2022-08-08
Inwestor:
Nadlesnictwo Czersk
Ul. Cisowa 12
86-650 Malachin

Kosztorys slepy

Adres budowy: Czersk, jed. ewid. [220204_5] obr.ew.Malachin [0016] dz nr 149/7-LP, Malachin

Obiekt: Rozbudowa z przebudowg i nadbudowg budynku biurowego Nadlesnictwa Czersk

Rodzaj robét: Systemdw alarmowych i dostepu

Charakterystyka robdt: Kosztorys sporzgdzono w programie: System kosztorysowania WINBUD Kosztorys Prof (wer.
2022.20). Roboty systemdw alarmowych. Przewidziano trzy systemy: monitoringu alarmu i kontroli dostepu

CPV: 45312000-7
Podstawa opracowania: KNR 13-25, KNR 5-07, KNR 5-06
Waluta: PLN

Sporzadzit:
Wioletta Kusikowska

Dworcowa 10
86-111 Gruczno
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Przedmiar robot

Rozbudowa z przebudowa i nadbudowa budynku biurowego Nadlesnictwa
Czersk (nazwa obiektu, rodzaju robét)
Systemow alarmowych i dost¢pu
Lokalizacja Czersk, jed. ewid. [220204 5] obr.ew.Malachin [0016] dz nr
149/7-LP, Malachin

(kod - miejscowosc)

Lp. Podstawa Opis robot Jedn. Obmiar
ustalenia miary

1. System monitoringu
Kod CPV: 45312200-9

1 2 3 4 5
1 | wg naktadow Montaz kamery wewnetrznej szt 4,00
rzeczowych Charakterystyka Robot: Tablica: 0106

KNR 13-250106- 1.0Odkrecenie ostony zaciskow, odlaczenie przewodow elektrycznych
od zaciskow,
06-020 przeciagnigcie przewodow przez dlawik, przykrecenie ostony
zaciskow,

rozkrecenie i odlaczenie przewoddw rurowych od urzadzenia,
zdemontowanie

urzadzenia z rury wizujacej lub z konstrukeji wsporczej (kol.01-03)
2.Zamontowanie urzadzenia do uprzednio zabudowanej rury
wizujacej lub

konstrukcji wsporczej z odpowiednim ustawieniem, odkrecenie
ostony zaciskow,

przeciagnigcie przewodow elektrycznych przez dlawik,
przedzwonienie i

oznaczenie przewodow, odpowiednie uformowanie i podtaczenie
przewodow do

zaciskow, przykrecenie ostony zaciskow, przylaczenie i skrgcenie
przewodow

rurowych z urzadzeniem (kol.04-06)
krotnosé= 1,00
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2

3

wg nakladow
rzeczowych

KNR 13-250106-
06-020

Montaz kamery zewnetrznej
Charakterystyka Robot: Tablica: 0106
1.0Odkrecenie ostony zaciskow, odlaczenie przewodow elektrycznych

od zaciskow,

przeciagniecie przewodow przez dlawik, przykrecenie ostony
zaciskow,

rozkrecenie i odlaczenie przewoddw rurowych od urzadzenia,
zdemontowanie

urzadzenia z rury wizujacej lub z konstrukeji wsporczej (kol.01-03)
2.Zamontowanie urzadzenia do uprzednio zabudowanej rury
wizujacej lub

konstrukcji wsporczej z odpowiednim ustawieniem, odkrecenie
ostony zaciskow,

przeciagnigcie przewodow elektrycznych przez dlawik,
przedzwonienie i

oznaczenie przewodow, odpowiednie uformowanie i podtaczenie
przewodow do

zaciskow, przykrecenie ostony zaciskow, przylaczenie i skrgcenie
przewodow

rurowych z urzadzeniem (kol.04-06)
krotnosé= 1,00

szt

7,00

wg nakladow
rzeczowych

KNR 13-250106-
06-020

Monta:z rejestratora
Charakterystyka Robot: Tablica: 0106
1.0Odkrecenie ostony zaciskow, odlaczenie przewodow elektrycznych

od zaciskow,

przeciagniecie przewodow przez dlawik, przykrecenie ostony
zaciskow,

rozkrecenie i odlaczenie przewodow rurowych od urzadzenia,
zdemontowanie

urzadzenia z rury wizujacej lub z konstrukeji wsporczej (kol.01-03)
2.Zamontowanie urzadzenia do uprzednio zabudowanej rury
wizujacej lub

