P o &

ereErnnnsich

NAZWA | ADRES JEDNOSTKI PROJEKTOWEJ ZiELrinsih

71-447 Szczecin, ul. Panoramiczna 13/6 Przedsiebiorstwo Wielobranzowe

www.zielinski.info.pl, biuro-projekt@zielinski.info.pl Ustugi-Handel Rafaf Zieliriski
Tel, 664 449 909; Fax. 91 433 33 38
NAZWA | ADRES . . .
INWESTORA Gmina Dolice, ul. Ogrodowa 16, 73-115 Dolice
NAZWA ZADANIA ,,Przebud.owa siecl kangllzagl'sanltgmej wraz z mpntazemn zasilania oraz
wykonaniem ogrodzenia, oSwietlenia i utwardzenia terenu

ADRES OBIEKTU BUD. Dolice, ul. Kolonia, nr ewidencyjny dziatki 218/4, obreb 0005 Dolice
IDENTYFIKATORY DZIALEK
EWIDENCYJNYCH 321404 2.0005.218/4
NAZWA OBIEKTU BUD. CENTRUM OPIEKUNCZO-MIESZKALNE W DOLICACH
OPRACOWANIE SPECYFIKACJA TECHNICZNA WYKONANIA | ODBIORU ROBOT
BRANZA Sanitarna
STADIUM Projekt BUDOWLANO-WYKONAWCZY

Projektant / Osoby posiadajgce uprawnienia budowlane do projektowania w odpowiednich specjalnosciach, opracowujgce poszczegdine czesci proj.
budowlanego / Sprawdzajacy, zgodnie z przepisem zawartym w art. 34, ust. 3d, pkt 3, ustawy z dnia 7 lipca 1994 r. Prawo budowlane (Dz. U. z 2019r.
poz. 1186); oswiadczajg, Ze ninigjszy projekt budowlany zostat sporzgdzony zgodnie z obowigzujgcymi przepisami oraz zasadami wiedzy technicznej.

Projektant / Osoby posiadajgce uprawnienia budowlane do projektowania w odpowiednich specjalnosciach, opracowujgce poszczegdine czesci proj.
budowlanego / Sprawdzajgcy oswiadczajg, Ze: 1. Przenoszg autorskie prawa majatkowe, wynikajgce z ustawy z dnia 4 lutego 1994 r. o prawie
autorskim
i prawach pokrewnych (tj. Dz. U. z 2018 r. poz. 1191), na Zamawiajgcego, zgodnie z wymaganiami zawartymi w umowie

2. Projekt Budowlano-wykonawczy zostat skoordynowany miedzybranzowo wykonany w stanie kompletnym z punktu widzenia celu, ktéremu ma

’ stuzyc.
ZESPOL PROJEKTOWY | PODPIS | DATA
BRANZA SANITARNA
Projektant(ka): mgr inz. Barttomiej Zieliiski; upr. ZAP/0083/PO0S/12 01.12.2022r
) ' - w specjalnosci sanitarnej do projektowania bez ograniczen - '

DATA WYKONANIA: GRUDZIEN 2022

,Przebudowa sieci kanalizacji sanitarej wraz z montazem zasilania oraz wykonaniem ogrodzenia, o$wietlenia i utwardzenia terenu”



SPECYFIKACJA TECHNICZNA WYKONANIA I ODBIORU ROBOT

Kod wg CPV: 45300000-0 Roboty instalacyjne w budynkach

45330000-9 Roboty instalacyjne wodno-kanalizacyjne i sanitarne

45332000-3 Roboty instalacyjne wodne i kanalizacyjne

45332200-5 Roboty instalacyjne hydrauliczne

45332300-6 Roboty instalacyjne kanalizacyjne

45100000-8 Przygotowanie terenu pod budowe

45111000-8 Roboty w zakresie burzenia, roboty ziemne

45200000-9 Roboty budowlane w zakresie wznoszenia
kompletnych obiektéw budowlanych lub ich czesci oraz
roboty w zakresie inzynierii lgdowej i wodnej

45231300-8 Roboty budowlane w zakresie budowy wodociggdw i
rurociggéw do odprowadzania sciekow
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zeliwny tacznik do rur PE i PVC z funkcjg zabezpieczenia przed przesunigciem,

uszczelnienia ksztattki na rurociagu poprzez uszczelke wargowa, Do rur PE 80/100,

zgodnie z EN 12201-2; Do rur PVC zgodnie z EN ISO 1452-2........ccooveiiiiviiiiiiiieeeees 8
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Zadanie.

Przedmiotem niniejszej specyfikacji technicznej wykonania i odbioru robot, nazywanej
dalej ST, sa roboty na potrzeby przebudowy sieci kanalizacji sanitarnej w miejscowosci

Dolice przy ul. Kolonia, nr ewidencyjny dziatki 218/4, obreb 0005 Dolice.

Zakres robot.

Zakres robdt obejmuje wykonanie sieci kanalizacji sanitarnej wraz z niezbednymi

urzadzeniami.

Prace towarzyszace i roboty tymczasowe.

Prace towarzyszace w ramach przedmiotowej inwestycji obejmuja wykonanie
inwentaryzacji powykonawczej sieci oraz prace zwigzane z odtworzeniem nawierzchni.
Roboty tymczasowe w przedmiotowe] inwestycji obejmuja odwodnienie wykopow,

wykonanie przejazdéw umozliwiajacych korzystanie z terenu.

Podstawa opracowania.

e Projekt budowlano — wykonawczy ,,Przebudowa sieci kanalizacji sanitarnej wraz z

montazem zasilania oraz wykonaniem ogrodzenia, o§wietlenia i utwardzenia terenu”
e (Obowigzujace przepisy i normy w zakresie objetym niniejszym opracowaniem.
e warunki techniczne przylaczenia do sieci kanalizacji sanitarnej wraz z pdzniejszymi

zmianami, wydane przez Wodociagi Zachodniopomorskie Sp. z 0.0. w Goleniowie.
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Informacje o terenie budowy.

Organizacja robét
Wykonawca jest zobowigzany do zapewnienia i utrzymania bezpieczenstwa terenu budowy

oraz robot poza placem budowy w okresie trwania realizacji kontraktu az do zakonczenia i
odbioru koncowego robot.

W czasie wykonywania robot wykonawca dostarczy, zainstaluje i bedzie obshugiwat
wszystkie tymczasowe urzadzenia zabezpieczajace takie jak: zapory, $wiatla ostrzegawcze,
sygnaly itp., zapewniajac w ten sposob bezpieczenstwo pojazdow i pieszych.

