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Kod 45313100-5

3.13. URZADZENIA DZWIGOWE

Spis tresci:

1. Wstep

2. Materiaty

3. Sprzet

4. Transport

5. Wykonanie rob6t

6. Kontrola jakos$ci robdt
7. Obmiar robot

8. Odbidr robot

9. Sposéb rozliczenia robot
10. Przepisy zwiazane

1. WSTEP

1.1. Przedmiot SST

Przedmiotem niniejszej szczegétowej specyfikacji technicznej (SST) sa wymagania
dotyczace: montazu i instalowania urzadzenia do pionowego transportu 0séb niepelnosprawnych
Typ VIP 12.H oraz dzwigu linowego LK LA2 z maszynownia gérna lub réwnowaznych.

1.2. Zakres stosowania SST
Szczegotowa  specyfikacja  techniczna (SST) jest dokumentem  przetargowym
i kontraktowym przy zleceniach i realizacji rob6t wymienionych w pkt. 1.1.

1.3. Zakres robét objetych SST
Niniejsze wymagania dotycza rob6t wymienionych w pkt 1.1.

1.4. Okreslenia podane w niniejszej SST sa zgodne z obowiazujacymi normami oraz przepisami
i oznaczaja:

roboty budowlane - wszystkie prace budowlane zwiazane z wykonaniem robdt zgodnie
z ustaleniami dokumentacji projektowej,

Wykonawca - osoba lub organizacja wykonujaca roboty budowlane,

wykonanie - wszystkie dziatania przeprowadzane w celu wykonania robét,

procedura - dokument zapewniajacy jako$¢; definiujacy, jak, kiedy, gdzie i kto wykonuje
i kontroluje poszczegdlne operacje robocze; procedura moze by¢ zastagpiona normami, aprobatami
technicznymi i instrukcjami, ustalenia projektowe - ustalenia podane w dokumentacji projektowe;j
zawierajace (opisujace) przedmiot i wymagania dla okre$lonego obiektu .

1.5. Ogédlne wymagania dotyczace robot

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

2. MATERIALY

2.1. Ogoélne wymagania dotyczace materialtéw, ich pozyskiwania i sktadowania podano
w ,,Wymagania ogélne" pkt 2.2.

2.2. Dzwigi nalezy przechowywa¢ w pomieszczeniach suchych, zabezpieczony przed
przemarzaniem.



2.3. Przyjeto do wykonania:
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Charakterystyka urzadzenia do pionowego transportu oséb niepelnosprawnych Typ VIP 12.H

Typ dzwigu / model:
Norma

Zastosowanie

Liczba dzwigéw:
Udzwig znamionowy:
Predkosc jazdy:
Wysoko$¢ podnoszenia:
Tlos¢ przystankow:
Przystanek gtéwny:
To$¢ drzwi szybowych:
Tlo$¢ drzwi kabinowych
Sterowanie:

Naped:

Wymiary kabiny:

Drzwi kabinowe:
Odporno$¢ ogniowa:
Wymiary szybu:

Wypelnienie $cian szybu:
Przylacze sieciowe:
Temperatura pracy:

dzwig osobowy VIP 12H
EN 81-70 - dzwig spetnia normg transportu oséb niepetnosprawnych
przewo6z oséb

1 sztuki

500 kg

do 0,15 m/s

do 12m

2

parter

2

2 (kabina przelotowa)
mikroprocesorowe 24V
hydrauliczny, posredni

szeroko$¢: 1100 mm
glebokos¢: 1400 mm
wysokos¢: 2200 mm
- drzwi automatyczne otwierane

- brak

szeroko$¢: 1495mm
glebokos¢: 1530mm

szkto bezpieczne P2 i panele
400/230 V

+5;+40°C

Charakterystyka dzwigu linowego z maszynownia géorna Typ LK LA 2

Typ dzwigu / model:
Zastosowanie

Liczba dzwigéw:
Udzwig:

Predkos¢ jazdy:
Wysoko$¢ podnoszenia:
Tlos¢ przystankow:
Przystanek gtéwny:
Tlos¢ drzwi szybowych:
Tos$¢ drzwi kabinowych
Usytuowanie windy
Sterowanie:

Naped:

Wymiary kabiny:

Drzwi kabinowe:
Odporno$¢ ogniowa:
Wymiary szybu:

Wykonanie $cian szybu:

dzwig osobowy LK LA2

przewo6z oséb

1 sztuki

1850 kg

1m/s

10000mm

4

parter

4 (w piwnicy drzwi o odporno$ci ogniowej EI60)
1 (nieprzelotowe)

w szybie zelbetowym wewnatrz budynku

mikroprocesorowe

reduktorowy, Ziehl Abegg ZETATOP
szerokos$¢: 1500 mm
glebokosc: 2500 mm
wysokos¢: 2150 mm

- teleskopowe, 2-elementowe
- w piwnicy drzwi szybowe o odporno$ci ogniowej EI60

szerokosc: 2350 mm
glebokos¢: 3100 mm
zelbetowe
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SPRZET
3.1. Ogdlne :wymagania dotyczace sprzetu podane w ,,Wymagania ogdlne" pkt 2.3.
4. TRANSPORT

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

4.2. W trakcie transportu nalezy zabezpieczy¢ urzadzenia przed uszkodzeniem.

5.  WYKONANIE ROBOT

5.1. Ogdlne zasady wykonania robét podano w ,,Wymagania ogélne" pkt 2.5.

5.2. Warunki przystapienia do robét
Montaz urzadzen wykonywac zgodnie z DTR-kami.
Urzadzenia musza posiada¢ niezbedne §wiadectwa i certyfikaty.

6. KONTROLA JAKOSCI ROBOT

6.1. Ogolne zasady kontroli jakosci rob6t podano w ,,Wymagania ogélne" pkt 2.7.

6.2. Badania w czasie odbioru robét
W trakcie rob6t nalezy zglosi¢ do odbioru wykonanie kazdej roboty zanikajacej. Nastgpna
czynnos$¢ mozna wykona¢ po odbiorze przez Zamawiajacego pierwszej czynnosci.

7. OBMIAR ROBOT

7.1. Ogdlne zasady obmiaru robét podano w ,,Wymagania ogdlne" pkt 2.9.
7.2. Jednostka i zasady obmiarowania : jednostka obmiarowg sa sztuki.

8. ODBIOR ROBOT

8.1. Ogdlne zasady odbioru robét podano w ,,Wymagania ogélne” pkt. 2.10.

8.2. Roboty uznaje si¢ za zgodne z dokumentacja projektowa i uzgodnieniami Inspektora nadzoru, jezeli
wszystkie pomiary i badania w pkt. 6, daly pozytywne wyniki.

8.3. Prace powinny zosta¢ wykonane zgodnie z dokumentacja projektowa.
Odbiér powinien by¢ potwierdzony protokotem zawierac:
- oceng wynikow badan,

- wykaz wad i usterek ze wskazaniem mozliwosci ich usunigcia.

9. SPOSOB ROZLICZENIA ROBOT

9.1. Ogodlne ustalenia dotyczace podstawy ptatnosci podano w ,,Wymagania ogdlne" pkt 2.11.
10.PRZEPISY ZWIAZANE

10.1. Normy

PN-ISO-9000  (Seria 9000, 9001, 9002, 9003 i 9004) Normy dotyczace systeméw zapewnienia jakosci
EN 81-70



