Przedmiar robot

Budynki Uzytecznosci Publicznej Gminy Miasta Wabrzezno

Lokalizacja: ul. Tysiaclecia 1, ul. Tysiaclecia 2a,
ul. Zeromskiego 11, 87-200 Wabrzezno

,Instalacja urzadzen OZE na budynkach uzytecznosci publiczne;j”

Data opracowania: 2020-03-25
Inwestor: Gmina Miasto Wabrzezno, ul. Wolnosci 18, 87-200 Wabrzezno

Lp. Podstawa Opis robot Jedn. Obmiar

ustalenia miary

1. Montaz konstrukcji mocujacej wraz z modulami PV
Kod CPV:

1 2 3 4 5
1| wg naktadow Montaz na gotowym podtozu konstrukcji wsporczych do kpl 73,10
rzeczowych 20 kg przykrecanych. Montaz na dachach - stelaze
AWO0001-090 aluminiowe na podporach stalowych. Dedykowana
konstrukcja wsporcza na dach plaski.
Grupa kosztow: Instalacje i urzadzenia
krotnosé= 1,00
2 | wg naktadow Mocowanie aparatow o masie do 20 kg posiadajgcych do szt 215,00
rzeczowych 2 otworow mocujgcych na gotowym podtozu bez
KNR czesciowego rozebrania i podigczenia - montaz modutow

5-080402-07-020 | fotowoltaicznych 340 Wp
Charakterystyka Robot: Tablica: 0402
1.Przykrecenie aparatu do podioza
2.Malowanie poprawkowe aparatu
krotnosé= 1,00

2. Okablowanie instalacji fotowoltaicznej
Kod CPV:
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2

3

wg nakladow
rzeczowych
KNKRB
050207-05-040

Przewody izolowane jednozytowe wciggane do rur,

przekrdj zyly do 16 mm2 - Przewody DC
Charakterystyka Robot: Tablica: 0207

1.Rozwinigcie przewodu

2.Sprawdzenie, odmierzenie i ucigcie

3.Otwieranie i zamykanie puszek, odgateznikow lub skrzynek
rozgat¢znych

4.Wciagnigcie przewodu

krotnosé= 1,00

730,00

wg naktadow
rzeczowych

KNR
5-140101-02-020

Montaz przyscienny rozdzielnic, szaf, pulpitow, tablic
przekaznikowych i nastawczych o masie do 50 kg -
Falownik

Charakterystyka Robot: Tablica 0101: Montaz przyscienny rozdzielnic,

szaf, pulpitoéw, tablic przekaznikowych i nastawczych o masie do 250
kg.

Wyszczegodlnienie robot:

1. Ustawienie na gotowym podtozu (rama lub posadzka) szaf, celek,
lub segmentdw, pulpitow, tablic przekaznikowych i nastawczych.

2. Wypoziomowanie i skrecenie elementow ze soba.

3. Skrecenie szyn zbiorczych w miejscach potaczen.

4. Podlaczenie uziemienia.

5. Sprawdzenie i dokrgcenie $rub.

6. Malowanie poprawkowe.

Uwaga : *) patrz pkt. 2.4. zalozen szczegdtowych
krotnosé= 1,00

szt

1,00

wg nakladow
rzeczowych

KNR
5-140101-02-020

Montaz przyscienny rozdzielnic, szaf, pulpitow, tablic
przekaznikowych i nastawczych o masie do 50 kg -
Falownik

Charakterystyka Robot: Tablica 0101: Montaz przy$cienny rozdzielnic,

szaf, pulpitow, tablic przekaznikowych i nastawczych o masie do 250
kg.

Wyszczegdlnienie robot:

1. Ustawienie na gotowym podtozu (rama lub posadzka) szaf, celek,
lub segmentow, pulpitow, tablic przekaznikowych i nastawczych.

2. Wypoziomowanie i skrgcenie elementéw ze soba.

3. Skrecenie szyn zbiorczych w miejscach potaczen.

4. Podlaczenie uziemienia.

5. Sprawdzenie i dokrgcenie $rub.

6. Malowanie poprawkowe.

Uwaga : *) patrz pkt. 2.4. zalozen szczegdtowych
krotnosé= 1,00

szt

1,00

wg naktadow
rzeczowych

KNR
5-140101-02-020

Montaz przyscienny rozdzielnic, szaf, pulpitow, tablic
przekaznikowych i nastawczych o masie do 50 kg -
Falownik

Charakterystyka Robot: Tablica 0101: Montaz przyscienny rozdzielnic,

szaf, pulpitéw, tablic przekaznikowych i nastawczych o masie do 250
kg.

Wyszczegdlnienie robot:

1. Ustawienie na gotowym podlozu (rama lub posadzka) szaf, celek,
lub segmentoéw, pulpitéw, tablic przekaznikowych i nastawczych.