Wykonawca zapewni state warunki widocznosci w dzien i w nocy tych zapér i znakow, dla
ktorych jest to nicodzowne ze wzgledow bezpieczenstwa. Wszystkie znaki, zapory i inne
urzadzenia zabezpieczajace beda akceptowane przez Inwestora.

Rozpoczecie roboét Wykonawca obwieSci publicznie przed ich rozpoczeciem poprzez
umieszczenie, w miejscach i ilo$ciach okreslonych przez przedstawicieli Inwestora, tablic
informacyjnych, ktorych tres¢ bedzie zgodna z obowiazujacymi przepisami. Tablice
informacyjne beda utrzymywane przez Wykonawce w dobrym stanie przez caly okres
realizacji robot.

Interesy 0s6b trzecich Wykonawca odpowiada za ochrong instalacji na powierzchni ziemi i

za urzadzenia podziemne, takie jak rurociagi, kable itp. oraz uzyska od odpowiednich wiadz
bedacych wiascicielami tych urzadzen potwierdzenie informacji dostarczonych mu przez
Zamawiajacego w ramach planu ich lokalizacji. Wykonawca zapewni wlasciwe oznaczenie
i zabezpieczenie przed uszkodzeniem tych instalacji i urzadzen w czasie trwania budowy.
Wykonawca zobowigzany jest umie$ci¢ w swoim harmonogramie rezerw¢ czasowa dla
wszelkiego rodzaju Robdt, ktore maja by¢ wykonane w zakresie przetozenia instalacji i
urzadzen podziemnych na Terenie Budowy i powiadomi¢ Inspektora i wladze lokalne o
zamiarze rozpoczecia Robot. O fakcie przypadkowego uszkodzenia tych instalacji
Wykonawca bezzwlocznie powiadomi Inspektora i zainteresowane wiladze oraz bedzie z
nimi wspotpracowat dostarczajac wszelkiej pomocy potrzebnej przy dokonywaniu napraw.
Wykonawca bedzie odpowiadaé za wszelkie spowodowane przez jego dziatania
uszkodzenia instalacji na powierzchni ziemi i1 urzadzen podziemnych wykazanych w
dokumentach dostarczonych mu przez Zamawiajacego.

Wymagania dotyczace ochrony $rodowiska beda spetlnione poprzez zagospodarowanie

odpadéw z prowadzonych robot. Ztom metalowy, gruz oraz pozostate odpady nalezy
dostarczy¢ na przeznaczone do ich sktadowania miejsce.

Warunki bezpieczenstwa i higieny pracy zostaly okreslone w ,,Wytycznych do planu

bezpieczenstwa i ochrony zdrowia”.

Wykonawca zapewni warunki bezpiecznej pracy i pobytu os6b wykonujacych czynnosci
zwigzane z budowg i nienaruszalno$¢ ich mienia stuzgcego do pracy a takze zabezpieczy
Teren Budowy przed dostepem o0s6b nieupowaznionych. Koszt zabezpieczenia Terenu
Budowy i1 Robo6t poza placem budowy nie podlega odrebnej zaptacie i przyjmuje sie, ze jest

wlaczony w cene kontraktu.
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Zaplecze dla potrzeb wykonawcy nalezy uzgodni¢ z Inwestorem. Zaleca si¢ udostepnienie

pomieszczen zamknigtych Iub konteneréw socjalnych w poblizu miejsca wykonywanych
robdt, z dostgpem do toalet, umywalni i szatni.

Warunki dotyczace organizacji ruchu nie dotyczg przedmiotowej inwestycji.

Ogrodzenie wykonawca zapewni wydzielenie i zabezpieczenie terenu budowy.

Zabezpieczenie chodnikéw i jezdni nie dotyczy planowanej inwestycji.

Zaplecze dla potrzeb wykonawcy nalezy uzgodni¢ z Inwestorem. Zaleca si¢ udostepnienie

pomieszczen zamknigtych w poblizu miejsca wykonywanych roboét, z dostgpem do toalet,
umywalni i szatni.

Warunki dotyczace organizacji ruchu

Przed przystapieniem do Rob6t Wykonawca przedstawi Inwestorowi

do zatwierdzenia uzgodniony z uzytkownikiem drogi i organem zarzadzajacym ruchem
projekt organizacji ruchu i zabezpieczenia Robot w okresie trwania budowy.

W zalezno$ci od potrzeb i1 postegpu Robdt projekt organizacji ruchu powinien by¢
aktualizowany przez Wykonawce na biezaco.

W czasie wykonywania Robot Wykonawca dostarczy, zainstaluje i bedzie obshugiwat
wszystkie tymczasowe urzadzenia zabezpieczajace takie jak: zapory, Swiatla ostrzegawcze,
sygnaly itp., zapewniajgc w ten sposob bezpieczenstwo pojazddéw i pieszych. Wykonawca
zapewni state warunki widocznosci w dzien i w nocy tych zapor i znakéw, dla ktorych jest
to nieodzowne ze wzgledow bezpieczenstwa. Wszystkie znaki, zapory i inne urzadzenia

zabezpieczajace bedg akceptowane przez Inwestora.

Roboty demontazowe.

Przedmiot ST.

Przedmiotem niniejszej czg¢$ci sg roboty zwigzane z demontazem wskazanych

odcinkow istniejgcej sieci kanalizacji sanitarne;.

Zakres stosowania ST.

Specyfikacja Techniczna jest stosowana jako dokument przetargowy i kontraktowy

przy zlecaniu jej realizacji robot wymienionych w przedmiocie ST.

Zakres robét objetych ST.

Zakres robot obejmuje demontaz rurociggéw oraz uzbrojenia.

Okreslenia podstawowe.

Okreslenia podane w niniejszej specyfikacji sg zgodne z odpowiednimi normami i
okresleniami podanymi w opracowaniu pt. " Warunkami Technicznymi Wykonania i

Odbioru Robot.".
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Ogodlne wymagania dotyczgce robét:

Wykonawca jest odpowiedzialny za wykonanie robdt zgodnie z dokumentacja
projektowa, specyfikacja, poleceniami nadzoru budowlanego, zgodnie z art. 22, 23 i 28

Ustawy Prawo Budowlane.

Wykonanie materiatowe.

Nie dotyczy.

Sposob prowadzenia robét.

