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1. WSTEP

1.1. Przedmiot Szczegotowej Specyfikacji Technicznej
Przedmiotem niniejszej specyfikacji technicznej way&nia i odbioru robét budowlanych
zwanej teé szczegOlow specyfikacy techniczia (w skrdocie SST, ktéregozywa Sk w
niniejszym opracowaniu), aswymagania ogolne dotygze wykonania i odbioru robét
zwigzanych:
a) z robotami montaowymi przebudowy urglzer sterowania ruchem kolejowym (srk);
b) z robotami demontawymi istniepcych uradzea srk po zakaczeniu rob6t montawych
przebudowy i uruchomieniu wdzen docelowych;
¢) z robotami przelczeniowymi w pozostagych w eksploatacji uszlzeh srk dla okegu
nastawczego ,Wr”, po uruchomieniu nowychadzen komputerowych dla nowopowstatego
okregu nastawczego ,Wr-SKM”.

1.2.  Zakres stosowania SST.
Szczegodtowe Specyfikacje Techniczredekumentem obowkujacym przy realizacji rob6t
wymienionych w pkt. 1.1 igsczescia dokumentacji projektowej.

1.3. Zakres robot oljych SST.
Ustalenia zawarte w niniejszej SST dotyczzadzen srk zewrtrznych i wewmgtrznych.
Powyzsze SST obejmajswoim zakresem catd rob6t na stacji zwgzanych z przebudaow
istniejacych uradzen srk. wg pkt 1.1.
Niniejszy opis nalgy rozpatrywa tacznie z dokumentagjtechniczm, przekazasm przez
Inwestora, a tale Specyfikagj Istotnych Warunkéw Zamowienia (SIWZ) oraz umpw
szczegOtow.
Specyfikacja techniczna obejmuje podangepzakres robét zasadniczych. Oferent powinien
przewidzi€ i wycent ewentualne prace pomocnicze, konieczne do reglizgmienionych
prac zasadniczych.
1.3.1. Zakres prac zasadniczych w czasie przebudowadmez srk istniegcych
a) roboty montaowe przebudowy uszizen srk istniejcych;
b) roboty demontzowe uradzen srk istniejcych;
c) roboty przedczeniowe urgdzeh srk w zakresie pozostaych w eksploatacji dla okgu
nastawczego ,Sp”.

1.4. Okreilenia podstawowych terminéweywanych w niniejszej SST.
1.4.1. Przygte okrélenia i skroty
Znaczenia przygych w niniejszej SST okkken podstawowych i skrotéw zazanych
Z budow urzadzen srk @ zgodne z okrdeniami i skrétami zawartymi:
a. w odpowiednich normach;
b. znaczenia pozostatych okleh opisano poriej.
1.4.2. Skréty ogolne
a) Dokumentacja techniczna
Dokumentacja projektowa, na kicsktada sj projekt wykonawczy oraz projekt budowlany
wraz z uzgodnieniami i dokumentami.

b) Kierownik budowy
Osoba wyznaczona przez Wykonayepowaniona do kierowania robotami i do
wystepowania w jego imieniu w sprawach realizacji koktiraposiadajca wymagane
przepisami stosowne uprawnienia do petnienia sam@ogzh funkcji w budownictwie
(kierowania robotami budowlanymi), cztonek @jowej Izby Irzynieréw Budownictwa.
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c) Inspektor nadzoru
Osoba wyznaczona przez Inwestora, posi@dajyymagane przepisami stosowne uprawnienia
petnienia samodzielnych funkcji w budownictwie (pehia nadzoru nad robotami
budowlanymi), cztonek Okgowej Izby Irzynieréw Budownictwa.

d) Komisja
Osoba lub kilka oséb tak oktanych w umowie lub inna osobadi osoby, wyznaczone w
warunkach umowy.

e) Personel Wykonawcy
Przedstawiciel Wykonawcy i caly personel, ktory Wiykwca zatrudnia na Placu Budowy, a
ktéry maze obejmowa personel kierowniczy, robotnikow i innych pracokaw Wykonawcy i
kazdego z Podwykonawcéw, a tek wszelki inny personel pomagey Wykonawcy w
realizacji robdét.

f) Personel Zamawiajcego
Inspektor nadzoru oraz caly inny personel kieroayicrobotnicy i inni pracownicy
Zamawiajcego oraz wszelki inny personel podany przez Zaajaseigo lub Inspektora
nadzoru do wiadomdoi Wykonawcy i kadego z Podwykonawcéw jako personel
Zamawiaacedo.

g) Podwykonawca
Kazda osoba wymieniona w kontrakcie jako podwykonalwbgakakolwiek osoba
wyznaczona jako podwykonawca dlgs robo6t oraz prawni nagicy kazdej z tych osob.

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

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

) Istniejace urzadzenia srk
Urzadzenia istnigjce na stacji przed przebudaw

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

) CNTK w Warszawie — Centrum Naukowo Techniczne Kolejnictwa w Warszawi

m)DTR - Dokumentacja Techniczno Ruchowa
Dokument opracowany przez Producenta &jgcy zasady stosowania, moatia
i utrzymania danego wdzenia.

n) Dokumentacja powykonawcza dla uradzen automatyki kolejowe;j
Jest to zatwierdzony projekt wykonawczy z naniegiairzmianami w czasie wykonawstwa,
ktore mialy formala zgod: Projektanta i Inspektora nadzoru. W dokumentacji
powykonawcze] naley wprowadzé ponadto dane dotygze ostatecznej lokalizacji
sygnalizatorbw i punktow charakterystycznych dlazadeen automatyki kolejowej,
odniesionych do kilometraciji linii kolejowej, lubkdadu wspétrzdnych.
Trasy sieci kablowej, kanalizacji kablowej itp. @l na planach sytuacyjnych nasie
zgodnie z lokalizagj w terenie wraz z domiarami do statych punktéw ii megblizszych
toréw lub podé wspotrzdne punktdw charakterystycznych.

0) Kanalizacja kablowa
Kanalizacja kablowa jest to zespét elementéw budawth wbudowywanych doziemnie, na
powierzchni lub obiektach budowlanych i przeznaezgest do uktadania w niej kabli do
urzadzea zewretrznych srk.

p) Studnia kablowa
Studnia kablowa jest elementem kanalizacji kablowejazliwiajacym w niej monta kabli.
Stuzy réwniez do rozdziatu i zmian kierunkéw tras kablowych onaldadania w nich
ewentualnych zapasow kablowych.
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q) Potsamoczynna blokada liniowa dwukierunkowa
Obstugiwana przez personel prowadzruch pocigbéw blokada liniowa, przystosowana do
zorganizowanych jazd pagjow po jednym torze szlakowym w obu kierunkach.

r) Pétlsamoczynna blokada liniowa jednokierunkowa
Obstugiwana przez personel prowaclz ruch pocigdéw blokada liniowa przystosowana do
zorganizowanej jazdy pagow po jednym torze szlakowym tylko w jednym kigkun

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

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

u) Blokada liniowa potsamoczynna
Zespot urzadzen srk powodujcy po wjedzie pojazdu na odgi blokowy, ostonicie go
samoczynnie sygnatlem Stoj" a po opuszczeniepdgirzez pojazd, poprzegcer obstug
urzadzen, danie zezwolenia wjazdu ngshego pocigu na ten odsp, po stwierdzeniuze
poprzedni pojazd oguait go w cataci.

V) Sygnalizacjaswietlna
System uradzen srk stiacych do przekazywania sygnatdw zwanych z prowadzeniem
ruchu kolejowego za pomgcobrazow swietlnych wyéwietlanych na sygnalizatorach
zgodnie z Rozposdlzeniem Ministra Infrastruktury z dnia 18 lipca B0fbku w sprawie
ogolnych warunkéw prowadzenia ruchu kolejowegogralizacii.

w) Wewngtrzne urzadzenia stacyjne istniegce systemu automatyki kolejowej (srk)
Jest to cgé¢ urzadzen srk umieszczona w pomieszczeniach zagtioh (w przekanikowni
lub kontenerze) i zabudowana na stojakach Ilub wfasha spetniaica warunki
bezpieczéstwa prowadzenia ruchu pagbw i nastawiania z punktu stesopgo. Realizuj
zalendici  logiczne za pgednictwem komputeréw i wspOipraguj z  monitorem
odwzorowujcym sytuagj ruchowe i stan zewetrznych uradzen srk na stacjach i szlakach.
Urzadzenia wewstrzne srk g polaczone z uradzeniami zewetrznymi srk kablami i stera;j
nimi, przetwarzajc informacje o ich stanie i dziataniu.

X) Komputerowe urzadzenia sterowania ruchem kolejowym
Komputerowy system ugdzen srk, dopuszczonych do stosowania na PKP, ktérego
podstawowymi funkcjamias

» zobrazowanie ukladu torowego i sytuacji ruchoweyj;

» sterowanie indywidualne wdzeniami stacyjnymi;

* przebiegowe ustawienie drog pagdwych i manewrowych;

» autodiagnostyka (testowanie sgrz komputerowego | prezentacja
informacji o usterkach);

» diagnostyka urgzea sterowanych (np. kontrolaaréwek sygnalizatorow);

* rejestrowanie i raportowanie zdafize

» wspollpraca z innymi uszglzeniami s.r.k. zainstalowanymi w @bre stacji;

» wspolpraca z ugddzeniami blokady liniowej;

e zbieranie informacji o innych usdzeniach instalowanych w zagu
systemu (np. kontrola otwarcia drzwi konteneradméafy torowej);

» wspolpraca z rinymi typami i odmianami samoczynnych blokad linialry

e wspolpraca z rmnymi typami i odmianami pdtsamoczynnych blokad
liniowych;

» wspodipraca z utglzeniami blokady stacyjnej @dych typéw i odmian);

» zdalnego sterowania,;

* samoczynnej sygnalizacji przejazdowe].
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y) Zewnetrzne urzadzenia automatyki sterowania ruchem
Jest to cgs¢ stacyjnych uradzen srk usytuowanych w  terenie
i zabudowanych przy lub na torach stacyjnych, jak elektryczne nagy zwrotnicowe,
sygnalizatory, liczniki osi lub izolowane obwodyrdave z szafami zasilggymi oraz sié
kablowa z osprgem (szafy kablowe, garnki rozdzielcze i skrzynkblowe).
Urzadzenia te g sterowane przez dyrnego ruchu poprzez zespo6t agzen wewrgtrznych
za pdrednictwem sieci kablowe] bezggednio lub przez polecenia kodowane do
sterownikow obiektowych.

z) Urzadzenia zasilajce
Urzadzenia te stanowicze$¢ urzadzen wewretrznych systemu uszizen automatyki
kolejowej (uradzen srk) i wraz z ukladami automatyki zakania zasilania rezerwowego
stuza do kompleksowego zasilania wszystkichagizan systemu.

1.5. Ogolne wymagania dotycgce robét

1.5.1. W czasie wykonywania rob6t w agzeniach zewgtrznych srk a w
szczegolnéci:

a) budowy sieci kablowej;

b) zabudowy sygnalizatoroswietinych;

¢) zabudowy urgdzen kontroli niezagtosci torow i rozjazdow;

d) zabudowy nagléw zwrotnicowych;

nalezy szczegolnie zwrééiuwag; na bezpieczestwo ludzi i sprztu przy pracy w
poblizu czynnych toréw i wasiedztwie sieci trakcyjnej pod napiem.

1.6. Obowazki Wykonawcy

1.6.1. Zorganizowanie zaplecza i placu budowyGznie z doprowadzeniem energii elektrycznej
wody oraz zabezpieczeniami wynikeymi z BHP i ppe@., wg projektu organizacji placu
budowy sporadzonego przez Wykonaw¢ przedstawionego Zamawigemu do akceptaciji.

1.6.2. Podhczenie mediow i optaty za media w trakcie realizagnowy (woda, i energia
elektryczna) dla potrzeb placu budowy oraz dlazettwykonywania robét budowlanych.

1.6.3. Optaty za zajcia drég miejskich oraz terenéw innych wdmieli, chodnikow, odtworzenia
nawierzchni, wraz z kosztami uzyskania niglttych decyzji.

1.6.4. Oczyszczania nawierzchni chodnikow i uligsedupcych z placem budowy z wszelkich
nieczystdci zwigzanych z prowadzarbudows, a w szczegolriai ziemi lub biota.

1.6.5. Naprawa nawierzchni chodnikow i ulic, w przypadgh zniszczenia.

1.6.6. Naprawiania szkod powstatych w wyniku korzystangasiedniej nieruchomiei.

1.6.7. Wykonanie inwentaryzacji geodezyjnej oraz dokumgntdechnicznej wykonanej na
podstawie projektu powykonawczego (w jednym egzamplw wersji elektronicznej i dwoch
egzemplarzach wydrukéw).

1.6.8. Przeprowadzenie wszelkich préb, sprawdze odbioréw, przewidywanych warunkami
technicznymi wykonania i odbioru robét budowlanomt@owych i instalacyjnych.

1.6.9. W czasie wykonywania robét w czynnych adzeniach srk Wykonawca jest zobawany do
przestrzegania wymafjaoraz warunkow ustalonych w uzgodnionych z Inspektonadzoru
regulaminach prowadzenia rob6t. Bezpiésteo pracy naley opiera& na przepisach BHP
obowiazujacych na terenie Polski.

1.6.10. Wykonawca robot jest odpowiedzialny za j&koich wykonania oraz zgodsd z
dokumentagj i poleceniami Inspektora nadzoru.

1.6.11. Na Wykonawcy spoczywa odpowiedziasti@a ochron wykonanych prac oraz przekazanych
obiektéw i materiatéw, do chwili podpisania przemvestora protokotu kecowego przygcia
przedmiotu zamowienia.

1.6.12. Wykonawca jest zobowzany dokoné& demontau istniepcych uradzen srk, ktore nie &da
wykorzystane w urgdzeniach srk docelowych.
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1.6.13.

1.6.14.

1.6.15.

1.6.16.

1.6.17.

1.6.18.

W/w materialy musz by¢ przekazane sektorom i pionom PKP zarpdnictwem Inwestora,
po wydaniu przez niego dyspozycji co do ich dalsz@geznaczenia.
Wykonawca odpowiada za ochrorobiektow, instalacji, ueglzen znajdupcych sé na
powierzchni ziemi oraz pod ziemina terenie okfym pracami budowlanymi. Wykonawca
uzyska od odpowiednich wladz edacych wid&cicielami, potwierdzenie informaciji
dostarczanych mu przez Zamaw@ggo w ramach planu ich lokalizacji. Wykonawca zage
wiasciwe oznaczenie i zabezpieczenie przed ich uszkoelzew czasie trwania budowy, przy
obecndci wlasciciela tych obiektéw, instalacji lub udzen.
Wykonawca zobowigzany jest umigi¢ w swoim harmonogramie rezeywczasow dla
wszystkiego rodzaju robot, ktore mapy¢ wykonane w zakresie przefnia instalacji lub
urzadzer podziemnych i naziemnych na terenie budowy oraxigmomi Inspektora nadzoru
oraz wladze lokalne o zamiarze rozpgma robot. O fakcie przypadkowego uszkodzenia
instalacji lub urzdzen, Wykonawca niezwiocznie powiadomi Inspektora nauzowladze
lokalne oraz bdzie z nimi wspotpracowat dostarcaaj wszelkiej pomocy niezbinej do
dokonania napraw. Wykonawca odpowiada za wszelkigkagzenia uggdlzer i instalacji
nadziemnych i podziemnych, wykazanych w dokumentatdstarczonych mu przez
Zamawiajicego.
Wykonawca zobowizany jest zna wszystkie przepisy wydane przez wiladze centralne i
miejscowe oraz inne przepisy i wytyczne, ktégansjakikolwiek sposdb zwaizane z robotami
i bedzie w petni odpowiedzialny za przestrzeganie fya@w, przepiséw i wytycznych podczas
prowadzenia rob6t. Wykonawcagdzie przestrzegapraw patentowych i dozie w peni
odpowiedzialny za wypeknienie wszelkich wymagarawnych odnénie wykorzystania
opatentowanych ugdzen lub metod i w sposéb gty bedzie informowa Inspektora nadzoru
0 swoich dziataniach, przedstavai@akopie zezwolg i inne odnéne dokumenty.
Kierownik budowy (robot) Wykonawcy, zobosdany Prawem Budowlanym, ma prowadzi
Dziennik budowy, ktory jest podstawowym dokumentgpmnawnym obowizujacym
Zamawiajcego | Wykonawe w okresie od przekazania Wykonawcy placu budowykafca
okresu gwarancyjnego. Odpowiedziadéaza prowadzenie Dziennika Budowy, zgodnie z
obowiazujacymi przepisami, spoczywa na Wykonawcy. Zapisy webaiku Budowy musgby¢
dokonywane na bigco i dotyczy przebiegu robét, stanu bezpiegzigva ludzi i mienia oraz
technicznej i gospodarczej strony budowy.z#a zapis w Dzienniku Budowy musi by
opatrzony datjego wykonania, podpisem osoby, ktéra dokonalésmap podaniem jej imienia i
nazwiska oraz stanowiska ghowego. Zapisy mugzby¢ czytelne, dokonane trwgtechnila,
w porzdku chronologicznym, bezpeednio jeden po drugim, bez przerw. Wszystkigaaine
do Dziennika Budowy protokoty i inne dokumenty muby¢ jasno ponumerowane, podpisane i
opatrzone dat przez Wykonawe i Inspektora nadzoru. Do Dziennika Budowy ngle
wpisywa w szczegolngci:
- dak przekazania Wykonawcy Placu Budowy,
- dak przekazania przez Zamavwdeggo SST,
- uzgodnienie przez Inspektora nadzoru programevzajgnia jakéci robot,
- terminy rozpoczcia i zakaczenia poszczegdinych elementéw robot,
- przebieg robot, truddoi i przeszkody w ich prowadzeniu, daty, przyczyoiresy kadego
op&nienia,
- uwagi i polecenia Inspektora nadzoru,
- uwagi i polecenia projektanta (projektantow) spriaaych nadzor autorski nad budaw
- daty zaradzenia wstrzymania robot przez Inspektora hadzopadaniem powodu,
- zgtoszenia i daty odbioréw rob6t zani@jch, ulegajcych zakryciu, cgciowych i
koncowych odbioréw rob6t, wygaienia, uwagi i propozycje Wykonawcy,
- dane dotyczce sposobu wykonywania bezpietzisva i zabezpieczenia robot,
dane dotyczce jakdci materiatow.
Wszystk|e propozycje, uwagi i wygaienia Wykonawcy, wpisane do Dziennika Budovegd
przedi@one Inspektorowi nadzoru do ustosunkowaniga Siszystkie decyzje Inspektora
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nadzoru wpisane do Dziennika Budowy Wykonawca pgpiz zaznaczeniem ich pragia
lub zagciem stanowiska.

