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Nazwy i kody (CPV) robat:

45200000-9 Roboty budowlane w zakresie wznoszenia kompletnyasbiektéw budowlanych lub ich
czesci oraz roboty w zakresie irzynierii | gdowej i wodnej

45240000-1 Budowa obiektow inzynierii wodnej

45231000-5 Roboty budowlane w zakresie budowy rurocigéw, cagow komunikacyjnych i linii
energetycznych

1. WSTEP
1.1 Przedmiot Specyfikacji Technicznej

Przedmiotem niniejszej Specyfikacji Techniczngjveymagania szczego6lowe dotyce wykonania i
odbioru robét zwjzanych z wykonaniem instalacji AKPIR w ramach intyeg pn.: , Wykonanie
zbiornika w pompowni V1 na ulicy Piaskowej w Stagwsorze

1.2 Zakres stosowania Specyfikacji Technicznej

Specyfikacja Techniczna jest stosowana jako dokuinpemetargowy i kontraktowy przy zlecaniu
i realizacji Robo6t wymienionych w punkcie 1.1.

1.3 Zakres robot obgtych Specyfikacia Techniczm
Zakres robot obejmuje rozgdania sterowania i monitoringu dodatkowego zbiaarpkdcinieniowego z
pompami ttocznymi i istnigcych pomp préniowych. Kompletny system sterownia i monitorindajety

jest zakresem dostawy dostawcy zbiornika padeniowego z pompami ttocznymi.

1.4 Wymagania ogdlne dotycgece Robot
Ogdlne wymagania dotygze wykonania Robét podano w Specyfikacji Technigpnar ST 00.

2. DANE O ZBIORNIKU PODCI SNIENIOWYM | POMPACH TLOCZNYCH

a). Zbiornik podcisnieniowy

Dodatkowy zbiornik podénieniowy z pompami ttocznymi przeznaczony jest #ispdoataciji na czas
remontu lub konserwacji istnigjego zbiornika podénieniowego znajdacego st w  budynku
pompowni.

Zastosowano zbiornik stalowy do zabudowy w ziensbezpieczony warsivochronm zewrtrz i
wewrgtrz w postaci powtoki antykorozyjnej, o parametrach

+  pojemnd¢ catkowita: \, = 10 ni

e JSrednicawew.: Q=2,5m

e wysokai¢ catkowita: H =2,64 m

b). Pompy ttoczne (2 szt.)

Zastosowano dwie zatapialne pompy ttoczne zabudewazbiorniku podénieniowym o parametrach w
punkcie pracy:

* wydajnaé¢: Q = 16,3 I/s;

e wysoka¢ podnoszenia: H=17,1 msw

e nom. moc silmnika: N = 7,5 kW

« U=400V

3. WYMAGANIA SZCZEGOLOWE DOTYCZ ACE ROBOT

System sterowania i kontroli pracy dodatkowego zbi@ podcinieniowego z pompami ttocznymi i
istniegcych pomp préniowych musi by dostarczony i wykonany przez dostgwebiornika
podcknieniowego z pompami ttocznymi.



Przewidziano zabudayww pomieszczeniu pompowni, mna poz. -3,1 m szaBjlgaco - sterowniczej

zbiornika poddinieniowego z pompami ttocznymi.

Przewidziano zastosowanie sterownika PLC zapewsegp cagle sterowanie prac nowych

(dodatkowych) pomp ttocznych w zbiorniku padgeniowym oraz istnigcych pomp préniowych.

Sterownik musi posiadanazliwo$¢ eksportu podstawowych parametrow pracy do systeswoinzdnego

(w pompowni V2 i dyspozytorni na oczyszczaktuiekdédw) oraz powinien kiy wyposaony w panel

operatora, pulpit sterowniczy (tryb pracy pompaceenie/ wygczenie, wydcznik awaryjny).