Przylacza i sieci

Demontaz nalezy rozpocza¢ od usuni¢cia nawierzchni. Nastepnie nalezy przystapi¢ do
recznego usuwania gruntu na odklad. Rurociagi nalezy demontowaé¢ pomigdzy
potaczeniami kielichowymi. Demontaz studni oraz pompowni nalezy prowadzi¢
etapami, demontujac poszczegdlne kregi oraz elementy stanowigce kompletng czgsé
urzadzenia. Pozostale kroéce doptywowe oraz odpltywowe wiaczy¢ do projektowanej
sieci. Rurociggi, ktorych demontaz jest niemozliwy, gdyz wykracza poza zakres
opracowania nalezy trwale zaslepi¢. Demontowane odcinki sieci nalezy uzgodni¢ z

przedstawicielami inwestora.

Kontrola jakosci robot.

Kontrola jakosci wykonania robdt polega na sprawdzeniu zgodno$ci prowadzonych
roboét z niniejszg specyfikacja.

Sposdb wykonczenia poszczegdlnych elementéw, tolerancje wymiarowe oraz
szczegoly technologiczne wykonywaé zgodnie z danymi podanymi w punkcie

»Dokumenty odniesienia”.

Obmiar roboét.

Ogolne zasady obmiaru robot podano w KNR.

Jednostka obmiarows jest:

e Dlarur - mb,

e Dla armatury, przyborow, urzadzen - szt.,

Demontaz rur obejmuje rowniez usuni¢cie uchwytoéw, demontaz urzadzen i armatury
obejmuje usunigcie uchwytow, wspornikdw oraz pozostaltych mocowan.

W ramach robdt demontazowych nalezy przewidzie¢ naprawy uszkodzen powstale

podczas robot demontazowych.
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Sprzet.
Wykonawca przystepujacy do wykonania robot winien wykaza¢ si¢ mozliwoscia
korzystania z maszyn i sprzgtu gwarantujgcych wtasciwg tj. spetniajacg wymagania ST
jako$¢ robot.
Srodki transportu.

Do przewozu materialéow powinien by¢ stosowany transport samochodowy. Srodki
transportu powinny zabezpiecza¢ zatadowane wyroby przed wypadnigciem i pyleniem.
Dopuszcza si¢ usuwanie zdemontowanych materiatéw do kontenerow dzierzawionych

na czas wykonywania robot.

Podstawa ptatnosci.

Podstawa ptatnosci jest wykonanie zakresu robot objetego niniejszg specyfikacja.

Odbiory czesciowe. Dokumenty wymagane przy odbiorze koncowym.

Odbiorom czeSciowym podlega demontaz urzadzen i armatury zgodnie 2z

dokumentacja.

Roboty montazowe sieci kanalizacji sanitarnej.

Przedmiot ST.

Przedmiotem niniejszej czeSci sg roboty zwiazane z budowa sieci kanalizacji sanitarne;.

Zakres stosowania ST.

Specyfikacja Techniczna jest stosowana jako dokument przetargowy i kontraktowy przy

zlecaniu jej realizacji robot wymienionych w przedmiocie ST.

Zakres robot objetych ST.

Zakres robot obejmuje montaz urzadzen, armatury, wykonanie rurociggow.

Okreslenia podstawowe.

Okreslenia podane w niniejszej specyfikacji sa zgodne z odpowiednimi normami i
okresleniami podanymi w opracowaniu pt. " Warunkami Technicznymi Wykonania i
Odbioru Robét :
e Warunkami Technicznymi Wykonania i Odbioru instalacji wodociaggowych,
wydanymi przez COBRTI Instal,
e Warunkami Technicznymi Wykonania i Odbioru sieci wodociagowych, wydanymi
przez COBRTI Instal,
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e Warunkami Technicznymi Wykonania i Odbioru sieci kanalizacyjnych, wydanymi
przez COBRTI Instal,

e  Warunkami Technicznymi Wykonania i Odbioru instalacji kanalizacyjnych,
wydanymi przez COBRTI Instal,

e Warunkami Technicznymi Wykonania Instalacji z rur z tworzyw sztucznych,
wydanymi przez COBRTI Instal,

e przepisami BHP i p.poz.

Ogolne wymagania dotyczace robot:

Wykonawca jest odpowiedzialny za wykonanie robdt zgodnie z dokumentacja projektowa,
specyfikacja, poleceniami nadzoru budowlanego, zgodnie z art. 22, 23 i 28 Ustawy Prawo

Budowlane.

Wykonanie materialowe.

Sie¢ kanalizacji sanitarnej
rury PVC-U @200 o jednorodnej strukturze $cianki rur i sztywnosci 8 kN/m2 - rury klasy

SN8. Laczenie rur kielichowe z uszczelkg gumowa;
rury do kanalizacji ttocznej PE100 SDR17 PN10 de90x5,4, kolor czarny, taczonych za
pomocg muf, z armaturg kotierzowe.
rury oslonowe stalowe,
zeliwny lacznik do rur PE i PVC z funkcja zabezpieczenia przed przesunigciem,
uszczelnienia ksztaltki na rurociggu poprzez uszczelke wargowa, Do rur PE 80/100,
zgodnie z EN 12201-2; Do rur PVC zgodnie z EN ISO 1452-2
systemowe przejécie szczelne przez $ciang studni,
studnie  betonowe o S$rednicy ©@1200 mm, zgodnie z PN-EN 1917, w systemie
prefabrykowanym, betonowe, taczone na uszczelnienie z gumy syntetycznej. System musi
sktada¢ si¢ z elementow takich jak: kregi betonowe, elementy przejsciowe, plyty
nastudzienne, zwezki, fundamenty z wykonanymi fabrycznie kinetami betonowymi lub z
cegly peinej klinkierowej i z przejSciami szczelnymi dla rur kanalizacyjnych; pierScienie
dystansowe betonowe lub z tworzyw sztucznych pod zwienczenie studni. System z betonu
klasy min. C35/45, nasigkliwo$¢ ponizej 6%, mrozoodporny (F-50). Kregi betonowe i
fundamenty powinny by¢ wyposazone fabrycznie w stopnie ztazowe. Dopuszcza si¢ studnie
jako monolityczne polimerobetonowe. Kinety wykonane z betonu klasy jw.
Zwienczenie studni wg PN-EN 124. Przykrycie wlazem zaleznie od lokalizacji klasy:
o klasa A 15 — obciazenie 15 kN, zastosowanie w terenach zielonych

i powierzchniach przeznaczonych dla pieszych i rowerzystow
o klasa B 125 — obcigzenie 125 kN, zastosowanie w drogach dla pieszych

i parkingach samochodéw osobowych
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o klasa C 250 — obciazenie 250 kN , dotyczy tylko zwienczen wpustow usytuowanych
przy kraweznikach w obszarze od $ciany kraweznika maksymalnie 0,5 m w tor ruchu i
w droge dla pieszych 0,2 m

o klasa D 400 — obcigzenie 400 kN, zastosowanie w jezdniach drog, utwardzonych
poboczach i parkingach dla wszystkich rodzajow pojazdéw drogowych

