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l. WYMAGANIA OGOLNE.

1. Wstep.

1.1 Przedmiot specyfikacji technicznej.

Przedmiotem niniejszej specyfikacji sg wymagania dotyczace wykonania i odbioru robét insta-
lacji teletechnicznych staboprgdowych tj. systemow:
- alarmowego,
- obserwaciji telewizyjnej,
- przywotawczego
w budynku ,aresztow” zlokalizowanych w kompleksie KWP przy ul. Lompy 19 w Katowicach.

1.2 Zakres stosowania specyfikaciji.

Specyfikacja jest stosowana jako dokument przetargowy i kontraktowy przy zlecaniu i realizacji
robét wymienionych w pkt. 1.1.

1.3 Zakres robot.
Roboty, ktorych dotyczy specyfikacja, obejmujg wszystkie czynnosci umozliwiajgce i majgce na

celu wykonanie robét wymienionych w pkt. 1.1.

Zakres robo6t obejmuje montaz wszystkich urzadzen wchodzacych w sktad systemow wymie-
nionych w pkt. 1.1 wraz z instalacjg kablowa, zaprogramowanie i uruchomienie systemow,
przeszkolenie obstugi oraz przekazanie dokumentacji powykonawczej instalaciji.

1.4 Okreslenia podstawowe.

Okreslenia podane w niniejszej specyfikacji sg zgodne z obowigzujgcymi odpowiednimi norma-
mi.

Kierownik Budowy — osoba wyznaczona przez Wykonawce, upowazniona do kierowania
robota-mi i wystepowania w jego imieniu w sprawach realizacji danego zadania.

Inspektor Nadzoru Inwestorskiego — o0soba reprezentujgca interesy Zamawiajgcego,
akceptujgca, zatwierdzajgca i ewentualnie korygujaca poczynania Wykonawcy na budowie.
Zadanie budowlane — czesc¢ przedsiewziecia budowlanego, stanowigcg odrebng catosé techno-
logiczna, zdolng do samodzielnego spetnienia przewidywanych funkcji techniczno uzytkowych.

Przyjete oznaczenia i skroty.

PN — Polska Norma.

BN — Norma Branzowa.

ST — Specyfikacja Techniczna.
DP — Dokumentacja Projektowa.

1.5 Ogodlne wymagania dotyczace robot.

Wykonawca robot jest odpowiedzialny za jakos¢ ich wykonania oraz za zgodnos¢ z doku-
mentacjg projektowa, specyfikacjg i poleceniami Inspektora Nadzoru.

Wymagania ogolne nalezy rozumie¢ i stosowa¢ w powigzaniu ze Specyfikacjg Techniczna,
ktora jest zgodna z zasadami ustawy ,Prawo Zamowien Publicznych” i uwzgledniajgca aktualne



normy, instrukcje i przepisy stosujgce sie do robot.

1.5.1 Przekazanie placu budowy.

Zamawiajgcy w terminie okreslonym w umowie przekaze wykonawcy plac budowy wraz ze
wszystkimi  wymaganymi uzgodnieniami prawnymi i administracyjnymi, dokumentacjg
projektowsq i specyfikacjg techniczna.

1.5.2 Dokumentacja Projektowa a Powykonawcza.

W przypadku stwierdzenia istotnych zmian w stosunku do DT, dokonanych podczas realizacji
robét z inicjatywy Wykonawcy, Wykonawca zobowigzany jest do wykonania dokumentacji
powykonawczej. Koszty dokumentacji powykonawczej w catosci obcigzajg Wykonawce.
Wszelkie zmiany w DP powinny by¢ wprowadzone na pismie i autoryzowane przez Inwestora.
Istotne zmiany DP powinny by¢ wprowadzane przez Inwestora po uzgodnieniu z Projektantem.
Jezeli w trakcie robot okaze sie konieczne uzupetnienie DP przekazanej przez Inwestora,
Projektant w porozumieniu z Wykonawcg 1 Inwestorem wykona brakujgce rysunki i
uzupetnienia.

1.5.3 Zabezpieczenie terenu budowy.

Wykonawca jest zobowigzany do zabezpieczenia terenu budowy w okresie trwania realizacji
umowy az do zakonczenia i odbioru koncowego robot. W czasie wykonywania roboét
Wykonawca dostarczy, zainstaluje i bedzie obstugiwat wszystkie tymczasowe urzadzenia
zabezpieczajgce, znaki ostrzegawcze 1 wszelkie inne $rodki do ochrony robdt. Koszt
zabezpieczenia terenu budowy jest wigczony w cene umowy i nie podlega odrebnej zaptacie.