konstrukcji wsporczej z odpowiednim ustawieniem, odkrecenie
ostony zaciskow,

przeciagnigcie przewodow elektrycznych przez dlawik,
przedzwonienie i

oznaczenie przewodow, odpowiednie uformowanie i podtaczenie
przewodow do

zaciskow, przykrecenie ostony zaciskow, przylaczenie i skrgcenie
przewodow

rurowych z urzadzeniem (kol.04-06)
krotnosé= 1,00

szt

1,00

wg nakladow
rzeczowych

KNR 5-070302-03-
040

Okablowanie urzqdzen teletransmisyjnych
Charakterystyka Robot: Tablica 0302: Okablowanie urzadzen
teletransmisyjnych kablem YTKSNXpekw 1x2x0,5.

Wyszczegolnienie robot :

1.0dwinigcie przewodu z bgbna, odmierzenie i ucigcie odpowiedniej
dhugosci.

2.Ulozenie przewodéw na drabinkach lub wspornikach i
prowizoryczne umocowanie.

3.Szycie przewodoéw w bloki, wykonanie tukow.

4.Zarabianie koncow przewodow.

5.Podlaczenie koncoéw zyt do pidrek lutowniczych i przylutowanie
zyt.
krotnosé= 1,00

300,00

System kosztorysowania WINBUD Kosztorys Prof (wer. 2022.20)
str 3




2

3

wg nakladow
rzeczowych

KNR 5-061612-02-

020

Instalowanie samoczynnych ostrzegaczy pozarowych -
czujek w uprzednio zainstalowanych gniazdach i
obudowach wraz ze sprawdzeniem. Optyczna czujka
dymu

Charakterystyka Robot: Tablica 1612: Instalowanie samoczynnych
ostrzegaczy pozarowych - czujek,rgcznych ostrzegaczy pozarowych-
przyciskow,itp....

Wyszczegdlnienie robot:
1. Sprawdzenie parametrow czujek, przyciskow, wskaznikow
zadziatania przed
montazem.
2. Rozpakowanie ostrzegacza.
3. Oczyszczenie powierzchni zewngtrznej ostrzegacza.
4. Transport pionowy czujek.
5. Instalowanie czujek dymu, ptomienia, liniowych, iskrowych w
uprzednio
zainstalowanych gniazdach i podszawach.
krotnosé= 1,00

szt

0,00

2. System sygnalizacji wlamania i napadu
Kod CPV: 45312200-9

2

wg naktadow
rzeczowych

KNR 13-250106-

06-020

Montaz czujek ruchu
Charakterystyka Robot: Tablica: 0106
1.0Odkrecenie ostony zaciskow, odlaczenie przewodow elektrycznych

od zaciskow,

przeciagniecie przewodow przez dlawik, przykrecenie ostony
zaciskow,

rozkrgcenie i odlaczenie przewoddw rurowych od urzadzenia,
zdemontowanie

urzadzenia z rury wizujacej lub z konstrukeji wsporczej (kol.01-03)
2.Zamontowanie urzadzenia do uprzednio zabudowanej rury
wizujacej lub

konstrukcji wsporczej z odpowiednim ustawieniem, odkrecenie
ostony zaciskow,

przeciagnigcie przewodow elektrycznych przez dlawik,
przedzwonienie i

oznaczenie przewodow, odpowiednie uformowanie i podtaczenie
przewodow do

zaciskow, przykrecenie ostony zaciskow, przylaczenie i skrgcenie
przewodow

rurowych z urzadzeniem (kol.04-06)
krotnosé= 1,00

szt

28,00
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1 2

7 | wg naktadow
rzeczowych

KNR 13-250106-
06-020

Montaz centrali
Charakterystyka Robot: Tablica: 0106
1.0Odkrecenie ostony zaciskow, odlaczenie przewodow elektrycznych

od zaciskow,

przeciagniecie przewodow przez dlawik, przykrecenie ostony
zaciskow,

rozkrecenie i odlaczenie przewoddw rurowych od urzadzenia,
zdemontowanie

urzadzenia z rury wizujacej lub z konstrukeji wsporczej (kol.01-03)
2.Zamontowanie urzadzenia do uprzednio zabudowanej rury
wizujacej lub

konstrukcji wsporczej z odpowiednim ustawieniem, odkrecenie
ostony zaciskow,

przeciagnigcie przewodow elektrycznych przez dlawik,
przedzwonienie i

oznaczenie przewodow, odpowiednie uformowanie i podtaczenie
przewodow do

zaciskow, przykrecenie ostony zaciskow, przylaczenie i skrgcenie
przewodow

rurowych z urzadzeniem (kol.04-06)
krotnosé= 1,00

szt

1,00

8 | wg naktadow
rzeczowych

KNR 5-070302-03-
040

Okablowanie urzqdzen teletransmisyjnych
Charakterystyka Robot: Tablica 0302: Okablowanie urzadzen
teletransmisyjnych kablem YTKSNXpekw 1x2x0,5.