* prefabrykowana pompownia $ciekéw sanitarnych

Charakterystyka pompowni $ciekow
PARAMETRY PRACY POMP:
- Qp=144mh Hp=124m
- Wysoko$¢ geometryczna Hg = 6,7 m
- Hstr. 1=52m
- straty rurociagu policzono dla rury PEHD PN10 90x5,4 SDR17
- v=0,8m/s
- dtugos$¢ rurociggu ttocznego L = 468,64 m
- Hwyp=0,5m
I.  WYPOSAZENIE PRZEPOMPOWNI MA ZAWIERAC:
1. Pompy produkcji GRUNDFOS (typy pomp wg tabeli) - szt. 2
2. Zbiornik (wymiary wg tabeli) ma by¢ wykonany z polimerobetonu (typ lekki).
Grubo$¢ Scianek zbiornika ma wynosic:
- dla DN1200 mm - nie mniej niz 40 mm,
Komore studzienki o przekroju kotowym stanowi rura wykonana z polimerobetonu (...)
Standardowa wysoko$¢ komory wynosi 3 m (monolit). Dla zmniejszenia jej wysokosci rura
moze by¢ przycinana. Dla uzyskania wigkszej wysokos$ci komory rury sa taczone przy
uzyciu kleju epoksydowego.
"Systemowe zbiorniki przepompowni wykonane muszg by¢é z nienasyconej zywicy
poliestrowej, bez cementu i wody. Zastosowany materiat to polimerobeton (skrét PRC od
,polyeser resin concrete”). Bardzo dobra przyczepno$¢ zywicy do kruszyw daje
wewngetrzne potaczenie i pozwala uzyska¢ wysoka wytrzymato$¢ na Sciskanie i zginanie
przy malych grubosciach $cianek i tym samym zredukowanym ci¢zarze elementow.
Przektada si¢ to na mniejsze koszty transportu oraz montazu.
Wyroby z polimerobetonu sa odporne na agresywne grunty, scieki oraz gazy i tym samym
nie ulegaja korozji, pod wplywem kwasu siarkowego, powstalego w procesach
biodegradacji i nadzwyczaj czgsto wystepujgcego w kanatach i zbiornikach §ciekowych"
WYMAGANE PARAMETRY:
*  Cigzar wlasciwy [p] 2300 kg/m3
*  Modut sprezystosci przy $ciskaniu [Ec] 28 000 MPa
*  Wytrzymalo$¢ na rozcigganie przy zginaniu [fct] 12 — 20 MPa
*  Wytrzymalos¢ na $ciskanie [fc] min. 80 MPa

*  Scieralno$¢ max. = 0,5 mm
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Chropowato$¢ $cian [k] max. = 0,1 mm
Nasigkliwo$¢ woda nw 0,10%

Odporno$¢ chemiczna na agresywne media pH 1 do 10

3. Wyposazenie zbiornika ma zawiera¢ (stal 1.4301):

skosy technologiczne

deflektor — stal nierdzewna — szt. 1

drabinka ztazowa ze stopniami antyposlizgowymi do dna — stal nierdzewna
porecz montowana na zewnatrz zbiornika bezposrednio na pokrywie — stal
nierdzewna

wlaz wejsciowy kopertowy - stal nierdzewna

kominek wentylacyjny DN100 — stal nierdz./przew.PVC — szt. 1 (nawiewny)
kominek wentylacyjny DN100 z biofiltrem — stal nierdzewna — szt.1 (wywiewny)
belka wsporcza — stal nierdzewna

prowadnice - stal nierdzewna

tancuchy do pomp i regulatoréw ptywakowych - stal nierdzewna

przewody tloczne DN65 - stal nierdzewna ($cianka 2mm)

potaczenia kotnierzowe nierdzewne

elementy taczne — stal nierdzewna lub material wg specyfikacji producenta

uktad tloczny ze stali nierdzewnej wyprowadzony na zewnatrz zbiornika za

pomoca uszczelnienia fancuchowego DN65 - 2 szt.

Wymagania w zakresie prac spawalniczych:

wykonawca musi posiada¢ wdrozong norme dotyczacg jakosci w spawalnictwie w
pelnym zakresie wymagan jako$ciowych: PN-EN ISO 3834-2

wykonawca musi zatrudnia¢ spawaczy i operatorow urzadzen spawalniczych
spetniajacych wymagania normy PN-EN 287-1/PN-EN-ISO 9606-1 oraz
Dyrektywy Cisnieniowej 2014/68/UE

wykonawca prac spawalniczych musi posiada¢ uznang technologie spawania
WPQR zgodna

zPN-EN ISO 15614

wymagany poziom jakosci spoin dla konstrukcji spawanych minimum poziom "B"
wg PN-EN ISO 5817;

zakres badan nieniszczacych — kontroli wizualnej (VT) wg PN-EN ISO 17637 oraz
kontrola penetracyjna (szczelnosci) (PT) wg PN-EN ISO 23277

personel wykonujacy badania musi posiada¢ aktualny certyfikat kompetencji w
zakresie badan wizualnych VT-2 oraz badan penetracyjnych PT-2 wg normy PN-
ENISO 9712

minimum 80% spawéw do $rednicy DN200 musi by¢ wykonanych metoda

orbitalna w podwojnej ostonie argonu z potwierdzeniem jako$ci spawu (wydruk)

