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1. CZESC OGOLNA

1.1. Nazwa zaméwienia oraz nazwa szczegolowej specyfikacji technicznej

Niniejsza szczegdtowa specyfikacja techniczna dotyczy instalacji strukturalnej oraz systemu monitoringu dla
budowy boiska z zapleczem socjalnym w Chojnicach przy ulicy Rzepakowej i Baltyckiej. Przyjeto dla niej
nazwg: "Szczegodtowa specyfikacja techniczna wykonania i odbioru roboét - instalacja strukturalna oraz systemu
monitoringu CCTV" numer E-03

1.2. Przedmiot i zakres robot objetych SST

Przedmiotem niniejszej Szczegotowej Specyfikacji Technicznej - do projektu instalacji strukturalnej oraz
systemu monitoringu CCTV, E-03 sa wymagania dotyczace wykonania i odbioru robot zwiazanych z projektem
instalacji strukturalnej oraz systemu monitoringu dla budowy boiska sportowego z zapleczem socjalnym w
Chojnicach przy ulicy Rzepakowej i Battyckie;j.
Specyfikacja stanowi podstawe do zaprojektowania, wykonania i odbioru robot zwiazanych z instalacja
strukturalng oraz systemu monitoringu CCTV.

1.3. Okreslenia podstawowe wystepujace w niniejszej SST
Stosowane okreslenia podstawowe sa zgodne z obowiazujacymi odpowiednimi
polskimi normami i definicjami w nich podanymi.

1.4. Ogélne wymagania dotyczace robét

Ogélne wymagania dotyczace robot podano w "Specyfikacja techniczna wykonania i odbioru robdt - cze$c
ogolna.

Wykonawca robdt jest odpowiedzialny za jako$¢ wykonania robot oraz ich zgodno$¢ z dokumentacja
projektowa, specyfikacja techniczng i poleceniami Inspektora Nadzoru Inwestorskiego.

2. WYMAGANIA SZCZEGOLOWE DOTYCZACE WEASCIWOSCI WYROBOW
BUDOWLANYCH (MATERIALY)

2.1. Ogdlne wymagania dotyczace materialéw
- podano w "Wymagania og6lne”

2.2. Stosowane materialy
Do wykonania przedmiotowej instalacji elektrycznej moga by¢ stosowane wyroby producentéw krajowych

1 zagranicznych. Wszystkie uzyte materialty musza posiada¢ odpowiednie atesty albo/i certyfikaty
dopuszczajace do obrotu i stosowania, aprobaty techniczne i odpowiada¢ Polskim Normom. Wykonawca
uzyska przed zastosowaniem wyrobu akceptacje Inspektora Nadzoru. Odbidr techniczny materiatdéw powinien
by¢ dokonywany wedtug wymagan i w sposob okreslony aktualnymi normami.

Wszystkie uzyte w projekcie wykonawczym, specyfikacji lub przedmiarze znaki handlowe, towarowe,
przywotania patentéw, nazwy modeli, numery katalogowe sluza jedynie do okreslenia cech technicznych i
jakosciowych materiatléw, a nie sa wskazaniem na producenta.

Nalezy stosowac tylko materialy o identycznych parametrach technicznych i jakoSciowych jak wskazane w
dokumentacji. Zastosowanie materiatdw zamiennych nalezy uzgodni¢ z inspektorem nadzoru autorskiego i
inwestorskiego.

2.2.1. Materialy stosowane do wykonania instalacji strukturalnej oraz systemu monitoringu CCTV
wg. dokumentacji technicznej .

- przewody sygnalowe (75 omdéw) RG-6 wg. zestawienia materiatow (p. 11 Szczegotowa specyfikacja
materiatowa.)

- przewody i kable typu YDY i YKY wg. zestawienia materiatdw (p. 11 Szczegdétowa specyfikacja
materiatowa.)

- przewody typu S/FTP 4 — parowe, 6 kategorii wg. zestawienia materiatow (p. 11 Szczegotowa specyfikacja
materiatowa.)

- przewod typu YTKSY 4x2x0,5mm2 wg. zestawienia materiatow (p. 11 Szczegodtowa specyfikacja
materiatowa.)

- rury ochronne typu DVK, ICTA 3422 wg. zestawienia materiatdw (p. 11 Szczegdétowa specyfikacja
materiatowa.)

- folia, oznaczniki trasy wg. zestawienia materialow (p. 11 Szczegotowa specyfikacja materiatlowa.)
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- osprzet elektroinstalacyjny montazowy (rury instalacyjne ochronne, uchwyty, puszki rozgatezne, itp.) wg.
zestawienia materiatow (p. 11 Szczegdlowa specyfikacja materiatowa.)

- szafa teleinformatyczna, wiszaca typu Rack 19” 12U (p. 11 Szczegodtowa specyfikacja materiatowa.)

- wyposazenie szafy teleinformatycznej wg. zestawienia materialow (p. 11 Szczegdlowa specyfikacja
materiatowa.)

- aparatura modutowa wg. zestawienia materiatow (p. 11 Szczegolowa specyfikacja materialowa.)

- UPS wg. zestawienia materiatow (p. 11 Szczegdtowa specyfikacja materiatowa.)

- rejestrator cyfrowy wg. zestawienia materiatow (p. 11 Szczegélowa specyfikacja materiatowa.)