Wyszczegolnienie robot :

1.0dwinigcie przewodu z bgbna, odmierzenie i ucigcie odpowiedniej
dhugosci.

2.Ulozenie przewoddw na drabinkach lub wspornikach i
prowizoryczne umocowanie.

3.Szycie przewodoéw w bloki, wykonanie tukow.

4.Zarabianie koncow przewodow.

5.Podtaczenie koncodw zyt do pidrek lutowniczych i przylutowanie
zyt.
krotnosé= 1,00

500,00

3. System kontroli dostepu
Kod CPV: 45312200-9

1 2

3

9 | wg naktadow
rzeczowych

KNR 13-250106-
06-020

Montaz czytnika kart z zaworem elektromagnetycznym
Charakterystyka Robot: Tablica: 0106
1.0Odkrecenie ostony zaciskow, odlaczenie przewodow elektrycznych

od zaciskow,

przeciagnigcie przewodow przez dtawik, przykrecenie ostony
zaciskow,

rozkrecenie i odlaczenie przewodow rurowych od urzadzenia,
zdemontowanie

urzadzenia z rury wizujacej lub z konstrukeji wsporczej (kol.01-03)
2.Zamontowanie urzadzenia do uprzednio zabudowanej rury
wizujacej lub

konstrukcji wsporczej z odpowiednim ustawieniem, odkrecenie
ostony zaciskow,

przeciagnigcie przewodow elektrycznych przez diawik,
przedzwonienie i

oznaczenie przewodow, odpowiednie uformowanie i podtaczenie
przewodow do

zaciskow, przykrecenie ostony zaciskow, przylaczenie i skrgcenie
przewodow

rurowych z urzadzeniem (kol.04-06)
krotnosé= 1,00

szt

4,00
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2

10

wg nakladow
rzeczowych

KNR 13-250106-
06-020

Montaz centrali
Charakterystyka Robot: Tablica: 0106
1.0Odkrecenie ostony zaciskow, odlaczenie przewodow elektrycznych

od zaciskow,

przeciagniecie przewodow przez dlawik, przykrecenie ostony
zaciskow,

rozkrecenie i odlaczenie przewoddw rurowych od urzadzenia,
zdemontowanie

urzadzenia z rury wizujacej lub z konstrukeji wsporczej (kol.01-03)
2.Zamontowanie urzadzenia do uprzednio zabudowanej rury
wizujacej lub

konstrukcji wsporczej z odpowiednim ustawieniem, odkrecenie
ostony zaciskow,

przeciagnigcie przewodow elektrycznych przez dlawik,
przedzwonienie i

oznaczenie przewodow, odpowiednie uformowanie i podtaczenie
przewodow do

zaciskow, przykrecenie ostony zaciskow, przylaczenie i skrgcenie
przewodow

rurowych z urzadzeniem (kol.04-06)
krotnosé= 1,00

szt

1,00

11

wg nakladow
rzeczowych

KNR 5-070302-03-
040

Okablowanie urzqdzen teletransmisyjnych
Charakterystyka Robot: Tablica 0302: Okablowanie urzadzen
teletransmisyjnych kablem YTKSNXpekw 1x2x0,5.

Wyszczegolnienie robot :

1.0dwinigcie przewodu z bgbna, odmierzenie i ucigcie odpowiedniej
dhugosci.

2.Ulozenie przewoddw na drabinkach lub wspornikach i
prowizoryczne umocowanie.

3.Szycie przewodoéw w bloki, wykonanie tukow.

4.Zarabianie koncow przewodow.

5.Podtaczenie koncodw zyt do pidrek lutowniczych i przylutowanie
zyt.
krotnosé= 1,00

200,00
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Kosztorys inwestorski skrocony

Lp.

Podstawa
wyceny

Opis pozycji kosztorysowych

Obmiar

J.m.

Koszt jedn.