Wymagania dla programu sterowardgansistpujace:

e sterowanie pragistniegcych pomp préniowych,

e sterowanie pompami ttocznymi,

e kontrola temperatury pomp ttocznych,

e wylgczenie awaryjne pomp,

« licznik catkowitej ilcsci godzin pracy pomp oraz licznik godzin pracy @zliwoscia zerowania,

e licznik odliczapcy czas do kolejnego przedu technicznego dla pomp ttocznych,

« wykres zmian podénienia w sieci,

e wykres zmian poziomu w zbiornikaghiekow,

*  mozliwo$é pelnego, gcznego sterowania pompami w przypadku awarii steikay

e program awaryjny sterowania w przypadku awarii,aggsci pomp,

e sterowanie zorientowane na optymalizgmjocesu przy minimalizaciji poborugplu,

*  mozliwosé eksportu danych pomiarowych do systemow ngtirgch,

« mozliwosé podghdu parametréw pracy sterownika np. pozi@iekow, stan pracy pomp, wato
podcknienia,

e monitoring poboru prdu przez pompy ttoczne,

* informowanie o pojedynczych alarmach zbiorczyclarml 1 — instalacja nie pracuje , alarm 2 —
informacje eksploatacyjne np, przggjjpomp itp.,

e system archiwizacji alarmow- pagtku, konca i czasu potwierdzenia,

e zabezpieczenie przed suchobiegiem pomp ttocznych,

e system autoryzacji operatoréw i ich podziat na gruprawnié.

a). Sterowanie pompami ttocznyméciekow

Zatapialne pompy tloczne (2 szt.), umieszczogews dolnej strefie zbiornika podaiieniowego,
W pozycji pionowej.

Sterowanie pracpomp realizowaneghdlzie automatycznie w funkcji poziondaiekdw w zbiorniku.
Podstawowe informacje/parametry dwjetlane ledg na wywietlaczu operatorskim i mag by¢
zmieniane za pomacklawiatury. Nastawy te magby¢ zmieniane przez upoumaionego pracownika
obstugi w konsultacji z dostaweechnologii. Pompyaswyposaone w tzw. soft - startery.

Dla kazdej pompy ldzie maliwosé sterowania gcznego ( przekznik kluczowy ), ¢czne sterowanie
przeznaczone jest gtéwnie do prob testowych.

Pompy sciekbw w automatycznym trybie pracy maszahcza sie naprzemiennie tak aby #o
roboczogodzin bylty réwne. Pompy agkane bda z niewielly zwloka/op&nienie startu z uwagi na
unikanie uderze hydraulicznych i przegrenia instalaciji.

W przypadku przekroczenia poziorsziekdw w zbiorniku, przy ktorym ma zagzsie
pompowanie zostanie aakzona jedna pompa, ktéra ma status pompy aeeid Jéli pomimo
pracy jednej pompy poziodtiekow w zbiorniku wzrénie na wywietlaczu pojawi s alarm, a
uktad automatyki zakzy drug pomge. Alarm na wywietlaczu nalgy skwitow&.

Roboczogodziny dla kalej pompy wywietlane leda na wyswietlaczu operatorskim , jako dwie waita

* czas pracy catkowity ( nie ma movosci kasowania ),

e czas pracy od ostatniego skasowania .

Czasy do przegtlow serwisowych pompeha wyswietlane na wywietlaczu operatorskim ,, przegl
pompy”. Informacja ta musi zostaskwitowana i skasowana za pomobasta. Réwniz licznik
godzin/serwis mze by¢ kasowany za pomadasta.

Temperatura silnikbw pomp kontrolowangdhbie przez uktad pomiaru i sygnalizacji przekrogaen
temperatury maksymalnej, przekroczenie temperanaisymalnej (dopuszczalnej) sygnalizowane jest
alarmem i nagpuje wyhczenie pompy.



b). Sterowanie pompami pr@niowymi

W zwigzku z zabudow dodatkowego zbiornika podaieniowego, w czasie jego eksploatacji wymagane
be¢dzie sterowanie pradstniegcych pomp préniowych od wartéci podcinienia w zbiorniku.

W zbiorniku i w sieci utrzymywane jest poéigienie, ktére wytwarzane jest jednogzie w catej sieci.
Scieki i powietrze dostajsic porcjami lub w postaci mieszaniny do zbiornika giécieniowego, skd
zanieczyszczone powietrze odorami jest odsysanez pppmpy préniowe i dalej odprowadzane do
biofiltra w celu oczyszczenia.