- kamery wewngtrzne i zewngtrzne wg. zestawienia materialow (p. 11 Szczegotowa specyfikacja materiatowa.)
- monitor LCD wg. zestawienia materiatow (p. 11 Szczegdtowa specyfikacja materialowa.)

Materialy zawarte w zestawieniu i kartach katalogowych sg materialami przykladowymi zastosowanymi
w obliczeniach mozna je zamieni¢ na inne o r6wnowaznych parametrach technicznych i jakosciowych.

2.3. Skladowanie materialow.
Materiaty nalezy przechowywa¢ w pomieszczeniach zamknigtych suchych przewietrzanych
przystosowanych do tego celu.

3. WYMAGANIA SZCZEG,(’)LOWE DOTYCZACE SPRZETU I MASZYN DO
WYKONYWANIA ROBOT BUDOWLANYCH (SPRZET)

3.1. Ogoélne wymagania dotyczace sprzetu

- podano w "Wymagania og6lne”
Sprzet powinien odpowiada¢ ogdlnie przyjetym wymaganiom w zakresie jakosci i wytrzymatosci oraz powinien
posiada¢ wymagane parametry techniczne. Powinien by¢ ustawiony zgodnie z wymaganiami producenta oraz
stosowany zgodnie z ich przeznaczeniem. Elektronarzedzia (wiertarki, wiertarki udarowe, bruzdownice itp.)
mozna uruchomi¢ dopiero po uprzednim zbadaniu ich stanu technicznego i wtasciwego dziatania. Nalezy je
zabezpieczy¢ przed mozliwoscia uruchomienia przez osoby niepowotane.

3.2. Stosowany sprzet

Wykonawca jest zobowiazany do uzywania jedynie takiego sprzgtu, ktory nie spowoduje niekorzystnego
wplywu na jako$¢ wykonywanych robo6t i srodowisko. Sprzgt uzywany do robot powinien by¢ zgodny z oferta
wykonawcy oraz powinien odpowiada¢ pod wzgledem typdw i ilosci wskazaniom zawartym w szczegdlowych
specyfikacjach technicznych, programie zapewnienia jakos$ci i projekcie organizacji robdt, zaakceptowanym
przez zarzadzajacego realizacja umowy. Liczba i wydajnos¢ sprzetu powinna gwarantowac prowadzenie robot
zgodnie z terminami przewidzianymi w harmonogramie robdt. Sprzgt bedacy wiasnoscia wykonawcy lub
wynajety do wykonania robot musi by¢ utrzymywany w dobrym stanie i gotowosci do pracy oraz by¢ zgodny z
wymaganiami ochrony $rodowiska i przepisami dotyczacymi jego uzytkowania. Tam gdzie jest to wymagane
przepisami, wykonawca dostarczy zarzadzajacemu realizacja umowy kopie dokumentéw potwierdzajacych
dopuszczenie sprzetu do uzytkowania. Jezeli projekt wykonawczy lub szczegdtowe specyfikacje techniczne
przewiduja mozliwo$¢ wariantowego uzycia sprzetu przy wykonywaniu Robotach, wykonawca przedstawi
wybrany sprzet do akceptacji przez zarzadzajacego realizacja umowy. Nie moze by¢ pdzniej zmieniany bez jego
zgody. Sprzet, maszyny, urzadzenia i narzedzia nie gwarantujace zachowania warunkow umowy zostana przez
zarzadzajacego realizacja umowy zdyskwalifikowane 1 nie dopuszczone do robot. Sprz¢t powinien odpowiadaé
ogolnie przyjetym wymaganiom w zakresie jako$ci i wytrzymato$ci oraz powinien posiada¢ wymagane
parametry techniczne. Powinien by¢ ustawiony zgodnie z wymaganiami producenta oraz stosowany zgodnie z
ich przeznaczeniem. Elektronarzedzia (wiertarki, wiertarki udarowe, bruzdownice itp.) mozna uruchomié¢ dopiero
po uprzednim zbadaniu ich stanu technicznego i1 wlasciwego dziatania. Nalezy je zabezpieczy¢ przed
mozliwoscia uruchomienia przez osoby niepowotane.

4. WYMAGANIA DOTYCZACE SRODKOW TRANSPORTU (TRANSPORT)

4.1. Ogélne wymagania dotyczace transportu

- podano w "Wymagania ogolne”
Liczba i rodzaje $rodkéw transportu musza zapewnia¢ prowadzenie robdt zgodnie z zasadami okreslonymi w
projekcie wykonawczym 1 szczegdtowych specyfikacjach technicznych oraz wskazaniami zarzadzajacego
realizacja umowy, w terminach wynikajacych z harmonogramu robét. Przy ruchu po drogach publicznych
pojazdy musza spetnia¢ wymagania dotyczace przepisow ruchu drogowego, szczegdélnie w odniesieniu do
dopuszczalnych obciazen na osie i innych parametréw technicznych. Srodki transportu nie odpowiadajace
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warunkom umowy, beda Inzyniera usunigte z terenu budowy na polecenie zarzadzajacego realizacja umowy.
Wykonawca jest zobowigzany usuwac¢ na biezaco, na wlasny koszt, wszelkie uszkodzenia i zanieczyszczenia
spowodowane przez jego pojazdy na drogach publicznych oraz dojazdach do terenu budowy.