4. Minimalne wyposazenie rozdzielnicy zasilajaco-sterujacej uktadu dwupompowego w oparciu o
modut telemetryczny GSM/GPRS
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a) Obudowa rozdzielnicy:

wykonana z poliestru wzmocnionego wtoknem szklanym o stopniu ochrony min.
IP 66, wspotczynniku udarowosci mechanicznej IK 10 z uszczelka PUR, odporna
na promieniowanie UV,
wyposazona w drzwi wewnetrzne z tworzywa sztucznego odporne
na promieniowanie UV, na ktérych sg zainstalowane (na sitodruku obrazu
pompowni):
o kontrolki:
*  poprawnosci zasilania,
» awarii ogdlnej,
» awarii pompy nr 1,
*  awarii pompy nr 2,
» pracy pompy nr 1,
» pracy pompy nr 2;
o wylacznik gtéwny zasilania z ostong stykow,
o przetacznik trybu pracy pompowni (Reczna — 0 — Automatyczna),
o przyciski Start i Stop pompy w trybie pracy recznej,
o stacyjka z kluczem (umozliwiajaca rozbrojenia alarmu),
o amperomierz dla pompy nr 1,
o amperomierz dla pompy nr 2,
o wymiarach minimum: 800(wysoko$¢) x 600(szerokos¢) x 300(glebokosé),
wyposazona w ptyte montazowa z blachy ocynkowanej o grubosci 2mm,
wyposazona w co najmniej dwa zamki patentowe w drzwiach zewngtrznych,
posadowiona na cokole z tworzywa, umozliwiajacym montaz/demontaz wszystkich
kabli (np. zasilajacych, od czujnikow ptywakowych i sondy hydrostatycznej, itd.)
bez koniecznosci demontazu obudowy rozdzielnicy zasilajgco-sterowniczej, cokot

odporny na promieniowanie UV.

B) Urzadzenia elektryczne:

modut telemetryczny GSM/GPRS

czujnik poprawnej kolejnosci i zaniku faz

uktad grzejny wraz z elektronicznym termostatem w jednej obudowie

przektadnik pradowy o wyjsciu w zakresie 4...20mA, dobrany do pradu pomp

wylacznik réznicowopradowy czteropolowy chronigcy wszystkie obwody odbiorcze

gniazdo serwisowe 230VAC wraz z jednopolowym wyltacznikiem nadmiarowo-
pradowym klasy B16

wylacznik silnikowy dla kazdej pompy jako zabezpieczenie przed przecigzeniem i
zanikiem napigcia na dowolnej fazie zasilajacej

stycznik dla kazdej pompy

jednopolowy wytacznik nadmiarowo pragdowy klasy B dla fazy sterujacej

dla pomp o mocy <5,0kW rozruch bezposredni
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e zasilacz buforowy 24 VDC min. 1,8A wraz z ukladem akumulatoréw
o syrenka alarmowa 24 VDC z osobnymi wejsciami dla zasilania sygnatu
dzwigkowego i optycznego
o wylacznik krancowy otwarcia drzwi rozdzielnicy sterowniczej
o wewnetrzne o$wietlenie rozdzielnicy — $wietlowka 8W
e sonda hydrostatyczna z wyj$ciem pradowym (4-20mA) o zakresie pomiarowym 0-
4m H,O wraz z dwoma plywakami (suchobieg i poziom alarmowy)
o antena dla sygnatu GSM modutu telemetrycznego w wykonaniu zaleznym
od uzyskania poprawnego poziomu sygnatu na obiekcie
o wtyk do podlaczenia agregatu + przetacznik Sie¢ — 0 — Agregat,
e ogranicznik przepi¢c¢ klasy C.
Rozdzielnica zasilajaco-sterownicza przepompowni §ciekow ma posiada¢ Europejski Certyfikat
Jakosci ‘CE’.

x) Sterowanie w oparciu o modut telemetryczny GSM/GPRS, do ktérego wchodzg nastepujace
sygnaty (UWAGA!!! - wszystkie sygnaly binarne powinny by¢ wyprowadzone
z przekazniké6w pomocniczych):
e wejscia (24VDC):
o tryb pracy automatycznej pompowni
o zasilanie na obiekcie (prawidlowe/nieprawidtowe)
o potwierdzenie pracy pompy nr 1

potwierdzenie pracy pompy nr 2

[¢]

(¢]

awaria pompy nr 1 — kontrola wylacznika silnikowego, zabezpieczenia
termicznego i zawilgocenia pompy jesli posiada
o awaria pompy nr 2 — kontrola wylacznika silnikowego, zabezpieczenia
termicznego i zawilgocenia pompy jesli posiada
o kontrola otwarcia drzwi
o kontrola poziomu suchobiegu — ptywak
o kontrola poziomu alarmowego (przelania) — ptywak
o kontrola rozbrojenia stacyjki
e wejscia analogowe (4...20mA):
o sygnal =z sondy hydrostatycznej (4...20 mA) zabezpieczony
bezpiecznikiem 32mA
o sygnat z przektadnikow pradowych (4...20mA)
e wyjscia (zalgczanie przekaznikow napieciem 24VDC):
o zalaczanie pompy nr 1
o zalaczenie pompy nr 2
o zalaczenie sygnatlu alarmowego sygnalizatora — awaria zbiorcza
pompowni

o zalaczenie rewersyjne pompy nr 1 (opcjonalnie)
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o zalaczenie rewersyjne pompy nr 2 (opcjonalnie)
o zalaczenie wyj$cia wlamania — do podiaczenia niezaleznej centralki
alarmowej (opcjonalnie)
8) Wyposazenie i mozliwo$ci modutu telemetrycznego GSM/GPRS:

e sterownik pracy przepompowni programowalny z wbudowanym modutem
nadawczo-odbiorczym GPRS/GSM  zapewniajacy dwukierunkowa wymiane
danych z istniejaca stacjg bazowa

o zintegrowany wyswietlacz znakowy LCD z pod$wietleniem

e 16 izolowanych wej$¢ binarnych, ktore mogg by¢ uzyte jako wejscia licznikowe

e 16 izolowanych wyjs¢ binarnych

e 4 wejscia analogowe o zakresie pomiarowym 4...20mA

e komunikacja — porty szeregowe z obsluga protokotu MODBUS RTU/ASCII w

trybie MASTER lub SLAVE:
o 1 xRS485
o 2xRS232

e stopien ochrony IP40

e temperatura pracy: -20° C...50°C

e wilgotnos¢ pracy: 5...95% bez kondensacji

o modut GSM/GPRS/EDGE

e napigcie zasilania 12/24VDC

e gniazdo antenowe SMA

o technologia Dual-SIM

e pomiar temperatury i ciSnienia wewnatrz sterownika

g) Wymagania modutu telemetrycznego:

e wysylanie zdarzeniowe pelnego stanu wejs¢ i wyjs¢ (binarnych i analogowych)
modulu telemetrycznego do stacji monitorujagcej w ramach ustugi GPRS
(ORANGE, PLUS) w wydzielonej sieci APN