W chwili wprowadzeniasciekbw do zbiornika zaczyna powoli wzrasteisnienie. System sterowania
musi by tak zaprogramowany, aby w czasie 3 minut paodenie wrécito do pierwotnej wardoi.

Istniejace pompy préniowe musza by sterowane w zammosci od cénienia analogowym czujnikiem
oraz za pomagzmiennych nastaw ,ogéien czasowych” w sterowniku PLC. Nastawy podstawowdy b
wyswietlane na w§wietlaczu operatorskim i magoy¢ zmieniane za pomacklawiatury. Nastawy te
mog by¢ zmieniane przez upovmionego pracownika obstugi w konsultacji z dostatechnologii.

W nominalnych warunkach eksploatacji mqacowa 4 pompy, jedna pompa stanowi

rezerve.

Czas pracy pomp podaieniowych ledzie monitorowany tak aby #oi roboczogodzin dla kaej
pompy byly rowne. Zmiana pracy pomp (pompa wia) mae by wykonywana alternatywnie albo co
24 godziny lub za kalym wylczeniem pompy. ll& pomp wiodcych mae by ustawiana na
wyswietlaczu operatorskim i zmieniana. Nastawy te #ndmy¢ zmieniane przez upowmionego
pracownika obstugi w konsultacji z dostaytechnologii.

W trybie automatycznym pompy poécieniowe podejmuj prac ,po krétkim czasie opinienia” z
uwagi na unikanie przegienia instalaciji.

Pompy § monitorowane przez czujnik stanu poziomu przepata w zbiorniku podénieniowym
(ptywak) w trybach pracyecznym i automatycznym.

Jeli poziom sciekéw przekroczy ustawiony poziom alarmowy (podigeptywak) pompy priniowe
zostam natychmiastowo wyczone. Jdi poziom sciekdw opadnie pogej poziomu alarmowego, w
czasie krotszym ni5 minut od momentu wytzenia pomp, na ekranie operatorskim nie pojagdsirm,
a pompy praniowe zostas uruchomione po uptywie 10 minut od czasu opearaipoziomusciekow.

Je&li poziom sciekdw utrzyma si powyzej poziomu alarmowego digj niz 5 minut, na ekranie
operatorskim pojawi gialarm ,wysoki poziomsciekow”. Uruchomienie pomp ptdiowych nasipi, tak
jak w poprzednim przypadku, 10 minut po opadini poziomusciekédw poniej poziomu alarmowego.
Nalezy skwitowa alarm na panelu operatorskim.

Pompy pré@niowe g wyposaone w system zabezpieczenia przed brakiem oldjury kvytaczy pomg
jesli poziom oleju lgdzie zbyt niski. Pojawi giwowczas alarm ,,uwaga poziom oleju” nadwyetlaczu
operatorskim.

¢). Wymagania w zakresie wdczenia do istniegcego systemu monitoringu i wizualizaciji.

Z uwagi na istniegjca koordynacg§ systemu sterowania istrdejych pomp ttocznych, w tym blokowanie
ttoczenia z pompowni V1 sygnalem z systemu stertavggompowni V2, z systemem sterowania
pompowni V2 dla nowych (dodatkowych) pomp tlocznyclvymagane ¢dzie whczenie ich do
istniegcego systemu koordynaciji pracy pompowni V1 i V2.

Ponadto nowy (dodatkowy) zbiornik poélgieniowy z pompami ttocznymi musi bywlaczony do
istniegcego systemu nadzoru i wizualizacji parametréw yrecoczyszczalriiciekow w Rzgowie.
Wymieniony wyzej zakres prac odlly jest zakresem dostawy zbiornika pddaniowego z pompami
ttocznymi.

4. SPRZET

Ogdlne wymagania dotygze sprztu podano w Specyfikacji Technicznej ST.00.