4.2. Transport materialow na plac budowy

Srodki i urzadzenia transportu powinny byé odpowiednio przystosowane do transportu rozdzielni,
przewodow, opraw oswietleniowych oraz osprze¢tu, niezbednych do wykonania robot elektrycznych objetych
dokumentacja techniczna. W czasie transportu nalezy zabezpieczy¢ materiaty przed przemieszczaniem w taki
sposob aby zapobiec ich uszkodzeniu. W czasie transportu, zatadowania i wyladowania oraz sktadowania
materialow nalezy przestrzega¢ zalecen wytworcy.
Zaleca sig dostarczenie urzadzen i aparatow na stanowisko montazu bezposrednio przed montazem, w celu

uniknigcia dodatkowego transportu wewnetrznego z magazynu budowy. Dotyczy to szczegélnie duzych i
cigzkich elementow.

5. WYMAGANIA SZCZEGOLOWE DOTYCZACE WYKONANIA ROBOT

5.1. Ogoélne zasady wykonywania robot

- podano w "Specyfikacja techniczna wykonania i odbioru robét - czgs¢ ogdlna, pkt 5.
Wykonawca przystepujacy do budowy winien legitymowac si¢ uprawnieniami nadanymi przez producenta
sprzgtu co umozliwi certyfikacjg instalacji oraz uprawnieniami nadanymi zgodnie z Dz. U. z 2001 r. Nr 3 poz 10;
Nr 100 poz 1085; Nr 154 poz 1800 oraz art.155 KPA

5.2. Kolejnos¢é wykonywania robét

Wykonawca przedstawi Inspektorowi Nadzoru Inwestorskiego do akceptacji projekt organizacji i
harmonogram robot.

5.3. Roboty przygotowawcze

Przed uktadaniem przewodéw w $cianach lub ziemi nalezy wytyczy¢ ich trase. Trasowanie nalezy wykonaé
uwzgledniajac bezkolizyjnos$¢ z innymi instalacjami. Trasa instalacji powinna by¢ przejrzysta, prosta i dostgpna
dla prawidtowej konserwacji i remontow.

5.4. Montaz instalacji

5.4.1. Ukladanie przewodow
Przewody nalezy uktada¢ po wytyczonych trasach w sposob zgodny z dokumentacja techniczna.

5.4.2. Montaz elementow instalacji stabopradowych oraz systemu monitoringu
Wszystkie elementy instalacji nalezy montowa¢ wg. zasad standardowych, z uwzglgdnieniem uwag

zawartych w dokumentacji technicznej oraz w instrukcjach montazu producentéw mocujac je odpowiednio,
standardowo do podtoza.

5.4.3. Oznaczenia identyfikacyjne

Wszystkie czgséci sktadowe instalacji strukturalnej oraz systemu monitoringu CCTV nalezy wyposazy¢
w oznaczenia identyfikacyjne. Oznaczenia powinny zapewni¢ jednoznaczna identyfikacje¢ kazdego elementu
systemu. Takie elementy systemu jak monitor, rejestrator cyfrowy nalezy odpowiednio i trwale oznaczy¢.
Szczegdlne elementy instalacji musza by¢ oznaczone specjalnie, tak jak wymagaja tego odpowiednie
przepisy.

5.4.4. Elementy mocujace

Wszystkie elementy mocujace, korytka kablowe, listwy instalacyjne, rurki instalacyjne, uchwyty,
wsporniki itp. powinny by¢ systemowe. Nie dopuszcza si¢ elementow wykonywanych na budowie z
przypadkowego materiatu. Mocowania i otwory w elementach konstrukcji budowlanych musza by¢
koordynowane z Inspektorem Nadzoru Inwestorskiego robot budowlanych. Ewentualne, robocze,
systemowe rozwigzania mocowan dla instalacji systemu monitoringu CCTV musza by¢ opracowane

rysunkowo 1 przedstawione do =zatwierdzenia przez zespol projektowy lub Inspektora Nadzoru
Inwestorskiego.

6. KONTROLA, BADANIA I ODBIOR ROBOT



6.1. Ogolne zasady kontroli jakosci robét
- podano w "Specyfikacja techniczna wykonania i odbioru robot - czgs¢ ogdlna, pkt 6.

6.2. Czynnosci kontrolne etapowe
Czynnosci kontrolne etapowe obejmuja sprawdzenie jakoSci wykonania czg$ci instalacji, a zwlaszcza

rob6t zanikajacych. Nalezy uwzgledni¢ miedzy innymi:

- sprawdzenie ciagltosci zyt oraz zgodnosci faz

- jako$¢ wykonania ochrony przeciwporazeniowej i przeciwprzepigciowej

- pomiar rezystancji izolacji
W miarg postgpu robot wykonawca zobowiazany jest do przeprowadzenia wszystkich niezbgdnych prob i
pomiarow dla kolejnych fragmentdéw instalacji.
Wykonanie odno$nych préb powinno by¢ niezwlocznie odnotowane w dzienniku budowy.