e wysylanie zdarzeniowe wiadomosci tekstowych (SMS) w przypadku powstania
stan6w alarmowych na obiekcie

e sterowanie pracg obiektu — przepompowni lokalne na podstawie sygnatu z
ptywakow
i sondy hydrostatycznej i na podstawie rozkazow przesylanych ze Stacji
Dyspozytorskiej przez operatora (START/STOP pompy, odstawienie, blokada
pracy rownolegtej)

e sterowanie pracg obiektu — przepompowni zdalne na podstawie rozkazu wystanego
ze stacji operatorskiej

e podglad i sygnalizowanie podstawowych informacji o dzialaniu 1 stanie
przepompowni:

o brak karty SIM
o poprawno$¢ PIN karty SIM
o btedny PIN karty SIM
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o

o
o

e zmiana

zalogowanie do sieci GSM

zalogowanie do sieci GPRS

wejscia i wyjscia sterownika

aktualny poziom $ciekéw w zbiorniku
nastawiony poziom zalaczenia pomp
nastawiony poziom wytaczenia pomp
nastawiony poziom dotaczenia drugiej pompy
liczba zataczen kazdej z pomp

liczba godzin pracy kazdej z pomp

prad pobierany przez pompy

poziom sygnatu GSM wyrazony w procentach

podstawowych parametrOw pracy przepompowni, po wczesniejszej

autoryzacji (wpisanie kodu) operatora:

o

o

o

o

o

poziomu zalgczenia pomp

poziomu wytaczenia pomp

poziomu dolaczenia drugiej pompy

zakresu pomiarowego uzytej sondy hydrostatycznej

zakresu pomiarowego uzytego przektadnika pradowego

e prezentacja na wyswietlaczu LCD komunikatow o biezacych awariach:

o

o

o

o

o

o

o

kazdej z pomp

zasilania

wystapieniu poziomu suchobiegu
wystgpieniu poziomu przelewu
btednym poditaczeniu ptywakow
sondy hydrostatycznej

wlamaniu

e naprzemienna praca pomp dla jednakowego ich zuzycia

e automatyczne przelaczanie pracujacej pompy po przekroczeniu maksymalnego

czasu pracy z mozliwo$cig wylaczenia opcji

e blokada zalaczenia pompy na podstawie minimalnego czasu postoju pompy —

redukuje czestotliwo$¢ zataczen pomp, funkcja z mozliwosciag wyltaczenia (opcja)

e zliczanie czasu pracy kazdej z pomp

o zliczanie liczby zalaczen kazdej z pomp

e pomiar poprzez licznik energii elektrycznej, m.in. (OPCJA):

o

o

o

pobieranej mocy
zuzytej energii

napigcia na poszczegolnych fazach

e mozliwo$¢ podlaczenia sygnatu wilamania do zewngtrznej, niezaleznej centralki

alarmowej
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PROTOKOL KOMUNIKACJI OKRESLONY 1 ZGODNY Z TRYBEM PRACY
MODULU MODBUS RTU
¢) Rozdzielnica zasilajaco-sterownicza pomp ma zapewniaé:
e  naprzemienng prac¢ pomp
e automatyczne przetaczenie pomp w chwili wystapienia awarii lub braku
potwierdzenia pracy
e  kontrole termikdéw pompy i wylacznikow silnikowych

o funkcje czyszczenia zbiornika — spompowanie $ciekdw ponizej poziomu suchobiegu

— tylko dla pracy recznej
e w momencie awarii sondy hydrostatycznej, prace pompowni w oparciu o sygnat
z dwoch ptywakow

o kompatybilnos¢ z istniejacym systemem monitoringu.

Rozdzielnica zasilajaco-sterownicza ma speinia¢ zasadnicze wymagania okreslone w PN-
EN 61439

— 1:2011 oraz w PN-EN 61439 -2:2011 w zakresie dyrektywy kompatybilnosci
elektromagnetycznej 2014/30/UE — EMC.

Rozdzielnica zasilajaco-sterownicza ma spelnia¢ zasadnicze wymagania okreslone w PN-
EN 61439

— 1:2011 oraz w PN-EN 61439 -2:2011 w zakresie dyrektywy niskonapieciowej
2014/35/UE — LVD.

W celu funkcjonowania systemu konieczne jest dostarczenie kart SIM, w ktorych
bedzie aktywna ustuga pakietowe] transmisji danych GPRS ze statycznym adresem IP.
Dostawca przepompowni $ciekdw wraz z rozdzielnicami zasilajgco-sterowniczymi
zawierajagcymi oprogramowanie istniejacego systemu monitoringu musi posiadaé
niepubliczna sie¢ APN dla potrzeb systemu monitoringu. Dostawg niniejszych kart

telemetrycznych zapewnia dostawca systemu monitoringu.

II.  WYPOSAZENIE KOMORY ZASUW MA OBEIMOWAC:

1. Zbiornik (wymiary wg tabeli) ma by¢ wykonany z kr¢géw betonowych C35/45.
2. Wyposazenie zbiornika ma zawiera¢ (stal 1.4301):

e drabina do dna - stal nierdzewna,

e porecz - stal nierdzewna,

e wlaz - stal nierdzewna,

o kominek wentylacyjny DN100 - stal nierdzewna,

o przewody ttoczne DN65/80- stal nierdzewna ($cianka 2mm),

o clementy taczne — stal nierdzewna lub materiat wg specyfikacji producenta
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wspornik - stal nierdzewny,

o nasada T-52 z pokrywa + zawor kulowy 27 - 1 szt.
e zasuwa z klinem gumowym DNG65 - 2 szt.

e zawor zwrotny kulowy DN65 - 2 szt.

o uszczelnienie fancuchowe DN65 - 2 szt.

o zlaczka stal/PE 80/90 - 1 szt.

PARAMETRY POMP I ZBIORNIKA:

L.p.

Zbiornik[wymiary mm] Pompy zatapialne

PS Dolice

z polimerobetonu 1200 x 3100 przewody SLV.65.65.22.2.50D.C
ttoczne DN65 o mocy 2,20 kW

z krggow betonowych C35/45 1200 x

KS Dolice nie dotyczy

2200 przewody ttoczne DN65/80

7.7.