1.6.19. Oprocz Dziennika budowy, do dokumentéw budowy zalis:

a) protokot przekazania placu budowy,

b) protokoty i polecenia Inspektora nadzoru,
c) protokoty odbioru robat,

d) protokoly sprawdzai bada,

e) wszelka korespondencja dotyca budowy.

1.6.20. Za przechowywanie dokumentébw na budowie odpowiadaykohawca. Zagircie
ktéregokolwiek z dokumentéw budowy musi spowodoyeso natychmiastowe odtworzenie w
formie przewidzianej prawem. Wszelkie dokumenty dwygl musz by¢ zawsze dogpne dla
Inspektora nadzoru i przedstawiane doadglnazyczenie Zamawiagego.
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2.

2.1

2.2.

2.3.

MATERIALY

Wszystkie ayte do wykonania materiaty i ydzenia muszby¢ zgodne:

a)
b)

z wymaganiami okénymi w poszczegoélnych SST;
z dokumentagjprojektows.

Zastosowane na budowie materialy iagizenia musgby¢ dopuszczone do stosowania na PKP
i odpowiadé& wymaganiom stawianym przez PKP.
Odbiér materiatéw i urgdzeh na budowie.

231

2.3.2

2.3.3
234

2.35

2.3.6

2.3.7

Materiaty 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
protokétami przeprowadzonych odbioréw wesranych i préb technicznych.
Dostarczone na miejsce budowy materiaty hdeznia nalgy sprawdzé pod wzgédem
kompletnadci wraz z materiatami zatzonymi (np.éruby konstrukcyjne). Naly tez
sprawdz¢ ich zgodné¢ z danymi Producenta i z Dokumentagjechniczno-Ruchos
(DTR).

Nalezy przeprowaddi ogledziny dostarczonych materiatéw i gdzen.

Materialy nieodpowiadage wymaganiom Specyfikacji Technicznych zostgzez
Wykonawe, wywiezione z Placu Budowy,allz zlozone w miejscu wskazanym przez
Inspektora nadzoru. €le Inspektor nadzoru zezwoli Wykonawcy nazydie tych
materiatdw do innych robdt, hite, dla ktérych zostaly zakupione, to koszt tych
materiatbw zostanie przewastiowany przez Inspektora nadzoru za zgdawestora.
Kazdy rodzaj robdt, w ktorym znajdujsic niezbadane i niezaakceptowane materiaty
Wykonawca wykonuje na wiasne ryzyko, licz sk z jego nieprzyciem i
niezaptaceniem.

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

Wykonawca zapewni, aby tymczasowo sktadowane ragtemlo czasu gdycoa one
potrzebne do robét, byly zabezpieczone przed zayseczeniem, zachowaly Swoj
jakos¢ i wiasciwosé, byly dostpne do kontroli przez Inspektora nadzoru. Miejsca
czasowego skladowaniady zlokalizowane w olabie Placu Budowy w miejscach
uzgodnionych z Inspektorem nadzoru lub poza Pladg@ndowy w miejscach
zorganizowanych przez WykonagvdN przypadku, gdy materiatyeta sktadowane na
terenie nalezacym do oséb trzecich, nie uwzdhionych w dokumentacji projektowej i
Specyfikacjach technicznych, Wykonawca uzyska¢prst zgod; od Inspektora
nadzoru nasgpnie stosowne zezwolenia od \Adaiela terenu i przediy je
Inspektorowi nadzoru.

Nie dopuszcza sistosowania utglzenr innych jak przewiduje dokumentacija techniczna.
J&li  dokumentacja projektowa lub SST przewidujmaozliwos¢ wariantowego
zastosowania rodzaju materiatu w wykonywanych ratiotha zasadzie rownosvesci
technicznej i kosztowej, Wykonawca powiadomi Ingpek nadzoru i Projektanta o
swoim zamiarze co najmniej dwa tygodnie dni przegciem materialu zamiennego.
Wybrany i zaakceptowany rodzaj materiatu nie zendoy zmieniany bez zgody
Inspektora nadzoru i Projektanta. Zawsze \mie¢ naley uzyska& akceptag
Zamawiajcego przy dokonywaniu wariantowego zastosowanigemaéiw i urzadzen
przewidzianych w projekcie.

Strona:9 z 67



SPECYFIKACJE TECHNICZNE WYKONANIA | ODBIORU ROBOT
BUDOWLANYCH

Przebudowa stacyjnych udzex sterowania ruchem kolejowym na stacji @slaWrzeszcz w zakresie linii nr

250 PKP Szybkiej Kolei Miejskiej w Tréjmieie

3.

SPRZET

3.1 Wykonawca jest zobowzany do uywania jedynie takiego spyt, ktory nie spowoduje

3.2.

3.3.

4.1.

4.2.

4.3.

4.4.

4.5.

niekorzystnego wptywu na jak® wykonywanych robot. Spgrz uzywany do rob6t powinien ldy
zgodny z ofert Wykonawcy i powinien odpowiadgpod wzgédem typdw i iléci wskazaniom
zawartym w Projekcie technicznym i SST. W przypabtkaku ustal® w wyzej wymienionych
dokumentach spgz powinien by uzgodniony i zaakceptowany przez Inspektora nadzaczba
i wydajnas¢ sprztu bedzie gwarantowaprzeprowadzenie robét, zgodnie z zasadamistmkrgmi
w SST i wskazaniach Inspektora nadzoru w termimizeypidzianym Umow. Sprzt bedacy
wlasndaciag Wykonawcy lub wynaity do wykonania rob6t ma Byitrzymywany w dobrym stanie i
gotowaci do pracy. Bdzie on zgodny z normami ochrofiypdowiska i przepisami dotysaymi
jego wytkowania. Wykonawca dostarczy Inspektorowi nadzokopie dokumentow
potwierdzajgcych dopuszczenie spta do wytkowania, tam gdzie jest to wymagane przepisami.
Jezeli SST przewiduyj mazliwosé wariantowego zycia sprztu przy wykonywanych robotach
Wykonawca powiadomi Inspektora nadzoru o swoim aarei wyboru i uzyska jego akceptacj
przed wyciem sprztu. Wybrany sprat, po akceptacii Inspektora nadzoru, niezenby¢ p&niej
zmieniany bez jego zgody. Jakikolwiek sfirz maszyny, urgdzenia i nargdzia nie
gwarantujce zachowania jakoi i warunkéw wyszczegolnionych w Umowie, zostgorzez
Inspektora nadzoru zdyskwalifikowane i nie dopuenezdo robot.
Dobor sprztu do wykonania robot przewidzianych w kontrakoevimien gwarantowajakaosé
robét okrélona:
a) w niniejszej SST,;
b) w dokumentaciji projektowe;j.

Dobdér sprztu Wykonawca przedstawia do akceptacji Inspektoradzoru.
Szczegdbla uwag: nalery zwrdcic na dobor sprgu do:
a) ustawienia sygnalizatorow;
b) montau nagddw;
¢) montau elementow oddziatywania ukladdw kontroli nietadci toréw i rozjazddw;
d) wykonywania tras kablowych w ziemi, naziemnych wryach kablowych i rurach

ochronnych.

TRANSPORT

Materialy na budow powinny by przewaone odpowiednimisrodkami transportu, w
opakowaniu, ukladane jednowarstwowo w pozycji pragabezpieczone tak, aby uni#n
trwatych odksztalae 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
przepisow BHP obowkzujacymi w Polsce i w uzgodnieniu z Inspektorem nadzoru

Sposbb zatadowania i wyladowania materiatdbw oraadzen na srodki transportowe a tak
warunki samego transportu powinny odpowiadgmaganiom 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 téchnej w
budownictwie — kierownika budowy i rob6t w specj@ici urzadzenia automatyki sterowania
ruchem kolejowym, by cztonkiem Okggowej Izby Ireynieréw Budownictwa oraz posiatia
aktualne ubezpieczenie odpowiedzigkiocywilnej (OC) z tytutu petnienia samodzielngj
funkgciji technicznej w budownictwie.

Kierownicy robot musz posiada uprawnienia do petnienia samodzielnej funkcji téchnej w
budownictwie — kierownika budowy i robot w specf@ci urzadzenia automatyki sterowania
ruchem kolejowym, by czionkiem Okeggowej Izby Ireynierow Budownictwa oraz posiada
aktualne ubezpieczenie odpowiedzidliocywilnej (OC) z tytutu petnienia samodzielnej
funkciji technicznej w budownictwie.

Pracownicy zatrudnieni bezfrednio przy czynnych ugglzeniach sterowania ruchem
kolejowym (srk) musz posiadé aktualne uprawnienia do samodzielnego wykonywaoimet

w czynnych uradzeniach srk. Pracownikom tym Zamaw@®@j dostarczy Wskazowki dotysze
wykonywania rob6t w czynnych udzeniach srk.

Rozpoczcie i realizacja rob6t w czynnych wadzeniach srk i bezgeednio zwazanych z
ruchem pocigbw, wymaga wczZmiejszego opracowania wraz 2z Zamawaigm
.Tymczasowego regulaminu prowadzenia ruchu gl czasie prowadzenia robot w
czynnych urzdzeniach srk”.

Kazdorazowe rozpoezie i zakdiczenie przez Wykonawaobo6t w czynnych ugglzeniach srk
wymaga dokonania, wymaganych przepisami zapisowsiazce kontroli uradzen srk”.

Roboty wykonywd& na podstawie opracowanego przez Wykorgwazgodnionego i
zatwierdzonego przez Zamawieggo, harmonogramu prac.

Podczas realizacji Rob6t Wykonawcaedbie przestrzega przepisow dotycych
bezpieczéstwa i higieny pracy.

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

Wykonawca zapewni idazie utrzymywat wszelkie uggzenia zabezpieczgje, socjalne oraz
sprzt i odpowiedny odziez dla ochronyzycia i zdrowia 0s6b zatrudnionych na budowie oraz
dla zapewnienia bezpieamdwa publicznego.

Uznaje s, ze wszelkie koszty zwrzane z wypetnieniem wymagdezpieczastwa okrélonych
powyzej 3 uwzgkdnione w Cenie ofertowej.

Wykonawca jest odpowiedzialny za prowadzenie rabgdnie z Projektem technicznym,
Umowa szczegotow, przepisami Prawa Budowlanego, sztubkudowlam oraz za jaket
zastosowanych materialéw i wykonywanych robot, dazagodné¢ z wymaganiami SST, oraz
poleceniami Inspektora nadzoru. Decyzje Inspektogdzoru dotycxe akceptacji lub
odrzucenia materiatéw i elementdéw robdidd oparte na wymaganiach sformutowanych w
Umowie, SST, normach i wytycznych. Polecenia Ingpreknadzoru dna wykonywane przez
Wykonawe po ich otrzymaniu nie pgdiej niz w czasie przez niego wyznaczonym, podziggo
wstrzymania robot. Wszelkie dodatkowe koszty z tgyatu ponosi Wykonawca.

Wykonawca ponosi odpowiedziakto za dokladne wytyczenie w planie i wyznaczenie
wszystkich elementéw robo6t zgodnie z Dokumentéaghnicza.

Wykonawca na wtasny koszt skoryguje wszelkie pomiyiitedy w czasie trwania robot, §e
wymaga tego ledzie Zamawiajcy.

Wykonawca nie mze wykorzystywa bledow lub opuszczew dokumentacji projektowej, a o
ich wykryciu powinien natychmiast powiadaiminspektora nadzoru autorskiego (projektanta),
ktory dokona odpowiednich zmian lub poprawek.
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5.15. Projekt organizacji i harmonogram robd6t srk powirohyejmowa warunki oraz ograniczenia
wynikajace z koordynacji robét z innymi ewentualnymi Wykamami na budowie,
szczegOlnie w czasie robot ziemnych przy:

a) budowie kanalizacji kablowej podziemnej lub powamzioweyj;
b) budowie sieci kablowej;
c) zabudowie sygnalizatoréswietlnych.

5.16. Projekt organizacji musi uwzglnia¢ czas przeznaczony na préby techniczne, sprawdzenie
dziatania urzdzex przez Wykonawe oraz odbidér kacowy.

5.17.Wykonanie robot, polegajych na montau aparatury oraz patzer pomidzy elementami,
musi by zgodne:

a) z instrukcjami montau Producenta (DTR);
b) z odpowiednimi normami;

c) z przepisami obowrzujacymi na PKP;

d) z projektem wykonawczym.

6. KONTROLA JAKO SCI ROBOT

6.1. Wykonawca jest odpowiedzialny za jakorobdt i dostarczy Inspektorowi nadzoru do
zatwierdzenia szczegoty swojej dziataloiozapewnienia wykonania zlecenia zgodnie z warmika
okreslonymi umows. Przedstawi on w nim zamierzony sposob wykonywamibdt, maliwosci
techniczne, kadrowe i organizacyjne, gwaragtelj wykonanie robo6t zgodnie z Dokumengac)
techniczn, SST oraz poleceniami i ustaleniami przekazanyme Inspektora nadzoru. Wykonanie
Zlecenia hdzie zawieré&

a) czs$¢ 0goblm opisupca:
organizag wykonania robét, w tym terminy i sposdb prowadaaobot
sposoby przestrzegania zasad BHP,
wykaz zespotdéw roboczych, ich kwalifikacje i proggwanie praktyczne,
wykaz os6b odpowiedzialnych za jakderminowd¢ wykonania poszczegolnych elementéw
robét, sposdb i proceduproponowanej kontroli i sterowania jalom wykonywanych robot
b) czsé¢ szczegotow opisupca dla kazdego asortymentu robot:
metod magazynowania materiatow,
sposoOb zabezpieczenia i ochrony fadunkéw przehlth wiasciwosci w czasie transportu,

sposbb pogpowania z materiatami i robotami w przypadku, géy edpowiadaj wymogom.
6.2 Celem Kkontroli jakéci robét ledzie zapewnienie aginiecia zalaonej jakdci robot.
Wykonawca jest odpowiedzialny za pghkontrok robét i jakéci materiatdow. Wykonawca zapewni
odpowiedni system kontroli, wézapc personel, spet zaopatrzenie i wszelkie uidzenia niezédne
do bada materiatow oraz robét. Przed zatwierdzeniem syst&ontroli jakdci, Inspektor nadzoru
moze zadat od Wykonawcy przeprowadzenia badea celu zademonstrowanizge ich poziom wykonania
jest zadowalapy. Wykonawca &dzie przeprowadzapomiary i badania materialdbw oraz robdt z
czestotliwoscia zapewniajca stwierdzenieze roboty wykonano zgodnie z wymaganiami zawartymi w
dokumentacji projektowej i SST.
Minimalne wymagania co do zakresu badéh czstotliwasci 3 okreslone w SST, normach i
wytycznych.
W przypadku, gdy nie zostaly one tangtaj Inspektor nadzoru ustali, jaki zakres kontjedit
konieczny, aby zapewhivykonanie robét zgodnie z warunkami kontraktu.

Strona:12 z 67



SPECYFIKACJE TECHNICZNE WYKONANIA | ODBIORU ROBOT
BUDOWLANYCH

Przebudowa stacyjnych udzex sterowania ruchem kolejowym na stacji @slaWrzeszcz w zakresie linii nr
250 PKP Szybkiej Kolei Miejskiej w Tréjmieie

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

6.3  Wszystkie badania i pomiaryella 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 badaWykonawca 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 robot i dziatania wdzen nalery przeprowadzi zgodnie:

a) z instrukcjami montau Producenta (DTR);

b) wymogami instrukcji i przepiséw stosowanych przypiodze uradzen na PKP.

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;
¢) z uruchomieniem i regulacjrzadzen srk.

7.2. W przypadku uszkodzenia przez innych Wykonawcowna#owanych urmzer lub
wykonanych robét okfych niniejszymi SST, naky dokon& obmiaru uszkodzez udziatem
Inspektora nadzoru i przedst&wkalkulacg kosztoéw, zwizanych z przywroceniem tych
urzadzea do poprzedniego stanu.

