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1. WSTEP

1.1. Przedmiot ST

Przedmiotem opracowania jest projekt systemu automatycznego nawadniania dla  inwestycji
pn.:ZAGOSPODAROWANIE TERENU | BUDOWAPLACU ZABAW PRZY PUBLICZNYM ZtOBKU W STAREJ
BLOTNICY na dziatce o numerze 227/10 obreb 0001 Stara Blotnica, 140104_2.

Obszar opracowanie dla projektu systemu automatycznego nawadniania rozszerzono o dz.ew.nr 227/8 obreb
0001 Stara Btotnica.

1.2. Zakres stosowania ST

Niniejsza specyfikacja techniczna bedzie stosowana przy zlecaniu i realizacji rob6t wymienionych w punkcie 1.1.

1.3. Zakres robét objetych ST

Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji dotyczg zasad prowadzenia robét zwigzanych z wykonaniem systemu
automatycznego nawadniania dla inwestycji pn.: ZAGOSPODAROWANIE TERENU | BUDOWAPLACU ZABAW
PRZY PUBLICZNYM ZLOBKU W STAREJ BLOTNICY na dzialce o numerze 227/10 obreb 0001 Stara Botnica,
140104_2.

1.4. Zgodnos$¢ robot z Dokumentacjg Projektowa, Przedmiarem Robét i Specyfikacja Techniczng
Wykonania i Odbioru Robét

Wykonawca rob6t jest odpowiedzialny za jako$¢ ich wykonania oraz za ich zgodno$¢ z dokumentacjg projektowa,
ST oraz przedmiarem robot. Wykonawca nie moze wykorzystywaé btedow lub opuszczen w dokumentaciji, a o ich

wykryciu powinien niezwtocznie powiadomi¢ Zamawiajacego, ktory dokona odpowiednich zmian lub poprawek.

Nastepstwa jakiegokolwiek btedu spowodowanego przez Wykonawce w wytyczeniu i wykonaniu robét zostana,
jesli wymaga¢ bedzie tego Inspektor Nadzoru, poprawione przez Wykonawce na wiasny koszt. Sprawdzenie
wytyczenia i wykonania prac przez Inspektora Nadzoru nie zwalnia Wykonawcy od odpowiedzialno$ci za ich

dokfadnos¢.



2. ZASADA PRACY SYSTEMU NAWADNIAJACEGO

Praca systemu nawadniajacego odbywac sie¢ bedzie w nastepujacy sposob: Sterownik odmierzajacy aktualny
czas dnia przekaze zgodnie z zaprogramowanym harmonogramem impuls elektryczny (24 V) na cewke
pierwszego zaworu elektromagnetycznego — sekcji, powodujac jego otwarcie. Spowoduje to wyptyw wody z
otwordw wylotowych poszczegdinych elementéw nawadniajacych. Po odmierzeniu czasu pracy pierwszego
zaworu elektromagnetycznego — sekji, sterownik automatycznie przekaze impuls elektryczny (24 V) na cewke
drugiego zaworu elektromagnetycznego - sekcji itd., az do uruchomienia ostatniego zaworu
elektromagnetycznego. Czas pracy poszczegoinej sekcji wynosié¢ bedzie dla glowic deszczujacych i zraszaczy
okoto 30 min. na dobe i odpowiada¢ bedzie wydajno$ci poszczegolnych elementéw nawadniajgcych. Zakres
nalezy regulowac w zaleznosci od potrzeb.

System nawadniajacy przewidziany jest do eksploatacji w dodatnich temperaturach powietrza, dlatego
zaprojektowana gteboko$¢ posadowienia rur i urzadzen podziemnych wynosi 40 cm. System nalezy
zabezpieczy¢ przed mrozem poprzez odciecie wody, spuszczenie wody z uktadu oraz przedmuchanie systemu

sprezonym powietrzem.