Wartos¢

2

System monitoringu
CPV: 45312200-9

KNR 13-25
0106-06-020

Montaz kamery wewnetrznej
Charakterystyka Robot: Tablica: 0106
1.Odkrecenie ostony zaciskéw, odlgczenie przewodow

elektrycznych od zaciskow,

przeciggniecie przewodow przez dlawik, przykrecenie ostony
zaciskow,

rozkrecenie i odlgczenie przewodow rurowych od urzqdzenia,
zdemontowanie

urzqdzenia z rury wizujqcej lub z konstrukcji wsporczej
(kol.01-03)
2.Zamontowanie urzqdzenia do uprzednio zabudowanej rury
wizujgcej lub

konstrukcji wsporczej z odpowiednim ustawieniem, odkrecenie
ostony zaciskow,

przeciggnigcie przewodow elektrycznych przez dltawik,
przedzwonienie i

oznaczenie przewodow, odpowiednie uformowanie i
podlqgczenie przewodow do

zaciskow, przykrecenie ostony zaciskow, przylgczenie i
skrecenie przewodow

rurowych z urzqdzeniem (kol.04-06)
krotnos¢ = 1,00

4,00

szt

KNR 13-25
0106-06-020

Montaz kamery zewnetrznej
Charakterystyka Robot: Tablica: 0106
1.Odkrecenie ostony zaciskéw, odlgczenie przewodow

elektrycznych od zaciskow,

przeciggniecie przewodow przez dlawik, przykrecenie ostony
zaciskow,

rozkrecenie i odlgczenie przewodow rurowych od urzqdzenia,
zdemontowanie

urzqdzenia z rury wizujqcej lub z konstrukcji wsporczej
(kol.01-03)
2.Zamontowanie urzqdzenia do uprzednio zabudowanej rury
wizujgcej lub

konstrukcji wsporczej z odpowiednim ustawieniem, odkrecenie
ostony zaciskow,

przeciggnigcie przewodow elektrycznych przez dlawik,
przedzwonienie i

oznaczenie przewodow, odpowiednie uformowanie i
podlqczenie przewodow do

zaciskow, przykrecenie ostony zaciskow, przylgczenie i
skrecenie przewodow

rurowych z urzqdzeniem (kol.04-06)
krotnos¢ = 1,00

7,00

szt
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2

3

KNR 13-25
0106-06-020

Montaz rejestratora
Charakterystyka Robot: Tablica: 0106
1.Odkrecenie ostony zaciskéw, odlgczenie przewodow

elektrycznych od zaciskow,

przeciggnigcie przewodow przez diawik, przykrecenie ostony
zaciskow,

rozkrecenie i odlgczenie przewodow rurowych od urzqdzenia,
zdemontowanie

urzqdzenia z rury wizujqcej lub z konstrukcji wsporczej
(kol.01-03)

2.Zamontowanie urzqdzenia do uprzednio zabudowanej rury

wizujgcej lub

konstrukcji wsporczej z odpowiednim ustawieniem, odkrecenie
ostony zaciskow,

przeciggnigcie przewodow elektrycznych przez dltawik,
przedzwonienie i

oznaczenie przewodow, odpowiednie uformowanie i
podlqczenie przewodow do

zaciskow, przykrecenie ostony zaciskow, przylgczenie i
skrecenie przewodow

rurowych z urzqdzeniem (kol.04-06)
krotnosé = 1,00

1,00

szt

KNR 5-07
0302-03-040

Okablowanie urzqdzen teletransmisyjnych
Charakterystyka Robot: Tablica 0302: Okablowanie urzqdzen
teletransmisyjnych kablem YTKSNXpekw 1x2x0,5.

Wyszczegolnienie robot :

1.Odwinigcie przewodu z bgbna, odmierzenie i ucigcie
odpowiedniej diugosci.

2.Ulozenie przewodow na drabinkach lub wspornikach i
prowizoryczne umocowanie.

3.8zycie przewodow w bloki, wykonanie tukow.

4.Zarabianie koncow przewodow.

5.Podlgczenie koncow zyt do piorek lutowniczych i
przylutowanie zZyl.
krotnos¢ = 1,00

300,00

KNR 5-06
1612-02-020

Instalowanie samoczynnych ostrzegaczy pozarowych - czujek w
uprzednio zainstalowanych gniazdach i obudowach wraz ze
sprawdzeniem. Optyczna czujka dymu

Charakterystyka Robot: Tablica 1612: Instalowanie
samoczynnych ostrzegaczy pozarowych - czujek,recznych
ostrzegaczy pozarowych-przyciskow,itp....

Wyszczegolnienie robot:

1. Sprawdzenie parametrow czujek, przyciskow, wskaznikow
zadziatania przed

montazem.