8. ODBIOR ROBOT

8.1. Rodzaje odbioréw robot
W zaleznosci od ustalé odpowiednich SST, roboty podlegajastpujacym odbiorom:
a) odbiorowi robét zanikagych i ulegajcych zakryciu,
b) odbiorom czsciowym.
Odbidr robot zanikagych i ulegajcych zakryciu polega na finalnej ocenie jstio
wykonywanych robot oraz i$oi tych robét, ktére w dalszym procesie realizalggry zakryciu.
Odbiér robot zanikagych i ulegaicych zakryciu bdzie dokonany w czasie uidisviajacym
wykonanie ewentualnych korekt i poprawek, bez haamaogoinego pogbu robét. Odbioru
tego dokonuje komisja wyznaczona przez Inwestothgppewodnictwem Inspektor nadzoru.
Gotowa¢ danej czsci robot do odbioru Wykonawca zgtasza wpisem demtzka budowy i
jednoczesnym powiadomieniem Inspektora nadzoruiddtidzie przeprowadzony
niezwitocznie, nie piiej jednak ni w ciagu 3 dni od daty zgtoszenia wpisem do dziennika
budowy i powiadomienia o tym fakcie Inspektora radz
¢) odbiorowi czsciowemu,
Odbidr czsciowy polega na finalnej ocenie dto i jakosci wykonanych cgsci robét. Odbioru
czgsciowego robot dokonujecstla zakresu robot okilenego w dokumentach umownych wg
zasad jak przy odbiorze ostatecznym rob6t. Odbialndt dokonuje gikomisyjnie pod
przewodnictwem Inspektora nadzoru.
d) odbiorowi kaixcowemu,
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8.2

Odbior karcowy polega na finalnej ocenie rzeczywistego wykismaobot w odniesieniu do
zakresu (iléci) oraz jakdci. Catkowite zakaczenie robot oraz gotow®do odbioru
koncowego kdzie stwierdzona przez Wykonaywepisem do dziennika budowy. Odbiér
koncowy robét naapi w terminie ustalonym w dokumentach umowy,dcad dnia
potwierdzenia przez Inspektora nadzoru Aakenia robot i przycia dokumentow
wymienionych porej.

Odbioru kaicowego robdt dokona Komisja wyznaczona przez Zaajaweégo w obecriei

Inspektora nadzoru i Wykonawcy. Komisja odbigtajroboty dokona ich oceny jakoowej na

podstawie przedimnych dokumentow, wynikow bafi&pomiaréw, ocenie wizualnej oraz

zgodndci wykonania rob6t z dokumentagyrojektows i SST.

W toku odbioru kécowego robot, Komisja zapozna girealizacj ustalé przyjetych w trakcie

odbiorow robot zanikagych i ulegajcych zakryciu oraz odbioréw ¢xiowych, zwlaszcza w

zakresie wykonania robét uzupeta@jch i rob6t poprawkowych.

W przypadkach nie wykonania wyznaczonych rob6t aegowych lub robét uzupetnigych

w poszczegoblnych elementach konstrukcyjnych i vigkeniowych, Komisja przerwie swoje

czynngci i ustali nowy termin odbioru Kexowego.

W przypadku stwierdzenia przez Komisje jakag¢ wykonywanych robét w poszczegoinych

asortymentach nieznacznie odbiega od wymaganejaehiacy projektowg i SST z

uwzgkdnieniem tolerancji i nie ma wkszego wptywu na cechy eksploatacyjne obiektu,

Komisja oceni pomniejszarwartas¢ wykonywanych robot w stosunku do wymagmazyjetych

w dokumentach umowy.

Podstawowymi dokumentami odbiorowymigrotokét odbioru kdcowego oraz formularz

karty gwarancyjnej, spogdzone wg wzoréw ustalonych przez Zamauiago.

Do odbioru kacowego Wykonawca jest zobawany przygotowanasgpujace dokumenty:

- dokumentagj powykonawcy , tj. dokumentagjbudowy z naniesionymi zmianami
dokonanymi w toku wykonania rob6t oraz geodezyjngommiarami powykonawczymi w
formie wydrukow i zapisanymi materiatadniodtowymi na komputerowych gnikach
danych cyfrowych (ptytach CD ROM) w postaci edyttnyah plikdw, w programach, w
ktorych zostaly utworzone,

- dziennik budowy - oryginat,

- deklaracje zgodrigi lub certyfikaty zgodnéci wbudowanych materiatow, certyfikaty na
znak bezpieczsstwa stosowne aprobaty techniczne i atesty higiaeic

- rysunki na wykonanie robot towarzysych,

- geodezyjn inwentaryzagj powykonawca robo6t i sieci uzbrojenia terenu,
kopie mapy zasadniczej powstatej w wyniku geodezyjnsgintaryzacji powykonawczej.

W przypadku gdy wg komisji, roboty pod wzdém przygotowania dokumentacyjnego ridab

gotowe do odbioru kicowego, Komisja w porozumieniu z Wykonayweyznaczy ponowny termin
odbioru kacowego robaét.

Wszystkie zargdzone przez Komisgjroboty poprawkowe lub uzupetniag keda zestawione wg wzoru
ustalonego przez Zamawiaggo.

Termin wykonania rob6t poprawkowych i robot uzupgitych wyznaczy Komisja i stwierdzi ich
wykonanie.

8.3

Odbiorow i sprawdzadziatania urgzdzea srk naley dokona zgodnie:
a) z — ,Instrukch o zasadach utrzymania, sprawdzania i prowadzetiét rw uradzeniach
sterowania ruchem kolejowym”;
b) z - "Wytycznymi odbioru oraz przekazywania do ekspécji uradzen srk".
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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 czynnéei konieczne do prawidiowego wykonania robot
zwigzanych:
a) z montaem i demontzem uradzea srk;
b) z zatadunkiem i wytadunkiem wadzen srk;
¢) z uruchomieniem i regulacjrzadzen srk; wraz z przeszkoleniem personelu obstugi.

10. PRZEPISY ZWI AZANE

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

10.1.1. Ustawa z dnia 7 lipca 1994 r. ,Prawo budowlane”.(DzNr 89 poz. 414 21994 r.) z
pézniejszymi zmianami.

10.1.2. Ustawa z dnia 7 lipca 1994 r. ,O zagospodarowardegirzennym” (Dz.U. Nr 15 poz. 139
z 1999 r. tekst jednolity) z gaiejszymi zmianami.

10.1.3. Ustawa z dnia 27 czerwca 1997 r. ,O transporciejkatym” (Dz.U. Nr 96 poz. 591 z
1997 r.).

10.1.4. Rozporadzenie MTIGM z dnia 26 sierpnia 1998 r. w sprawikreglenia rodzajow
budynkoéw, budowli i uradzen przeznaczonych do prowadzenia ruchu kolejowego i
utrzymania linii kolejowych.

10.1.5. Rozporadzenie Ministra Infrastruktury z dnia 18 lipca 200% sprawie ogolnych
warunkéw prowadzenia ruchu kolejowego i sygnalizéidg. U. nr 172, poz. 1444 z 09
wrzesnia 2005)

10.1.6. Rozporadzenie MTIGM z dnia 26 lutego 1996 r. w sprawie uveow technicznych,
jakim powinny odpowiada skrzyzowania linii kolejowych z drogami publicznymi i ich
usytuowanie (Dz.U. Nr 33 poz. 144 z 1996 r.).

10.1.7. Rozporadzenie MTIGM z dnia 10 wrzeia 1998 r. w sprawie warunkéw technicznych,
jakim powinny odpowiadabudowle kolejowe i ich usytuowanie (Dz.U. Nr 154zp987 z
1998 r.).

10.1.8. Rozporadzenie MSWIA z dnia 3 listopada 1998 r. w sprawdezegbétowego zakresu i
formy projektu budowlanego (Dz.U. Nr 140 poz. 908988 r.).

10.1.9. Rozporadzenie MRRIB z dnia 2 kwietnia 2001 r. w sprawi®dgzyjnej ewidencji sieci
uzbrojenia terenu oraz zespotdéw uzgadniania doktangmprojektowej (Dz.U. Nr 38 poz.
455 z 2001 r.).

10.1.10Norma PN-76/E-05125 - "Elektroenergetyczne i sygaaljne linie kablowe.
Projektowanie i budowa"; opracowanie MGIEA w Wamsizaz dnia 01.01.1977 r.

10.1.11Norma TP S.A. — ZN-96 TP S.A. — 002. Telekomunikaeylinie kablowe dalekostne -
linie optotelekomunikacyjne. Ogo6lne wymagania tecihme.

10.1.12Norma TP S.A. — ZN-96 TP S.A. — 005. Telekomunilaeylinie kablowe dalekosine -
linie optotelekomunikacyjne. Wymagania i badania.

10.1.13PN-IEC 60 364. Instalacje elektryczne w obiektagtidwlanych.

10.1.14Norma BN-88/9315-11 — ,Sterowanie ruchem kolejowgwymbole graficzne i oznaczenia
literowo — cyfrowe”; opracowanie CBPBBK ,Kolprojekiv Warszawie z dnia 01.07.1989
r.

10.1.15.Rozporadzenie Ministra Infrastruktury z dnia 18 lipca 20@&u w sprawie ogélnych i
warunkéw prowadzenia ruchu kolejowego i sygnalizacj
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10.1.16Wytyczne  techniczne  budowy wadzen  sterowania ruchem  kolejowym
w Przedsibiorstwie Polskie Koleje Ratwowe (WTB-E10). Warszawa 1996 r. z
pézniejszymi zmianami.

10.1.17Instrukcja utrzymania i sprawdzania aolzehn zabezpieczenia ruchu na przejazdach.
Warszawa 1996 r. z poiejsz zmiary z 27 lipca 1998 r.

10.1.18Instrukcja o zasadach eksploatacji i prowadzen@trav uradzeniach sterowania ruchem
kolejowym. Warszawa 2000 r.

10.1.19e14 Instrukcja diagnostyki technicznej anlizedx sterowania ruchem kolejowym.
Warszawa 2000 r.

10.1.20Instrukcja obstugi przekaikowych uradzen sterowania ruchem kolejowym. Warszawa
1996 r. z péniejsz zmiary z 27 lipca 1998 r.

10.1.21Instrukcja o planowych remontach kapitalnych i istyejach ulepszeniowych wdzen
sterowania ruchem i telekomunikacji kolejowej wemgebiorstwie pastwowym ,Polskie
Koleje Pastwowe”. Warszawa 1996 r.

10.1.22Wytyczne odbioru technicznego oraz przekazywaniakiploatacji urgdzen sterowania
ruchem kolejowym w przedshiorstwie PKP WOT - E — 12. Warszawa 1996 r.

10.1.23D - 27 Instrukcja o spo#gzaniu i aktualizacji planéw schematycznych stadjarszawa
1996 .

10.1.24D 29 Wykaz linii. Warszawa 1999 r.

10.1.25.,Album schematéw dla usgizen przekanikowych srk typu E"; opracowanie CBPBBK
"Kolprojekt" w Warszawie (Aktualizacja 1989 r.).

10.1.26,Album typowych schematow zasilania stacyjnych ademn sterowania ruchem
kolejowym"; opracowanie BPK w Poznaniu z 1990 rzyjte do stosowania na PKP
przez DG PKP w Warszawie pismem nr KA 2h-510/12/@hia 1991 .03.07.

10.1.27,Karty - instrukcje obwoddéw torowych stosowanych mKP"; opracowanie ZAiT
COBIRTK w Warszawie z lutego 1985 r.

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

10.1.29Temat nr 2116/29- "Opracowanie dotyce standardow zobrazowania monitorowego
stanu urzdzea srk, przygtego na PKP"; opracowanie CNTK w Warszawie.

10.1.30DTR Komputerowy system uwdzen sterowania ruchem kolejowym - zmych
producentow. Wydanie z roku 2001 lub 2002.

10.1.31DTR System zdalnego sterowania i kierowania ruchetnych producentow. Wydanie z
roku 1996, 2000 lub 2001.

10.1.32DTR Mikrokomputerowy system zliczania osi -znych producentéw. Wydanie z roku
1996, 1997 i 2000.

10.1.33DTR Modutowy napd zwrotnicowy - ragnych producentéw. Wydanie z roku 2000 lub
2002.

10.1.34DTR Hybrydowy przekanikowo-komputerowy system uwdzen sterowania ruchem
kolejowym - r@&nych producentéw. Wydanie z roku 1993 i 1997.

10.1.35DTR Projektowania i utrzymania komputerowego systdiczenia osi ACS2000.
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SPECYFIKACJA TECHNICZNA WYKONANIA

| ODBIORU ROBOT BUDOWLANYCH

A.02.01. Zabudowa sygnalizatorovswietlnych i wskaznikdw wraz z ich
podtagczeniem do sieci kablowej
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11

1.2.

1.3.

1.4

15

WSTEP

Przedmiot SST

Przedmiotem niniejszej specyfikacji technicznej way&nia i odbioru robét budowlanych
zwanej teé szczegOlow specyfikacy techniczia (w skrdocie SST, ktéregozywa Sk w
niniejszym opracowaniu), aswymagania ogolne dotygze wykonania i odbioru robét
zwiazanych z zabudoyvsygnalizatorowswietinych, wskanikow wraz z podiczeniem do
sieci kablowej dla urdzen srk.

Zakres stosowania SST

Szczegodtowa Specyfikacja Techniczna jest dokumerteowiazujacym przy realizacji robot
wymienionych w p. 1.1. i stanowgych fragment systemu wdzer automatyki kolejowej na
stacji.

Zakres robot obgtych SST
1.3.1. Roboty, ktorych dotyczy specyfikacja, obejmuyszystkie czynn&ci umazliwiajace i
majace na celu zabudawsygnalizatorowswietinych i wskanikbw wraz z ich
podkczeniem do sieci kablowej wdzen srk na stacji.
1.3.2.W zakres rob6t wchodzi:
a) wykonanie niezlinych robo6t ziemnych dla ustawienia fundamentéw,
sygnalizatorow i wskanikow wysokich;
b) ustawienie i wyregulowanie pionowe fundamentéebgypaniem ttuczniem;
c) ustawienie na fundamencie kompletnego sygnaliaatze wskanikami lub
wskaznika wysokiego z masztem;
d) monta skrzynki kablowej;
e) oszklenie komor sygnalizatora lub wakika ciwietlanego;
f) podiaczenie przewoddéw do skrzynek kablowych i latarni;
g) sprawdzenie i regulacja obwodOvwiatet sygnalizatorow oraz wskakow
oswietlanych;
h) sprawdzenie wskaai widoczngci s$wiatet sygnalizatorow i wskaikéw
oswietlanych;
i) malowanie masztow;
i) wykonanie uziemig lub uszynié.

Okreslenia podstawowe (terminologia)
1.4.1.Znaczenia okrden podstawowych i skrotow prastych w niniejszej SSTaszawarte w
SST A.01.00. ,Urzdzenia srk. Wymagania ogélne”.

Ogolne wymagania dotycgce robot

1.5.1. Ogodlne wymagania dotyaee robot § zawarte w SST A.01.00.
,Urzadzenia srk. Wymagania ogolne".

1.5.2. Wykonawca przy zabudowie sygnalizatoréw i wsklow musi przestrzedga
wymaga dotyczcych "Skrajni budowli na PKP” zawartych w rozpgazeniu MT i
GM z10.09.98 r. (Dz. U. Nr 151) [10.7] i WTB-E100.16].

1.5.3. Na fundamentach masztéw sygnalizatorow lub wsikéw wysokich naley ustawe
kompletne sygnalizatory lub wskaki i wykonat niezlgdne prace zwizane z
podkczeniem ich do sieci kablowej (ostatnia uwaga rogyaky wskanikow nie
oswietlanych).
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1.6  Obownzki Wykonawcy
1.6.1 Podstawowe obowzki Wykonawcy g zawarte w SST A.01.00. "Wgdzenia srk.
Wymagania ogoélne”

Strona:19 z 67



SPECYFIKACJE TECHNICZNE WYKONANIA | ODBIORU ROBOT
BUDOWLANYCH

Przebudowa stacyjnych udzex sterowania ruchem kolejowym na stacji @slaWrzeszcz w zakresie linii nr

250 PKP Szybkiej Kolei Miejskiej w Tréjmieie

2.1

2.2

2.3.

2.4,

MATERIALY

Ogolne wymagania dotycgce materiatow

2.1.1. Ogolne wymagania dotygze materiatow zawarteysv SST.A.01.00 "Urzdzenia srk.

Wymagania ogélne".

Wymagania dotyczace sygnalizatorowswietlnych.

2.2.1. Sygnalizatokwietlny stanowi latarnia sygnatowa wraz z masztem.

2.2.2 W latarniach sygnatowych stosuje swiatta kolorow odpowiadagych wskazaniom
danego sygnalizatora zgodnie z Rozpdeeniem Ministra Infrastruktury z dnia 18
lipca 2005 r w sprawie ogoélnych warunkéw prowadaemuchu kolejowego i
sygnalizacji [10.20], w§wietlanymi w sposéb agty lub migajcy.

2.2.3. Sygnalizatory wysokie musby¢ wyposaone w stat drabink; i kosz ochronny.

2.2.4 Latarnie sygnatowe sygnalizatorow wysokich mdmg¢ mocowane na masztach
prostych lub wysignikach tych masztow.

2.2.5. Do sygnalizowania jazd manewrowych mdgy¢ stosowane sygnalizatoéietine
wysokie lub karzetkowe.

2.2.6. Na sygnalizatorach magby¢ zamocowane pas$wietine lub wskaniki typu ,W”
przekazujce maszyricie informacje dodatkowe (np. dotyce dtugdci drogi
hamowania). Rodzaje wskakéw musz by¢ zgodne z Rozpogdzeniem Ministra
Infrastruktury z dnia 18 lipca 2005 r w sprawie Imy@h warunkéw prowadzenia
ruchu kolejowego i sygnalizaciji.