3. MATERIALY

3.1. Emitery

e zraszacze statyczne Pro Spray z dyszg MP rotator (zasieg od 2,5 do 9,1 m, kat 90-360 stopni)
lub rownowazne

¢ linia kroplujgca 16mm z kompensacjg ci$nienia, rozstaw kroplownikéw (np. 16/2,0/33cm)

3.2. Automatyka

e sterownik systemu nawadniania 8 sekcyjny do rozbudowy do 38 sekcji I2C800PL Hunter lub
rownowazny

e modut 4-sekcyjny ICM400 lub réwnowazny

e modut 22-sekcyjny ICM2200 lub réwnowazny

e elektrozawory 1" z regulacjq przeptywu

e bezprzewodowy czujnik deszczu WIRELESS RAIN CLIK Hunter lub réwnowazny

e przewod elektryczny 4x2x0,8 mm2



3.3. Rury i zaczki

e przewdd elastyczny 12,5 mm

e kolanko sbe-050 gz 1/2"

e kolanko sbe-075 gz 3/4"

e rurairygacyjna pe25 pn4

e rurairygacyjna pe32 pn4

e kolano pe 25-25

e kolano pe 32-32

e kolano QJ M 25-3/4

o trojnik pe 25-25-25

e trojnik pe 32-32-32

o trojnik QJ M 25-3/4"25

o zlgcze QJ M 25-3/4"

e Zztgcze QJ M 25-1"

e zlgcze pe M 25-3/4"

e zlacze pe M 32-1"

e studzienka elektrozaworowa (3 elektrozawory)
e studzienka elektrozaworowa (4 elektrozawory)
e studzienka elektrozaworowa (6 elektrozaworéw)
o filtr 1" dyskowy 120 mesh

e zawor kulowy f-f 1"-1" (pcv)

e nypelppmxm1"

o szpilka do lini kroplujacej

e QJ-dwuzitacze m 16-16

o QJ-korek 16"

e QJ-trojnik 16-16-16

e QJ-tréjnik M 16-3/47-16

e rain $rubunek kolano m-f 1" -1" or pn12

e rain $rubunek trojnik f-f 1" or pn12



3.4. Materialy pomocnicze

o tasma teflonowa szer. 12mm gr. 0,2mm
e tadma ostrzegawcza z tworzywa sztucznego, kolor niebieski, 0 szerokosci co najmniej rowne;j

szerokosci roztozenia rur w wykopie

4. WYKONANIE ROBOT

4.1. Prace przygotowawcze

e wytyczenie i wykonanie przepustow pod nawierzchniami

e wytyczenie tras wykopdw i lokalizacji urzadzen

4.2. Roboty ziemne

e wykopanie rowdw pod rurociggi- wykopy pod rury rozprowadzajace powinny by¢ wykonane na
gtebokos$¢ 0,4m i szeroko$¢ 0,4m. Odktad urobku powinien by¢ dokonywany po jednej stronie
wykopu, w odlegto$ci, co najmniej 0,5m od krawedzi klina odtamu. Wykopy mozna wykonywac
mechanicznie lub recznie. Reczne wykonanie wykopdw jest wymagane w rejonie istniejacego
podziemnego uzbrojenia lub w obrebie rzutu koron drzew. Na wszystkich trasach planowanych
wykopow nalezy zlokalizowac istniejgce juz sieci uzbrojenia podziemnego w celu eliminacji
niebezpieczenstwa kolizji. Z racji niewielkiego przekroju (gtebokos¢ 0,4m, szer. 0,4m) wykopy
nie musza by¢ umacniane.

e wyrownanie dnia wykopow przed utozeniem rur- wykop bedzie prowadzony bez spadku ,
rownolegle do powierzchni gruntu.

e zasypanie rowOw z zageszczeniem- zasypywanie zmontowanej instalacji dokonywane jest przy
pomocy odktadu z wykopow, ziemia do zasypywania powinna by¢ sypka, bez domieszki gruzu,
ostrych kamieni i $mieci. W razie gdyby odktad z wykopu nie spetniat tych warunkdw, nalezy go
wymieni¢. Zasypywanie powinno odbywac si¢ warstwami po 10-15 cm, przy czym warstwy

nalezy zageszczac w sposob nie powodujacy odksztatcen lub uszkodzen rur i urzadzen.



4.3. Roboty instalacyjne

e utozenie kabli sterujacych oraz kabla do czujnika wilgotno$ci

e montaz studzienek elektrozaworowych wraz z elektrozaworami

e montaz rurociggow sekcyjnych wraz z odgatezieniami, z rur polietylenowych o $rednicy
nominalnej 25 i 32 mm, z rur w zwojach — przewody z rur PE nalezy uktada¢ przy temperaturze
powietrza od +5 do +30 °C.
Podczas cigcia rur w terenie, koncowki przeznaczone do taczenia, nalezy obcig¢ pod katem
prostym i sfazowac, analogicznie jak rury i faczniki dostarczane przez producenta.

