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1. WSTEP

1.1. Przedmiot Specyfikacji Technicznej

Przedmiotem niniejszej Specyfikacji Technicznych sg wymagania ogolne dotyczace wykonania i odbioru robét
wykonczeniowych dla zadania: ,,

Zabudowa platform schodowych wraz z likwidacjg barier architektonicznych w celu zapewnienia dostepu
osobom z niepetnosprawno$ciami do korytarza parteru, windy i baru studenckiego (kawiarni) w budynku
Wydziatu Nauk Przyrodniczych US w Katowicach przy ul. Jagiellonskiej 26-28 - Zwigkszenie dostepnosci
architektonicznej US w ramach projektu ,DUO — Uniwersytet Slaski uczelnig dostepna, uniwersalng i

otwartg”

Zakres stosowania ST

Specyfikacje Techniczng jako czes¢ Specyfikacii Istotnych Warunkéw Zaméwienia (SIWZ), nalezy odczytywac i
rozumie¢ w odniesieniu do zlecenia wykonania Robdt opisanych w pkt. 1.3.

1.2. Zakres robot objetych Specyfikacja Techniczng
Zakres rob6t realizowanych w ramach robét konstrukeyjno-budowlanych i wykonczeniowych obejmuje:

(1) Roboty przygotowawcze:

1) Dostarczenie na teren budowy niezbednych materiatdéw, urzagdzen i sprzetu budowlanego.

(2) Roboty zasadnicze:

1)  Roboty MONTAZOWE:

- montazu platformy schodowej dla osoby niepetnosprawnej w wejsciu do budynku stuzacej do
pokonania bariery architektonicznej jaka sg schody wewnetrzne (8 stopni) — montaz do schodéw
zelbetowych i dolnego spocznika - wymiary 900x1000mm, udzwig 250kg,dtugos¢ prowadnic ok. 3,50
m, rozktadane krzesetko na platformie, stupki samonosne do montazu platformy - platforma
malowana na specjalny kolor RAL - Przygotowanie dokumentacji techniczno-ruchowej, rozruch.

- montaz platformy schodowej dla osoby niepetnosprawnej w ciggu korytarza w budynku stuzgcej do
pokonania bariery architektonicznej jakg sg schody wewnetrzne ( 4 stopnie) — montaz do schoddéw
zelbetowych i dolnego spocznika - wymiary 900x1000mm, udzwig 250kg, dtugos¢ prowadnic ok.5,0
m, rozktadane krzesetko na platformie, stupki samonosne do montazu platformy - platforma
malowana na specjalny kolor RAL - Przygotowanie dokumentacji techniczno-ruchowej, rozruch.

1.3. Okreslenia podstawowe

Okreslenia podstawowe sg zgodne z obowigzujgcymi, odpowiednimi polskimi normami, Warunkami Technicznymi
Wykonania i Odbioru Robét (WTWOR) i postanowieniami Kontraktu oraz definicjami podanymi w WO 00.00 ,,Posta-
nowienia Podstawowe” pkt. 1.4. Ponadto:
— Platforma przyschodowa — urzadzenie stuzgce do transportu oséb na wézkach wzdtuz biegéw
schodoéw o torze krzywoliniowy

2. MATERIALY
Ogdlne wymagania dotyczace materiatdw podano w WO 00.00 ,,Postanowienia Podstawowe” pkt. 2.

Wszystkie materialy przewidywane do wbudowania bedg zgodne z postanowieniami Umowy i poleceniami
Inspektora Nadzoru. W oznaczonym czasie przed wbudowaniem Wykonawca przedstawi szczegotowe informacije
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dotyczace zrodta wytwarzania i wydobywania materiatéw oraz odpowiednie $wiadectwa badan, dokumenty
dopuszczenia do obrotu i stosowania w budownictwie i probki do zatwierdzenia Inspektorowi Nadzoru.

Wykonawca ponosi odpowiedzialno$¢ za spetnienie wymagan ilosciowych i jakosciowych materiatow dostarczanych
na plac budowy oraz za ich wtasciwe sktadowanie i wbudowanie zgodnie z zatozeniami .