Nowo budowana sieciowa przepompownia $ciekéw opisana w projekcie budowlanym oraz
w SIWZ ma by¢ objeta rozbudowsa istniejacego systemu wizualizacji i monitoringu w
oparciu o pakietowa transmisj¢ danych GPRS, ktory jest zainstalowany i funkcjonuje w
Gminie Dolice. Oprogramowanie nowej przepompowni ma by¢ zintegrowane i
kompatybilne z istniejagcym systemem monitoringu. Rozbudowg systemu nalezy
zrealizowaC poprzez naniesienie nowej przepompowni $ciekOw na istniejacej mapie
synoptycznej w Stacji Dyspozytorskiej mieszczacej si¢ w siedzibie eksploatatora gminnych
sieci kanalizacyjnych. Jednoczesnie Zamawiajacy zastrzega, ze istniejacy i funkcjonujacy
system sterowania i monitoringu w oparciu o pakietowg transmisj¢ danych GPRS nie moze
by¢ zmieniony na inny. Nie dopuszcza si¢ rowniez mozliwosci wspotdziatania dwoch czy
wiecej odmiennych systeméw sterowania i monitoringu z uwagi na koszty przysziej

eksploatacji przepompowni sieciowych.

Sposob prowadzenia robot.

Przed przystagpieniem do robot Wykonawca powinien zapoznaé si¢ z ,,Opinig o
geotechnicznych warunkach posadowienia obiektu”. Wykonawca jest zobowigzany do
stalej 1 systematycznej kontroli prowadzonych robot w zakresie i z czestoscia
zaakceptowang przez Inspektora w oparciu o norme¢ BN/8836-02, PN/B-10725.
W szczegoblnosci kontrola powinna obejmowacé:
e sprawdzenie metod wykonywania wykopow

zbadanie materialow 1 elementéw obudowy pod katem ich zgodnosci z cechami

poddanymi w dokumentacji technicznej i warunkami technicznymi podanymi przez

wytworce

badanie zachowania warunkow bezpieczenstwa pracy

badanie zabezpieczenia wykopow przed zalaniem wodg

badanie prawidtowosci podtoza naturalnego, w tym glownie jego

nienaruszalnosci, wilgotnosci i zgodnosci z okreslonym w dokumentacji
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badanie ewentualnego drenazu

badanie w zakresie zgodnosci z dokumentacja techniczng i warunkami

okreslonymi w odpowiednich normach przedmiotowych, lub warunkami technicznymi
wytworni materiatow

badanie glebokosci utozenia przewodu, jego odleglosci od budowli sgsiadujacych i ich
zabezpieczenia

badanie utozenia przewodu na podtozu

badanie odchylenia osi przewodu i jego spadku

badanie zastosowanych ztaczy i ich uszczelnienia, badanie zmiany kierunku przewodow i
ich zabezpieczenia przed przemieszczaniem

badanie zabezpieczenia przewodu przy przejsciu pod drogami (rury ochronne)

badanie zabezpieczenia przed korozja i pradami btadzacymi

badanie szczelnosci catego przewodu

badanie warstwy ochronnej zasypu przewodu

badanie zasypu przewodu do powierzchni terenu poprzez badanie wskaznikow
zaggszczenia poszczegblnych jego warstw. Wykonawca spetni nastgpujace tolerancje i
wymagania:

odchylenie odlegtosci krawedzi wykopu w dnie od ustalonej w planie osi wykopu nie
powinna wynosi¢ wiecej niz 5 cm

odchylenie wymiaréw w planie nie powinno by¢ wigksze, niz 0,1 m

odchylenie grubosci warstwy zabezpieczajacej naturalne poditoze nie powinno
przekroczy¢ 3 cm

dopuszczalne odchylenia w planie krawedzi wykonanego podloza wzmocnionego od
ustalonego na tawach celowniczych kierunku osi przewodu nie powinny przekraczaé¢ dla
przewodow z tworzyw sztucznych 10 cm

réznice rzednych wykonanego podloza nie powinny przekroczy¢é w zadnym jego punkcie
dla przewodow z tworzyw sztucznych 5 cm

dopuszczalne odchylenia osi przewodu od ustalonego na tawach celowniczych nie
powinny przekroczy¢ dla przewodow z tworzyw sztucznych 10 cm

dopuszczalne odchylenia spadku przewodu nie powinny w zadnym jego punkcie
przekroczy¢ dla przewoddéw z tworzyw sztucznych 5 cm i nie mogg spowodowaé na
odcinku przewodu przeciwnego spadku ani zmniejszenia spadku do zera

stopien zageszczenia zasypki wykopow powinien wynosi¢é nie mniej niz podano

dokumentach odniesienia.

Kontrola jakoSci robot.

Kontrola jakosci wykonania rob6t polega na sprawdzeniu zgodnosci prowadzonych robét z

niniejszg specyfikacja oraz projektem budowlanym.

Sposob wykonczenia poszczegodlnych elementdéw, tolerancje wymiarowe oraz szczegoOty
technologiczne wykonywa¢ zgodnie z danymi podanymi w punkcie ,,.Dokumenty

odniesienia”.

Strona 17/20



7.9.

7.10.

7.11.

7.12.

SPECYFIKACJA TECHNICZNA WYKONANIA I ODBIORU ROBOT
Obmiar robot.

Ogolne zasady obmiaru robot podano w KNR.
Jednostka obmiarowg jest:

e Dlarur -mb,
e Dla armatury, przyborow, urzadzen - szt.,.

W ramach robé6t nalezy ujac¢ odtworzenie nawierzchni.

Sprzet.
Wykonawca przystepujacy do wykonania robdt winien wykaza¢ si¢ mozliwo$cig
korzystania z maszyn i sprzg¢tu gwarantujagcych wilasciwg tj. spelniajaca wymagania ST

jako$¢ robot.

Srodki transportu.

Do przewozu materialtdw powinien by¢ stosowany transport samochodowy. Srodki
transportu powinny zabezpiecza¢ zatadowane wyroby przed wplywami atmosferycznymi.
Przestrzenie tadunkowe powinny by¢ czyste, pozbawione wystajacych gwozdzi i innych

ostrych elementow.

Podstawa platnoSci.