2.2.7.Wszelkie informacje dotyaze lokalizacji rodzajow sygnalizatorow i wskekéw oraz
uktadéw swiatet barwnych w latarniach sygnatowych zawardews dokumentaciji
projektowej na planie schematycznymaatzen s.r.k.

Przewidziane do zabudowy rodzaje sygnalizatomi wskaznikow:

. sygnalizatory wysokie z fundamentami i latarnias@dzonymi na masztach prostych
lub na wysggnikach tych masztow o uktadaciwiatet i iloscia komor lataf
sygnatowych zgodnz dokumentagj (plan schematyczny);

. sygnalizatory karzetkowe z fundamentami, o ukladaeiatet i iloscia komor latarni
sygnatowych zgodnz dokumentagj

. wskazniki typu ,W” wysokie, gwietlone;

. wskazniki typu ,W” wysokie, nie gwietlone;

. wskazniki typu ,W” na masztach sygnalizatorowivaetlone;

. wskazniki typu ,Z” oswietlone;

. wskazniki typu ,Z” nie oswietlone.

Konstrukcje i budowa sygnalizatorow musa odpowiada® wymaganiom

stawianym przez PKP.
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3. SPRZET

3.1. Ogélne wymagania dotygze sprztu s zawarte w SST A.01.00. "Uidzenia srk.
Wymagania ogolne".

3.2. Roboty zwizane z ustawieniem fundamentéw, sygnalizatoréw kawgkow typu ,W”
wysokich kompletnych mugzy¢ wykonane przy zyciu dzwigu. Pozostate roboty madpye
wykonywane ¢cznie.

4. TRANSPORT

4.1 Ogodlne wymagania dotygee transportu as zawarte w SST A.01.00. "Uidzenia srk.
Wymagania ogoélne".

5. WYKONANIE ROBOT

5.1. Ogdlne wymagania dotygze wykonania robdtaszawarte w SST A.01.00. "Wdzenia srk.
Wymagania ogoélne".

5.2. Wpykonawca przedstawi Inspektorowi nadzoru do pta®i projekt organizacji i
harmonogram robét uwzglniajacy wszystkie warunki, w jakicheda wykonywane roboty
zwiazane z budowsygnalizatoréwwietlnych i wskanikow.

5.3. Organizacja rob6t powinna przewidzieustawienie fundamentéw sygnalizatorow i
wskaznikdw w czasie rob6t ziemnych przed wykonaniem weaychronne;.

5.4. Trasowanie
5.4.1. Przed ustawieniem fundamentéw sygnalizatorow, wskaw wysokich oraz

wskaznikdw kozibw oporowych nafy ustale ich lokalizacg wg projektu
wykonawczego i pomiaroéw geodezyjnych.
5.4.2.Lokalizacje sygnalizatoréw musby¢ zgodne z dokumentagcprojektowvs.

6. KONTROLA JAKO SCI ROBOT

6.1. Ogdllne wymagania dotygee kontroli jakdci rob6t § zawarte w SST A.01.00. "Ugdzenia
srk. Wymagania ogélne”.
6.2. Sprawdzeniu jakai prac w czasie wykonywania rob6t oraz po ich Aakeniu podlega w
szczegolnéci:
a) lokalizacja fundamentow sygnalizatorow i wakikow wysokich;
b) skrajnia budowli (konstrukcje bramek sygnatowydygnalizatorow i wskanikow;
c) stabilng¢ ustawionego na fundamencie sygnalizatora lub swska wysokiego oraz
konstrukcji bramek sygnatowych;
d) widocznag¢ sygnatbw z wymaganej odlegl, wraz ze sprawdzeniem parametréw
uktadow optycznych;
e) podhczenia do sieci kablowej;
f) ochrona przeciwpotniowa (uziemienia i uszynienia);
g) powtoki malarskie i antykorozyjne.
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6.3

7.1.

7.2

8.1.

9.1.

9.2.

Ze wzgtdu na bezpieczstwo ruchu kolejowego bardzo istotne jest sprawdzekazywania
sig wihasciwych obrazéw sygnatowych na sygnalizatorach zgoldnz dokumentagj
projektowa dla sygnalizowania warunkéw jazdy kkego z przebiegdw pagjowych i
manewrowych.

OBMIAR ROBOT

Ogdlne wymagania dotygze obmiaru robét ss zawarte w SST A.01.00. wdzenia srk.

Wymagania ogéine".

Jednostla obmiarows jest:

a/ 1 komplet zabudowanego wraz z fundamentem iegulowanego sygnalizatora
swietlnego z pasendwietlnym i ze wskanikiem typu ,W” na maszcie lub wskaika
typu ,W” oswietlanego, ze skrzymkkablowy wraz z podiczeniem do sieci kablowej,
uszynionego lub uziemionego;

b/ 1 komplet zabudowanego wraz z fundamentem iméka typu ,W” nie gwietlonego.

¢/ 1 komplet zabudowanego wshika typu ,Z" — gwietlonego, wraz ze skrzyakkablowg
i podiaczeniem do sieci kablowej;

d/  komplet zabudowanego wraz z fundamentem sska typu ,Z" nie gwietlonego —
wolnostopcego.

ODBIOR ROBOT

Ogodlne wymagania dotyagze odbioru robot, ich podziatu oraz warunkéw tydbiorow s
zawarte w SST A.01.00. "Usdzenia srk. Wymagania ogolne.

PODSTAWA PLATNOSCI

Ogodlne wymagania dotygze warunkéw platniei s3 zawarte w SST A.01.00. "Ugdzenia

srk. Wymagania ogélne".

Podstaw ptatnosci stanowi cena jednostkowa za:

a/ 1 komplet zabudowanego wraz z fundamentem i gwosvanego sygnalizatora
swietlnego z paserdwietinym i wskanikami typu ,W” na maszcie lub wolnostgego
wskaznika typu ,W” cswietlanego ze skrzynkkablows wraz z podiczeniem do sieci
kablowej i uszynionego lub uziemionego;

b/ 1 komplet zabudowanego wraz z fundamentem fwska typu ,W” lub typu ,Z" nie
oswietlonego — wolnostagego;

¢/ komplet zabudowanego wskéka typu ,Z" (z fundamentem lub bez w zahe@sci od
typu wskanika) cwietlanego, wraz ze skrzyakkablowa i podhczeniem do sieci
kablowej.
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10. PRZEPISY ZWIAZANE

10.1.1 Wykaz norm, przepisow i instrukcji, dotygzch wykonywanych robét jest zawarty w SST
A.01.00. "Wymagania srk. Wymagania ogoélne".
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A.02.02. Budowa sieci kablowe]
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11

1.2.

1.3

WSTEP

Przedmiot SST
Przedmiotem niniejszej specyfikacji technicznej waiyéinia i odbioru robo6t budowlanych
zwanej te szczegotow specyfikacy techniczm (w skrocie SST, ktoregozywa sk w
niniejszym opracowaniu) asvymagania dotyeze wykonania i odbioru rob6t zgdanych z
budowy sieci kablowej, budow przeg¢ podziemnych (pod torami, drogami i rowami) dla
kabli uradzen automatyki kolejowej na staciji.
Podziemne przégia kablowe zbudowane podstawowo 2z rur ochronnycV P
(grubaiciennych i elastycznych) uktadanych poprzeczniegjmpadle) pod torami, drogami,
dojsciami i rowami padczone § z kablowymi cigami podtinymi (utozonymi w ziemi lub w
kanalizacji powierzchniowej) i twoazz nimi wspolma siet kablowg na staciji.
Zakres stosowania SST
Szczegotowa Specyfikacja Techniczna jest dokumeiteowizujacym przy realizaciji robot
wymienionych w p. 1.1.
Zakres robot obgtych SST.
1.3.1. Roboty, ktérych dotyczy specyfikacja, obejmujszystkie czynnci umazliwiajace
i majace na celu budogwsieci kablowej dla uedzen srk.
1.3.2. W zakres robot wchodzi:
» wykopanie i zasypanie rowéw kablowych;
» wykonanie powierzchniowej kanalizacji kablowej;
* wykonanie podziemnych przéjkablowych;
« uktadanie kabli w rowach;
» ukiladanie kabli w kanalizacji kablowej;
* monta& szaf kablowych z fundamentami;
* monta& osprztu kablowego;
* pomiary rezystancji kabli;
* wykonanie uziemigi uszynig kablowych punktéw rozdzielczych;
» wprowadzenie kabli do punktow rozdzielczych (szafgrnki, skrzynki kablowe) i
rozszycie ich na listwach zaciskowych;
* wytyczenie tras oraz miejsc prgeip kabli pod torami, drogami kotowymi i
technologicznymi oraz rowami;
» wykonanie wykopéw, przewiertéw lub przeciskdw podami drogami i rowami w
celu ut@enia w nich rur ochronnych dla kabli;
* budowa kablowych prz&j podziemnych (utzenie rur ochronnych);
» wprowadzenie kabli do nastawni i rozszycie ichisaach zaciskowych stojakow
kablowych;
» ochrona przegciowa sieci kablowych.
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1.4

1.5.

1.6.

2.1.

2.2.

2.3.

Okreslenia podstawowe (terminologia).

1.4.1 Znaczenia okrden podstawowych i skrotow praytiych w niniejszej SSTaszawarte
w SST A.01.00. "Urgdzenia srk. Wymagania ogoélne".

Ogolne wymagania dotycgce rob6t kablowych

1.5.1. Ogdlne wymagania dotygze robot § zawarte w SST A.01.00."Usdzenia srk.
Wymagania ogoélne".

1.5.2. W projekcie organizacji robét kablowych nateorzewidzi€ uktadanie cgsci kabli w
czasie robét ziemnych budowy torowiska, przed wgkoam warstwy ochronne.

1.5.3. Dla kabli uktadanych poprzecznie do toréw vgleawsze wykonatzw. przejcia
podziemne stanowte nieodiczram czes$¢ sieci kablowej. Budow przepé
podziemnych nalg wykonywa wg SST A.01.05.

Obowgzki Wykonawcy

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

ogolne”.

MATERIALY

Ogoblne wymagania dotygze materiatbw $ zawarte w SST A.01.00. "Wdzenia srk.
Wymagania ogolne".

Kable sktadowane na placu budowy mubky¢ nawinite na lebnach kablowych.

Bebny z kablami umieszczone na utwardzonym padiza kravedziach tarcz (pionowo) lub na
tarczach (poziomo).

Materiaty do budowy sieci kablowej

2.3.1. Do zasypania rowow kablowych e by uzyty grunt wydobyty z tego samego
wykopu, niezamarznty, bez zanieczyszc#etakich jak: kamienie, gruz, odpadki
budowlane.

2.3.2. Do wykonania podsypki na dnie rowu kablowego aragypania warstwy piasku na
utozonym w rowie kablu mie by uzyty piasek zwykly do betondw.

2.3.3. Do wykonania powierzchniowej kanalizacji kablovgjstosowé koryta kablowe ze
wzmacnianych tworzyw sztucznych z otwieranymi p@kayni. Wymiary wewatrzne
koryt musa by¢ dobrane z rezemvmin. 50%, aby mdiwe bylo w przyszidci
utozenie w nich dodatkowych kabli.

2.3.4. W sieci kablowe] dla usdzen srk przewiduje si podstawowo ulzenie kabli
sygnalizacyjnych, miedzianych na ngpé znamionowe 0.6/1kV odpowiadeych
parametrom kabla np. typu YKSY i spetaigych wymagania normy PN-76/E-90304.
Zasadniczo przewidywane kable o przekrojulmn?i 1.5mnf.

2.3.5. Pozostalymi materialamizytymi do budowy sieci kablowejeda:

« szafy kablowe ze wzmacnianych tworzyw sztucznylmdamentami;

« skrzynki kablowe ze wzmachianych tworzyw sztuczngehlwspornikami;
e uziomy rurowe;

 linki uszyniapce i uziemiajce;

« folia kalandrowana PCV o grubg od 0.4mm do 0.6mm;

e rury ostonowe PCV 110mm i grufo $cianki 4 — 6mm.
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3. SPRZET

3.1. Ogodlne wymagania dotygze sprztu s zawarte w SST A.01.00. ,Usdzenia srk.
Wymagania ogoélne".

3.2.  Roboty zwizane z budowsieci kablowej mog by¢ wykonywane ¢cznie lub mechanicznie.
Sposéb wykonywania robdétefiznie lub mechanicznie) oraz rodzaj zastosowanege:ts
powinien by zaakceptowany przez Inspektora nadzoru.

4. TRANSPORT

4.1. 0Ogl6lne wymagania dotygze transportu g zawarte w SST A.01.00. "Usdzenia srk.
Wymagania ogolne".

5.  WYKONANIE ROBOT

5.1. Ogdlne wymagania dotygze wykonania robdtaszawarte w SST A.01.00. "Wdzenia srk.
Wymagania ogoélne".

5.2. Wykonawca przedstawi Inspektorowi nadzoru do alamgpt projekt organizacji i
harmonogram rob6t, uwzglniajacy wszystkie warunki, w jakichegbla wykonywane roboty
zwiagzane z budowsieci kablowej.

5.3. llosci rur uktadanych w jednej warstwie pragp wielorurowego (maks. 4 rury).

5.4. W miejscach, gdzie wygbuje uzbrojenie podziemne terenu, wymagansikonywania robot
w sposéb¢czny. W razie wtpliwosci, co do lokalizacji urgdzea podziemnych wykoratzw.
»przekopy probne”.

5.5. Trasowanie
Przed rozpocxiem prac zwizanych z wykopaniem rowow kablowych i budpw
powierzchniowej kanalizacji kablowej naje dokon& geodezyjnego ustalenia i oznaczenia
ich tras.

Przed wykonaniem zabudowy kablowych péggjodziemnych, powinno nagli¢ wytyczenie

i 0znaczenie ich tras w terenie.

5.6. Wykonanie rowow i przekopow dla kabli
5.6.1. Rowy kablowe w gruncie rodzimym poza torami wysbna gkbokasci min. 1,0m w

obrebie stacji i 0.8m poza stagcj

5.6.2. Przy uktadaniu kabli w rejonie stacji na eahitytorzach toréw gtéwnych i w ich
poblizu odlegta¢ skrajnych kabli w rowie nie nmi@ by mniejsza ni 2.2m. od osi
toru i przy gebokasci utozenia nie mniejszej nil,2m. od gtowki szyny.

5.6.3 Wykonanie wykopu, przecisku lub przewiertu dlazeoia rur podziemnego przeja
kablowego nalgy wykona na gkbokasci min. - 1,32m. (od gornej powierzchni
gtéwki szyny) z zachowaniem spadku okoto 2% w kidaw jednego z wybranych
projektem kaéca przejcia rurowego.

Strona:27 z 67



SPECYFIKACJE TECHNICZNE WYKONANIA | ODBIORU ROBOT
BUDOWLANYCH

Przebudowa stacyjnych udzex sterowania ruchem kolejowym na stacji @slaWrzeszcz w zakresie linii nr
250 PKP Szybkiej Kolei Miejskiej w Tréjmieie

5.7. Ukfadanie kabli w rowach i podziemnych przegciach kablowych

5.7.1.Przy projektowaniu i budowie linii kablowych najestosowa wymagania normy PN-
76/E-05125 [10.10].

5.8. Ukfadanie kabli w powierzchniowej kanalizacjikablowej

5.8.1. Przy ukiadaniu kabla w kanalizacji nafetrwale oznaczy na zewntrz kanatu
kablowego miejsca @tz kablowych.

5.9. Montaz szaf kablowych, garnkow rozdzielczych i skrzynek &blowych
5.9.1. Nalezy wykona odpowiednie roboty ziemne lub w podsypce. Ustalundamenty
szaf oraz wsporniki garnkow rozdzielczych lub skedy kablowych. Zamocowa do
fundamentéw szafy kablowe, a do wspornikéw garmkilawe lub skrzynki kablowe.
Przy poszczegolnych punktach rozdzielczych pozastaapasy kablowe.
W zalenosci od wymagé podanych w dokumentacji nale uszynt lub uziemé wskazane
punkty rozdzielcze sieci kablowej.

5.10. Pomiar rezystancji kabli
5.10.1. Przed rozpocxiem robét dokona pomiaru rezystancji izolacji kabla nalmie i
sprawdzt zgodnd¢ danych z metrykkabla dostarczanprzez Producenta.
Po rozwingciu i utozeniu odcinkdw kabla dokotigponownie pomiaréw rezystancji izolacji
kabla i wykon& metrylg kabla.

5.11. Uziemienie i uszynienie
5.11.1. Lokalizacg uzioméw oraz pakzenia uziemiace i uszyniaice naley wykona
zgodnie z dokumentagijprojektova. W zalenosci od rodzaju uziomu (ptytowy lub rurowy)
nalezy wykon& okreslone prace ziemne, a po ich zakmeniu poszczegdlne elementy uziomu
naley polaczy¢ tasma stalowa ocynkowan tzw. ,bednark”, wykonat zacisk uziomowy, do
ktérego podiczone lada urzadzenia uziemiane.