2.1. Platforma schodowa

Materiatami stosowanymi do wykonania robét bedacych tematem niniejszej specyfikacji sa:

wymiary platformy minimum 90x100cm

- naped: elekiryczn-zgbkowy

- predkosc jazdy: 0,1m/s

- zasilanie 230V/400V, AC, 50Hz

- udzwig: 250kg

- kontrola dostepu: kluczyk dostepu na platformie

- sterowanie: radiowe, przyciski lub pilot na kablu spiralnym — zapewniajgce samodzielng obstuge
platformy przez osobe z niepetnosprawnosciami

- przywotanie — kasety przywotawcze

- sktadanie i rozkltadanie: automatyczne

- podtoga: antyposlizgowa

- przycisk ,STOP” z funkcjg alarmu

- porecze bezpieczenstwa, klapki najazadowe

- system antyzgniecieniowy

- rozkladane siedzisko

- ogranicznik predkosci

3. SPRZET
Ogdlne wymagania dotyczace sprzetu podano w WO 00.00 ,,Postanowienia Podstawowe” pkt. 3.

Wykonawca jest zobowigzany do uzywania jedynie takiego sprzetu, ktdry nie spowoduje niekorzystnego wplywu na
jakos¢ i srodowisko wykonywanych robét.

Sprzet uzywany do realizacji robét powinien by¢ zgodny z ustaleniami WO, oraz projektu organizaciji robét, ktdry
uzyskat akceptacje Inspektora Nadzoru.

Wykonawca dostarczy Inzynierowi kopie dokumentéw potwierdzajgcych dopuszczenie sprzetu do uzytkowania
zgodnie z jego przeznaczeniem.

4. TRANSPORT
Ogdlne wymagania dotyczace transportu podano w WO 00.00 ,Postanowienia Podstawowe” pkt. 4.

Wykonawca jest zobowigzany do stosowania jedynie takich srodkéw transportu, kt6re nie wptyng niekorzystnie na
jakosé robét i whasciwosci przewozonych towaréw. Srodki transportu winny byé zgodne z ustaleniami ST, oraz
projektu organizaciji roboét, ktory uzyskat akceptacje Inspektora Nadzoru.

Przy ruchu po drogach publicznych pojazdy muszg spetnia¢ wymagania przepiséw ruchu drogowego tak pod
wzgledem formalnym jak i rzeczowym.

Pozostate materiaty mozna przewozi¢ dowolnymi srodkami transportowymi w warunkach zabezpieczajgcych je
przed rozsypywaniem i zanieczyszczeniem
5. WYKONANIE ROBOT

5.1. Wymagania ogdlne
Ogdlne wymagania dotyczace wykonania robét podano w WO 00.00 ,,Postanowienia Podstawowe” pkt. 5.

Wykonawca jest odpowiedzialny za prowadzenie robét zgodnie z wymaganiami obowigzujgcych PN i EN-PN,
WTWOR i postanowieniami Umowy.
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5.2. Platforma schodowa

Roboty muszg by¢ prowadzone na podstawie i zgodnie z Dokumentacjg Projektowa.

Roboty nalezy wykona¢ zgodnie z instrukcjami dostarczonymi przez producentéw materiatéw i urzgdzen.
Wykonanie robét zwigzanych z montazem dzwigu powinny wykonywac specjalistyczne ekipy z listy
poleconej przez producenta.

Przed montazem elementéw urzadzenia nalezy sprawdzi¢ doktadnos¢ ich wykonania.

Elementy urzgdzenia winny by¢ wolne od wad powierzchniowych np. peknieé, rys, odpryskéw itp.
Elementy urzadzenia nalezy skompletowac¢ i zamontowac¢ zgodnie z dokumentacijg projektows i instrukcjg
producenta.

Tory jezdne nalezy montowac do stopni schodéw na stupkach.

Przed trwatym zamocowaniem nalezy dokona¢ precyzyjnych pomiaréw w celu ustawienia elementéw

W pionie i poziomie.

Elementy wsporcze urzgdzenia winny by¢ trwale zakotwione.

Urzadzenie nalezy podtgczyé przytgczem kablowym do istniejgcej instalacji elektrycznej w miejscu
uzgodnionym z inspektorem nadzoru. Nalezy zamontowac instalacje ochronng uziemiajgcg urzgdzenia.
Po zmontowaniu elementy doktadnie sprawdzi¢ pod wzgledem dziatania z wykonaniem préb jakosciowych,
odbiorowych, z wykonaniem badan i pomiarow instalacji elektrycznej przytaczeniowej i uziemiajace;j.
Odbioru urzgdzenia winien dokonaé¢ Urzad Dozoru Technicznego

6. KONTROLA JAKOSCI ROBOT

6.1. Ogolne zasady kontroli jakosci robot

Ogdlne wymagania dotyczace wykonania robét, dostawy materiatow, sprzetu i srodkow transportu podano w WO
00.00 ,Postanowienia Podstawowe” pkt. 6.