2. Rozpakowanie ostrzegacza.

3. Oczyszczenie powierzchni zewnetrznej ostrzegacza.

4. Transport pionowy czujek.

5. Instalowanie czujek dymu, plomienia, liniowych, iskrowych w
uprzednio

zainstalowanych gniazdach i podszawach.
krotnosé = 1,00

0,00

szt
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Razem:

System sygnalizacji wlamania i napadu
CPV: 45312200-9

KNR 13-25
0106-06-020

Montaz czujek ruchu
Charakterystyka Robot: Tablica: 0106
1.Odkrecenie ostony zaciskéw, odlgczenie przewodow

elektrycznych od zaciskow,

przeciggniecie przewodow przez dlawik, przykrecenie ostony
zaciskow,

rozkrecenie i odlqczenie przewodow rurowych od urzqdzenia,
zdemontowanie

urzqdzenia z rury wizujqcej lub z konstrukcji wsporczej
(kol.01-03)
2.Zamontowanie urzqdzenia do uprzednio zabudowanej rury
wizujgcej lub

konstrukcji wsporczej z odpowiednim ustawieniem, odkrecenie
ostony zaciskow,

przeciggnigcie przewodow elektrycznych przez dtawik,
przedzwonienie i

oznaczenie przewodow, odpowiednie uformowanie i
podlqgczenie przewodow do

zaciskow, przykrecenie ostony zaciskow, przylgczenie i
skrecenie przewodow

rurowych z urzqdzeniem (kol.04-06)
krotnos¢ = 1,00

28,00

szt

KNR 13-25
0106-06-020

Montaz centrali
Charakterystyka Robot: Tablica: 0106
1.Odkrecenie ostony zaciskow, odlgczenie przewodow

elektrycznych od zaciskow,

przeciggniecie przewodow przez dlawik, przykrecenie ostony
zaciskow,

rozkrecenie i odlqczenie przewodow rurowych od urzqdzenia,
zdemontowanie

urzqdzenia z rury wizujqcej lub z konstrukcji wsporczej
(kol.01-03)
2.Zamontowanie urzqdzenia do uprzednio zabudowanej rury
wizujgcej lub

konstrukcji wsporczej z odpowiednim ustawieniem, odkrecenie
ostony zaciskow,

przeciggnigcie przewodow elektrycznych przez dltawik,
przedzwonienie i

oznaczenie przewodow, odpowiednie uformowanie i
podlqgczenie przewodow do

zaciskow, przykrecenie ostony zaciskow, przylgczenie i
skrecenie przewodow

rurowych z urzqdzeniem (kol.04-06)
krotnos¢ = 1,00

1,00

szt

KNR 5-07
0302-03-040

Okablowanie urzqdzen teletransmisyjnych
Charakterystyka Robot: Tablica 0302: Okablowanie urzqdzen
teletransmisyjnych kablem YTKSNXpekw 1x2x0,5.

Wyszczegolnienie robot :

1.Odwinigcie przewodu z bgbna, odmierzenie i ucigcie
odpowiedniej diugosci.

2.Ulozenie przewodow na drabinkach lub wspornikach i
prowizoryczne umocowanie.

3.8zycie przewodow w bloki, wykonanie tukow.

4.Zarabianie koncow przewodow.

5.Podlgczenie koncow zyt do piorek lutowniczych i
przylutowanie zyl.
krotnosé = 1,00

500,00

System kosztorysowania WINBUD Kosztorys Prof (wer. 2022.20)

str 9




Razem:

System kontroli dostepu
CPV: 45312200-9

KNR 13-25
0106-06-020

Montaz czytnika kart z zaworem elektromagnetycznym
Charakterystyka Robot: Tablica: 0106
1.Odkrecenie ostony zaciskéw, odlgczenie przewodow

elektrycznych od zaciskow,

przeciggniecie przewodow przez dlawik, przykrecenie ostony
zaciskow,

rozkrecenie i odlqczenie przewodow rurowych od urzqdzenia,
zdemontowanie

urzqdzenia z rury wizujqcej lub z konstrukcji wsporczej
(kol.01-03)
2.Zamontowanie urzqdzenia do uprzednio zabudowanej rury
wizujgcej lub