6.3. Czynnosci kontrolne koncowe
Po zakonczeniu robot nalezy sprawdzié:
- zgodno$¢ wykonania instalacji elektrycznych z dokumentacja techniczna oraz z ewentualnymi zmianami
zapisanymi w dzienniku budowy, a takze zgodno$¢ z przepisami szczegdtowymi, odpowiednimi Polskimi
Normami oraz wiedza techniczna,
- jako$¢ wykonania instalacji elektrycznych,
- skuteczno$¢ dziatania zabezpieczen i srodkoéw ochrony od porazen pradem elektrycznym,
- spetnienie przez instalacje elektryczne wymagan w zakresie minimalnych dopuszczalnych opornosci
izolacji przewodow oraz uziemien instalacji i aparatow,
- zgodnos$¢ oznakowania z Polskimi Normami.
W przypadku nie zadowalajacej jakosci robot lub uzytych materialéw wykonawca bedzie musiat wykona¢ na
wlasny koszt niezbedne poprawki i wymiany instalacji. Przed oddaniem do uzytku wykonawca powinien
dokona¢ uruchomienia instalacji i zademonstrowac jej prawidtowe dziatanie zgodnie z dokumentacja techniczna
i specyfikacja techniczna.

7. WYMAGANIA DOTYCZACE PRZEDMIARU I OBMIARU ROBOT
Ogolne zasady obmiaru robét podano w ,,Wymagani og6lne”.
Jednostki obmiarowe:
- jednostka obmiarowa dla wykonanego i odebranego przewodu, kabla, rury ochronnej jest metr
- pozycja wykonanego i odebranego elementu wyceny kosztorysowej szt., kpl.

8. ODBIOR ROBOT

8.1. Ogolne zasady odbioru robét
- podano w "Wymagania ogdlne”

8.2. Odbior robét zanikajacych i ulegajacych zakryciu
Wszystkie czesci robot zanikajace oraz ulegajace zakryciu takie jak uktadanie przewodow pod tynkiem,
itp. musza by¢ zglaszane przez Wykonawce do odbioru przez Inspektora Nadzoru Inwestorskiego.

8.3. Zasady ostatecznego odbioru robaét
W czasie ostatecznego odbioru robot, przy przekazywaniu instalacji do eksploatacji Wykonawca
zobowiazany jest dostarczy¢ Zamawiajacemu nastgpujace dokumenty:
1) Os$wiadczenie Kierownika Robot o zgodnosci wykonania robdt z dokumentacja techniczna i
obowiazujacymi przepisami
2) Dokumentacj¢ Projektowa z naniesionymi poprawkami powykonawczymi
3) Dziennik budowy (jezeli wystepuje jako odrebny dla przedmiotowych robot)
4) Protokoty wszelkich wymaganych badan i pomiarow
5) Certyfikaty, aprobaty techniczne na urzadzenia i wszelkie inne wyroby zastosowane w instalacji
6) Dokumentacje techniczno-ruchowe oraz instrukcje obstugi zainstalowanych urzadzen.

9. ROZLICZENIE ROBOT
Ogo6lne warunki ptatnosci podano w ,,Wymagania ogo6lne”
Podstawa rozliczenia robdt (platnosci) jest cena jednostkowa skalkulowana przez Wykonawce za jednostke



obmiarowa dla danej pozycji kosztorysu.
Cena ta bedzie pelnym wynagrodzeniem za dostarczenie i utozenie i zamontowanie wszystkich materiatow uzytych
do budowy instalacji elektrycznej objetej dokumentacja techniczna, uzycie sprzetu i wszystkie inne czynnosci
niezbedne do nalezytego wykonania robot.
Cena wykonanej i odebrane;j instalacji obejmuje:
- roboty pomocnicze i przygotowawcze
- dostarczenie materiatow
- montaz calej instalacji
- wykonanie badan i pomiaréw
Platno$¢ za wykonane roboty nalezy przyjmowac zgodnie z ocenag ilosci i jakosci wykonanych robot po
przekazaniu atestow producentéw wszystkich uzytych materiatow i urzadzen.

10. DOKUMENTY ODNIESIENIA

10.1. Przepisy prawne

- Ustawa z dnia 7 lipca 1994 r. Prawo Budowlane z p6zniejszymi zmianami.

- Ustawa z dnia 29 stycznia 2004 r. Prawo Zamdwien Publicznych

- Ustawa z dnia 22 sierpnia 1997 r. o ochronie 0sob i mienia

- Rozporzadzenie Ministra Infrastruktury z dnia 2 wrzesnia 2004 r. w sprawie szczegdlowego zakresu i
formy dokumentacji projektowej, specyfikacji technicznych, wykonania i odbioru robdt budowlanych oraz
programu funkcjonalno-uzytkowego

- Rozporzadzenie Ministra Gospodarki Przestrzennej i Budownictwa z dnia 14 grudnia 1994 r. w sprawie
warunkow technicznych, jakim powinny odpowiada¢ budynki i ich usytuowanie z p6zniejszymi zmianami

10.2. Polskie normy
- PN-EN 50132-7:2003 Systemy alarmowe. Systemy dozorowe CCTV stosowane w zabezpieczeniach.
Czes¢ 7: Wytyczne stosowania

10.3. Opracowania

- Warunki techniczne wykonania i odbioru robot budowlano-montazowych, tom V Instalacje elektryczne
MGPIB, COBR "ELEKTROMONTAZ".

- Wybrane artykuty tematyczne z fachowych pism branzowych.

- Dokumentacje techniczne, instrukcje montazu programowania i obstugi zastosowanych urzadzen, aparatow,
osprzetu 1 innych materiatow.