1.5.4 Ochrona przeciwpozarowa.

Wykonawca bedzie przestrzegac przepisy ochrony przeciwpozarowej, tagcznie z utrzymaniem
wymaganego, sprawnego sprzetu przeciwpozarowego. Materiaty tatwopalne bedg sktadowane
w sposob zgodny z odpowiednimi przepisami i zabezpieczone przed dostepem oséb trzecich.

1.5.5 Bezpieczenstwo i higiena pracy.

Podczas realizacji rob6t Wykonawca zobowigzany bedzie do przestrzegania przepiséw doty-
czacych bezpieczenstwa i higieny pracy. Wykonawca ma obowigzek zadbaé, aby personel nie
wykonywat pracy w warunkach niebezpiecznych, szkodliwych dla zdrowia oraz nie
spetniajgcych odpowiednich wymagan sanitarnych.

1.5.6 Ochrona i utrzymanie robot.

Wykonawca bedzie odpowiedzialny za ochrone zrealizowanych robot i za wszelkie materiaty
oraz urzadzenia uzywane do robot od daty rozpoczecia realizacji do daty odbioru korncowego
rob6t. Wykonawca bedzie utrzymywac roboty do czasu odbioru koncowego.

1.5.7 Stosowanie prawa i innych przepisow.

Wykonawca zobowigzany jest zna¢ wszystkie przepisy wydane przez wiladze centralne i
miejscowe oraz inne przepisy i wytyczne, ktore sg w jakikolwiek sposéb zwigzane z robotami i
bedzie w pelni odpowiedzialny za przestrzeganie tych praw, przepisow i wytycznych podczas
prowadzenia robot.



2. Materialy.

2.1 Stosowanie materiatow.

Wykonawca do wykonania zadania powinien stosowac¢ materiaty, ktére posiadaja:

- certyfikat na znak bezpieczehstwa wskazujacy, ze zapewniono zgodnos¢ z kryteriami te-
chnicznymi okreslonymi na podstawie Polskich Norm, aprobat technicznych oraz
wiasciwych przepisow i dokumentéw technicznych,

- deklaracje zgodnosci lub certyfikaty zgodnosci z aprobatg techniczng, dla ktorych nie
ustalono Polskiej Normy.

2.2 Przechowywanie i skladowanie materiatow.

Wykonawca zapewni, aby tymczasowo skladowane materialy, do czasu, gdy bedg potrzebne
na budowie, byly zabezpieczone przed zniszczeniem oraz byly dostepne do kontroli przez
Inwestora.

2.3 Wariantowe stosowanie materiatow.

Wszelkie materiaty i urzgdzenia zastosowane w DP mozna zastgpi¢ rownowaznymi posiada-
jacymi te same parametry techniczne i wymagania funkcjonalne poparte certyfikatami, Swia-
dectwami dopuszczenia, atestami w zaleznosci od wymagan wynikajgcych z odpowiednich
przepisow.

3. Sprzet.

Wykonawca jest zobowigzany do uzywania jedynie takiego sprzetu, ktéry nie spowoduje nie-
korzystnego wptywu na jakos¢é wykonywanych roboét. Sprzet bedacy wlasnoscig Wykonawcy lub
wynajety do wykonania rob6t, musi by¢ utrzymywany w dobrym stanie technicznym i gotowosci
do pracy. Bedzie on zgodny z normami ochrony s$rodowiska i przepisami dotyczacymi
uzytkowania.

Roboty montazowe nalezy wykonywacé recznie postugujac sie elektronarzedziami w zaleznosci
od wykonywanej czynnosci. Prace mozna wykonywac¢ przy pomocy dowolnego typu sprzetu.

4. Transport.

Materialty moga by¢ przewozone dowolnymi srodkami transportu.

5. Wykonanie robot.

Wykonawca jest odpowiedzialny za prowadzenie robét zgodnie z umowg oraz za jakos¢
stosowanych materiatéw i wykonywanych roboét, za zgodnos$¢ z DP, ST, harmonogramem roboét
oraz poleceniami Inspektora Nadzoru Inwestycyjnego. Nastepstwa jakichkolwiek biedow w
robotach spowodowanych przez Wykonawce zostang poprawione przez Wykonawce na jego
koszt. Polecenia Inspektora bedg wykonywane nie pézniej niz w czasie przez niego
wyznaczonym, po ich otrzymaniu przez Wykonawce, pod grozbg zatrzymania robot.