konstrukcji wsporczej z odpowiednim ustawieniem, odkrecenie
ostony zaciskow,

przeciggnigcie przewodow elektrycznych przez dtawik,
przedzwonienie i

oznaczenie przewodow, odpowiednie uformowanie i
podlqgczenie przewodow do

zaciskow, przykrecenie ostony zaciskow, przylgczenie i
skrecenie przewodow

rurowych z urzqdzeniem (kol.04-06)
krotnos¢ = 1,00

4,00

szt

10

KNR 13-25
0106-06-020

Montaz centrali
Charakterystyka Robot: Tablica: 0106
1.Odkrecenie ostony zaciskow, odlgczenie przewodow

elektrycznych od zaciskow,

przeciggniecie przewodow przez dlawik, przykrecenie ostony
zaciskow,

rozkrecenie i odlqczenie przewodow rurowych od urzqdzenia,
zdemontowanie

urzqdzenia z rury wizujqcej lub z konstrukcji wsporczej
(kol.01-03)
2.Zamontowanie urzqdzenia do uprzednio zabudowanej rury
wizujgcej lub

konstrukcji wsporczej z odpowiednim ustawieniem, odkrecenie
ostony zaciskow,

przeciggnigcie przewodow elektrycznych przez dltawik,
przedzwonienie i

oznaczenie przewodow, odpowiednie uformowanie i
podlqgczenie przewodow do

zaciskow, przykrecenie ostony zaciskow, przylgczenie i
skrecenie przewodow

rurowych z urzqdzeniem (kol.04-06)
krotnos¢ = 1,00

1,00

szt

KNR 5-07
0302-03-040

Okablowanie urzqdzen teletransmisyjnych
Charakterystyka Robot: Tablica 0302: Okablowanie urzqdzen
teletransmisyjnych kablem YTKSNXpekw 1x2x0,5.

Wyszczegolnienie robot :

1.Odwinigcie przewodu z bgbna, odmierzenie i ucigcie
odpowiedniej diugosci.

2.Ulozenie przewodow na drabinkach lub wspornikach i
prowizoryczne umocowanie.

3.8zycie przewodow w bloki, wykonanie tukow.

4.Zarabianie koncow przewodow.

5.Podlgczenie koncow zyt do piorek lutowniczych i
przylutowanie zyl.
krotnosé = 1,00

200,00

Razem:

Razem kosztorys:
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Zestawienie robocizny:

Skrocone zestawienie RMS

[ Lp. [W] Kod | Nazwa | Jedn. Limit | Cena | Warto$¢ KB |
1 2 3 4 5 6 7 8
1. [0 313 Monter telekom.urzadzen stacyjnych r-g 161,40
2. |0 333 Monter urzadzen radiostacyjnych I11 r-g 0,00
3. 10 62 Elektromonter aparat.kontr-pomiar.I r-g 43,64
4. 10 63 Elektromonter aparat.kontr-pomiar.I r-g 47,84
5. 10 64 Elektromonter aparat.kontr-pomiar.I r-g 24,44
Robocizna pomocnicza
Razem: 277,32
Zestawienie materialow:
Lp. |W Kod Nazwa Jedn. Limit Cena Wartos¢ KB
1 2 3 4 5 6 7 8
1. 1 AWO0001 kamera wewngtrzna szt 4,00
2. |1 AWO0002 kamera zewngtrzna szt 7,00
3. |1 AWO0003 Skretka kat 3 m 300,00
4. |1 AWO0004 Rejestrator szt 1,00
5. |1 AWO0005 Dysk do pracy ciagtej szt 2,00
6. |1 AW0006 port PACHpanel szt 1,00
7. 1 AWO0007 Centrala systemu szt 1,00
8. |1 AWO0008 ekspander wejsé szt 3,00
9. |1 AW0010 Kabel YTDY 8x0,5 m 700,00
10. |1 AWO0011 Czujka ruchu szt 32,00
11. |1 AWO0013 Centrala systemu szt 1,00
12. |1 AWO0014 Kontroler przejsicia szt 4,00
Materiaty pomocnicze
Razem:
Zestawienie sprzetu:
[ Lp. [W] Kod | Nazwa | Jedn. Limit | Cena | Warto$¢ KB |
1 2 3 4 5 6 7 8
1. |0 39511 Samochdd dostawczy do 0,9 t m-g 0,26

Sprzet pomocniczy

Razem:
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Tabela elementow

Nazwa R M S Kw. stala Razem

System monitoringu
Kod Stownika Zamowien: 45312200-9

Io$¢ r-g: 107,67

System sygnalizacji wlamania i napadu
Kod Stownika Zamowien: 45312200-9

To$¢ r-g: 125,67

System kontroli dostepu
Kod Stownika Zaméwien: 45312200-9

Io$¢ r-g: 43,97
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