11. SZCZEGOLOWA SPECYFIKACJA MATERIALOWA

Nr | Nazwa, opis TIlos¢

1 Szafa wiszaca natynkowa dwudzielna Rack 19" 12U gl. 500mm, wentylator 230V, |1 kpl.

termostat
2 | Zestaw do aparatury modulowej 3U do montazu w szafie Rack 19” 1 szt.
3 UPS 2U 1000V A 230V, Tp=7min przy pelnym obciazeniu, gi. 425mm 1 szt.
4 Rejestrator cyfrowy DVR 16x BNC, mozliwo$¢ montazu w szafie Rack 19” 1 szt.
5 Panel krosowy 1U 19” + 6 modutow Keystone RJ-45 6 kat. + Patchcord RJ45/RJ45 |1 kpl.
S/STP kat.6 0,5m

6 Panel ustug telefonicznych 1U 19” + 4 modutow Keystone RJ-45 4 kat. + Patchcord | 1 kpl.
RJ45/RJ45 S/STP kat.6 0,5m

7 Panel z prowadnicami 1U 19” 1 szt.
Potka stata 2U 197 1 szt.
9 Roztacznik instalacyjny typu FR301 25A 1-modutowy 1 szt.

10 | Wylacznik instalacyjny typu S301 B 10A 1-modutowy 5 szt.




11 |Lampka kontrolna typu L301 1-modutowa 1 szt.
12 |Zasilacz impulsowy 12V DC 2500mA 3-modutowy 1 szt.
13 |Ochronnik klasy 3 (typ3), 1-modutowy, Up(L-N) <1,25kV 1 szt.
14 |Kamera koputowa wewngetrzna 12V DC typu IS90B-CHV9X 2 szt.
15 |Kamera szybkoobrotowa zewngtrzna 230V typu Spectra IV SE SD435-PG-E1 z 1 kpl.
uchwytem stupowym
16 |Kamera zewngtrzna 230V typu C10DN-7X z obiektywem, w obudowie z 3 kpl.
podgrzewaczem oraz uchwytem stupowym
17 |Kamera zewngtrzna 230V typu C10DN-7X z obiektywem, w obudowie z 1 kpl.
podgrzewaczem oraz uchwytem §ciennym
18 | Monitor kolorowy LCD 19” monitoringu CCTV typu PMCL417 1 szt.
19 | Przewod typu YDYpzo 450/750V 3x2,5mm?2 10 m
20 | Przewod typu YDYpzo 450/750V 3x1,5mm?2 25m
21 |Kabel typu YKYzZo 450/750V 3x2,5mm?2 50 m
22 | Przewod typu RG-6, 75 Ohm 215m
23 | Przewod typu S/FTP 4-parowy 6 kat. 60 m
24 | Przewod typu YTKSY 5x2x0,5mm?2 7 m
25 |Rura ochronna typu Arot DVK 50 81 m
26 | Rura ochronna typu ICTA 3422 $r. 32 40m
27 |Puszka p/t $r. 80mm z pokrywa 1 szt.
28 | Studzienka telefoniczna Sk-1 z pokrywa 3 kpl.




Rejestrator cyfrowy typu DX4616DVD

PRODUCT MODELS AND FEATURES
Feature
IP5

Wulti-Eesnt Recording

Pisel Search

Wlasimumn Hard Drive Storage (GE

Audio Inputs

Alarms Inputs

Relay Dulgts

Standard Optical Disk Drive

Optional Optical Disk Driva

MODEL NUMBERS

L=z the follewing table 1o specily and custamize your DEAZ00/DHARD.

Far example, the madel numtar foean B-channgl D¥AS00 with 260 GE of
intzmal storage ard & optionzl CO-AW optical drive is DEAG0ECD-250,
The madel numbsr for a 16-channs| D410 with 250 58 of internal storage
and a CD-AVW optical drive is DE4E16C0-250.

CREATING MODEL NUMBERS
D@00 — 000K
Madal — 1 L Slorege GBI
Channels Co/ovo
Maodels | Channels | Disk Drive Sierage In GB
B (CX460D] I 6 | OVD |DVD=FV| 50D
THD
1000
1500
2000
3000
anpp
BO0D

* Standard for the DXAG00.

Plhe OVDLRW drive is ootional for the DXE500 and DXAG00. The OV 0eRW
drive suppartz dauble-layer recarding.

¥ Drive configurations for only the DX&E00.

DXAG16

4]

Wiy

Yes

G000

4

16

1

CO-R

DDAV

SUPPLIED ACCESSORIES

Faveer cords (USA and Eurapean], USE mause, remote cantrol, remate clignt
application dise, alarm and relay termingl Blocks, and rack mounting kit

COMPATIBLE PRODUCTS

Esprt Positioning Systems

Spectrs Domes

OPTIONAL ACCESSORIES

DXABIGHDNZE0KIT DXASO0/CXABOD SATA 250 GB upgrads
DXABIGHDOSO0KTT DXASO0/DXAROD SATA 500 GB upgrads
DXABIGHDOTS0KIT DXAS00,/DXAR00 SATA 750 GE upgrade
DXABIGHD000KIT DXAS00,/DXAROD SATA 1000 GE upgrade
DXABIGHD1500KIT DXAS00/DXABDD 5ATA 1500 GE upgrade
DXABI6-COKIT CD drive upgrade far the DXAG0D
DX4516-0VDKIT DOV drive upgraide far the DXASO0/OXAG00
KRO30OUISEKIT KRBO3004 kit for 120 VAT installation
KROI00USEKIT-X KBO3004 kit for 220 VAT installation

Projektowane urzadzenia moga by¢ zamienione na inne o rownowaznych parametrach technicznych i jakosciowych.



