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Kod 45421100-5

3.12. Samoczynne urzadzenie oddymiajace — klapa oddymiajaca

Spis tresci:

1. Wstep

2. Materiaty

3. Sprzet

4. Transport

5. Wykonanie rob6t
6. Kontrola jakos$ci robdt
7. Obmiar robét

8. Odbidr robot

9. Sposdb rozliczenia robot
10. Przepisy zwiazane

1. WSTEP

1.1. Przedmiot SST

Przedmiotem niniejszej specyfikacji technicznej (ST) sa wymagania dotyczace klapy
oddymiajacej np. MERCOR PROLIGHT typ E100/120 oraz typ E100/140 z podstawa prostg o
wys. min. 50cm z owiewkami i kierownica , wypelnienie skrzydta koputa akrylowa lub
réwnowaznej.

1.2. Zakres stosowania SST

Szczegbétowa specyfikacja techniczna (SST) jest dokumentem przetargowym i kontraktowym przy
zleceniach i realizacji rob6t wymienionych w pkt. 1.1.

1.3. Zakres robét objetych ST

Specyfikacja dotyczy montazu klapy dymowej MERCOR PROLIGHT typ E100/140

Okreslenia podane w niniejszej ST sa zgodne z obowiazujacymi normami oraz okre§leniami
podanymi w ,,Wymagania Ogdlne” pkt. 1.4.

1.5. Ogdlne wymagania dotyczace robot

Wykonawca robét jest odpowiedzialny za jako$¢ ich wykonania oraz za ich zgodno$¢ z dokumentacja
projektowa, SST i poleceniami Inspektora nadzoru. Ogdélne wymagania dotyczace rob6t podano w
,Wymagania ogblne" pkt 2.1.

2. MATERIALY
2.1. Ogélne wymagania dotyczace materialéw, ich pozyskiwania i sktadowania podano w
,»,Wymagania ogdélne" pkt 2.2. Ponadto klapy dymowe powinny posiada¢ aprobaty techniczne,
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Certyfikat lub Deklaracje zgodno$ci z aprobata techniczng oraz by¢ produkowane zgodnie z
obowiazujacymi normami.

Sposdb transportu i sktadowania powinien by¢ zgodny z warunkami i wymaganiami podanymi przez
producenta.

Podstawa wysoko$ci 50cm wykonana z blachy stalowej ocynkowanej o gr. 1,25mm, izolacja
termiczna podstawy o gr. 20mm z twardej welny mineralnej, dolna czg$¢ podstawy wyposazona w
obwodowy kotnierz o szerokosci 100mm, koputa akrylowa.

3.SPRZET
3.1. Ogolne :wymagania dotyczace sprz¢tu podane w ,,Wymagania ogdlne" pkt 2.3.

4. TRANSPORT
4.1. Ogdlne wymagania dotyczace transportu podano w ,,Wymagania ogdlne" pkt 2.4.

4.2. Transport urzadzenia

Urzadzenia sa dostarczane zmontowane. Osobno dostarczane sg zawsze: owiewki, dysze kierujace, koputy.
Jest to spowodowane koniecznos$cia zabezpieczenia poszczegdlnych elementéw klap przed uszkodzeniem

podczas transportu oraz zabezpieczenia bezpieczenstwa w ruchu drogowym. Roztadunek przeprowadzi¢
pod nadzorem osoby upowaznionej przez producenta, przy uzyciu ogdlnie dostgpnych srodkéw
przetadunkowych lub recznie.

5.  WYKONANIE ROBOT
5.1. Ogdlne zasady wykonania rob6t podano w ,, Wymagania ogdlne" pkt 2.5.

5.2. Warunki przystapienia do robot
Klapy oddymiajace nalezy posadowi¢ na elementach konstrukcyjnych dachu.

5.3. Wykonywanie rob6t

Klapa oddymiajaca sktada si¢ z czgsci stalej- podstawy oraz czeg$ci ruchomej- skrzydet z
wypetnieniem. W standardzie podstawy sa dostarczane z izolacja termiczng gr. 20cm. Podstawa klapy
posiada w dolnej czgsci wystep stuzacy do oparcia i przymocowana klapy do konstrukcji wsporczej.
W zaleznosci od tego z jakiego materiatu wykonano konstrukcje wsporcza (stal ,beton, drewno) nalezy
wybra¢ odpowiednie taczniki (§rednica min. 6mm) w rozstawie max. 50+60cm. Podstawy klap sa
przystosowane do wykonana obrébek dekarskich papa, membrang PCV lub blacha. W swej gdrne;j
czgsci podstawa posiada na catym obwodzie pas blachy stalowej ocynkowanej do mocowania obrébki
pokrycia dachu za pomoca wkretéw. Przy zastosowaniu zgrzewania papy do ww pasa blachy, nalezy
BEZWZGLEDNIE stosowac ostong zabezpieczajaca przed oddzialywaniem ognia/goracego
powietrza na wypetnione skrzydta klapy oraz tuleje dystansowe. Skrzydlo klapy potaczone jest z
sitownikiem poprzez konsolg hakowa

System sterowania otwieraniem skrzydta z wykorzystaniem sitownika elektrycznego 24V do
oddymiania jest dostarczany wstegpnie zmontowany w klapie. Przystosowanie do pracy polega na
potaczeniu i wyregulowaniu $ruby oczkowej sitownika elektrycznego z bolcem konsoli hakowe;.

6. KONTROLA WYKONYWANIA MONTAZU URZADZENIA

6.1. Ogolne zasady kontroli jako$ci robdt podano w ,,Wymagania ogdlne" pkt 2.6.
6.2 Jednostka i zasady obmiarowania : jednostkgq obmiarowa sg sztuki.
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7. OBMIAR ROBOT

7.1. Ogoélne zasady obmiaru rob6t podano w ,,Wymagania ogélne" pkt 2.9.
7.2. Jednostka obmiarowa robét jest m2 i sztuki.

8. ODBIOR ROBOT

8.1. Ogodlne zasady odbioru robét podano w ,,Wymagania ogdlne" pkt. 2.10.
8.2. Odbiér podloza nalezy przeprowadzi¢ bezposrednio przed przystapieniem do robdt
montazowych.

8.3. Badania koncowe nalezy przeprowadzi¢ po zakonczeniu robdt. Roboty uznaje si¢ za zgodne z
dokumentacja projektowa i uzgodnieniami Inspektora nadzoru, jezeli wszystkie pomiary i badania w
pkt. 6, daty pozytywne wyniki.

9. SPOSOB ROZLICZENIA ROBOT
9.1. Ogdlne ustalenia dotyczace podstawy ptatnosci podano w ,,Wymagania ogélne" pkt 2.11.

10. PRZEPISY ZWIAZANE

PN-ISO-9000 (Seria 9000, 9001, 9002, 9003 i 9004) Normy dotyczace systeméw zapewnienia jakosci