Wykonawca zapewni spgz montaowy o parametrach i ikgiach zapewniagych wykonywanie robot
zgodnie z Harmonogramem, DokumenjaBjrojektovs i Specyfikacjami Technicznymi Wykonania i
Odbioru Robot, szczegdtowymi wymaganiami produceniézadzen i wyposaenia.

Sprzt montaowy i srodki transportu mugzby¢ w petni sprawne i dostosowane do technologii i
warunkéw wykonywanych rob6t oraz wymogdéw wyni@jch z racjonalnego ich wykorzystania na
budowie.



5. TRANSPORT

Ogdlne wymagania dotygee transportu podano w Specyfikacji Technicznep8T.

Wykonawca jest zobowrany do stosowania jedynie takighodkéw transportu, ktore nie wphyn
niekorzystnie na jaké wykonywanych robét.

Transport materiatbw musi Byrealizowany zgodnie z wymaganiami, warunkami i ygghymi
producentéw urgdzer i wyposaenia

6. KONTROLA JAKO SCI ROBOT

Ogodlne zasady kontroli jakoi Rob6t podano w Specyfikacji Technicznej ST.00.

Kontroli podlegaj:

e parametry i spos6éb mora przewidzianych do zastosowania elementow monigoriw zbiorniku
podcknieniowym,

* poprawnd¢ sterowania pracpomp ttocznych,

e poprawndg¢ sterowania pracpomp préniowych,

e mozliwe do udosfpnienia uytkownikowi funkcje i parametry systemu sterowanikontroli pod
wzglgdem zgodnéci z wymaganiami niniejszej Specyfikacji Technigzne

e Kkoordynacja systemu sterowania howych pomp ttodznyctym blokowanie ttoczenia z pompowni
V1 sygnatem z systemu sterowania pompowni V2,

e system nadzoru i wizualizacji parametréw pracy oayezczalniciekbdw w Rzgowie w odniesieniu
do nowego zbiornika podgiieniowego i pomp ttocznych

7. ODBIOR ROBOT

Ogodlne zasady odbioru robét podano w Specyfikaaghinicznej nr ST.00.

Odbiorowi podlega:

e sterowanie pracpomp ttocznych,

e sterowanie praca pomp proowych,

e koordynacja systemu sterowania howych pomp ttodznyctym blokowanie ttoczenia z pompowni
V1 sygnatem z systemu sterowania pompowni V2,

e system nadzoru i wizualizacji parametréw pracy oayszczalngciekbw w Rzgowie w odniesieniu
do nowego zbiornika podaiieniowego i pomp ttocznych

8. OBMIAR ROBOT
Ogdlne zasady obmiaru robét podano w Specyfikaahhicznej nr ST.0O.

Jednosti obmiarovy jest calé¢ wykonanego systemu sterowania, kontroli, wizualizaracy nhowego
zbiornika poddinieniowego, pomp tlocznych z uwzdhieniem istniegjcych pomp préniowych.

9. PODSTAWA PLATNOSCI

Ogodlne zasady podstawy ptafabpodano w Specyfikacji Technicznej nr ST.00.
Podstaw platnaci jest cena za caté wykonanych robo6t skalkulowana przez Wykonawc
Cena obejmuije:

- dostarczenie do miejsca moatgzakup, transport),

- niezlzdne prace pomocnicze,

- monta,

- hiezkedne pomiary sprawdzge i préby,

- dostarczenie Dokumentacji Techniczno - Ruchowej,

- szkolenie obstugi.

10. PRZEPISY ZWIAZANE

* Rozporadzenie Ministra Pracy i Polityki Socjalnej z dnié @rzenia 1997r. w sprawie ogoélnych
przepisdw bezpiecastwa i higieny pracy (jedn. tekst Dz. U. z 2003r.189, poz. 1650),

* Rozporadzenie Ministra Infrastruktury z dnia 6 lutego 2008 sprawie bezpiecastwa i higieny
pracy podczas wykonywania rob6t budowlanych (Dzz B003r., Nr 47, poz. 401).

Uwaga: Wszelkie roboty ugte w Specyfikacji naley wykona¢ w oparciu o aktualnie obowazujace
normy i przepisy.



