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Rozbudowa oswietlenia ulicznego

Tabela przedmiaru robot
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‘ Kod
Nr pozycji ‘ Numer { Nazwa, opis i obliczenie ilo$ci robét J.m. llos¢
| rzedmlaru STWIORB L jom.
B T I 4 | s 5
I |
| ‘ Dziat nr 1. Budowa oswietlenia ulicznego
‘ ; [CPV: 45231400-9 Roboty budowlane w zakresie budowy
| N ~_linii energetycznych] - |
| 1 | KNNR5 | ST-0001 |Rozebranie naWIerzchnl i chodnikéw. Reczne rozebranie m2 22,5000
. 0719-0200 nawierzchni z brukowca grubosci 16-20cm
. }7 ) #4505 e || 22550000
| 2 ‘ KNNR S5 | ST-0001 Kopanie rowéw dla kabli. Mechaniczne wykonanie wykopu w m3 63,2000
' | 0701-0401 gruncie kat.I-ll; koparko-spycharkg
- Jﬁ - 1580805 2 - 63,20000
;3 ‘ KNR 5-08 ST-0002 |Uktadanie bednarki o przekroju do 120mm2 w rowach m 143,0000
= 0608-07 kablowych - FeZn 26x4 |
P 1582146 - ] Lﬂsooooﬁ
| 4 KNR 5-08 ' ST-0002  Spawanie przewodow uziemiajacych wykonanych z bednarka o} szt 1,0000 |
| ‘ 0617-01 przekroju 120mm2 w wykopie
S T e T = | [ 100000
5 KNR 5-10 ‘ ST-0003 ‘Uk{adanle wwykople rur ochronnych DVK 75 m 56,0000
i 0303-01 .
= | 2+2e8e1B+6eB416 I 56,00000
6 —T— KNR 5-10 ‘ ST 0004 |Uktadanie kabli YAKXs 4x25mm2 w rurach ostonowych. m 56,0000
‘ 0114-0200
. I - 56,00000
| 7 T KNNR5 | ST-0001 |Uktadanie kabli w rowach kablowych - kabel YAKXS 4x25mm?2 m 102,0000
0707-0300 |
— L e o
i 8 KNR 5-10u1 Uktadanie kabli YAKXs 4x25mm2 wcigganych bezposredniodo | m 12,0000
; ‘ 4400-02 | ﬁlupa oswietleniowego i na s!uple zasuame szafki SO ‘
S ' [12_ - o 12,00000
| 9 KNR 5-10 ‘ ST-0006 Obrébka na sucho kabli do 1kV, YAKY 4x25mm2 szt 4,0000
| 0603-07
S N B E P T
| KNNRS5 ‘ ST-0001 |Zasypanie rowéw dla kabli. Mechaniczne zasypanie wykopu m3 63,2000
| 0702-0400 gruntem kat.I-I|
'_ b 1 ez TRl i ~ 63,20000
| 11 KNNR 5 ST-0007 Montaz i stawienie stupow oswietleniowych parkowych szt 2,0000
| 1001-0200 alummlowyc SAL-4/B60. kpl z fundamentem prefabrykowanym | | i
I S - _g___JL_ ~ 2,00000/
| 12 KNNR 5 ST-0007 | Tabliczka bezpiecznikowa wnekowa TB szt 2,0000
1006-0100 |
[ B . —— i@
| 13 KNNR 5 ‘ ST 0007 Montaz opraw os$wietlenia zewnetrznego na stupie (oprawy szt 2.0000\
‘ 1004-0200 u)arkowe typu LED 43W) ‘
i | P S N
14 KNR 5- 10 0 | ST-0008 Wmaganle przewodoéw w stup z udzra#ern podnosnika ‘ m_1 | 10,0000[
| 1004-01 | samochodowego prze ‘
-~ e | 10,00000




1. Budowa oswietlenia ulicznego

| ks | o - - ]
| Nr pozyciji Nur.ner ‘ Nazwa, opis i obliczenie ilo§ci robét J.m. llosé
przedmiaru STWIORB j.m.
Kl 2 3 4 5 6
.15 KNR 5-08 | ST-0009 |Podtgczenie przewodéw kabelkowych o przekroju do 2,5mm2 w | szt 12,0000
- ‘ 0813-01 | powtoce polwinitowe]j pod zaciski
2% o 12,00000|
16 KNR 4-03 ST-0010  Badanie linii kablowej NN 4-zylowej odc 2,0000
| 1203-01
i 2 2,00000
\
17 ‘ KNNR 5 ST-0011  Badania i pomiary instalacji uziemienia ochronnego lub szt 2,0000
1304-01 |roboczego - pierwszy pomiar
‘ 2 - 2,00000
FE |
18 KNR 4-03 ST-0010 Sprawdzenie i pomiar kompletnego obwodu elektrycznego NN | pomi 2,0000
1202-02 3-fazowego ar
| 2 e 2,00000
‘ 19 KNNR 5 ST-0011 |Sprawdzenie samoczynnego wytgczania zasilania - pierwsza préb 1,0000
1305-01 préba e '
i 20 KNNR 5 ST-0011 |Sprawdzenie samoczynnego wytgczania zasilania - nastepna préb 1,0000
| 1305-02 | |préba a |
_____ N SR 1 - 1,00000
21 | KNNRG6 ST-0012 | Naprawa nawiwrzchni z polbruku po robotach kablowych m2 22,5000
‘ 0302-0100 |
- __‘ - 225 22,50000
| 22 Obstuga geodezyjna kpl 1,0000
_t . 1
|23 ‘ . Zabezpieczenie robét w pasie drogowym wraz z opracowanie kpl. 1,0000
| | projektu tymczasowej organizaciji ruchu na czas prowadzenia |
: robot ‘