Kamera szybkoobrotowa typu Spectra IV SE SD435-PG-E1

CAMERA/OPTICS
Day/ight (35X
Signal Forrat . . .
Pal {DD4CBW25-X]
Scamning Systsm &1 Imerlacs
Irnaga Scnsor 144inch Exvigws HAO™
Effativa Pisels
MTEEC 7BE [F] % 434 (V)
FAL 752 (K1 X 582 1)
Harizontal Fesolution
MTEC ~040 TV Linas
AL =040 TV Lincs =
Lens 1.4 (foval lenth, 3.4-119 men|
£0onm 154 optical, 12¥ digital
Eoven Zpsed (oplival range) | 32668 seeonds
Horizontal 95.8% at 3.4 mm wide 20om;
Angle oi vigw 1.77 at 119 mm 1elzphoto zoom
Focus Auiomasic with manual evemride
Maxirur Sansitivity & 35 IRE
NTSC/EIA 0.25 Jux a1 1/60 sec [color) (ENVIRONMENTAL DOME )
0.063 lux at 1,!""i REC l[:ulnrll WITH 5UN SHROUD SHOWN) - LG E -
0.0001B lux at 1/2 sec {B-V) .
PAL/CLIR 055 lux at 1/50 53¢ [colory e
[L063 g at 143 350 [color)
(L00078 Tux at 11,5 s {B-W)
ayne Sysizm Internal/AC Tine lack, phaze adjustable
using remote cantral, V-Sync
White Balanre Aarareatin with manual serride
Shutier Spesd Auiomatic [slectronic irshhanoal
MTAC 14 ~1,/30,000
Pl 115 -1,/30,000
Iris Control Butamatic Iris Control with manual awarrics
Gain Cantrol Saromantiv/ OFF
Yidoa Dutgut 1%p-p, 7= ohms
Widan Signal Lo Moise = 2
Wida Cynamic Range 12494
Elexironic lmzge Stabilielion | ntegrzlsd
Image Enhancement Integratad

Projektowane urzadzenia moga by¢ zamienione na inne o rdwnowaznych parametrach technicznych i jako§ciowych.



Product Features

3 Moot
Spot Filisr
& [orLise with 1/3-Inch Format Cameras

-

L]

Auto I, Maneal Focus, and Zoom

-

High Resolution Powesr in Compact Body

; ;
T- &
U oy
L
| [ v [ ew | o |

[1avoze | 185 ja200 | 130 (2200 | 170 52 |

MOTE: MALUES IN PARENTHESES ASE CENTIMETERS; ALL OTHERS ARE INCHES.

Type
Format Size
hdounl Type
Fozal Length
Zoom Ratio
Relative &parture |F|
[Jparation
Irig
Facus
Zpam
Angle of View
Diagonz|
Huorizonlal
Vertical
hiinimum Object Distance
Back Focal Lenglh
Filter Siza fmm|
[Init Wigight
Shipping Waight

10

Obiektyw 13VD3-8

13V03-8

Varifocal
1 3-inch
€3

3-8 mm
P
1.0-380

13VD5-40

Suito (Direct Drive)
Manual
hianuzl

ae-q
27-g7°

02m

H.36 rm

I

0,09 | (.04 ko)
11 A5 ko)

Obudowa typu EU3512-3X

347
oAl

{

173

4z ]
t %

1
s T
la 1122 o
i1s [3z.840] |
L5 £ 0231 MAT3L t
(181 b 0 | ?2%
. 343 = ! !
B 6,343 {083, G [ I
w L
1 1053
134 i 126.75)

13181
NOTE: WALUES IM PARENTHESES ARE CENTIMETERS; ALL DTHERS ARE INCHES.

Projektowane urzadzenia moga by¢ zamienione na inne o rOwnowaznych parametrach technicznych i jako$ciowych.



Karmera C100N-7X z opcjonalnym obiektywem

C100M-7X Karmera dzien/noc, CCO 1/37, wltra
wysoka rozdzielczngd, ZI0VAC, PAL

PARAMETRY OGOLNE

Praca dzief/moc

Dzief: filtr podezerwieni {IR)

Moc: filtr szklany BE-T, mechanicany

Analizator abrazu
Whyrniary obrazu
Obszar analizy
Systern skanowania 625 linii {PAL), przeplot 2:1
Synchronizacia z sieci ACAwewngetrzng

Rozdzielczosc pozioma 540 linii TV

Prayslona automatyczng sterowanie DCAwiden (auto-wyknywanis)

1/3% CCO 7 transferem migdzyliniowym
752 5% 582 pikseli (PAL)
4.7 % 3.5 mm

Czutosé

Kolor: 0.4 Ix, F1.2, 50 IRE, ARV wt., reflektancia sceny B9%
Cz-b: 0,08 Ix, F1.2, BOIRE, ARW wi, reflektancia sceny 89%