Wszystkie prace nalezy wykonywa¢ w uzgodnieniu z administracjg obiektu w celu zminimalizo-
wania ucigzliwosci z tym zwigzanych.



Wykonawca przed przystgpieniem do robot powinien:

a) zapoznac sie z projektem i ewentualne uwagi zgtosi¢ jednostce projektowej,

b) zapoznac sie z dokumentacjg instalacji elektroenergetycznych, c.o., wodnokanalizacyjnych
bedacych w posiadaniu inwestora, w celu unikniecia ewentualnych kolizji przy prowadzeniu
robot.

W trakcie prowadzenia rob6t wykonawca powinien:

a) stosowac sie do wskazéwek montazowych urzadzen zawartych w projekcie,

b) modyfikowac zatozenia projektu technicznego systemu tylko w uzgodnieniu z projektantem i
inwestorem, jezeli bedzie to prowadzi¢ do lepszego wykorzystania mozliwosci technicznych
stwarzanych przez projektowany sprzet,

c) modyfikowaé, w uzgodnieniu z projektantem i inwestorem, konfiguracje projektowanego
okablowania tak, aby doprowadzi¢ do optymalnego wykorzystania mozliwosci technicznych
stwarzanych przez projektowany sprzet,

d) wszelkie odstepstwa od dokumentacji uzgadnia¢ z projektantem i osobg petnigcg nadzor
inwestorski, ktorzy powinni dokonywaé¢ odpowiednich wpiséw do dziennika budowy,

e) wszelkie problemy powinny byé sygnalizowane projektantowi i osobie prowadzgcej nadzoér
inwestorski, a po ich rozwigzaniu dokumentowane przez naniesienie modyfikacji w
egzemplarzu dokumentacji powykonawczej.

6. Kontrola jako $ci robot.

6.1 Zasady kontroli jakosci.

Wykonawca jest odpowiedzialny za peing kontrole roboét i jakosci materiatdw. Zapewni on
odpowiedni system kontroli, personel, sprzet, zaopatrzenie i wszystkie urzadzenia oraz
przyrzady niezbedne do pobierania prébek badan i pomiaréw materiatdw oraz robot. Inspektor
moze zazgda¢ od Wykonawcy przeprowadzenie badan w celu zademonstrowania, ze poziom
ich wykonania jest zadawalajgcy. Wykonawca bedzie przeprowadza¢ pomiary i badania
materiatow i robot z czestotliwoscig zapewniajaca stwierdzenie, ze roboty wykonano zgodnie z
wymaganiami zawartymi w DP.

6.2 Badania i pomiary.

Wszystkie badania i pomiary beda prowadzone zgodnie z wymaganiami norm. W przypadku,
gdy normy nie obejmujg jakiegokolwiek badania wymaganego w ST nalezy stosowac wytyczne
krajowe lub inne procedury zaakceptowane przez Inspektora. Przed przystgpieniem do badan i

pomiaréw Wykonawca powiadomi Inspektora o rodzaju, miejscu i terminie badania. Wyniki
pomiaréw i badan Wykonawca przedstawi na piSmie w formie protokotu.

7. Odbiory.
7.1 Odbior czesciowy.

Odbidr czesciowy polega na ocenie ilosci i jakosci wykonania robét. Odbioru czesciowego robot
dokonuje sie wg zasad jak przy odbiorze kohcowym.



7.2 Odbiodr kohcowy.

Odbiodr koncowy polega na finalnej ocenie wykonania robot w odniesieniu do ich jakosci, iloSci i
wartosci. Catkowite zakonczenie robét oraz gotowos$¢ do odbioru korncowego zostanie stwier-
dzona przez Wykonawce wpisem do dziennika budowy z bezzwtocznym powiadomieniem na
piSmie o tym fakcie Inspektora. Odbior kohcowy robdt nastgpi w terminie ustalonym w
dokumentach umowy, liczac od dnia potwierdzenia przez Inspektora zakonczenia robot i
przyjecia dokumentéw wymienionych ponizej. Odbioru koncowego robdét dokona komisja
wyznaczona przez Zamawiajgcego w obecnosci Inspektora i Wykonawcy. Komisja odbierajgca
roboty dokona ich oceny jakosciowe] na podstawie przedtozonych dokumentow, wynikéw
badan, pomiaréw, ocenie wizualnej oraz zgodnosci wykonania robot z DT i ST. W toku odbioru
koncowego komisja zapozna sie z protokotami robot zanikowych i ulegajacych zakryciu oraz
robot uzupetniajgcych i poprawkowych. W przypadku niewykonania wyznaczonych roboét
poprawkowych i uzupetniajgcych, komisja przerwie swoje czynnosci i ustali nowy termin odbioru
koncowego. W przypadku stwierdzenia przez komisje, ze jakos¢ wykonanych robdt w
poszczegolnych rodzajach robét nieznacznie odbiega od wymagan podanych w DP i ST z
uwzglednieniem tolerancji i nie ma wiekszego wptywu na cechy eksploatacyjne obiektu i
bezpieczenstwo, komisja dokona potrgcen, oceniajgc pomniejszong warto$¢ wykonanych roboét
w stosunku do wymagan przyjetych w dokumentach umowy.

