdzen.

5. WYKONANIE ROBOT

5.1. Ogdélne wymagania dotygze wykonania robétaszawarte w SST A.01.00 "Ugdzenia srk.
Wymagania ogolne".

5.2. Przed rozpoeczxiem prac montamwych uradzen zasilajcych Wykonawca przedstawi do
akceptacji projekt organizacji i harmonogram rotmtzgledniajacy wszystkie warunki w jakich
beda wykonywane roboty zwizane z montaeem uradzex zasilapcych Inspektorowi nadzoru i
za jego pérednictwem personelowi utrzymania istamjch uradzen.

6. KONTROLA JAKO $CI ROBOT

6.1. Ogodlne wymagania dotygee kontroli jakdci rob6t § zawarte w SST A.01.00. ,Ugdzenia
srk. Wymagania ogéine".
6.2. Sprawdzeniu jakici prac w czasie wykonywania i po zalkaeniu prac podlega w
szczegOlnéci:
» zgodng¢ zastosowanych typow urdzenr z projektem wykonawczym;
* zgodnad¢ montau urzadzer z projektem wykonawczym.

7. OBMIAR ROBOT

7.1. Ogolne wymagania dotygze obmiaru robétaszawarte w SST A.01.00. "Ugdzenia srk.
Wymagania ogolne"
7.2. Dla montau uradzeh zasilagcych jako jednostkobmiaru przygé:
« jeden kompletny system zasilaniaadzen srk dla jednej nastawni wraz z jego
uruchomieniem, regulagcj wtaczeniem do eksploatacii;
W uzgodnieniu z Inspektorem nadzoruzma przyac¢ inne jednostki.
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8.

8.1.

8.2.

9.1.

9.2.

10.

ODBIOR ROBOT

Ogodlne wymagania dotygze odbioru robot s zawarte w SST A.01.00 "Ugdzenia srk.
Wymagania ogolne”.

Odbidrwykonanych robét polegama na sprawdzeniu zgodiod zamontowanego systemu
zasilania urzdzen srk na nastawniach ,GCA” i ,GC1" z projektem wylkawiczym oraz
wiaczeniu ich do zasilania istniglych uradzen srk w obu nastawniach. Sposob i termin
wlaczania nowo pobudowanych wdzen do eksploatacji muaz by¢ poprzedzone
opracowaniem organizacji i harmonogramu rob6t uedighjacy wszystkie warunki w jakich
beda wykonywane roboty przetzeniowe oraz opracowaniem tymczasowego regulaminu
prowadzenia ruchu kolejowego na stacji w czasievpdzenia tych robot.

Dokumenty, o ktérych mowa podlegajakceptacji przez przedstawicieli b
eksploatacyjnych i utrzymania oraz inspektora nadZamawiajcego.

PODSTAWA PLATNOSCI

Ogollne wymagania dotygze warunkéw platniei 3 zawarte w SST A.01.00. "Urdzenia srk.
Wymagania ogolne".

Podstaw ptatnagci za wykonane robotgtanowi kompletny system zasilania adzen srk dla
jednej nastawni, uruchomiony i przekazany do eletplgji.

PRZEPISY ZWIAZANE

Wykaz norm, przepisow i instrukcji, dotyga/ch wykonywanych robét jest zawarty w SST
A.01.00. "Uradzenia srk. Wymagania ogolne".
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OPIS PRZEDMIOTU ZAMOWIENIA

A.01.05. Roboty demontaowe urzadzen srk w nastawniach ,GCA” i
,GC1”
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1. WSTEP

1.1. Przedmiot SST
Przedmiotem niniejszej specyfikacji technicznej wiyénia  zwanej te szczegdtow
specyfikacy techniczm (w skrécie SST, ktéregozywa Sk W niniejszym opracowaniu),as
wymagania ogoélne dotyaze wykonania i odbioru robét zwdanych demontam
wewrgtrznych uradzen srk w nastawniach ,GCA” i ,GC1” stacji Gdynia Cisa Postojowa.

1.2. Zakres stosowania SST
Szczegotowa Specyfikacja Techniczna jest dokumertkawizujacym przy realizacji robot
wymienionych w p. 1.1.