2. Wypoziomowanie i skrecenie elementow ze soba.

3. Skrecenie szyn zbiorczych w miejscach potaczen.

4. Podtaczenie uziemienia.

5. Sprawdzenie i dokrgcenie $rub.

6. Malowanie poprawkowe.

Uwaga : *) patrz pkt. 2.4. zalozen szczegdtowych
krotnosé= 1,00

szt

2,00
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7| wg naktadow Montaz osprzetu modutowego w rozdzielnicach. szt 1,00
rzeczowych Wytgcznik nadprgdowy 3-biegunowy B10
KNR Charakterystyka Robot: Tablica: 0407
5-08W0407-02-02 1.Zainstalowanie aparatu na szynie nosnej (euroszynie).
2.Podtaczenie przewoddw do aparatu i pod zaciski (ochronne i
0 neutralne).
3.Sprawdzenie dziatania aparatu.
4.Zatozenie oznacznika z opisem obwodu.
krotnosé= 1,00
8 | wg naktadow Montaz osprzetu modutowego w rozdzielnicach. szt 1,00
rzeczowych Wytgcznik nadprgdowy 3-biegunowy B16
KNR Charakterystyka Robot: Tablica: 0407
5-08W0407-02-02 1.Zainstalowanie aparatu na szynie nosnej (euroszynie).
2.Podtaczenie przewodow do aparatu i pod zaciski (ochronne i
0 neutralne).
3.Sprawdzenie dziatania aparatu.
4.Zatozenie oznacznika z opisem obwodu.
krotnos¢= 1,00
9 | wg naktadow Montaz osprzetu modutowego w rozdzielnicach. szt 1,00
rzeczowych Wyltgcznik nadprgdowy 3-biegunowy B32
KNR Charakterystyka Robot: Tablica: 0407
5-08W0407-02-02 1.Zainstalowanie aparatu na szynie no$nej (euroszynie).
2.Podtaczenie przewodoéw do aparatu i pod zaciski (ochronne i
0 neutralne).
3.Sprawdzenie dziatania aparatu.
4.Zatozenie oznacznika z opisem obwodu.
krotnosé= 1,00
10 | wg naktadow Montaz osprzetu modutowego w rozdzielnicach. szt 3,00
rzeczowych Wylqcznik nadprgdowy 3-biegunowy B40
KNR Charakterystyka Robot: Tablica: 0407
5-08W0407-02-02 1.Zainstalowanie aparatu na szynie nosnej (euroszynie).
2.Podlaczenie przewoddw do aparatu i pod zaciski (ochronne i
0 neutralne).
3.Sprawdzenie dziatania aparatu.
4.Zatozenie oznacznika z opisem obwodu.
krotnos¢= 1,00
11 | wg naktadow Montaz osprzetu modutowego w rozdzielnicach. szt 2,00
rzeczowych Wyltgcznik nadprgdowy 3-biegunowy B50
KNR Charakterystyka Robot: Tablica: 0407
5-08W0407-02-02 1.Zainstalowanie aparatu na szynie no$nej (euroszynie).
2.Podtaczenie przewodoéw do aparatu i pod zaciski (ochronne i
0 neutralne).
3.Sprawdzenie dziatania aparatu.
4.Zatozenie oznacznika z opisem obwodu.
krotnosé= 1,00
12 | wg naktadow Montaz osprzetu modutowego w rozdzielnicach. szt 1,00

rzeczowych

KNR
5-08W0407-0401-
020

Wytgcznik przeciwporazeniowy 3 (4) - biegunowy 25A

100mA typ A

Charakterystyka Robot: Tablica: 0407

1.Zainstalowanie aparatu na szynie nosnej (euroszynie).
2.Podtaczenie przewodoéw do aparatu i pod zaciski (ochronne i
neutralne).

3.Sprawdzenie dziatania aparatu.

4.Zatozenie oznacznika z opisem obwodu.

krotnosé= 1,00
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13

wg nakladow
rzeczowych

KNR
5-08W0407-0401-
020

Montaz osprzetu modutowego w rozdzielnicach.
Wyltgcznik przeciwporazeniowy 3 (4) - biegunowy 40A
100mA typ A

Charakterystyka Robot: Tablica: 0407

1.Zainstalowanie aparatu na szynie nosnej (euroszynie).
2.Podtaczenie przewodow do aparatu i pod zaciski (ochronne i
neutralne).

3.Sprawdzenie dziatania aparatu.