Wszystkie potgczenia gwintowe systemu nalezy uszczelni¢ tasma teflonowa.

e proba szczelno$ci rurociagdw sekcyjnych

e ptukanie rurociggdw sekcyjnych

e oznakowanie trasy rurociggow sekcyjnych utozonych w ziemi taSma z tworzywa sztucznego

e montaz zraszaczy- zraszacz powinien by¢ osadzony prostopadle do powierzchni terenu,
gtowica robocza zraszacza powinna znajdowac¢ réwno z terenem.

e montaz czujnika deszczu - czujnik nalezy umiesci¢ w glebie w poblizu studzienki ze
sterownikiem. Warunki wilgotno$ciowe gleby w miejscu umieszczenia czujnika powinny by¢
reprezentatywne dla warunkéw wilgotno$ciowych panujacych na catym podlewanym terenie.

e ufozenie i podtgczenie linii kroplujacych - linie kroplujacg nalezy utozy¢ w odstepach nie
wigkszych niz 0,7 m na powierzchni gruntu, umocowac co 1,5 m systemowymi kotwami, a

nastepnie przykry¢ korg lub zwirem

4.4. Pomiary powykonawcze - sporzadzenie dokumentacji powykonawczej
Przed zasypaniem wykopow nalezy wykona¢ pomiar geodezyjny tras rurociggéw oraz lokalizacji zraszaczy.

Pomiary nalezy nanies$¢ na odrebnym rysunku wchodzacym w sktad dokumentacji powykonawcze.

4.5. Montaz automatyki sterujacej

e podigczenie elektrozaworéw do okablowania sterujgcego
e montaz sterownika w studzience wodomierzowe;j

e podtgczenie sterownika do instalacji elektrycznej



e podtgczenie okablowania od czujnika wilgotnosci do sterownika

e kalibracja czujnika wilgotno$ci wg. instrukcji producenta

4.6. Prébne uruchomienie systemu nawadniania wraz z regulacja zraszaczy

e napetnienie systemu wodg

e sprawdzenia pokrycia powierzchni przez zraszacze
e doktadna regulacja dysz zraszaczy

e zaprogramowanie sterownika

e sprawdzenie poprawnosci czaséw podlewania

5. SPRZET

Wykonawca zapewni sprzet gwarantujacy poprawne wykonania przedmiotu umowy. Sprzet bedacy wiasnoscig
Wykonawcy lub wynajety do wykonania rob6t ma by¢ utrzymywany w dobrym stanie i gotowosci do pracy.
Powinien by¢ zgodny z normami ochrony $rodowiska i przepisami dotyczacymi jego uzytkowania. Operatorzy
maszyn i urzadzen winni posiada¢ odpowiednie kwalifikacje potwierdzone stosownymi zaswiadczeniami lub

innymi dokumentami jezeli szczegotowe przepisy tego wymagaja.

Sprzet do robdt ziemnych: koparka faficuchowa lub mikrokoparka, zageszczarka, narzedzia reczne - szpadle,

topaty, kilofy
Sprzet do robét instalacyjnych: wkretarki, nozyce do rur PE, sekatory, noze, klucze nasadowe, klucze zaciskowe,

miotki, sprezarka, manometr

6. TRANSPORT

Wykonawca jest zobowigzany do stosowania $rodkéw transportu, ktére nie wplyng niekorzystnie na jako$é

wykonywanych robdt i wiasciwos$ci przewozonych materiatow.

7. SKLADOWANIE MATERIALOW

Skladowane tymczasowo materiaty powinne by¢ zabezpieczone przez Wykonawce przed uszkodzeniem,
zanieczyszczeniem i wptywem warunkéw atmosferycznych tak aby zachowaty swoje wiasciwosci i byty dostepne

do kontroli. Miejsca tymczasowego sktadowania materiatéw bedg zlokalizowane w obrebie terenu budowy w



miejscu uzgodnionym z Zamawiajgcym lub poza terenem budowy w miejscach zorganizowanych przez

Wykonawce.

Rury polietylenowe w kregach nalezy sktadowac¢ na ptasko, na rownym podtozu, na podkfadach drewnianych,

pokrywajacych co najmniej 50% powierzchni sktadowania.

Materialy z tworzyw sztucznych nalezy chroni¢ przed diugotrwatg ekspozycjg stoneczng oraz nadmiernym

nagrzewaniem, a takze przed kontaktem z produktami naftowymi.