1.3.  Zakres rob6t otfiych SST
Roboty, ktérych dotyczy specyfikacja, obejmuiemonta kostkowych pulpitéw nastawczych
typu AW sterugcych przekanikowymi uradzeniami srk typu "E” wraz z pgtzeniami
kablami stacyjnymi, demontatablic kontrolnych, tablic ste— si&, tablic bezpiecznikéw
nastawczych, baterii akumulatoréw zasadowych wamasiaich ,GCA” i ,GC1", tablicy sié —
agregat i spalinowego agregatugotworczego 60KVA w nastawni ,GC1” oraz przetwornic
sygnatowych w nastawni ,GCA” stacji Gdynia Cisowaskjowa.

2. MATERIALY

Wykonawca sporgzi szczegotow specyfikagg zdemontowanych ugdzer i umiesci je we
wskazanym przez Zamawigego miejscu.

3. SPRZET

Ogo6lne wymagania dotygze sprztu s zawarte w SST A.01.00. "Urdzenia srk. Wymagania
ogolne".

4, TRANSPORT

Ogodlne wymagania dotysee transportuaszawarte w SST A.01.00. ,Usdzenia srk. Wymagania
0golne".

5. WYKONANIE ROBOT

5.1. 0Ogd6lne wymagania dotygze wykonania robotaszawarte w SST A.01.00 "Ugdzenia srk.
Wymagania ogolne".

5.2. Demontowane ugdzenia, a w szczegolém kostkowe pulpity nastawcze, przed demoem
rozebré na poszczegodlne elementy sktadowe, z zachowarnibraktualnej funkcjonalrigi z
przeznaczeniem do ewentualnej ich odsprzgda
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6. KONTROLA JAKO $CI ROBOT

Ogollne wymagania dotygeze kontroli jakdci robot g zawarte w SST A.01.00. ,Usdzenia srk.
Wymagania ogoélne"

7. OBMIAR ROBOT

7.1. 0Ogoélne wymagania dotyge obmiaru robotaszawarte w SST A.01.00.
"Urzadzenia srk. Wymagania ogélne".

7.2. Zajednostkobmiaru przyjmuje gidemonta jednego kompletnego kostkowego pulpitu
nastawczego wraz z pgkzeniami kablami stacyjnymi, demosntadnej tablicy kontrolnej,
jednej tablicy sié — si€, jednej tablicy bezpiecznikow nastawczych, kompebaterii
akumulatoréw zasadowych w nastawniach ,GCA” i ,G{#&tnej tablicy si€— agregat i
spalinowego agregatugulotworczego 60KVA w nastawni ,GC1” oraz przetwornic
sygnatowych w nastawni ,GCA” stacji Gdynia Cisowaskjowa.

8. ODBIOR ROBOT

8.1. 0Ogdllne wymagania dotygze odbioru robét & zawarte w SST A.01.00 "Usdzenia srk.
Wymagania ogdélne”

8.2. Odbiér robét demontmwych odledzie sé komisyjnie z udzialem Wykonawcy i
Zamawiajcego. Z odbioru spogdzany zostanie protokdt, ktoryedizie zawierat szczegotaw
specyfikacg zdemontowanych ugdzen i stanowit protokdt zdawczo - odbiorczy.

9. PODSTAWA PLATNOSCI

9.1. Ogoblne wymagania dotygze warunkéw ptatniei s3 zawarte w SST A.01.00. "Urdzenia srk.
Wymagania ogolne".

9.2. Podstaw ptatngci za wykonane robotystanowi jednostka obmiaru przté wg pkt 7.2
niniejszej SST.

10. PRZEPISY ZWIAZANE

Wykaz norm, przepiséw i instrukcji, dotyaz/ch wykonywanych robot jest zawarty w SST A.01.00.
"Wymagania srk. Wymagania ogolne".
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OPIS PRZEDMIOTU ZAMOWIENIA

A.01.06.  Szkolenie personelu obstugi i utrzymaniaraz wykonanie
dokumentacji technicznej obiektu
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1. WSTEP

1.1. Przedmiot SST
Przedmiotem niniejszej specyfikacji technicznej wiyinia zwanej te szczegétow
specyfikacy techniczm (w skrécie SST, ktéregozywa Sk W niniejszym opracowaniu),as
wymagania ogolne dotygze wykonania i odbioru robét zgdanych ze szkoleniem personelu
obstugi i utrzymania oraz wykonaniem dokumentasghinicznej obiektu na podstawie projektu
powykonawczego przebudowanych adzen srk na stacji Gdynia Cisowa Postojowa w
nastawniach ,GCA” i ,GC1".