5.12. Podiczenie kabli do uradzen
5.12.1. Po rozwingciu i ufozeniu kabla z odpowiednim zapasem przy adeeniu
przytorowym poszczegoélneyly dofaczy¢ do zaciskow listwy zaciskowej w skrzynce
kablowej ustawionej przy tym wdzeniu (sygnalizatorze, nggeie zwrotnicowym lub
urzadzeniu do kontroli niezajosci toréw i rozjazdow). Z listwy tej specjalnym przedem
wielozytowym wykona& pofaczenia z odpowiednimi zaciskami adzenia przytorowego.

5.13 Montaz osprzetu kablowego
5.13.1 Prace przy montar osprztu kablowego obejmaj obcicie kabla, odpowiednie
przygotowanie kacdwek, pomiar rezystancji izolacji iagjtosci zyt roboczych, paiczeniezyt
i odtworzenie ich izolacji.
Ztacza kablowe zabezpiegzamufami termokurczliwymi, a w przypadku koniecZoio
zastosowania mufeliwnych, po wykonaniu patzei i zatazeniu korpusu, mufy zadazywica
epoksydow i zabezpieczyja lakierem asfaltowym.
W miejscu poiczer odcinkéw kabla (mufy kablowej) ustatitrwaly oznacznik z
wyttoczonym znakiem ,M” i na planie kablowym opésdoktadnie km ich usytuowania.

5.14. Oznaczenie trasy kabla
5.14.1 Konieczne jest wykonanie oznaczenia przebiegu gyéWwncagéw kablowych
uktadanych w ziemi. Oznaczenie trasy w terenie zayalykona przy wyciu trwatych
stupkédw oznacznikowych, a na planie kablowym, ddikian km, w kadym miejscu jej
zmiany od trasy prostej. Stupki muszy¢ ustawione w miejscach zatamania trasy kablowej,
przepustéw kablowych, wykonania poter kablowych mufami oraz wzdiuprostej trasy
kabla w odlegtéci nie wickszej nz co 100 m.

Strona:28 z 67



SPECYFIKACJE TECHNICZNE WYKONANIA | ODBIORU ROBOT
BUDOWLANYCH

Przebudowa stacyjnych udzex sterowania ruchem kolejowym na stacji @slaWrzeszcz w zakresie linii nr

250 PKP Szybkiej Kolei Miejskiej w Tréjmieie

6.

6.1.

6.2.

6.3.

6.4.

7.1.

8.1.

KONTROLA JAKO SCI ROBOT

Ogodlne wymagania dotyaze kontroli jakdci robét g zawarte w SST A.01.00. "Ugdzenia
srk. Wymagania ogélne".

Roboty zwazane z sieaikablowa musz by¢ wykonane zgodnie z nogmPN-76/E-05 125
"Elektroenergetyczne i sygnalizacyjne linie kabloReojektowanie i budowa" [10.10].
Sprawdzeniu jaki prac w czasie wykonywania rob6t oraz po ich zakeniu podlega w
szczegolnéci:

» wykonanie rowow kablowych, prZ€jpodziemnych i kanalizacji powierzchniowej;

» gruba¢ warstwy piasku na dnie rowu oraz naasiloym w rowie kablu;

» utozenie kabla w rowie kablowym i w kanalizacji powiehniowej;

» wykonanie ochrony przeciwpoteniowej i przeciwprzegciowej;

* monta szaf kablowych, garnkow rozdzielczych i skrzynablowych;

* podhczenie urzdzen przytorowych do sieci kablowej;

» powioki malarskie i antykorozyjne.

Po zakdéczeniu montau sieci kablowej nalyy wykona pomiary skuteczri@i ochrony
przeciwporaeniowej, a wyniki pomiaréw af w protokole odbioru tej sieci. Legalizacja tych
pomiaréw winna nagpi¢ przez uprawnione jednostki.

OBMIAR ROBOT

Jednostkami obmiarowymi §:

a) 1m kompletnego rowu kablowego, pkz& podziemnego lub kanalizacji powierzchniowej;
b) 1m zbudowanej kompletnej sieci kablowej: kah#bzenie kabla w kanalizacji kablowej
lub rowie wraz z mufami, skrzynkami kablowymi i paczeniem urzdzex przytorowych;

¢) 1m kompletnego podziemnego pke&é kablowego;
d) 1 komplet zabudowanej szafy kablowej lub gamdzalzielczego;

ODBIOR ROBOT

Ogodlne wymagania dotygee odbioréw robot ich podziatu oraz warunkow tyabiorow s
zawarte w SST A.01.00. "Ugdzenia srk. Wymagania ogélne".

8.1.1 Roboty kablowe ulegage zakryciu muse by¢ poprzedzone odbiorem gziowym
dokonanym przez Inspektora nadzoru z udziatem Walkay.
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9.

9.1.

9.2.

10.

PODSTAWA PLATNOSCI

Ogodlne wymagania dotygze warunkéw platniei s3 zawarte w SST A.01.00. "Ugdzenia
srk. Wymagania ogélne".

Podstaw ptatnosci stanowh ceny jednostkowe za:

* 1m wykonanego rowu kablowego lub kanalizacji poweéniowej;

* 1m zbudowanej kompletnej sieci kablowej;

» lkomplet zabudowanej szafy kablowej lub garnka ze#dzego.

PRZEPISY ZWIAZANE
Wykaz norm, przepisoéw i instrukcji, dotygz/ch wykonywanych robot jest zawarty w SST
A.01.00."Urzdzenia srk. Wymagania ogolne".
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| ODBIORU ROBOT BUDOWLANYCH

A.02.03. Zabudowa elektrycznych nagddéw zwrotnicowych wraz z
ich podiaczeniem do sieci kablowe]
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1.2.

1.3.

1.4

1.5.

1.6.

WSTEP
Przedmiot SST
Przedmiotem niniejszej specyfikacji technicznej waiyéinia i odbioru robo6t budowlanych
zwanej te szczegotow specyfikacy technicza (w skrocie SST, ktoregozywa sk w
niniejszym opracowaniu) asvymagania dotyege wykonania i odbioru robét zadanych z
zabudow elektrycznych nagdow zwrotnicowych wraz z pogttzeniem do sieci kablowej dla
urzadzen srk w zakresie objym przebudow.
Zakres stosowania SST
Szczegodtowa Specyfikacja Techniczna jest dokumermteouwviazujacym przy realizacji robot
wymienionych w p. 1.1. i stanowgych fragment systemu wdzer automatyki kolejowej na
stacji.
Zakres robot obgtych SST
1.3.1. Roboty, ktorych dotyczy specyfikacja, obejmujszystkie czynnci umazliwiajace i
majace na celu zabudaw elektrycznych nagdow zwrotnicowych wraz z ich
podlkczeniem do sieci kablowej dla gdzen srk.
1.3.2. W zakres robot wchodz
» wykonanie niezkdnych robot ziemnych;
* umocowanie naglow do rozjazddw;
* mont& pretdw nastawczych i kontrolnych;
* wykonanie paiczen elektrycznych w zalanosci od potrzeb;
* wylozenie wrgk nagzdow ptytami betonowymi;
» monta skrzynki kablowej i podiczenia elastycznego do ral;
» podhczenie do nagglu kabla sterugo - zasilajcego;
e uruchomienie naglu;
» sprawdzenie dziatania ngju;
Okre&ilenia podstawowe terminologia
1.4.1. Okreslenia podane w niniejszej SSTa godne z odpowiednimi normami oraz
okresleniami podanymi w SST A.01.00. "Uidzenia srk. Wymagania ogolne".
Ogolne wymagania dotycgce robot
1.5.1. Ogodlne wymagania dotygeze robot § zawarte w SST A.01.00. "Wdzenia srk.
Wymagania ogolne”.
Obowanzki Wykonawcy
1.6.1. Podstawowe obowrki Wykonawcy g zawarte w SST A.01.00. "Ugdzenia srk.
Wymagania ogéine".
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2. MATERIALY

2.1. Ogodlne wymagania dotysze materialdw $ zawarte w SST A.01.00. "Wdzenia srk.
Wymagania ogolne"
2.2 Elektryczny napd zwrotnicowy musi spetnéanastpujace, podstawowe wymagania:

* napd normalnobieny, rozpruwalny, z sétrozprucia w zakresie 8,5 do 10kN;

* zapewnia sifg trzymania w¢ksz jak 7,5kN;

» zapewnié regulowan sitg nastawcz w zakresie 3,5 do 7,5kN;

» zapewni& minimum 10 letnie okresy porudzy okresami napraw gtdwnych;

* mozliwos¢ dwzej czstotliwosci przestawié (min. 1 milion przestawie w okresie
migdzynaprawczym);

* budowe modutows, przystosowamdo tatwej przebudowy i zmiany funkcji;

* nierdzewn, wodo i pytoszczely zamykan na zamek z unikalnym i uniwersalnym
kluczem obudow,

* prac; w klimacie umiarkowanym, w temperaturze otoczemia-40C do +70C, przy
wilgotnosci wzglednej do 95% przy temperaturze +80

» zapewnié przez caty okres radzynaprawczy sta} fabrycznie nastawiarsite nastawcg i
trzymania, bez konieczicoi jej regulacji w trakcie eksploatacji nau, z maliwoscia
dokonywania jej pomiaru;

* napkd musi by przystosowany do przestawiania wykolejnic i ruclgom dziobow
krzyzownic;

* namkd musi zapewnid mozliwos¢ przestawiania, kontroli potenia i trzymania iglic
zwrotnic rozjazdow UIC60 o promieniu 1200m;

* mie¢ mazliwo$é wyposaenia w obwody nastawcze z silnikami dla ukladéwngedub
trojfazowych;

» elektryczra i mechaniczg kontrok potazenia iglic zwrotnicy (suwaki kontrolne);

* roziaczanie obwodu kontrolnego przy rozpruciu zwrotnicy;

» ochror przed dotykiem i przedostanieng siat obcych i wody (P44 wg PN-63/E-08106);

» okablowanie ukltadow sterowania, nastawczego i kdmbégo napdem, w uktadzie
sze&cioprzewodowym;

* napd dostosowany do pracy pojedynczej musi zapewpiaste przejczenie okablowania
dla whczenia go do pracy sprone] (w zalenosci od potrzeb systemu);

 nagd wraz z umocowaniem musi zapewhigrawidiowa prag obwoddw kontroli
niezagtosci w rozjezdzie;

« namgd musi by przystosowany do miejscowego pegElania go w tryb gcznego
przestawiania iglic zwrotnic;

» kazde przedczenie nagdu w tryb rcznego przestawiania iglic zwrotnicy musicby
rejestrowane;

e przehczenie nagdu w tryb ecznego przestawiania iglic zwrotnicy musi na czels i
recznego przestawiania powodovazlaczenie obwodu nastawczego;

2.3  Oferupcy musi przedstawiswiadectwo dopuszczenia do eksploatacji na PKP.

2.4. Oferupcy wraz z elektrycznym nadem zwrotnicowym i umocowaniem dostarczy komplet
urzadzen i przyrzadéw potrzebnych do monta i regulacji napdu w ilosciach niezkdnych
dla danej iléci nagdow, wraz z wykazem niezbinych narzdzi uniwersalnych.

2.5. Oferupcy dostarczy komplethndokumentagj technicza nag:du i umocowania (DTR) wraz z
instrukcp montau, regulacji i utrzymania.
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2.6.

2.7.

3.1.

3.2

4.1.

5.1.

5.2.

6.1.

6.2.

Typ napdu i jego strona zamocowania na danym raijee s wykazane na planie

schematycznym uggzen automatyki kolejowej dla stacji zagizonym w dokumentacji

projektowe;.

Napedy przewidywane do zabudowy na stacji

a) Trojfazowy elektryczny nap zwrotnicowy konstrukcji modutowej (posiadey srubg
toczm w ukladzie nagdowym) rozpruwalny, bez zamkgi wewrgtrznych,
normalnobieny, przeznaczony do wspoétpracy z rozjazdami z $2@+190-1:9, UIC 60-
300-1:9, UIC 60-500-1:12, UIC 60-1200-18,5 z zetkrnymi zamkn¢ciami nastawczymi
klamrowymi o iglicach sgzzystych.

SPRZET

Ogoblne wymagania dotygze sprztu 3 zawarte w SST A.01.00. Wdzenia srk. Wymagania
ogolne™.
Roboty zwizane z zamocowaniem r@dw wykonane $ recznie i przy wykorzystaniu

lekkiego sprztu.

TRANSPORT

Ogodlne wymagania dotyaze transportu s zawarte w SST A.01.00. ,Usdzenia srk.
Wymagania ogoélne".

WYKONANIE ROBOT

Ogodlne wymagania dotygee wykonania robotaszawarte w SST A.01.00. "Ugdzenia srk.
Wymagania ogolne”.

Wykonawca przedstawi Inspektorowi nadzoru do akagpt projekt organizacji i
harmonogram robét, uwzglniajacy wszystkie warunki, w jakicheda wykonywane roboty
Zwigzane z montem, sprawdzaniem dziatania i pacitaniem do czynnych zwrotnic
rozjazdéw elektrycznych nagow zwrotnicowych.

KONTROLA JAKO SCI ROBOT

Ogdlne wymagania dotyaze kontroli jakdci robét g zawarte w SST A.01.00. "Ugdzenia
srk. wymagania ogoélne".

Sprawdzeniu jakei prac w czasie wykonywania robot oraz po ich Aakeniu podlega w
szczegOlnéci:

e zgodndg¢ zastosowanych typow neghdw i ich lokalizacja z projektem wykonawczym;

» zgodna¢ zamontowanych suwakow kontrolnych odpowiadggh danemu typu nagu;

e umocowanie i zabezpieczeriib mocujcych nagpd do taa;

» podhczenie petow nastawczych i suwakdw kontrolnych;

» wihasciwe podhczenie zasilania i waré6é jego napgcia;
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7.1.

7.2

8.1.

9.1.

9.2.

10.

10.1.

10.2.

* wartc¢ oporngci zyt w kablu od urzdzer wykonawczych do skrzynki kablowej;

» sprawdzenie czy opory rozjazdu nie przekracdanych katalogowych danego typu
rozjazdu;

» wartcici sity nastawczej i sity trzymania oraz doktadé@iprzylegania iglic;

» zgodnd¢ kontroli potazenia iglic ze stanem potenia rozjazdu na planie odwzorowania
stanowiska steragego;

» podhczenie nagdu wykolejnicy wraz z prawidtowym pateniem wykolejnicy;

» wilasciwa kolejn@g¢ pracy 2 zwrotnic spezonych oraz zwrotnicy spgzonej z
wykolejnica;

* reczne przestawienie zwrotnic przez korbowaniezdap

* wykonanie ochrony przeciwpaoteniowej (Uszynig);

» pokrycia malarskie i antykorozyjne.

OBMIAR ROBOT

Ogodlne wymagania dotygze obmiaru robdtaszawarte w SST A.01.00. "Ugdzenia srk.
Wymagania ogolne”.

Jednostk obmiarova jest 1 komplet zabudowanego i wyregulowanego glekhego nagdu
zwrotnicowego z umocowaniem i padkeniem do sieci kablowej.

ODBIOR ROBOT

Ogoblne wymagania dotygee odbioréw robot, ich podziatu oraz warunkow tygtbiorow g
zawarte w SST A.01.00. "Ugdzenia srk. Wymagania ogéine".

PODSTAWA PLATNOSCI

Ogdllne wymagania dotygze warunkow platnieci sa zawarte w SST A.01.00. ,Usdzenia
srk. Wymagania ogéine”.

Podstaw ptatncci stanowi cena jednostkowa za 1 komplet zbudowanegyregulowanego
elektrycznego naglu zwrotnicowego wraz z pagizeniem do sieci kablowe;j.

PRZEPISY ZWIAZANE

Wymagania techniczne na dostamzjazdéw zwyczajnych z szyn UIC 60-300-1:9 naelin
kolejowa E-20 o pedkosci 160 km/h (Warszawa- Poziré&ranica PAstwa), opracowanie
PKP z 1994 r.

Wykaz pozostatych norm, przepiséw i instrukcji,tys@acych wykonywanych robét jest
zawarty w SST A.01.00."Usrlzenia srk. Wymagania ogoélne”
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SPECYFIKACJA TECHNICZNA WYKONANIA

| ODBIORU ROBOT BUDOWLANYCH

A.02.04. Zabudowa uradzen kontroli niezajetosci toréw i rozjazdow
wraz z podiaczeniem do sieci kablowej
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11

1.2.

1.3

1.4

15

1.6.

2.1.

2.2.

Wstep

Przedmiot SST

1.1.1. Przedmiotem niniejszej specyfikacji technicznej wyénia i odbioru robét
budowlanych zwanej teszczegdtow specyfikacy techniczia (w skrécie SST, ktéregazywa
sic W niniejszym opracowaniu),aswymagania dotycre wykonania i odbioru robdt
zwiazanych z zabudogvsystemu zliczania osi jako adzenr kontroli niezagtosci torow i
rozjazdéw wraz z podézeniem do sieci kablowej uidzen srk.

Zakres stosowania SST
1.2.1. Szczegbétowa Specyfikacja Techniczna jest dokumentamowihzujacym przy
realizacji rob6t wymienionych w p. 1.1.
Zakres robot obgtych SST
1.3.1. Roboty, ktoérych dotyczy specyfikacja, obejmujszystkie czynni umazliwiajace i
majace na celu zabudawsystemu zliczania osi jako udzex kontroli niezagtosci toréw i
rozjazdow wraz z podtézeniem do sieci kablowej.
1.3.2. W zakres rob6t wchodz
» zabudowa czujnika torowego (czujnika kota);
* regulacja urzdzen;
* wykonanie uczynig.
Okreslenia podstawowe (terminologia)
1.4.1. Okreslenia podane w niniejszej SSTa godne z odpowiednimi normami oraz
okresleniami podanymi w SST A.01.00. "Uidzenia srk. Wymagania ogéine".
Ogolne wymagania dotycgce robot
1.5.1. Ogodlne wymagania dotygee robét g zawarte w SST A.01.00. ,Usdzenia srk.
Wymagania ogélne”.
Obowgzki Wykonawcy
1.6.1. Podstawowe obowzki Wykonawcy g zawarte w SST A.01.00. "Wgdzania srk.
Wymagania ogoélne".