7.3 Dokumenty do odbioru koncowego.

Podstawowym dokumentem do dokonania odbioru koncowego robot jest ,protokot koncowego
odbioru robot” sporzadzony wg wzoru ustalonego przez Zamawiajgcego. Do odbioru
koncowego Wykonawca jest zobowigzany przygotowac nastepujgce dokumenty:

- DP podstawowg z naniesionymi zmianami oraz dodatkowa, jesli zostata sporzgdzona w
trakcie realizacji umowy,

- wyniki pomiaréw kontrolnych,

- protokoly z pomiaréw instalacji elektrycznej tj. ochrony przeciwporazeniowej, uziemienia,
rezystancji izolacji obwodow NN i kabli, badania wytgcznikow réznicowo-prgdowych,

- deklaracje zgodnosci lub certyfikaty zgodnosci zabudowanych materiatéw,

W przypadku, gdy wg komisji, dokumenty odbioru nie bedg przygotowane do odbioru
koncowego, komisja w porozumieniu z Wykonawcg wyznaczy ponowny termin odbioru
koncowego robot.

7.4 Odbior ostateczny pogwarancyjny.

Odbiodr ostateczny pogwarancyjny polega na ocenie wykonanych robét zwigzanych z usunie-
ciem wad i usterek stwierdzonych przy odbiorze koncowym i zaistniatych w okresie gwa-
rancyjnym. Odbior ostateczny pogwarancyjny bedzie dokonany na podstawie oceny wizualnej
obiektu.

W trakcie trwania okresu gwarancyjnego Zamawiajgcy moze dokonac¢ przegladu gwaran-
cyjnego, o ktérym bedzie powiadamiat pisemnie Wykonawce.



. SYSTEM ALARMOWY.
CPV 45312000-7

Wszystkie zastosowane elementy systemu alarmowego muszg posiadac deklaracje zgodnosci i
oznaczenie znakiem CE.
Za jako$¢ materiatow i urzgdzen odpowiada wykonawca robat.

1. Materialy i urz gdzenia.

Ponizej przedstawione zostaty minimalne wymagania techniczne dla elementow systemu alar-
mowego.

1.1. Centrala systemu alarmowego.

- system procesorowy z oprogramowaniem w pamieci FLASH

- mozliwos¢ zachowania parametrow programowanych przez instalatora w pamieci FLASH

- mozliwosc¢ dzielenia systemu na partycje i strefy

- mozliwos¢ rozbudowy systemu poprzez dodanie modutdw rozszerzajgcych

- mozliwos¢ jednoczesnego sterowania systemem poprzez manipulatory LCD i podigczone
do nich komputery uzytkownikdw

- mozliwosc¢ kontrolowania dostepu do wybranych stref obiektu poprzez klawiatury strefowe,

- monitoring realizowany pod cztery r6zne numery telefonow

- powiadamianie telefoniczne o alarmach przy pomocy komunikatow gtosowych lub na pager
komunikatami tekstowymi

1.2. Ekspander z uktadem zasilacza.

- 8 wejs¢ o wtasciwosciach identycznych jak wejscia ptyty gtdwnej centrali alarmowej
- dodatkowe wejscie sabotazu modutu

- zasilacz impulsowy z zabezpieczeniem przeciwzwarciowym

- ukfad tadowania i kontroli akumulatora z odtgczeniem akumulatora roztadowanego

1.3. Ekspander bez ukiadu zasilacza.

- 8 wejs¢ o whasciwosciach identycznych jak wejscia ptyty gtdwnej centrali alarmowej
- dodatkowe wejscie sabotazu modutu

1.4. Sygnalizator akustyczny.

- sygnalizacja akustyczna - przetwornik piezoelektryczny
- wspotpraca z dowolnym zrodiem sygnatu alarmowego
- mozliwos¢ wyboru sygnatu alarmowego - rodzaje