8. KONTROLA JAKOSCI ROBOT

Przy wykonywaniu i odbiorze robét ziemnych i instalacyjnych powinny by¢ przeprowadzone nastepujace badania

sprawdzajace:

e zgodno$¢ z dokumentacja techniczng

e wykonanie wykopdw — 0§ wykopu nie moze by¢ przesunieta w stosunku do osi projektowanej
wiecej niz £ 20cm, gleboko$¢ wykopu nie powinna rdzni¢ sie od zaprojektowanej o £ 10cm, ,
szeroko$¢ wykopu nie powinna rézni¢ sie od zaprojektowanej o +10cm, -5¢cm |, nieréwnosci dna
wykopu nie moga przekracza¢ 10% gtebokosci wykopu

e wykonanie i zageszczenie zasypdw

e szczelnoSc¢ rurociggow

e sprawno$¢ zamontowanych urzadzen (w tym sterownika, elektrozaworow i czujnika wilgotno$ci)

Celem kontroli robdt powinno by¢ takie sterowanie ich przygotowaniem i wykonaniem, aby osiggnaé zatozong

jakos¢ robdt. Wykonawca jest odpowiedzialny za petng kontrole robét i jakosci materiatow.

Etapowe odbiory robdt podlegajacych zakryciu oraz zezwolenie na nastepnego zakresu prac (w tym zwlaszcza

na zasypywanie odebranych odcinkéw instalacji) nalezy potwierdzi¢ odpowiednimi protokotami.

9. OBMIAR ROBOT

Jednostkami obmiarowymi sa;
e dlawykopow - [m3]
e dla utozenia i sprawdzenia rurociggow , tasSm ostrzegawczych oraz kabli - [mb]

e dla montazu, regulacji i sprawdzen urzadzen, w tym elementow automatyki - [sz{]



10. ODBIOR ROBOT

Roboty podlegajg nastepujacym etapom odbioru:

e odbiorowi cze$ciowemu — roboty zanikajgce

e odbiorowi ostatecznemu
Badania i pomiary do odbioru rob6t zanikajacych przeprowadza Wykonawca w obecnosci Inspektora Nadzoru w
miejscach przez niego wskazanych. Odbior czesciowy polega na ocenie ilosci i jakosci wykonanej robét
zanikajacych. Odbiér ostateczny polega na finalnej ocenie rzeczywistego wykonania rob6t w odniesieniu do ilosci
i jakosci. Odbioru ostatecznego rob6t dokona wyznaczona przez Zamawiajacego komisja w obecnosci Inspektora
Nadzoru i Wykonawcy.
Podstawowym dokumentem do dokonania ostatecznego odbioru robét jest protokét ostatecznego odbioru robét
sporzadzony wg wzoru ustalonego przez Zamawiajacego.
Do odbioru ostatecznego Wykonawca jest zobowigzany przygotowac nastepujace dokumenty:

e dokumentacje powykonawczg

e gwarancje, atesty oraz certyfikaty zgodnosci wbudowanych materiatéw

e protokoty z kontroli jako$ci rob6t wymienionych w pkt. 7

o instrukcje obstugi i konserwacji systemu

11. PODSTAWA PLATNOSCI

Podstawa ptatnosci za wykonane roboty bedzie umowa sporzadzona pomigdzy Inwestorem a Wykonawca.

12. PRZEPISY ZWIAZANE

PN-EN 12484-4:2004 Nawodnienia -- Automatyczne systemy nawadniania murawy -- Cze$¢ 4: Instalacja i odbiér
PN-EN 13635:2003 Nawodnienia. Systemy nawodnien umiejscowionych. Terminologia oraz dane dostarczane
przez producenta

PN-EN 12484-2:2003 Nawodnienia. Automatyczne systemy nawadniania murawy. Czes¢ 2: Projektowanie i
okreslanie typowych wzorcow technicznych

PN-EN 12201-1:2004 Systemy przewodow rurowych z tworzyw sztucznych do przesytania wody -- Polietylen
(PE) - Cze$¢ 1: Wymagania ogdlne

PN-EN 12201-2:2004 Systemy przewoddw rurowych z tworzyw sztucznych do przesytania wody - Polietylen (PE)
- Cze$¢ 2: Rury

PN-EN 12201-3:2004 Systemy przewoddw rurowych z tworzyw sztucznych do przesytania wody - Polietylen (PE)
- Cze$¢ 3: Ksztattki

Warunki techniczne wykonania i odbioru sieci i instalacji, Centralny Osrodek Badawczo Rozwojowy Techniki
Instalacyjnej INSTAL, Warszawa, 2001.
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