Podstawg ptatnosci jest wykonanie zakresu robot objetego niniejszg specyfikacja, w tym:
Ceny jednostek obmiarowych obejmuja:

a) Roboty ziemne:

Cena wykonania 1 m* wykopow obejmuje:
e prace pomiarowe
e oznakowanie robot
o wykonanie wykopu z transportem urobku na nasyp lub odktad, obejmujace: odspojenie,
przemieszczenie, zatadunek, przewiezienie i wyladunek
e zabezpieczenie Scian wykopu
e odwodnienie wykopu na czas jego wykonywania
o profilowanie dna wykopu, rowow, skarp
e zaggszczenie powierzchni wykopu
e przeprowadzenie pomiaréw i badan laboratoryjnych
o rozplantowanie urobku na odktadzie
o wykonanie, a nast¢pnie rozebranie drog dojazdowych
o rekultywacje terenu
Cena zasypania 1 m* wykopow obejmuje:
® prace pomiarowe — badanie zageszczenia warstw
® oznakowanie robot
® wykonanie zasypywania wykopu obejmujace: odspojenie, przemieszczenie,
zatadunek, przewiezienie, wytadunek, zasypanie i zageszczenie wykopu

® rozbiorka zabezpieczenia $cian wykopu
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® odwodnienie wykopu na czas jego zasypywania

® przeprowadzenie pomiardw i badan laboratoryjnych

® wykonanie, a nastgpnie rozebranie droég dojazdowych
Cena wywozu 1m?* lub rozplanowania 1m* nadmiaru ziemi.

b). Roboty Instalacyjne

Podstawa platno$ci za montaz rurociagéw jest: utozenie rurociagu, w gotowych wykopach
wraz z wykonaniem wytyczenia i inwentaryzacji, podsypki, obsypki, prébami szczelnosci i
oznakowaniem ta§mg magnetyczng i wykonaniem niezbednych badan

Podstawa ptatnosci za wykonanie montazu rur ochronnych ostonowych jest utozenie rury
ostonowej wraz z wykonaniem wytyczenia i inwentaryzacji, podsypki, obsypki oraz

montazem wktadek dystansowych i zamkni¢¢ manszetowych.

Odbiory czesciowe. Dokumenty wymagane przy odbiorze koncowym.

Odbiorowi robot zanikajacych i ulegajacych zakryciu podlegaja wszystkie technologiczne
czynnos$ci zwigzane z budowg przylacza i instalacji gazowe;j tj.:

roboty przygotowawcze

roboty ziemne z obudowa $cian wykopow

przygotowanie podtoza

roboty montazowe wykonania rurociggéw i armatury

wykonanie rur ochronnych

wykonanie izolacji

wykonanie polaczen

proby szczelnosci przewoddw, zasypanie i zaggszczenie wykopu

Odbior robot zanikajacych powinien by¢ dokonany w czasie umozliwiajacym wykonanie korekt

i poprawek bez hamowania ogdlnego postepu robot.

Opis sposobu rozliczania rob6t tymczasowych i prac towarzyszacych.

Roboty tymczasowe w przedmiotowej inwestycji takie jak wykonanie rusztowan powinny

by¢ ujete w robotach, w ktorych wystepuja.

Dokumenty odniesienia.

Dz.U.nr 7522002 r.  Wwarunki Techniczne, jakim powinny odpowiada¢ budynki i ich

usytuowanie

PN-B-10736 Roboty ziemne. Wykopy otwarte dla przewodow
wodociggowych 1 kanalizacyjnych. Warunki techniczne
wykonania

PN-92/B-10735 Kanalizacja. Przewody kanalizacyjne. Wymagania i badania

przy odbiorze
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PN/B-10700.00

PN/B-10700.01

PN/B-10700.02

PN-EN 12056-1:2002

PN-EN 12056-2:2002

PN-EN 12056-3:2002

PN-EN 12056-4:2002

PN-EN 12056-5:2002

PN-EN 476:2001

PN-EN 588-1:2000

PN-EN 752-1:2000
PN-EN 1401-1:1995

PN-EN 1452-1-5-

5:2000

PN-EN 1610:2002
PN-EN 1671:2001
PN-EN 1852-1:1999

PN-81/B-03020

Instalacje  wewngtrzne  wodociggowe 1  kanalizacyjne.

Wymagania i badania przy odbiorze. Wspolne wymagania i

badania.

Instalacje  wewngtrzne  wodociggowe 1  kanalizacyjne.

Wymagania i badania przy odbiorze. Instalacje kanalizacyjne.
Instalacje  wewngtrzne  wodociggowe 1  kanalizacyjne.

Wymagania i badania przy odbiorze. Przewody wody zimnej i

cieptej z rur stalowych ocynkowanych.

Systemy kanalizacji grawitacyjnej wewnatrz budynku.
Cze$¢ 1: Postanowienia ogolne i wymagania

Systemy kanalizacji grawitacyjnej wewnatrz budynku.

Cze$¢ 2: Kanalizacja sanitarna. Projektowanie uktadu i

obliczenia
Systemy kanalizacji grawitacyjnej wewnatrz budynku.

Cze$¢ 3: Przewody deszczowe. Projektowanie ukladu i

obliczenia
Systemy kanalizacji grawitacyjnej wewnatrz budynku.

Cze$¢ 4: Przepompownie S$ciekow. Projektowanie uktadu i

obliczenia
Systemy kanalizacji grawitacyjnej wewnatrz budynku.

Cze$¢ 5: Montaz i badania, instrukcje dziatania,

uzytkowania i eksploatacji

Wymagania ogdlne dotyczace elementow stosowanych w
systemach kanalizacji grawitacyjnej

Rury wiokno-cementowe do kanalizacji.
1 ksztattki do systeméw grawitacyjnych
Zewnetrzne systemy kanalizacyjne. Pojecia ogodlne i definicje
Systemy przewodowe zZ tworzyw sztucznych.
Podziemne  bezciSnieniowe  systemy  przewodowe @z
niezmickczonego  poli(chlorku  winylu) (PVC-U) do
odwadniania i kanalizacji. Wymagania dotyczace rur, ksztattek
i systemu

Systemy przewodowe =z tworzyw sztucznych. Systemy
przewodowe z niezmigkczonego polichlorku winylu) do
przesytania wody. Cze$¢ 1. Wymagania ogdlne.
Rury. Czgs¢ 3. Ksztaltki. Czgsc 4.

Zawory 1 wyposazenie pomocnicze. Czg$¢ 5. Przydatnos¢ do
systemie Budowa i badania przewodow
kanalizacyjnych Zewnetrzne systemy kanalizacji ci$nieniowe;j
Systemy przewodowe z tworzyw sztucznych. Podziemne
bezcisnieniowe systemy przewodowe z polipropylenu (PP)
do odwadniania i kanalizacji. Wymagania dotyczace rur,
ksztaltek i systemu

Grunty budowlane. Posadowienie bezposrednie budowli.
Obliczenia statyczne i projektowanie Kanalizacja.

Rury, ztacza

Czesc 2.

stosowania w
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