1.5. Tablica synoptyczna.

- poditgczenie do min. 64 wskaznikow LED

- podigczenie z centralg przez magistrale manipulatoréw,

- wbudowany zasilacz impulsowy o wydajnosci min. 2,0A z zabezpieczeniem
przeciwzwarciowym



2. Instalacje kablowe.

Do wykonania instalacji kablowej nalezy zastosowac kable YTKSY 3x2x0,6. Wszystkie kable
nalezy uktada¢ w rurkach elektroinstalacyjnych pod tynkiem.W przypadku rownolegtego prowa-
dzenia kabli nalezy zachowac¢ odstep 15cm od kabli sitowych. Minimalny odstep moze wynosic
10cm przy rownoleglym prowadzeniu kabli na odcinku krétszym niz 1m. Okreslane normg
dopuszczalne odlegtosci przy zblizeniach i skrzyzowaniach instalacji mozna zmniejszy¢ o 50%
przy stosowaniu przektadek izolacyjnych albo dodatkowego ekranowania.

Kable musza by¢ wystarczajgco chronione mechanicznie przed uszkodzeniami, odpo-
wiednio prowadzone i zamocowane. llo$¢ potaczeh przewodoéw musi by¢é mozliwie najmniejsza.
Kazde potaczenie musi by¢ lutowane lub wykonane inng niezawodng mechaniczng metodg
(np. potaczenie srubowe, zaciskowe). Zabronione jest reczne skrecanie zyt przewoddw i kabli.
Nie wolno stosowaé gotych przewodow (bez izolacji).

Przewody instalacji kablowej powinny przechodzi¢ odrebnymi przebiciami przez sciany.
Przepusty powinny by¢ wykonane przy uzyciu rurek RVS.

3. Wykonanie robot.

Prace winny by¢ wykonywane zgodnie z dokumentacjg projektowg oraz instrukcjami
producenta.

4. Kontrola jako sci.

Elementy instalacji podlegajg sprawdzeniu w zakresie:

- zgodnosci z dokumentacijg projektowa,

- poprawnosci montazu,

- poprawnosci oprogramowania centralki alarmowej,

Nalezy wykonac nastepujgce badania i pomiary:

- ciagtosci petli linii dozorowych,

- rezystancji izolacji utozonego okablowania,

- sprawdzenia kompletnosci przyciskow alarmowych na liniach dozorowych,

- sprawdzenia dziatania wszystkich przyciskéw alarmowych i sprawdzenie reakcji systemu
alarmowego.



. SYSTEM OBSERWACJI TELEWIZYJNEJ.
CPV 45315600-4

Wszystkie zastosowane elementy systemu obserwaciji telewizyjnej muszg posiada¢ deklara-
cje zgodnosci i oznaczenie znakiem CE.
Za jako$¢ materiatow i urzgdzen odpowiada wykonawca robat.

4.1 Wymagania techniczne dla urz adzen systemu obserwacji telewizyjne;.

Ponizej przedstawione zostaly minimalne wymagania techniczne dla elementoéw systemu
obserwacji telewizyjnej.

4.1.1 Zewnetrzna, szybkoobrotowa kamera koputowa.

= Zintegrowana z ukladem optycznym kamera o wysokiej rozdzielczosci i automatyce ostrosci,

= Kamera kolorowa, rozdzielczos¢ 480 TVL,

= Zoom: 18 X optyczny, 12 X cyfrowy,

= Obiektyw o zmiennej ogniskowej 4,1 — 73,8mm,

» 64 uje¢ programowalnych (presetéw), 6 tras,

= Menu w jezyku polskim,

=  WysSwietlane na ekranie informacje: kompas, azymut i zoom

= Trasy obserwacji - do szesciu, mogace zawiera¢, oprocz ustawien potozenia kamery i
zoomu, takze funkcje presetow

= Predkosc¢ obrotu i uchytu odwrotnie proporcjonalna do dtugosci ogniskowej (im ogniskowa
wieksza tym szybkos¢ mniejsza)

=  Whudowany wielostandardowy odbiornik telemetrycznych sygnatow sterujgcych

» Funkcja "Autoprzerzut" - obrot kamery o 180°przy przejsciu przez najnizszy punkt

= Obudowa zewnetrzna z grzatkg i wentylatorem

4.1.2 Wewnetrzna szybkoobrotowa kamera koputowa.

« Zintegrowana kamera szybkoobrotowa o malych rozmiarach w wandaloodpornej
obudowie

+ Rozdzielczos¢ pozioma: 480 TVL

« Czutos¢: 0.3 IX/F=1.8

+ 4 patrole

« 4 trasy automatycznego skanowania

« 60 presetow

« Zoom: 10 x optyczny, 10 x cyfrowy

« 1 wejscie alarmowe (NC lub NO)