Minimalne oswietlenie

Kolor: 0.3 Ix, F1.2, 40 IRE, ARV wi., reflektancya sceny 75%
Cz-b: 0.07 1=, F1.2, 40 IRE, ARV wi.,, reflektancia sceny 75%
Stosunek sygnalfszum = 48 dB

Faza odchylania picn.  regulowana =907

ARW wybar

Migawka elektroniczna  wybir

Kompensacja jasnego  weybdr

ta [BLE)

Eklipser wybir
Automat. balans bigli  wybadr
AWE

Synchronizacja wew.  wybdr
korekcja gamma wybr
Redukcja migntania wybar

Freetwarzanie svonalu — cyfrowe [D5F)
Whiicie sygnalu wideo 1 Vp-p, 75 Q2

Zakres balansu bigli 26007 do 9500°K
PARAMETRY ELEKTRYCZNE

Zasllanig

CADOM-7¥ F30VAL + 15%, S0Hz

Pobor mocy IW

cee zasilania terminal 7  zaciskami rebowymi
Zigeze wideo BHC

fqcze sterowania A stykows (mini cowornokat)
prayslong

slerowanie preycisk B-pozycyiny

PARAMETRY MECHANICZNE

Mocowanie obiektywu: CS
Mocowanie kamery: Sruba 14720, montai  géry lub 2 dolu

Projektowane urzadzenia moga by¢ zamienione na inne o rOwnowaznych parametrach technicznych i jako§ciowych.

Kamera typu C10DN-7X

WARUNKI OTOCZEMIA
-10% do +50° €
-A0° do +60° C

Tempearatura pracy

Temperatura
przechowywania

Wilgotnogé pracy
Wilgntnosc
priechowywania

PARAMETRY FIZYCZNE
\Milymiary (razem 2 BMC)

20% do 80%, bez kondansac)i
20% do 90%, bez kondensacii

CI00N-7X
Waoga |ber obiektywu)

13.97 ) x 5.5 {s7) % 5.0 [wys) cm

CI0DMN-7¥ 0.45 kg
Waga paczki

C100M-T¥ 0.20 kg

CERTYFIKATY

= CE klaza B

* Lista UL

= Lista UL, kanadyjskie standardy bezpieczenstwa
* [OC, klasa B

ZALECANE MOCOWANIA

C10-1na uniwersalmy zestaw montazowy: scianal
sufitfszyna, do kamer z seri G10

ZALECAMNE OBIEKTYWY

Serg 13RA, 13FD obigkbywy o stale] ogniskowe],
1/3%, prayslona; FA —reczna, FO -
automatyezna 0D

abigkbywy o zmienneg] ogniskowe],
143", prayslonz: VA — recna, VD -
aulomatycina 0D

AKCESORIA DO OBIEKTYWOW

LOCo0 komwerter do ohinktywiw 7 prayslong
aulomatycena; umodlivwia podlaczenie
obiektyw ze sterowaniem OC do kamery
ZE sterpwaniem wideo

FCMALD adapter C/CE; umoilivwia podiaczenie

obigktywu 2 mocowaniem Cdo kamery
rmocowaniem CS

Seria 1WA, 13VD

UMWAGA: VW przypadiy instalac)i zewnetrznych zalacane jast s1050-
wane chuddw Palea,

11



Kamera typu IS90B-CHV9X

CAMERRA

LEMSSIRLS

1S90 Series ght WR 3.0-9.5mmiAuto s
IMDOOR G.0-22 0mmSAiatcIris
I DayfHight J0-9.5mmrAutains
LILIME i
2.0-22 DmmSAuate Iris
W S0-0 5mmAuto ns
QU0-22 Dol Iris
. High J0mmyFied
.Eﬁlﬂﬂm 3.GmmiFized
&, Ommy fixed

MODELS
PRACLATTA

GEMNERAL
Vieawing Area
FRACLAT A

Pixel Filch
PRACLATTA

Brightness

Contrast Hatio
Backlight Type
Viewing Angle [HA)
Fesponzs Time
Mativa Hesolution
Fanel Azpsct Hatio
Fanel Lifa

Tilt

[Misplay Colars
Spzakears

Frant Panel Controls

Indicators

ELECTRICAL
Fower Consumption
Input Woltags

Input Interfaoes
Video

Aaelia
Harizantal Frequancy
Vartical Frequancy
Syne Foomat

EMNVIRONMENTAL
Operating Tamgarature
Storaga Tarmparatung
Qparating Hurnidity
Storaga Humidity

S0rmmdFixec
1Z2.0rmum'Fixed

A0-0 smme AL s
9.0-22.0mmfAutoeris

Monitor LCD typu PMCL417

12

PaL

White Encliosung

I5ER- AR e

I550- LW 22

15901- DNWVS9X
1590-DNY22 %

I5ER0- LNy

I=0- O 2 2

15900 -0 H X
IRS0-CHAEE
IS80-CHER
[S90-CHEx
1S90-CHIZX
15D HYD
IS0-CHWE 2

PHYSICAL

1F-ineh (432 mm) active TFT LCO monitor Dimensians
PRACLAT & 2ATDE 149" W s 134" H
6.1 23782341 ¢m)

Unil Wiaight
35 Xl PMCLAT7A 108 1b 14.9 k)