1.2.  Zakres stosowania SST
Szczegoblowa Specyfikacja Techniczna jest dokumerttkawizujacym przy realizacji robot
wymienionych w p. 1.1.

1.3. Zakres robot oblych SST
1.3.1. Roboty, ktorych dotyczy specyfikacja, obggmwszystkie czynni zwiazane z
wykonaniem, w formie wydrukéw, trzech kompletéw dakentacji technicznej obiektu na
podstawie projektu powykonawczego oraz jednego ketmpyw. dokumentacji, zapisanej w
edytowalnej formie elektronicznej, nasmiku cyfrowym CD lub DVD.

2. MATERIALY

2.1. Dokumentacja techniczna opracowana na podstawjekpuopowykonawczego ma
by¢ wykonana w trzech egzemplarzach w formie wydrukueszczona plastikowych
.koszulkach”, umieszczonych w oddzielnych segregatio tekturowych i jednym
egzemplarzu w formie cyfrowej, zapisanym na phi2 lub DVD-ROM.;

2.2. Materialy szkoleniowe (instrukcje obstugi, utrzynegropisy, dokumentacje
techniczno — ruchowe) Wykonawca dostarczy w trasemplarzach w formie wydruku
i jednym egzemplarzu w formie cyfrowej, zapisanyanphycie CD lub DVD-ROM.

3. SPRZET

Ogolne wymagania dotyaeze sprztu 3 zawarte w SST A.01.00. "Ugdzenia srk.
Wymagania ogolne”.

4. TRANSPORT

Ogdblne wymagania dotygee transportu g zawarte w SST A.01.00. ,Usgdzenia srk.
Wymagania ogolne”.

5. WYKONANIE ROBOT

Ogolne wymagania dotygze wykonania robétaszawarte w SST A.01.00 "Usdzenia srk.
Wymagania ogolne”.
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6. KONTROLA JAKO $CI ROBOT

6.1. Ogodlne wymagania dotygze kontroli jakdci robét ¢ zawarte w SST

A.01.00. ,Urzdzenia srk. Wymagania ogolne".
6.2. Zamawiajcy sprawdzi, czy zmiany w projekcie wykonawczym koloane przez
Wykonawe w trakcie realizacji robodt, zawierajpisemm akceptag inspektora nadzoru
autorskiego (projektanta, projektantow) izgé jest to wymagane, inspektora nadzoru
inwestycyjnego oraz czy zmiany te, uwafjiione zostaty w dokumentacji technicznej,
wykonanej na podstawie projektu powykonawczego.

7. OBMIAR ROBOT

7.1. 0Ogoblne wymagania dotygz obmiaru robotaszawarte w SST A.01.00.
"Urzadzenia srk. Wymagania ogdlne".

7.2. Zajednostkobmiaru przyjmuje sijeden komplet materiatéw szkoleniowych,
instrukcji obstugi, instrukcji utrzymania, dokumaaj techniczno — ruchowej i
dokumentacji technicznej, w formie wydruku i jede®nik z danymi w formie
elektronicznej.

8. ODBIOR ROBOT

8.1. Ogodlne wymagania dotygee odbioru robot s zawarte w SST A.01.00 "Usdzenia
srk. Wymagania ogolne”

8.2. Odbioréw robot zwizanych z odbiorem materiatéw szkoleniowych, instjugbstugi,
utrzymania DTR i dokumentacji technicznej, mpsha podstawie protokotu zdawczo —
odbiorczego w formie pisemnej, dokonanych w siedzdamawiajcego.

9. PODSTAWA PLATNOSCI

9.1. Ogolne wymagania dotygze warunkow platniei s3 zawarte w SST A.01.00.
"Urzadzenia srk. Wymagania ogolne".

9.2. Podstaw ptatnaci za wykonane robotgtanowi jednostka obmiaru przig wg pkt 7.2
niniejszej SST.

10. PRZEPISY ZWIAZANE

Wykaz norm, przepisOw i instrukcji, dotyga/ch wykonywanych robot jest zawarty w SST
A.01.00. "Wymagania srk. Wymagania ogolne".
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