« Auto-flip - automatyczny obrot kamery o 180°

« Menu ekranowe, programowalne



« Sterowanie RS-422/RS-485
« Protokoty sterowania: Pelco-D

- Do montazu wewnatrz pomieszczen

+ Klasa szczelnosci: IP 66

« Obudowa o podwyzszonej wytrzymatosci mechanicznej
- Mozliwosc instalacji: - bezposrednio na suficie lub za pomoca wysiegnika na scianie

« Zasilanie: 12 VDC/24 VAC

4.1.3 Wandaloodporna stacjonarna kamera kolorowa w wersji dualnej.

= Rozdzielczo$¢ pozioma: 540 TVL
= Czutos¢: 0.5 IX/IF=2.0

= Typ obiektywu: szerokatny z automatyczng przystong, recznie regulowana ogniskowa f=3.0

~9.0 mm

= Do montazu wewnatrz pomieszczen, koputka zapewniajgca widok w pionie w zakresie 90°

=  Klasa szczelnosci: IP 66

= Obudowa odporna na akty wandalizmu

= Zasilanie: 10,8 - 30 V4.

» Zaimplementowana funkcja zapewniajgca szeroki zakres dynamiki

» Kamera dualna z czutosScig w zakresie podczerwieni

4.1.4 Monitor kolorowy LCD 19".

Typ wyswietlacza:

19" panel LCD z wyswietlaczem TFT

Kontrast: 600:1
Jasnosé: 250 cd/m2
Czas reakciji: 8 ms
Wielkosc¢ plamki: 0.294 mm

Ztgcza:

1 wejscie wizyjne 1Vp-p, BNC, przelotowe

Programowanie:

kolor, jasnos¢, kontrast, ostros¢, pozycja w
pionie, dzwiek, PIP, rodz. jezyka, ust.
fabryczne, temp. barwowa

4.1.5 Rejestrator cyfrowy 16/8 kamerowy.

= 16/8 kanatéw wizyjnych
= Kompresja MPEG-4

= 4 wyjscia video: MAIN - VGA, S-video i BNC oraz SPOT — BNC

= Maks. pojemnos¢ wewnetrzna: 3 x 500 GB

= wewnetrzna nagrywarka DVD/CD-RW

= Predkosc rejestracji maks. 400 klatek/s na 16 kamer
= Czas zapisu przy podtaczonych 16 kamerach: 7 dni (HDD=120GB)

= Kontroler USB
= Interfejs ethernet: 10/100Mbit/s
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= Maksymalna predkos¢ rejestracji dla kazdej kamery przy ustawionej jednakowej predkosci
dla wszystkich kamer w systemie:
- 25kl./s @ 352x144
- 25kl./s @ 352 x 288
- 12kl./s @ 704 x 288
- 6kl/s @ 704 x 576

= Sterowanie PTZ: port RS-232
= Zakres temperatur pracy: 5C ~ 45T
= Uchwyty do montazu w szafie Rack

4.1.6 Klawiatura sterujgca HEGS5300.

= Swobodnie programowalny sterownik z wyswietlaczem LCD i diodami LED
= Elementy programowalne: klawisze, wyswietlacz LCD, osiem diod LED, sygnalizator
dzwiekowy
= Porty komunikacyjne: COM1: RS-232, zlgcze RJ-11
= Joystick: 3-osiowy, proporcjonalny (predkosci PTZ zalezne od stopnia wychylenia osi
joysticka)
= Wyswietlacz LCD, 2 wiersze po 18 znakow. W petni programowalny z poziomu jednostki
centralnej HMXAT200.
» Rodzaj podstawowej transmisji szeregowej: Asynchroniczna RS-232, full duplex.
Wymagane sygnaty: RX, TX, masa.
= Dostepne predkosci transmisji szeregowej: 9600bps, 19200bps
= Maksymalna odlegtos¢ od jednostki centralne;:
- 20m bez konwerteréw RS-232 / RS-422
- 1200m z parg konwerteréw RS-232 / RS-422 typu [-7520

= Zalecane okablowanie do przesylania sygnatow sterujgcych: Skretka UTP CAT-5,
ekranowana

=  Wymiary [mm] (szer. x gteb. x wys.): 442 x 175 x 43

= Wyposazenie standardowe: Kabel komunikacyjny RS-232, zasilacz 12VDC, kabel zasilajacy
230VAC, puszka potgczeniowa RS-232.