MATERIALY

Ogollne wymagania dotygze materialdw $ zawarte w SST A.01.00. "Wdzenia srk.

Wymagania ogélne"

Wymagania dotycace urzadzen kontroli niezajgtosci toréw i rozjazdow:

a) urzadzenia musg umazliwia¢ w sposob pewny i jednoznaczny kontrolowanie nigasgi
toréw i wszystkich typow rozjazdéw zastosowanyclstaeji;

b) musz spetnig wymagania normy na bezpiecZap

c) urzadzenia logiczne maj by¢ montowane w typowych kasetach komputerowych w
przekanikowni, w standardowej szafie komputerowej lubodazielnym stojaku;

d) zarowno urzdzenia torowe jak i logiczne muszapewnia mazliwos¢ podwdjnego ich
wykorzystania zarébwno szeregowego jak i rownolegleaz umaliwia¢ w prosty sposéb
ich przehczanie;

e) regulacja obwodow czujnikdw kota i kontrola ich ggyamusi by dostpna z miejsca
zamontowanych uktadow logicznych;

f) zapewnia prae w trybie transmisji modemowej jak i szeregowej B&2

g) przekaniki wykonawcze i zalnosciowe montowane w standardowych szafach
komputerowych lub na oddzielnym stojaku wraz ukfadigicznym;
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2.3.

2.4,

2.5.

2.6.

3.1.

3.2.

4.1.

5.1.

5.2.

5.3.

h) maja zapewnia zasilanie urzdzen torowych i transmigj danych do uktadéw logicznych w
jednym, typowym kablu do ugdzen srk (np. YKSY);

i) obwody musz umaliwia¢ uszynianie stupow trakcyjnych i innych adzen jak i
dolaczenie do szyn sieci powrotnepdu trakcyjnego zgodnie z zasadami stosowanymi na
PKP.

Oferupcy musi przedstawiaktualne, bezterminow@viadectwo dopuszczenia do stosowanie

na PKP.

Oferupcy wraz z kompletem odpowiadajch projektowi urzdzen, dostarczy komplet

urzadzen, przyradow i narzdzi potrzebnych do monta i regulacji tych urazdzea w ilosciach

niezkednych wraz z wykazem niegtbnych narzdzi uniwersalnych.

Oferupcy dostarczy kompletndokumentagj techniczm wraz z instrukej montau, regulacji

i utrzymania oraz ze spisenmgézi zamiennych (DTR).

Typy uradzer oraz ich szczegétowa lokalizacjada podane w dokumentacji wykonawcze;.

SPRZET

Ogdllne wymagania dotygze sprztu s zawarte w SST A.01.00." Wdzenia srk.
Wymagania ogélne".

Roboty zwizane z zabudoyvurzadzea kontroli niezagtosci torow i rozjazdéw wykonywa
recznie przy wykorzystaniu lekkiego spta pomocniczego.

TRANSPORT

Ogollne wymagania dotygze transportu as zawarte w SST A.01.00.,,Urdzenia srk.
Wymagania ogélne".

WYKONANIE ROBOT

Ogoblne wymagania dotygze wykonania robotaszawarte w SST A.01.00."Usdzenia srk.

Wymagania ogéine".

Wykonawca przedstawi Inspektorowi nadzoru do ptami projekt organizacji i

harmonogram rob6t uwzglniajacy wszystkie warunki, w jakichela wykonywane roboty

Zwiazane z montagem urzdzen kontroli niezagtosci torow i rozjazdow.

Trasowanie

5.3.1. Przed zabudow czujnikow torowychmiejsce ich lokalizacji nalyy geodezyjnie
wyznaczy. Miejsca podiczen do torébw wyznaczy w miejscach zgodnych z
wymaganiami Producenta (DTR), dokumemndagyykonawcz i obowigzujacymi
przepisami.

5.3.2. Lokalizacje czujnikéw torowych mugodby¢ sie:

przed wyznaczeniem lokalizacji sygnalizatorow;

przed wyznaczeniem lokalizacji elektromagnesow forowych SHP;

przed utgeniem kabli lokalnych.
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6. KONTROLA JAKO SCI ROBOT

6.1. Ogdélne wymagania dotygze kontroli jakdci robét g zawarte w SST A.01.00. "Urdzenia
srk. Wymagania ogélne”.
6.2. Sprawdzeniu jakei prac w czasie wykonywania robét oraz po ich zakeniu podlega w
szczegOlnéci:
» zgodnd¢ zastosowanych typow umdzes;
» wihasciwe podhczenie kabli do czujnikéw torowych;
» wihasciwe zamocowanie czujnikdw torowych do szyn;
» prawidtowa¢ dziatania przy oddziatywaniu taboru;
» wykonanie ochrony przeciwprzegiowej i przeciwporaeniowej (uszynig);
» powioki malarskie i antykorozyjne.

7. OBMIAR ROBOT

7.1. Ogdlne wymagania dotycgce obmiaru robét
7.1.1. Ogodlne wymagania dotygze obmiaru robot sszawarte SSTA.01.00. "Ugdzenia
srk. Wymagania ogoine”.
7.2. Jednostk obmiarowa jest 1 odcinek zabudowanego i wyregulowanego ketnpbo
urzadzenia kontroli niezajosci toru lub rozjazdu wraz z pagizeniem do sieci kablowej,
zasilapcej i transmisyjne;j.

8. ODBIOR ROBOT

8.1.1. Ogodlne wymagania dotygze odbioréw robét. ich podziatu oraz warunkéw ich
odbioréw g zawarte w SST A.01.00.

9. PODSTAWA PLATNOSCI

9.1. Ogdlne wymagania dotygze warunkéw ptatniwi s3 zawarte w SST A.01.00. "Urdzenia
srk. Wymagania ogélne".
9.2. Podstaw ptatngci stanowi cena jednostkowa za 1 odcinek zabudog@neryregulowanego

kompletnego uradzenia kontroli niezgjosci toru lub rozjazdu wraz z pagiizeniem do sieci
kablowej.

10. PRZEPISY ZWIAZANE

10.1.1. Wykaz norm, przepisOw i instrukcji, dotyga/ch wykonywanych roboét jest zawarta w
SST A.01.00."Urzdzenia srk. Wymagania ogolne".
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A.02.05. Monta wewnetrznych urzadzen systemu
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1. WSTEP

1.1. Przedmiot SST
Przedmiotem niniejszej specyfikacji technicznej wyénia i odbioru robét budowlanych
zwanej te szczegbtow specyfikacp techniczm (w skrocie SST, ktéregozywa sk w
niniejszym opracowaniu), as wymagania ogolne dotygze wykonania i odbioru robot
zwigzanych z monta&em wewrtrznych uradzen systemu.

1.2. Zakres stosowania SST

1.2.1.Szczegdtowa Specyfikacja Techniczna jest dokumembawikzujacym przy realizacji robot
wymienionych w p. 1.1.

1.3. Zakres robét olgtych SST

1.3.1.Roboty, ktérych dotyczy specyfikacja, obejmuyszystkie czynn&ci umazliwiajace i majce
na celu montawewretrznych uradzeax systemu poprzez wykonanie prac w poszczegolnych
grupach robot jak:

1.3.1.1 Montaz kompletnie wyposenych konteneréw jako nastawni.

1.3.1.2 Wykonanie wokét kontenerdéw stanawich nastawri, chodnikdw o szerokgi 1.5m
Z ,polbruku”.

1.3.1.3Montaz urzdzen wedtug specyfikacji i w konfiguracji zawartej w gpekcie
wykonawczym.

1.3.1.4 Zabudowa kompletnie wypoganych szaf komputerowych rozmieszczonych wedtug
projektu wykonawczego.

1.3.1.5 Montaz stojaka lub szafy z kompletnym licznikowym systemkontroli niezagtosci
toréw i rozjazdow na stacji.

1.3.1.6 Montaz stojaka lub szafy z kompletem wadzer obwoddéw swiatet wszystkich
sygnalizatoréw.

1.3.1.7 Montaz stojaka lub szafy z kompletem adzer obwoddw napdow zwrotnicowych.

1.3.1.8 Montaz szafy kablowej wewgtrznej z kompletnym wyposganiem.

1.3.1.9 Wykonanie paiczer kablami wewstrznymi i przewodami szaf komputerowych i
stojakéw z aparatdrzasilajca i urzadzeniami zewetrznymi, poprzez listwy zaciskowe
w szafie kablowej wewgtrznej.

1.3.1.10Kompleksowy monta urzdzer stanowisk sterowania (dyspozytoréw) i
diagnostycznych systemu.

1.3.1.11Instalacja, konfiguracja, kompleksowe sprawdzenitestowanie oprogramowania
komputerow systemu.

1.3.1.12Szkolenie personelu z zasad obstugi i utrzymarzgdaen systemu.

1.3.2. Dla okrélenia czynnéci dla wymienionych robét majzastosowanie opisy rob6t i czyriod
wg DTR producentéw poszczegoélnychadzen oraz instrukcje PKP.

1.4. Okreilenia podstawowe (terminologia)

1.4.1.Znaczenia okrden podstawowych i skrotéw praptych w niniejszej SSTaszawarte w SST
A.01.00. "Uradzenia srk. Wymagania ogolne".

1.5.0g0dIne wymagania dotygze robot

1.5.1. Ogolne wymagania dotyce robot § zawarte w SST A.01.00. "Ugdzenia srk. Wymagania
ogolne”.

1.6. Obownzki Wykonawcy

1.6.1. Podstawowe oboawzki Wykonawcy g zawarte w SST A.01.00. "Ugdzenia srk. Wymagania
0g6lne"
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2. MATERIALY | URZ ADZENIA

2.1.0g6lne wymagania dotygze materiatbw $ zawarte w SST A.01.00. "Uidzenia srk.
Wymagania ogolne".

2.2.Kontenery przeznaczone do zabudowy w nich wgmnych uradzen systemu i petacych rok
nastawni musgspetni@ normy p. pa. dla tego typu obiektow i lBywyposaone m. inn. w:

2.2.1.
2.2.2.

2.2.3.
2.2.4.

2.2.5.
2.2.6.

posiadé certyfikat PN dopuszczenia do stosowania dla tggo obiektow,

instalacje elektryczn oswietlenia wewwtrznego i zewsetrznego zgodnie z potrzebami
okreslonym przez Zamawiagego,

instalacje elektryczn gniazd podiczeniowych zgodnie z potrzebami okomym przez
Zamawiajcego,

klimatyzacg w pomieszczeniu ze sptem komputerowym i pomieszczeniu nastawni,
instalacg automatycznego wykrywania i gaszenigguol,

instalacg automatycznego dozorowania i monitorowania ¢mnst

2.3.System sterowania i kierowania ruchem na stacji immg systemem komputerowo -
przekanikowym w petni zgodnym spgrowo i programowo z systemem zdalnego sterowania i
kontroli dyspozytorskiej typu WT UZ ZSiKD zainst@lanego na stacji Gdynia Gtowna, do
ktérego ma b§ podhczony oraz spetnéanastpujace wymagania i umdiwiac:

2.3.1.

2.3.2.
2.3.3.
2.3.4.
2.3.5.
2.3.6.
2.3.7.
2.3.8.
2.3.9.
2.3.10.
2.3.11.

2.3.12.

posiada ,Swiadectwo dopuszczenia do eksploatacji adeenia przeznaczonego do
prowadzenia ruchu kolejowego” wydane przezaddrZransportu Kolejowego w Warszawie,
wazne bezterminowo;

stanow¢ podstawowe naerlzie shiace do operatywnego oddzialywania na proces
transportowy na linii kolejowej Szybkiej Kolei Mig{iej w Trojmigcie;

bezpieczne i funkcjonalne prowadzenie ruchu kolegovna stacji i przylegtych szlakach;
wspoétprae z uradzeniami blokad stacyjnych i liniowychadych typow;

zdalne sterowanie wdzeniami stdacymi do organizacji i sterowania ruchem kolejowya n
wszystkich stacjach i szlakach linii Szybkiej Koldiejskiej w Trojmigcie;

realizowa& funkcje petnej archiwizacji danych dotyeych zaréwno informacji dotyazych
ruchu pocigow, statystycznych jak i diagnostycznych categsiesyu;

nadzér nad organizacyuchu pocigébw poprzez zobrazowanie stanu ruchowego oraz stanu
urzadzen sterowania ruchem pagjow na catej linii;

posiadé dwa identyczne stanowiska obstugi catego systewiym jedno pracuaice w trybie
tzw. ,goracej rezerwy”;

posiadé oddzielne stanowisko dyspozytora automatyki,

zapewnia realizacg funkcji administratora systemu,

umazliwia¢ rozbudow systemu o funkcje kontroli dyspozytorskiej orazgkazywania
informacji o pocagu, przy zachowaniu jednola sprzitowej i programowej,

umazliwia¢ awaryjne sterowanie z przeimego pulpitu nastawczego obiektdw zasadniczo
sterowanych zdalnie.

2.4.System musi spetntanastpujace, podstawowe warunki i zapewéiundamentalne rozwzania
techniczne:

2.4.1.

2.4.2.

2.4.3.

2.4.4.

by¢ skonstruowany w oparciu 0 modutowy sgrkomputerowy o architekturze otwartej,
spetniajcy wszystkie wymogi stawiane komputerom przemysiogvy

zapewnié mazliwosé centralnego sterowania obiektami na stacjachakszih odlegtych od
miejsca sterowania do 50km;

mie¢ mazliwos¢ tatwej rozbudowy i maiwosci wymiany elementéw na nowszej generacji
przy jednoczesnym zachowaniu podstawowej strulgysyemu;

systemy operacyjne komputerow realizyich zaleénosci musz byé wielozadaniowymi
systemami pracagymi w trybie czasu rzeczywistego;
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2.4.5. do przechowywania systemu operacyjnego, oprogramieaytkowego i wszelkich danych
podlegagcych archiwizacji w komputerach realizaych zalenosci i komputerach pulpitu
nastawczego wykorzystywgpamegci typu EPROM, EEPROM i FLASH;

2.4.6. do obstugi stanowisk stacych do prowadzenia ruchu wykorzystyiwéablice graficzne
(digitizery) lub/i myszy komputerowe;

2.4.7. dla graficznego zobrazowania sytuacji ruchowej wykestywa kolorowe monitory LCD
min. 19 i rozdzielczéci min. 1280x1024 pikseli;

2.4.8. komputery realizujce zalenosci musz by¢ oparte o magistral przemystowy, zgodn, ze
standardem VMEDbus;

2.4.9. wszystkie wymagane zaleosci realizow& programowo;

2.4.10. zapewni&a elektronicza kontrok pradu w obwodach wszystkichkwiatet kazdego z
sygnalizatorow;

2.4.11. system musi zapewrdadiagnostyczny podgtl wartgci pradu ptymacego w obwodach
kazdego ze swiatet wszystkich sygnalizatorow; posigdaozbudowan diagnostyk i
archiwizacg standw systemu, unatiwiaé¢ archiwalny przegld sytuacji ruchowej w postaci
zgodnej z prezentowama komputerach pulpitu nastawczego.

2.5. Inne wymagania materiatowe

2.5.1. Wymagania materialowe zwmane z urazdzeniami docelowymi g zawarte w DTR i

instrukcjach Producentéw tych udzen.

2.5.2 Ze wzgidu na konieczrig wspoOtpracy projektowanych nowych adzen (materiatdw) z

urzadzeniami istnigjcymi musz one by dopuszczone do stosowania na PKP.

2.5.3. Do montau wewretrznych uradzer systemu mog by¢ stosowane podstawowe adzenia i

materiaty jak np.:

» kable sygnalizacyjne 0,6 kV/1kV z osptem;

« szafy kablowe wewgirzne z armatura kablay
 licznikowe uradzenia do kontroli niezetjosci toru;
e urzadzenia zasilage;

e przekaniki zaciskowe i wtykowe;

e aparatura steraa i diagnostyczna;

« zestawy samoczynnej blokady liniowej;

« komputery z wyposaniem peryferyjnym;

e przewody DY1iDYL1,5 oraz kable stacyjne;
« standardowe szafy komputerowe;

« stojaki przekanikowe, elementy stojakéw.

3. SPRZET

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

3.2. Roboty przy pracach moravych wykonywanych w ramach robét zganych z montaem
wewretrznych uradzen systemu wykonywaneagecznie lub wyciu specjalistycznego spitz
diagnostyczno — pomiarowego.