Shipping Weight
0.264 x 0.264 mm PRACLA1 74 16 Ib {7 kgl
450 cofm
1001 RECOMMEMNDED MOUNTS
4 CCFL Wall BMowents PRACL-WI, FRACL-WMAT, PRACLAWWEAT A,
1607160% PRACL-WIAZ A
5 ms Ceiling hdounts FRACL-CH, PRACL-CRAP
12B0 x 1024 EXGA Rack Mounls PRACL-17ARRA, PRICL-13ARM
g-4 Mote: The PRMCLAND Series are VESA bIS-D, 100,75, C-compliant monritors
50,000 hours aquipped with a 100 < 103 mm mounting hole pattern,
Pt CERTIFICATIONS
6.7 millian

= [LF Class B
Intenrated. 2 % 2\ = FCO, Class B
Povver, source/snter, menusssit, * LL/clL Listed
upSdown, vol+- = [.Tick
LED, pover ondaft * S-hlark

« [CC

=00 W
100 to 240 WAL, SO/ED Hz

2 BMC, looping: 1 8-Vidza, laoping; 1 REE;
10Vl

F [L/R) RCA, looping; 1 F0

31 kM 1o BD Kz

AR Hz 10 75 He

MTECPAL

2% to TP (D7 10 40°C)
4% to 140°F (207 10 83°C)
20% to BD%, noncoadansing
10% to 90%, noncondansing

PMCLA15A

Projektowane urzadzenia moga by¢ zamienione na inne o rownowaznych parametrach technicznych i jako§ciowych.
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Zasilacz bezprzerwowy UPS typu CES 1000R

wersja RACK 18" 0,7 - 10 kVA

niedo wlgzank
| 2aziapame aultatyizy |
gnizzda wyjirioe LekTa=iEis medzm

|opaz pehiona prepwcios |

grizzda wyjsriome
a1

porl R523E

L =
CES 1500R
1,5 kKVA
atyzze E0 |
Viersja RACK 197 0,7 - 10 kVA
MODEL CES CES CES CES CES CES CES CES CES CES
7FOOR 1000R 1500R 2000R 3000R A00D0R S000R GODOR BOODOR 10000R
u Moc pozarna E'I.I'A'_I FOo wa 1000 va 1500 WA 2000 VA 3000 va 4000 i S000 YA BOO0 WA 4000 va, 10000 W
(=]
= Moc czynn2 (W) 190w FO0O W 1050 W 1400 W 2100 W 3500 W 3300 W A200 W SEO00 W 7000 W
w | Mapiecie (v) 208 W, 220V, 30 ¥, 20V
E Zekres napisd wejdcinwychi) 120 /140 f 160V - 276 v () 120 /140 f 160/ 1BO Y — 276 Vi
ol |Czostachwost (Hz) S0/ B0 Hz automatyzme wybicrana
S Wapddczynnlk macy 0,57
MNapigeiz W] 208 W, 2200, 220, 240 Cayhieralne}
olcrangia neplgcla 12
Czgalavliwesd (1 12) S0/ 6O |z 4f- 0,5%
Czas przclaczana 0 ms
g “ryb pracy Trus an-line
= Kszmatt napigcia sinusaidelng
= |Znlckszeatcenla napleclz =3% [HD pry [Inlowym obolgaeniu, <3% | HD pray [Inlowym obolggeniy
WaepMezynnik seceyuu 3
Precogzenis 125% przez 1 minutg, 150% przez 20 sckund (tryb on-hre)
4 x [EC 320 (10A)
Gnlazda wyjsclowe 1 % [EC 320 {104] 1% IEC 320 (16A) Lstwa zaclskowa
Komunikacja RS 232, {opojonalnia: USH, adapler sieciowy SMMP}
Zdalne wylgczenic Zlgcae EFO {p.poz.)
Za2lecana Lemperalura pracy 15-259C
= Wysokoit pracy max. 3500 m.n.p.m
E Pozlem hatzsu =40 dBAY =550B(a)
T [Cernyiikaly i s.andardy Ul 1778, CF, TC 610004, FCC 15, CISPR 23, FN5S0001-1-1, FNS000]1-2
in . "
1U; 15 ko 3
Masa (kg) 2; 15,4 Ky | 2Ui18,7 kg 19,1 kg 33,6 ko 34,3 kg 51 kg | 85 kg 110 kg
Wymlary szor. x gl x wys. 20 - ! ‘) 6L 1
£mm) a0; AP Ana? Sk 42 End 250 2U 42BxpI5xE4 AU 428556130 A2TeIITZED Bl 428n65 3250
“¥p Szczalne, bezabslugawe, Howlowo-lWasowe
E Czas ladowania do 90% 3 4 godzi ry
Czas poderzyrnania 1 7 i
E {1005 obolzzenia) 20 7 min 27 min | & min 7 min | & min 5 min Brin 7 min 5 min 6 min
Czas podlrzyrmania 1U: 15 mip S . : o : :
(50% obclazenia) 20 15 mih I 20U 15 min | 153 min 12 min 15 min 20 mn 12 min 15 min

{1y dla obeigzenis 400700610005
(22 dla obigzenie 25975007 50%/1000%
* dluzsee cxasy podlreymania doslepne deizki dedaukaviyrm szalkom Bateryinym

Projektowane urzadzenia moga by¢ zamienione na inne o rownowaznych parametrach technicznych i jako§ciowych.