4.1.7 Zasilacz impulsowy 12V/8A.

Napiecie wejsciowe: 187 - 242 V4. 50 ~ 60 Hz
Stopien ochrony obudowy: IP 20

Napiecie wyjsciowe 138V/8A

Moc wyjsciowa: 120 W
Sprawnosé: 75 — 85%
Separacja galwaniczna: 5,3 kV DC (we-wy)
Temperatura pracy: 0-50C
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Zabezpieczenia: Nadnapieciowe, zwarciowe, przecigzeniowe
Poziom zakiocen: B

4.1.8 Zasilacz do kamer 24V ...

» Zasilacz do 8 kamer

= Maksymalne obcigzenie 5A

=  Wyjsciowe napiecie 24 V4. (28VAC dla dalekich potaczen)
= Zasilanie 230V

= Bezpieczniki automatyczne

4.1.9 Konwerter RS-232 na RS-485 i-7520.

Konwerter RS-232 / RS-485 (422) dla podigczenia rejestratoréw serii Vidius oraz wyniesienia
klawiatur i szafek we/wy na odlegtos¢ wiekszg od 20m.
Cechy:

= wbudowana funkcja "Self Tuner" - automatycznego doboru parametrow transmisji

= zmienna predko$¢ transmisji: 300...9600...115Kbps; zmienny format danych

= obstuguje do 250 modutdéw w jednej sieci RS-485; do 2048 z uzyciem repeaterow

» dhlugosc¢ sieci: 1.2km przy 115kbps, 2.1km przy 9600bps, 2.7km przy 4800bps, 3.6km przy
2400bps

= jzolacja galwaniczna 3kV

= zasilanie od strony sieci RS-485

4.1.10 Repeater RS-485 z izolacjg i-7510.

= wbudowana funkcja "Self Tuner" - automatycznego doboru parametrow transmisji
= zmienna predkos$¢ transmisji: 300...9600...115Kbps

= zmienny format danych

= jzolacja galwaniczna 3kV

4.1.11 Modut inteligentnego kontrolera I-7188.

Modut ten jest sterownikiem zbudowanym w oparciu o procesor 80188. Umozliwia on kontrole
rozbudowanej sieci modutéw IDAM oraz sterownikow PC, PCL a takze drukarek sieciowych.
Posiada on 4 porty szeregowe, pamie¢ DRAM, Flash ROM, EEPROM i SRAM.

4.1.12 Zasilacz 24VDC/1,05A do montazu na szynie DIN.

*= napiecie wejsciowe: 100 ~ 250VAC

= czestotliwosé napiecia wejsciowego: 50Hz ~ 60Hz
» napiecie wyjsciowe: 24VDC / 1.05A max.

= moc wyjsciowa: 25W

= temperatura pracy: 0 ~ 70'C

= temperatura przechowywania: -40 ~ 85'C
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4.1.13 Zasilacz UPS.

- Moc: 3000VA (1800W)

- Czas podtrzymania (dla 80% obc.)12 min
- Uklad AVR

- Interfejs (stykowy)

- Gniazdo modutu baterii

- Wysokosc¢3U

2. Instalacje kablowe.

Do wykonania instalacji kablowej toréw wizyjnych nalezy zastosowac kable koncentryczne
typu YWD 75-0,6/3,7, a dla torébw sterowania kamerami zintegrowanymi z gtowicami szybko-
obrotowymi nalezy utozy¢ kabel typu UTP kat.5 4x2x0,5.

Wszystkie kable nalezy uktada¢ w rurkach elektroinstalacyjnych pod tynkiem zgodnie z
normg BN-84/8984-10. W przypadku rownolegtego prowadzenia kabli nalezy zachowaé¢ odstep
15cm od kabli sitowych. Minimalny odstep moze wynosi¢ 10cm przy réwnolegtym prowadzeniu
kabli na odcinku krétszym niz 1m. Okreslane normg dopuszczalne odlegtosci przy zblizeniach i
skrzyzowaniach instalacji mozna zmniejszy¢ o 50% przy stosowaniu przektadek izolacyjnych
albo dodatkowego ekranowania.

Kable musza by¢ wystarczajgco chronione mechanicznie przed uszkodzeniami, odpo-
wiednio prowadzone i zamocowane. llo$¢ potaczeh przewodow musi by¢é mozliwie najmniejsza.
Kazde potaczenie musi by¢ lutowane lub wykonane inng niezawodng mechaniczng metodg
(np. potaczenie srubowe, zaciskowe). Zabronione jest reczne skrecanie zyt przewoddw i kabli.
Nie wolno stosowaé gotych przewodow (bez izolacji).