4. TRANSPORT

4.1. Ogodlne wymagania dotyaze transportu g zawarte w SST A.01.00. ,Usgdzenia srk.
Wymagania ogolne".
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5. WYKONANIE ROBOT

5.1. Ogdlne wymagania dotygee wykonania robotaszawarte w SST A.01.00 "Ugdzenia srk.
Wymagania ogolne".
5.2. Warunkiem rozpoezia robét montzowych jest przekazanie Wykonawcy gotowych,
wykonanych zgodnie z odpowiednimi SST pomiesaezdudynku nastawni
5.3. Wykonaweca przedstawi Inspektorowi nadzoru do akagpprojekt organizacji i harmonogram
robét uwzgkdniajacy wszystkie warunki w jakich eola wykonywane roboty zwizane z
montaem wewrmrtrznych uradzex systemu.
5.4. Trasowanie
5.3.1.Przed ustawieniem elementow jak: szafy koempumte, stojaki przekamikowe szafy
kablowe, itp. nalgy ustalt ich lokalizacg wg projektu wykonawczego, a stoty i
biurka oraz komputerowe uwdzenia peryferyjne ustéli z wytkownikiem i
Inspektorem nadzoru.

6. KONTROLA JAKO $CI ROBOT

6.1. Ogodlne wymagania dotygeze kontroli jakéci robét g zawarte w SST A.01.00. ,Ugdzenia
srk. Wymagania ogélne"

7. OBMIAR ROBOT

7.1. Ogl6lne wymagania dotygze obmiaru robétaszawarte w SST A.01.00. "Urdzenia srk.
Wymagania ogolne"
7.2. Dla uradze (elementéw) montowanych naleprzyja¢ za jednostk obmiaru:

a) jeden metr utdonego lub kabla petzer wewretrznych;

b) jeden komplet urdzenr kontroli niezagtosci toru;

c) jeden kompletny stojak z aparafur

d) jedm kompletra szat komputerova;

e) jeden monitor, drukark klawiatug itp.

W uzgodnieniu z Inspektorem nadzoruzma przyaé¢ inne jednostki.

8. ODBIOR ROBOT

8.1. Ogdlne wymagania dotyaze odbioru robét & zawarte w SST A.01.00 "Ugdzenia srk.
Wymagania ogolne”.

8.2. Odbioréw robdt natiey dokonywa wg DTR Producentow i Instrukcji PKP.

8.3. Dla uradze, ktorych warunkéw odbioru nie obejmuyprzepisy i instrukcje PKP, wykonywa
wg uzgodnié z Inspektorem nadzoru.

9. PODSTAWA PLATNOSCI
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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

10.1.Wykaz norm, przepisOw i instrukcji, dotygza/ch wykonywanych robét jest zawarty w
SST A.01.00. "Uradzenia srk. Wymagania ogdlne”.
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SPECYFIKACJA TECHNICZNA WYKONANIA

| ODBIORU ROBOT BUDOWLANYCH

A.02.06. Zabudowa uradzen zasilajacych systemy automatyki
kolejowej
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1.2.

1.3.

1.4

1.5.

1.6.

2.1

2.2.

WSTEP

Przedmiot SST

1.1.1. Przedmiotem niniejszej specyfikacji technicznej wylnia i odbioru robot
budowlanych zwanej fe szczegdtow specyfikacy techniczia (w skrocie SST,
ktérego uywa sk w niniejszym opracowaniu)asvymagania dotyege wykonania i
odbioru robét zwizanych z budow urzadzen zasilajcych systemow automatyki
kolejowej uradzen srk na staciji.

Zakres stosowania SST

1.2.1. Szczegotowe Specyfikacje Techniczaedekumentem obowkujacym przy realizaciji
robét wymienionych w p. 1.1.

Zakres robot obgtych SST

1.3.1. Roboty, ktérych dotyczy specyfikacja, obejmujszystkie czynnéei umazliwiajace i
majace na celu budoyvurzadzen zasilajcych system automatyki kolejowej gdzen
srk.

1.3.2. W zakres rob6t wchodzpodstawowo:

a) zabudowa urzen automatyki przejczania z sieci gldbwnej na rezerwpw

b) kompleksowy montakompletnego systemu zasilania adzen, a w tym zasilacza
bezprzerwowego z kompletem zesmmznej baterii akumulatoréw i spalinowego
agregatu mdotwdrczego.

¢) zabudowa urgzen zasilania rezerwowego i bezprzerwowego

d) zabudowa tablic obgtiowych i rozdzielczych;

e) zabudowa urgzen zasilajcych systemy komputerowe;

f) rozprowadzenie zasilania do poszczegoinychdme;

g) wykonanie ochrony przeciwparaniowe.

Okreslenia podstawowe (terminologia)

1.4.1. Okreslenia podane w niniejszej SSTa godne z odpowiednimi normami oraz
okresleniami podanymi w SST A.01.00. "Uidzenia srk. Wymagania ogolne”.

Ogolne wymagania dotycgce robét.

1.5.1. Ogdlne wymagania dotygze robot § zawarte w SST A.01.00. "Wdzenia srk.
Wymagania ogoélne".

1.5.2. Urzadzenia wg niniejszej SST s do zasilania energielektrycza dwu grup
urzadzea srk: zewmtrznych i wewntrznych, stanowgicych razem system zasilania
automatyki kolejowej na stacji.

Obowanzki Wykonawcy

1.6.1. Podstawowe obowrki Wykonawcy g zawarte w SST A.01.00."Usgdzenia srk.
Wymagania ogoélne".

MATERIALY

Ogdlne wymagania dotysze materiatow g zawarte w SST A.01.00. "Ugdzenia srk.

Wymagania ogolne"

Wymagania dotycce uradzea zasilapcych system automatyki kolejowej.

2.2.1 W przypadku awarii zasilania podstawowegmdzenia zasilace musz zapewnia
automatyczne przgtzanie zasilanie z tej sieci nadsrezerwow.
Przy braku zasilania z obydwu sieci,qo#at automatycznie uktady krétkotrwalego
zasilania cgsci obwodow wymagagcych bezprzerwowego zasilania, do czasu
zahczenia rezerwowegmrédia zasilania - agregatu spalinowo — elektryceneg
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3.1.

3.2.

5.1.

5.2.

2.2.2. Wykonanie urzdzen zasilania musi obejmow&aompleksowo zagadnienia ochrony
przeciwporaeniowej;

2.2.3. Aparatura automatyki zasilania i rozdzialu energainstalowana na stojaku
zasilapcym lub w szafie musi lgydostpna dwustronnie;

2.2.4. Urzadzenia bezprzerwowego zasilania mupracowa ciagle, w tzw. systemie ,,on
line”;

2.2.5. Zrédlem padu statego muszbyé baterie akumulatorow bezobstugowych;

2.2.6. Obwody do zasilania wdzen elektronicznych musz mie¢ wydzielone obwody
zabezpieczone od przepii wytadowa atmosferycznych;

2.2.7. Dopuszczalne wahania naga w sieci elektroenergetycznej mogynost +10% -
15% wartéci znamionowej;

2.2.8. Urzadzenia zasilace musz dostarczé i rozprowadza napkcia zgodnie z
projektem wykonawczym;

2.2.9. Aparatura zasilara i jej pohczenia musz by¢ dostosowane do maksymalnego
poboru mocy;

2.2.10 Dziatanie, monitorowanie i sterowanie funkcjamiteysu automatyki zasilania musi
by¢ oparte na swobodnie programowalnych sterownikaailacponych ze
stanowiskiem operatora catego systemu ziliwoscia rejestracji i archiwizaciji
wszystkich jego parametrow.

SPRZET

Ogdllne wymagania dotygze sprztu s zawarte w SST A.01.00. ,Usdzenia srk.
Wymagania ogéine".
Roboty montaowe wykonywa recznie.

TRANSPORT
4.1.1. Ogolne wymagania dotygeze transportugszawarte w SST A.01.00. "Ugdzenia srk.
Wymagania ogolne”.

WYKONANIE ROBOT

Ogodlne wymagania dotyaze wykonania robotaszawarte w SST A.01.00."Usdzenia srk.
Wymagania ogoélne".

Wykonawca przedstawi Inspektorowi nadzoru do ptami projekt organizacji i
harmonogram robét uwzglniajacy wszystkie warunki, w jakicheda wykonywane roboty
zwigzane z budow urzdzer zasilajcych systemy automatyki kolejowej wraz z ochron
przeciwporaeniows z dohczeniem do:

» zewretrznego zasilania energelektryczn;

e zewretrznych uradzen srk;

» wewretrznych uradzea srk.
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6.

6.1.

6.2.

7.

KONTROLA JAKO SCI ROBOT

Ogdllne wymagania dotygee kontroli jakdci robo6t ¢ zawarte w SST A.01.00. "Wdzenia

srk. Wymagania ogélne".

Sprawdzeniu jakei prac w czasie wykonywania robot oraz po ich Aakeniu podlega w

szczegOlnéci:

a) stan zastosowanych elementow konstrukcyjnych i iobnta& oraz zgodn& tych
elementéw, w tym rownieich opisOw i rozmieszczenia z projektem wykonawazy

b) tablice w uradzeniach zasilagych wraz z automatykprzehczaniazrodet zasilania;

C) samoczynne uruchamianie i wgkanie zespotu spalinowo-elektrycznego lubadzenia
podtrzymugacego zasilanie;

d) reczne uruchamianie i watzanie zespotu spalinowo-elektrycznego Ilub adeenia
podtrzymugcego zasilanie;

e) prawidtowas¢ pracy zespotu spalinowo - elektrycznego lub innegadzenia zasilacego
przy zahczonych odbiorach;

f) dobdr rbwnomiernego ohgienia faz zasilania;

g) sprawdzanie stanu baterii akumulatoréw i paramett@itrycznych zgodnie z projektem
wykonawczym;

h) wykonanie ochrony przeciwprzepgiowej;

i) jakos¢ pokrye malarskich i antykorozyjnych;

j) prawidtowa¢ pracy zespotu rezerwowego, bezprzerwowego zaaileminputeréw wraz z
urzadzeniami peryferyjnymi;

k) prawidtowa¢ wykonania ochrony przeciwpamniowe;.

OBMIAR ROBOT

7.1 Ogolne wymagania dotygze obmiaru roboét sszawarte w SST A.01.00. "Ugdzenia srk.

7.2

8.1.

Wymagania ogolne".

Jednostkami obmiarowyma:s
Montaz i regulacja kompletnego systemu zasilaniaadze srk, W tym wykonanie ochrony
przeciwprzepiciowej i przeciwporaeniowej (uziemienia, uszynienia, przewody ochronne

itp.).

ODBIOR ROBOT

Ogolne wymagania dotysee odbiorow robét, ich podziatu oraz warunkéw tyabiorow g

zawarte w SST A.01.00. "Ugdzenia srk. Wymagania Ogolne".
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9. PODSTAWA PLATNOSCI

9.1. Ogdlne wymagania dotygze warunkéw ptatniwi s3 zawarte w SST A.01.00. "Urdzenia
srk. Wymagania ogélne".
9.2. Podstaw ptatngci stanowa ceny jednostkowe za:
* mont& i regulacje kompletnego systemu zasilaniadza srk.

10. PRZEPISY ZWIAZANE

10.1. Wykaz norm, przepiséw i instrukcji, dotygz/ch wykonywanych robot jest zawarty w SST
A.01.00."Urzdzenia srk. Wymagania ogdlne".
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A.02.07. Zabudowa stacyjnych urgdzen samoczynnego hamowania
pociagu (SHP)
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1. WSTEP

1.1  Przedmiot SST
Przedmiotem niniejszej specyfikacji technicznej way&nia i odbioru robét budowlanych
zwanej teé szczegOlow specyfikacy techniczia (w skrdocie SST, ktéregozywa Sk w
niniejszym opracowaniu), wymagania dotyoz wykonania i odbioru robét zgaanych z
zabudow urzadzeh samoczynnego hamowania g (SHP).
1.2. Zakres stosowania SST
Szczegotowa Specyfikacja Techniczna jest dokumeiteowizujacym przy realizaciji robot
wymienionych w p.1.1.
1.3. Zakres robét obfych SST
1.3.1. Roboty, ktorych dotyczy specyfikacja, obejmujszystkie czynnci umazliwiajace i
majace ha celu budogwrzadzer samoczynnego hamowania pi (SHP) na stacji
przylegtych szlakach.
1.3.2. W zakres robot wchodz
» wykonanie niezkdnych robot ziemnych;
» zabudowa elektromagnesow torowych SHP;
1.3.3. Na stacji dla urmzer srk przewiduje s monta stacyjnych urzdzen SHP dla
semaforow:
» wjazdowych;
* wyjazdowych;
» tarcz ostrzegawczych (w zafeosci od potrzeb).
1.3.4. Stacyjne urgdzenia SHP dla w/w sygnalizatorowda zabudowane i uruchamiane w
kolejndsci zgodnej z przytym harmonogramem robot.

1.4. Okreilenia podstawowe (terminologia)
Znaczenia okrden podstawowych i skrétéw praiych w niniejszej SSTaszawarte w SST
A.01.00. "Uradzenia srk. Wymagania ogolne".

1.5. Ogolne wymagania dotyaze robot.

1.6. Obowhnzki Wykonawcy
Podstawowe obowzki Wykonawcy g§ zawarte w SST A.01.00. Udzenia srk. Wymagania
ogolne”.

2. MATERIALY

2.1. Ogodlne wymagania dotysze materialdw & zawarte w SST A.01.00. Urmdzenia srk.
~Wymagania ogéine"
2.2. Wymagania dotyee stacyjnych ugglzen samoczynnego hamowania pggi (SHP)
2.2.1. Zastosowane stacyjne adzenia SHP typu punktowego (indukcyjno-rezonansowe)
musz charakteryzowasie:
a) duza niezawodnécia w réznych warunkach atmosferycznych i eksploatacyjnych;
b) mozliwoscia stosowania przy edych rodzajach trakcji;
C) urzadzenia SHP mugz wspotpracowé& z urzdzeniami zamocowanymi na
lokomotywach obecnie kursigych na PKP.
2.2.2. Zastosowanie punktowych wdzen SHP ma na celu kontrpkzujngci maszynisty.
Informacja punktowa przekazywana jest na lokometyprzez nieuzalaiony
elektromagnes torowy SHP zabudowany z prawej sttony (dla kierunku jazdy)
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2.3.
2.4.

2.5

2.6.

2.7.

przed sygnalizatorem pagowym (semaforem lub targzmstrzegawcz To) lub na
wysokasci semafora wyjazdowego.

2.2.3. W uradzeniach SHP mugby¢ wyrdznione konstrukcyjnie dwie grupy udzen:
a) przytorowe;
b/ montowane na lokomotywach i EZT.

2.2.4. Urzadzenia SHP musaz by¢ przystosowane do dziatania przyegkosci jazdy
pociagow do 160 km/h.

Oferujacy musi przedstawiswiadectwo dopuszczenia do eksploatacji na PKP.

Oferupcy, wyraz z kompletem odpowiadajch projektowi wykonawczemu stacyjnych
urzadzen SHP, dostarczy komplet wdzen, przyradow i narzdzi potrzebnych do monta
urzadzer SHP w ilgciach niezkdnych dla ildci tych uradzen, wraz z wykazem niezbnych
narzdzi uniwersalnych.

Oferupcy dostarczy komplethdokumentagj techniczno-ruchow(DTR) uradzer SHP wraz

z instrukcp monteau, regulacji i utrzymania oraz ze spisemscz zamiennych.

Dane techniczne jakim musadpowiada stacyjne urzdzenia SHP:

a) zakres temperatur pracy od 2@do +70C"

b) wilgotnos¢ wzgledna do 95%

c) stopier ochrony (szczelrii) IP-66;

d) oporna¢ podtorza (przy 50 HZ 1 Q km

e) wspotpraca z uggzeniami na EZT i lokomotywach kurgaych na PKP.

Rodzaj urzdzer niezlzdnych dla zabudowy stacyjnych adzen samoczynnego hamowania
pocigu (SHP):

* nieuzalenione elektromagnesy torowe SHP (z obwodami rezamaymi na 1000 Hz);

* przewody palczeniowe w izolacji:

 linki uszyniapce i uziemiajce;
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3.

3.1

3.2.

4.1.

5.1.

5.2.

5.3.

6.1.

6.2.

SPRZET

Ogdlne wymagania dotygze sprztu 3 zawarte w SST A.01.00. Wdzenia srk. Wymagania
ogolne".

Roboty zwizane z budow stacyjnych urgzdzen SHP wykonywane ss recznie przy
wykorzystaniu lekkiego speiu.

TRANSPORT

Wymagania dotycgce transportu s zawarte w SST A.01.00. "Wdzenia srk. Wymagania
ogolne”.

WYKONANIE ROBOT

Ogodlne wymagania dotygze wykonania robotaszawarte w SST A.01.00. Urdzenia srk.

Wymagania ogolne".

Wykonawca przedstawi Inspektorowi nadzoru do ala®gpt projekt organizacji i

harmonogram rob6t, uwzglniajacy wszystkie warunki, w jakichegbla wykonywane roboty

Zwigzane z monteem uradzeh SHP.

Trasowanie

5.3.1 Przed zabudoyv elektromagnesow SHP dla stacyjnych adzai samoczynnego
hamowania poagu naley ustalt ich lokalizacg.

5.3.2. Lokalizacja elektromagnesdéw torowych SHP musi edidy sie dopiero po
wczesniejszym wyznaczeniu lokalizacji fundamentéw sygraabrow wg SST
A.01.01, poniewa lokalizacja elektromagneséw" SHP jest gmgina z ich
usytuowaniem.

KONTROLA JAKO SCI ROBOT

Ogdllne wymagania dotygeze kontroli jakdci robot ¢ zawarte w SST A.01.00. "Wdzenia

srk. Wymagania ogélne".