Wykonawca jest odpowiedzialny za petng kontrole jakosci robot i materiatow. Wykonawca zapewni odpowiedni
system i $rodki techniczne do kontroli jakosci rob6t na terenie i poza placem budowy.

Wszystkie badania i pomiary beda przeprowadzane zgodnie z wymaganiami Norm lub Aprobat Technicznych przez
jednostki posiadajgce odpowiednie uprawnienia i certyfikaty.

Inspektor Nadzoru jest uprawniony do prowadzenia wiasnej kontroli rob6t (w tym kontroli analitycznej) w trybie pkt.
6.6 WO ,Postanowienia Podstawowe”.
6.2. Szczegotowe zasady kontroli robot

Badania jakosci robét w czasie ich realizacji nalezy wykonywac zgodnie z wytycznymi wiasciwych WTWOR oraz
instrukcjami zawartymi w Normach i Aprobatach Technicznych dla materiatow i systeméw technologicznych.

7. OBMIAR ROBOT

7.1. Ogodlne zasady obmiaru Robét
Ogdlne wymagania dotyczace obmiaru robét podano w WO 00.00 ,,Postanowienia Podstawowe” pkt. 7.

Obmiar robét okresla ilos¢ wykonanych robét zgodnie z postanowieniami Umowy.

7.2. Szczegotowe zasady obmiaru Robot

llos¢ robét oblicza sie wedtug sporzadzonych przez stuzby geodezyjne pomiaréw z natury, udokumentowanych
operatem powykonawczym, z uwzglednieniem wymagan technicznych zawartych w niniejszych WO i ujmuje w
ksiedze obmiaru.

Wszystkie urzgdzenia i sprzet pomiarowy stosowane do obmiaru robét podlegajg akceptacji Inspektora Nadzoru i
muszg posiada¢ wazne certyfikaty legalizaciji.
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7.3. Jednostki obmiarowe
Jednostkg obmiarowg dla robét objetych specyfikacjg jest:
1)  kpl (komplet) —dla:

- wykonanego i odebranego obiektu technologicznego,
8. PRZEJECIE ROBOT

8.1. Warunki ogdlne

Ogdlne zasady odbioru robdt i ich przejecia podano w WO 00.00 ,Postanowienia Podstawowe " pkt. 8.

Celem odbioru jest protokolarne dokonanie finalnej oceny rzeczywistego wykonania rob6t w odniesieniu do ich ilosci,
jakosci i wartosci.

Gotowos$¢ do odbioru zgtasza Wykonawca wpisem do dziennika budowy przedktadajac Inzynierowi do oceny i
zatwierdzenia dokumentacje powykonawczg robét.

Odbiér jest potwierdzeniem wykonania robot zgodnie z postanowieniami Umowy oraz obowiazujgcymi Normami
Technicznymi (PN, EN-PN).

9. PODSTAWA PLATNOSCI

9.1. Ustalenia ogdlne
Ogdlne wymagania dotyczace ptatnosci podano w WO 00.00 ,Postanowienia Podstawowe” pkt. 9.
Patnosc¢ za jednostke obmiarowg roboty wg zakresu wymienionego w pkt. 1.3. niniejszych WO nalezy przyjmowac
zgodnie z postanowieniami Umowy, obmiarem rob6t, oceng jakosci uzytych materiatéw i jakosci wykonania rob6t, na
podstawie wynikow pomiaréw i badan.
9.2. Cena wykonania robot
1. Cenawykonanego zadania rozliczana w kpl obejmuje:
- prace przygotowawcze,
- zakup i dostarczenie materiatow,
— dostarczenie sprzetu i urzadzen oraz ich sktadowanie,
- przygotowanie podioza,
- wykonanie wymaganych izolacji,
- wykonanie robot wykonczeniowych zewnetrznych,
- wywoz z terenu budowy materiatéw zbednych,
- wykonanie okreslonych w postanowieniach Umowy badan, pomiaréw, i sprawdzen robét,

- uporzadkowanie placu budowy po robotach.

10. PRZEPISY ZWIAZANE

WTWIOR Warunki Techniczne Wykonania i Odbioru Robét — ITB

2. PN-1SO 7465:2000 91.140.90 - Dzwigi osobowe i towarowe mate. Prowadnice kabinowe i przeciw-
wagowe —Typ T

3. PN-1SO 4190-1:1996 91.140.90 486 - Urzadzenia dzwigowe Dzwigi klasy |, II, 1lI

—_

oraz inne obowigzujgce PN (EN-PN) lub odpowiednie normy krajéw UE w zakresie przyjetym przez polskie
prawodawstwo.