Przewody torow wizyjnych i sterujgcych powinny przechodzi¢ odrebnymi przebiciami przez
Sciany oraz stropy. Przepusty powinny by¢ wykonane przy uzyciu rurek RVS, a przy scianach
zewnetrznych z zastosowaniem RS.

3. Kontrola jako $ci.

Elementy instalacji podlegajg sprawdzeniu w zakresie:

- zgodnosci z dokumentacja projektowa,

- poprawnosci montazu,

- poprawnosci zaprogramowania rejestratora cyfrowego.

Wszystkie instalacje i urzadzenia przed przekazaniem do eksploatacji nalezy poddaé spraw-
dzeniu oraz przeprowadzi¢ wymagane przepisami proby i badania.

Nalezy wykonaé¢ nastepujgce badania i pomiary:
- ciggtosci petli linii sterujgcych,

- rezystanciji izolacji utozonego okablowania,

- jakosci rejestrowanego obrazu.
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IV. SYSTEM PRZYZYWOWY.

CPV 45317000-2

1. Materialy i urz gdzenia.

Do wykonania systemu przyzywowego nalezy uzy¢ nizej wymienionych materiatow lub innych
producentéw o parametrach nie gorszych od przyjetych w opracowaniu oraz spetniajgcych
wymagania norm majacych zastosowanie do budowanego systemu. Wszelkie zmiany nalezy
uzgodnic z Inwestorem i projektantem niniejszego opracowania.

Za jako$¢ materiatow i urzgdzen odpowiada wykonawca robat.

5. WYKAZ URZADZEN | MATERIALOW.

1. System przyzywowy (sterownik, konsola operatorska) DOMOFON 2002 2 kpl.
2. Kaseta rozmoéwna w wykonaniu wandaloodpornym 22 szt.
3. Przycisk kasujacy w wykonaniu podtynkowym 22 szt.
4. Puszka podtynkowa 44 szt.
5. Sygnalizator optyczny HCO5C 22 szt.
6. Wyswietlacz systemowy WS 57 2 kpl.
7. Kabel YTKSY 3x2x0,6 1 000 m
8. Kabel YDY 2x1,5 mm? 290 m
9. Rurka elektroinstalacyjna RB 16Sz 120 m
10. Rurka elektroinstalacyjna RB 25Sz 40 m
11. Rurka elektroinstalacyjna RB 37Sz 40 m

2. Instalacje kablowe.

Do wykonania instalacji kablowej pomiedzy kasetkami rozméwnymi a kasetg sterownika
nalezy zastosowaé¢ kable typu YTKSY 3x2x0,6 mm, ktore nalezy uktada¢ w rurkach
elektroinstalacyjnych pod tynkiem.

Przewody muszg by¢ wystarczajgco chronione mechanicznie przed uszkodzeniami, odpo-
wiednio prowadzone i zamocowane. llos¢ potaczen przewodow musi by¢ mozliwie naj-
mniejsza. Kazde potgczenie musi by¢ lutowane lub wykonane inng niezawodng mechaniczng
metodg (np. potaczenie srubowe, zaciskowe). Zabronione jest reczne skrecanie zyt przewodow
i kabli. Nie wolno stosowac gotych przewodow (bez izolacji).

3. Kontrola jako S$ci.
Elementy instalacji podlegajg sprawdzeniu w zakresie:
- zgodnosci z dokumentacja projektowa,

- poprawnosci montazu.

Wszystkie instalacje i urzadzenia przed przekazaniem do eksploatacji nalezy poddac spraw-
dzeniu oraz przeprowadzi¢ wymagane przepisami proby i badania.

Nalezy wykonac nastepujgce badania i pomiary:

- ciggtosci petli linii rozméwnych,
- rezystancji izolacji utozonego okablowania.
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4. Odbior robot.
Wszystkie roboty podlegajg odbiorowi koncowemu.

a) wykaz czynnosci, ktére nalezy wykona¢ w czasie odbioru:

- sprawdzenie uzytych materiatow w zakresie zgodnosci z obowigzujgcymi normami,
- sprawdzenie wykonania instalacji w zakresie zgodnosci z projektem technicznym,
- sprawdzenie rezystancji izolacji, rezystancji uziemienia, rezystancji petli linii rozméwnych,

b) do odbioru nalezy przedstawic:

- aktualny projekt techniczny, w ktérym naniesiono wszelkie wprowadzone zmiany, uzgod-
nione z projektantem i Inwestorem,

- protokoty odbioréw czesciowych,
- dziennik budowy,
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