Sprawdzeniu jaki prac w czasie wykonywania rob6t oraz po ich zakeniu podlega w

szczegolnéci:

a) zgodné¢ z projektem wykonawczym zastosowanych typéw etektigneséw SHP oraz ich
lokalizacja;

b) prawidtowd¢ wspotpracy urzdzenr odbiorczych oraz sygnalizacyjnych dla sygnatow SHP
(wyswietlaczy kabinowych) montowanych w lokomotywierzagzeniami SHP.
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7. OBMIAR ROBOT

7.1. Ogodlne wymagania dotyaze obmiaru robodtaszawarte w SST A.01.00. Umdzenia srk.
Wymagania ogoélne".

7.2. Jednostkami obmiarowymi jest jeden komplet zaldych i wyregulowanych stacyjnych
urzadzer SHP dla jednego sygnalizatora.

8. ODBIOR ROBOT

8.1. 0Ogodlne wymagania dotygeze odbioréw robét, ich podziatu oraz warunkéw tycbiorow g
zawarte w SST A.01.00 "Ugdzenia srk. Wymagania ogolne".

9. PODSTAWA PLATNOSCI

9.1. Ogdélne wymagania dotygze warunkéw ptatni@i s3 zawarte w SST ,Urglzenia srk.
Wymagania ogélne".

9.2. Podstaw ptatngci stanowi cena jednostkowa za 1 komplet zabudowlanyyregulowanych
urzadzeniach SHP dla jednego sygnalizatora.

10. PRZEPISY ZWIAZANE

10.1. Wykaz norm, przepisoéw i instrukcji, dotygz/ch wykonywanych robot jest zawarty w SST
A.01.00."Urzdzenia srk. Wymagania ogolne".
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SPECYFIKACJA TECHNICZNA WYKONANIA

| ODBIORU ROBOT BUDOWLANYCH

A.02.08. Przebudowa istnigjcych urzadzen sbl, roboty przelaczeniowe i
demontazowe
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1. WSTEP

1.1

1.2.

Przedmiot SST
Przedmiotem niniejszej specyfikacji technicznej wyénia i odbioru robdét budowlanych
zwanej te szczegbtow specyfikacy techniczm (w skrocie SST, ktéregozywa sk w
niniejszym opracowaniu), as wymagania ogolne dotygze wykonania i odbioru robot
zwigzanych z przebudawistniejpcych uradzen srk tworzcych blokad stacyjr pomidzy
okregami nastawczymi ,\Wr” i ,\Wr-SKM", samoczynnej blo#ta liniowej typu ,E”.

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

1.3.Zakres robot olgfych SST

1.4

1.3.1. Roboty, ktérych dotyczy specyfikacja, obginuszystkie czynnci umazliwiajace i

majace ha celu przebudewurzadzen samoczynnej blokady liniowej typu ,E” poprzez

wykonanie prac w poszczegolnych grupach robot jak:

1.3.1.1. Przystosowanie ugdzer wewrgtrznych blokady umieszczonych w nastawni lub w
kontenerach czy szafach kablowych.

1.3.1.2. Zabudowa lub zmiana lokalizacji kompletnych sygresiorow ze wskanikami
oraz kompletu wolnostegych wskanikéw typu W.

1.3.1.3. Przebudowa sieci kablowej dla przebudowywanychydreh blokady z uktadk
kabli w rowach lub kanalizacji kablowej.

1.3.1.4. Przebudowa obwodow kontroli niezagsci torow.

1.3.1.5. Przebudowa kanalizacji kablowej powierzchniowejaggé pod torami.

1.3.1.6. Przebudowa lub dostosowanie agdzen wewretrznych istniejcych - zmiany w
nastawnicach, pulpitach nastawczych, szafach apyayah i na stojakach z

aparatug sterugca.

1.3.1.7. Przebudowa uwdzer blokady liniowej. Monta lub demonta elementéw
urzadzen blokady liniowej i zmiany w obwodach zatexsciowych.

1.3.1.8. Przebudowa i dobudowa elementéw do zasilamdzen srk.

1.3.1.9. Przebudowa, zabudowa lub demootzdzen SHP.
1.3.2. Dla okrélenia czynnéci dla wymienionych robdt majzastosowanie opisy rob6t i
czynnaci wg DTR producentow poszczegolnychdagzen oraz instrukcje PKP.

Okreslenia podstawowe (terminologia)
Znaczenia okrden podstawowych i skrétow praiych w niniejszej SSTaszawarte w SST
A.01.00. "Uradzenia srk. Wymagania ogolne".

1.5.0go6lne wymagania dotysee robot

1.6.

1.5.1. Ogdlne wymagania dotyce robdt g zawarte w SST A.01.00.
"Urzadzenia srk. Wymagania ogoélne”.

Obowizki Wykonawcy
Podstawowe obowzki Wykonawcy § zawarte w SST A.01.00.
"Urzadzenia srk. Wymagania ogélne"

Stronas7 z 67



SPECYFIKACJE TECHNICZNE WYKONANIA | ODBIORU ROBOT
BUDOWLANYCH

Przebudowa stacyjnych udzex sterowania ruchem kolejowym na stacji @slaWrzeszcz w zakresie linii nr
250 PKP Szybkiej Kolei Miejskiej w Tréjmieie

2. MATERIALY

2.1. Ogdblne wymagania dotygze materiatow szawarte w SST A.01.00.
"Urzadzenia srk. Wymagania ogélne"
2.2. Wymagania materialowe zazane z istnieicymi urzadzeniami blokady liniowejszawarte w
DTR i instrukcjach Producentéw tych adzen.
2.3. Ze wzgkdu na konieczrig wspoOtpracy projektowanych nowych adzen (materiatdw) z
urzadzeniami istnigjcymi musz one by dopuszczone do stosowania na PKP.
2.4. W czasie przebudowy umdzen beda stosowane podstawowe materialy jak np.:
* sygnalizatoryswietlne kompletne ze wskaikami;
« wskazniki wolnostopce typu W,
» kable sygnalizacyjne 0,6 kV/1kV z osptem;
» szafy aparatowe armatura;
* urzadzenia do kontroli niezefosci toru;
» rury PCV grubécienne i gitkie;
e urzadzenia zasilage;
* przekaniki zaciskowe i wtykowe;
e aparatura stergfa i diagnostyczna;
* zestawy blokady;
e przewody DY1iDY1,5;
» stojaki przekanikowe, elementy stojakow;
» elektromagnesy SHP.

3. SPRZET

3.1.  Ogdlne wymagania dotygee sprztu 53 zawarte w SST A.01.00. "Ugdzenia srk.

Wymagania ogolne".

3.2. Roboty przy pracach momawych i demontzowych wykonywane w ramach robét zwanych
z przebudow istniepcych uradzen blokady liniowej wykonywaneasrecznie lub przy @yciu
dzwigu czy ewentualnie innych maszyn pomocniczych.

4. TRANSPORT

4.1. Ogdlne wymagania dotygeze transportu as zawarte w SST A.01.00. ,Usdzenia srk.
Wymagania ogolne".
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5. WYKONANIE ROBOT

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

5.2. Wykonawca przedstawi Inspektorowi nadzoru do atamgipprojekt organizacji i harmonogram
robét uwzgédniajpcy wszystkie warunki, w jakich ¢oa wykonywane roboty zwizane z
przebudow urzadzen istniecych i z montaem uradzen w poszczegolnych grupach robot wg
punktu 1.3.1 niniejszej SST.

5.3.  Trasowanie
5.3.1.  Przed ustawieniem elementow jak: fundamesugfy aparatowe, przeja rurowe

pod torami, skrzynki przytorowe itp. nale ustalt ich lokalizacg wg projektu
wykonawczego.

6. KONTROLA JAKO S$CI ROBOT

6.1. Ogolne wymagania dotygze kontroli jakdci robot & zawarte w SST
A.01.00. ,Urzdzenia srk. Wymagania ogolne"

7. OBMIAR ROBOT

7.1. Ogdblne wymagania dotygze obmiaru robotaszawarte w SST A.01.00.
"Urzadzenia srk. Wymagania ogélne"
7.2. Dla uradzen montowanych stanowiych odpowiedniki urgdzer (elementéw) istnigcych
nalezy przyja¢ za jednost& obmiaru:
f) jeden metr uldonego lub zdemontowanego kabla;
g) jeden komplet urtdzer kontroli niezagtosci toru;
h) jeden kompletny sygnalizator, wskék itp.;
i) jeden kompletny kontener (szafa torowa) z apagati@rujca.

W uzgodnieniu z Inspektorem nadzoruzma przya¢ inne jednostki.

8. ODBIOR ROBOT

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

8.2. Odbioréw robét zwizanych z elementami odpowiaaiaimi urzdzeniom istnigjcym naley
dokonywa wg DTR Producentdw i Instrukcji PKP.

8.3. Dla uradzer demontowanych warunki odbioru wg uzgodnzelnspektorem nadzoru.
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9. PODSTAWA PLATNOSCI

9.1. Ogdlne wymagania dotyaze warunkow ptatriei sa zawarte w SST A.01.00. "Usdzenia srk.
Wymagania ogolne".

9.2. Podstaw pfatngci za wykonane robotystanowi jednostka obmiaru przigé wg pkt 7.2
niniejszej SST.

10. PRZEPISY ZWIAZANE

10.1. Wykaz norm, przepisow i instrukcji, dotygz/ch wykonywanych robét jest zawarty w SST
A.01.00. "Wymagania srk. Wymagania ogolne".
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SPECYFIKACJA TECHNICZNA WYKONANIA

| ODBIORU ROBOT BUDOWLANYCH

A.02.09. Wykonanie dokumentaciji technicznej obiektu
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1. WSTEP

1.1. Przedmiot SST
Przedmiotem niniejszej specyfikacji technicznej wyénia i odbioru robdét budowlanych
zwanej te szczegbtow specyfikacy techniczm (w skrocie SST, ktéregozywa sk w
niniejszym opracowaniu), as wymagania ogolne dotygze wykonania i odbioru robot
zwiazanych z wykonaniem dokumentacji techniczne] obiekia podstawie projektu
powykonawczego przebudowanych agzen srk na stacji Gdek Wrzeszcz dla okgu
nastawczego ,Wr-SKM”.

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

1.3.Zakres robot olgfych SST
1.3.1. Roboty, ktérych dotyczy specyfikacja, obgigmwszystkie czynnici umazliwiajace
wykonanie w formie wydrukéw trzech kompletéw dokur@eji technicznej obiektu na
podstawie projektu powykonawczego oraz jednego ketmpvw. dokumentacji w edytowalnej
formie elektronicznej na doiku cyfrowym CD lub DVD.

2. MATERIALY

2.1. dokumentacja powykonawcza mé lynieszczona w ,koszulkach” plastikowych,
umieszczonych w segregatorach tekturowych.
» 2.2. ndnikiem, na ktérym zapisana madgokumentacja w formie cyfrowej madptyta
CD-R/RW lub DVD-R/RW.

3. SPRZET

3.1. Ogdblne wymagania dotygze sprztu 1 zawarte w SST A.01.00. "Urdzenia srk.
Wymagania ogolne".

4. TRANSPORT

4.1. Ogoélne wymagania dotyseze transportu as zawarte w SST A.01.00. ,Usgdzenia srk.
Wymagania ogolne".

5. WYKONANIE ROBOT

5.1. 0go6lne wymagania dotygze wykonania robotaszawarte w SST A.01.00 "Ugdzenia srk.
Wymagania ogolne".

5.2.Fragmenty dokumentacja powykonawczej (roboczej) ktérej nasipity istotne zmiany w
stosunku do projektu budowlanego i wykonawczego zmumawierd pisemm akceptag
inspektora nadzoru autorskiego (projektanta) izefje jest to wymagane oddzielnymi
przepisami) inspektora nadzoru inwestycyjnego
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6. KONTROLA JAKO $CI ROBOT

6.1. 0Ogdllne wymagania dotysze kontroli jakéci rob6t  zawarte w SST
A.01.00. ,Urzdzenia srk. Wymagania ogolne"

7. OBMIAR ROBOT

7.1. Ogdblne wymagania dotygze obmiaru robotaszawarte w SST A.01.00.
"Urzadzenia srk. Wymagania ogéine"
7.2. Za jednostk obmiaru przyjmuje sijeden komplet dokumentacji w formie wydruku i
jeden nénik z danymi w formie elektronicznej

8. ODBIOR ROBOT

8.1. Ogdlne wymagania dotygee odbioru roboét s zawarte w SST A.01.00 "Ugdzenia srk.
Wymagania ogdlne”

8.2. Odbioréw robot zwgzanych z dokumentacjpowykonawcz nasipi na podstawie protokotu
zdawczo — odbiorczego w formie pisemnej.

9. PODSTAWA PLATNOSCI

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

9.2. Podstaw pfatngci za wykonane robotystanowi jednostka obmiaru przigé wg pkt 7.2
niniejszej SST.

10. PRZEPISY ZWIAZANE

10.1. Wykaz norm, przepisow i instrukcji, dotygzch wykonywanych robét jest zawarty w SST
A.01.00. "Wymagania srk. Wymagania ogoélne".

Strona:63 z 67



SPECYFIKACJE TECHNICZNE WYKONANIA | ODBIORU ROBOT
BUDOWLANYCH

Przebudowa stacyjnych udzex sterowania ruchem kolejowym na stacji @slaWrzeszcz w zakresie linii nr
250 PKP Szybkiej Kolei Miejskiej w Tréjmieie

SPECYFIKACJA TECHNICZNA WYKONANIA
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A.02.10. Demonta izolowanych stykow torow klejono spgzonych i
zabudowanie ich torem. Roboty przeiczeniowe.
Przebudowa elementow sieci trakcyjnej.
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1. WSTEP

1.1. Przedmiot SST
Przedmiotem niniejszej specyfikacji technicznej wyénia i odbioru robdét budowlanych
zwanej te szczegbtow specyfikacy techniczm (w skrocie SST, ktéregozywa sk w
niniejszym opracowaniu), as wymagania ogolne dotygze wykonania i odbioru robot
zwiazanych z wykonaniem demouta izolowanych stykow toréw klejono - sgonych i
zabudowanie ich torem po przebudowaniudea srk na stacji Gdesk Wrzeszcz dla okgu
nastawczego ,Wr-SKM”, wszelkich robét demamiarych i przeaczeniowych w czynnych
urzadzeniach srk infrastruktury PKP PLK oraz przebudoelementéw sieci trakcyjnej
kolidujacych z nowymi sygnalizatorami.

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

1.3.Zakres robo6t olgfych SST
1.3.1. Roboty, ktorych dotyczy specyfikacja, obggnwszystkie czynné&ci majce na celu
umazliwi ¢ normalm, eksploatag urzadzen srk pozostajcych w infrastrukturze PKP PLK.

1.4. Okreslenia podstawowe (terminologia).
Znaczenia okrden podstawowych i skrotow pratych w niniejszej SSTaszawarte w SST
A.01.00. "Uradzenia srk. Wymagania ogolne".

1.5.0gdlne wymagania dotygze robot
1.5.1. Ogdélne wymagania dotyce roboét § zawarte w SST A.01.00.
"Urzadzenia srk. Wymagania ogéine”.

1.6. Obowizki Wykonawcy
Podstawowe obowzki Wykonawcy g§ zawarte w SST A.01.00.
"Urzadzenia srk. Wymagania ogélne"
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2. MATERIALY

2.1. Ogdblne wymagania dotygze materiatow szawarte w SST A.01.00.
"Urzadzenia srk. Wymagania ogélne"

3. SPRZET

3.1. 0Ogdblne wymagania dotygze sprztu 53 zawarte w SST A.01.00. "Urdzenia srk. Wymagania
ogolne".

3.2. Roboty przy pracach morawvych i demontzowych wykonywane w ramach robét azanych
Z przebudow istniepacych wykonywanegrecznie.

4. TRANSPORT

4.1. 0Ogdblne wymagania dotysee transportu g zawarte w SST A.01.00. ,Usdzenia srk.
Wymagania ogolne".

5. WYKONANIE ROBOT

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

5.2. Wykonawca przedstawi Inspektorowi nadzoru do ataxgpprojekt organizacji i harmonogram
robét uwzgédniajpcy wszystkie warunki, w jakich ¢oa wykonywane roboty zwizane z
przebudow urzadzen istniegcych. Wszelkie roboty przytzeniowe w czynnych ugdzeniach
srk PKP PLK muszby¢ wykonywane w uzgodnieniu i pod nadzorem pracownikérzymania
PKP PLK, a roboty w sieci trakcyjnej pod nadzoremcpwnika PKP Energetyka.

6. KONTROLA JAKO $CI ROBOT

6.1. 0Ogdllne wymagania dotysze kontroli jakéci rob6t  zawarte w SST
A.01.00. ,Urzdzenia srk. Wymagania ogolne"

7. OBMIAR ROBOT

7.1. Ogdblne wymagania dotygze obmiaru robodtaszawarte w SST A.01.00.
"Urzadzenia srk. Wymagania ogéine"
7.2. zajednost&k obmiaru pozostagych w eksploatacji uazizea istniepcych naley przyjac:
j) jeden kompletny okg nastawczy.

W uzgodnieniu z Inspektorem nadzoruzma przyac¢ inne jednostki.
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8. ODBIOR ROBOT

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

8.2. Odbioréw robot zwizanych z elementami odpowiagiegymi urzdzeniom istnigjicym naley
dokonywa wg Instrukcji PKP.

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

10.1. Wykaz norm, przepisOw i instrukcji, dotygzch wykonywanych robot jest zawarty w SST
A.01.00. "Wymagania srk. Wymagania ogoélne".
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