4.Zatozenie oznacznika z opisem obwodu.
krotnosé= 1,00

szt

1,00

14

wg naktadow
rzeczowych

KNR
5-08W0407-0401-
020

Montaz osprzetu modutowego w rozdzielnicach.
Wylgcznik przeciwporazeniowy 3 (4) - biegunowy 63A
100mA typ A

Charakterystyka Robot: Tablica: 0407

1.Zainstalowanie aparatu na szynie no$nej (euroszynie).
2.Podtaczenie przewodoéw do aparatu i pod zaciski (ochronne i
neutralne).

3.Sprawdzenie dziatania aparatu.

4.Zatozenie oznacznika z opisem obwodu.
krotnosé= 1,00

szt

2,00

15

wg nakladow
rzeczowych
KNKRB
050401-01-020

Montaz aparatow elektrycznych o masie do 2,5 kg -
wylqczniki P. poz.

Charakterystyka Robot: Tablica: 0401

1.Wyznaczenie miejsca wbudowania

2.Wykonanie otworéw

3.0sadzenie kotkow rozporowych lub $rub kotwowych
4.Czgséciowe rozebranie aparatu

5.Zamocowanie aparatu

6.Podtaczenie przewodow

7.Zatozenie aparatu

8.Malowanie poprawkowe aparatu

krotnos¢= 1,00

szt

6,00

16

wg naktadow
rzeczowych
KNKRB
050401-01-020

Montaz aparatow elektrycznych o masie do 2,5 kg
ogranicznik przepie¢ DC

Charakterystyka Robot: Tablica: 0401

1.Wyznaczenie miejsca wbudowania

2.Wykonanie otworow

3.0sadzenie kotkow rozporowych lub $rub kotwowych
4.Czg$ciowe rozebranie aparatu

5.Zamocowanie aparatu

6.Podtaczenie przewodow

7.Zatozenie aparatu

8.Malowanie poprawkowe aparatu
krotnosé= 1,00

szt

8,00

17

wg nakladow
rzeczowych
KNKRB
050401-01-020

Montaz aparatéw elektrycznych o masie do 2,5 kg
ogranicznik przepie¢ AC

Charakterystyka Robot: Tablica: 0401

1.Wyznaczenie miejsca wbudowania

2.Wykonanie otworéw

3.0sadzenie kotkow rozporowych lub $rub kotwowych
4.Czgéciowe rozebranie aparatu

5.Zamocowanie aparatu

6.Podtaczenie przewodow

7.Zatozenie aparatu

8.Malowanie poprawkowe aparatu

krotnosé= 1,00

szt

4,00
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18

wg nakladow
rzeczowych
KNNR
50203-030-040

Przewody kabelkowe o tqgcznym przekroju zyt do 16 mm?2
wciggane do rur - Przewody Uziemiajgce

Charakterystyka Robot: Tablica: 0203

1.Rozwinigcie przewodow

2.0dmierzenie i ucigcie

3.Otwieranie i zamykanie puszek, odgateznikow lub skrzynek
rozgat¢znych
krotnosé= 1,00

400,00

19

wg naktadow
rzeczowych
KNNR
50203-030-040

Przewody kabelkowe o tgcznym przekroju zyt do 16 mm2

weiggane do rur. Przewody AC.

Charakterystyka Robot: Tablica: 0203

1.Rozwinigcie przewodow

2.0dmierzenie i ucigcie

3.Otwieranie i zamykanie puszek, odgateznikow lub skrzynek
rozgaleznych
krotnosé= 1,00

150,00

20

wg nakladow
rzeczowych
KNKRB
050401-01-020

Montaz aparatow elektrycznych o masie do 2,5 kg

optymalizatory mocy
Charakterystyka Robot: Tablica: 0401
1.Wyznaczenie miejsca wbudowania
2.Wykonanie otworow

3.0sadzenie kotkow rozporowych lub $rub kotwowych
4.Czg$ciowe rozebranie aparatu
5.Zamocowanie aparatu
6.Podtgczenie przewodow
7.Zatozenie aparatu

8.Malowanie poprawkowe aparatu
krotnosé= 1,00

szt

78,00

21

wg nakladow
rzeczowych
KNKRB
050401-01-020

Montaz aparatow elektrycznych o masie do 2,5 kg
Licznik inteligentny

Charakterystyka Robot: Tablica: 0401

1.Wyznaczenie miejsca whudowania

2.Wykonanie otworow

3.0sadzenie kotkow rozporowych lub $rub kotwowych
4.Cze$ciowe rozebranie aparatu

5.Zamocowanie aparatu

6.Podtaczenie przewodow

7.Zatozenie aparatu

8.Malowanie poprawkowe aparatu

krotnos¢= 1,00

szt

4,00

3. Sprawdzenie i pomiary elektryczne

Kod CPV:

2

3

22

wg nakladow
rzeczowych
AW

Sprawdzenie i pomiary elektryczne instalacji

fotowoltaicznej wraz z zabezpieczeniami
krotnosé= 1,00

4,00
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