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1. Wstep

1.1. Przedmiot SST

Przedmiotem niniejszej Specyfikacji Technicznej sa wymagania dotyczace wykonania
i odbioru rob6t przygotowawczych, pomiarowych i rozbiérkowych dla inwestycji Usunigcie
namutow z dna rzeki Cybiny wraz z uzupetnieniem uszkodzen brzegow Zbiornika Malta..

1.2. Zakres stosowania SST

Szczegblowa specyfikacja techniczna jest stosowana jako dokument przetargowy
1 kontraktowy przy zlecaniu i realizacji robot wymienionych w pkt. 1.1.

1.3. Zakres robot objetych SST

Roboty, ktorych dotyczy specyfikacja obejmuja wszystkie czynnos$ci umozliwiajace i majace
na celu wykonanie robot przygotowawczych na przedmiotowym obiekcie. W zakres tych
robot wchodza:

- roboty pomiarowe,

- drogi technologiczne (tymczasowe),

- rozbiorka uszkodzonej palisady, kiszek

- wykoszenie trzcin

1.4. Okreslenia podstawowe

Okres$lenia podane w niniejszej SST sa zgodne z obowigzujacymi odpowiednimi normami
1 wytycznymi.

1.5. Ogdélne wymagania dotyczace robot

Wykonawca robot jest odpowiedzialny za jako§¢ wykonania robot, ich zgodno$¢
z dokumentacjg projektowa, SST i poleceniami Inspektora nadzoru inwestorskiego.

2. Materiaty

Roboty pomiarowe
Do utrwalenia punktow gléwnych obiektu nalezy stosowac pale drewniane z gwozdziem lub

pretem stalowym, shupki betonowe albo rury metalowe o dtugosci okoto 0,50 metra.

Pale drewniane umieszczone poza granicg robdt ziemnych, w sgsiedztwie punktéw zalamania
trasy, powinny mie¢ $rednice od 0,15 do 0,20 m i dtugos¢ od 1,50 do 1,70 m.

Do stabilizacji pozostatych punktow nalezy stosowa¢ paliki drewniane Srednicy od 0,05 do
0,08 m i dlugosci okoto 0,30 m, a dla punktéw utrwalanych w istniejacej nawierzchni bolce
stalowe $rednicy 5 mm i dtugosci od 0,04 do 0,05 m. .. Swiadki” powinny mie¢ dlugos$¢ okoto
0,50 m i przekrdj prostokatny.

Drogi technologiczne
Do budowy drég tymczasowych stosowac ptyty drogowe zelbetowe pene.

Roboty rozbiérkowe
Nie wystepuja.

Wykoszenie trzcin
Nie wystepuja.
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3. Sprzet

3.1. Ogdlne wymagania dotyczace sprzetu
Ogodlne wymagania dotyczace sprzgtu podano ST- czes$¢ ogolna.

3.2. Sprzet pomiarowy

Do wykonania robdt pomiarowych nalezy stosowaé nastgpujacy sprzet:
— teodolity lub tachimetry,

— niwelatory,

— dalmierze,

— tyczki,

— laty,

— tasmy stalowe, szpilki.

3.3. Sprzet do wykonania drég tymczasowych

Do wykonania drog tymczasowych nalezy stosowaé nastepujacy sprzet:
— spycharki gasienicowe,

— zuraw samochodowy,

— samochody ci¢zarowe,

— koparke gasienicowe podsigbierne,

3.4. Sprzet do robot rozbiérkowych

Do wykonania robot rozbiorkowych Wykonawca powinien dysponowac sprzg¢tem:
— zuraw samochodowy,

— samochody ci¢zarowe,

— miloty pneumatyczne,

— pily mechaniczne,

— koparki.

3.5. Sprzet do wykoszenia trzcin

Do wykonywania robdt zwigzanych z wykoszeniem trzcin nalezy stosowac:
— kosiarki reczne,
— kosiarki zawieszone na ciaggniku,
— grabie 1 widty,
— ciagnik kotowy z przyczepa skrzyniowa.

4. Transport

4.1. Ogoélne wymagania dotyczace transportu

Ogoblne wymagania dotyczace transportu podano w ST 0 ,,Cz¢$¢ og6lna ” pkt. 4.

4.2. Ogolne wymagania dotyczace transportu sprzetu i materiatéw

- Sprzet 1 materialy do rob6t pomiarowych mozna przewozi¢ dowolnymi $rodkami
transportu.
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- Pnie, karping, dragowing oraz galgzie nalezy przewozi¢ transportem samochodowym.
Pnie przedstawiajgce warto$¢ jako materiat uzytkowy (np. budowlany, meblarski itp.)
powinny by¢ transportowane w sposob nie powodujacy ich uszkodzen.

- Wykoszone trawy 1 porosty przewozi¢ transportem ciggnikowym lub samochodowym.

- Elementy przepustow tymczasowych przewozi¢ samochodem skrzyniowym.

- Pompy mozna przewozi¢ dowolnym s$rodkiem transportu przewidzianym do tego
rodzaju prac.

- Plyty zelbetowe przewozi¢ dowolnym s$rodkiem transportu, ktory nie powoduje
uszkodzenia elementéw,

- Elementy z rozbiorki przewozi¢ transportem ciggnikowym lub samochodowym.

5. Wykonanie robét

5.1. Ogodlne zasady wykonania robot
Ogolne zasady wykonania robdt podano w ST 0- cze$¢ ogdlna.

5.2. Roboty pomiarowe

Prace pomiarowe powinny by¢ wykonane zgodnie z obowigzujgcymi instrukcjami Glownego
Urzedu Geodezji 1 Kartografii oraz przez osoby posiadajace odpowiednie uprawnienia
1 kwalifikacje.

Wszystkie prace geodezyjne zwigzane z wyznaczeniem 1 realizacja obiektow obejmujg
miedzy innymi:

- wyznaczenie 1 stabilizacj¢ w terenie (w nawigzaniu do statej osnowy geodezyjnej)
roboczej osnowy, realizacyjnej dostosowanej do ksztaltu budowli i poszczegolnych
jej elementow,

- Wyznaczenie w oparciu o roboczg osnowe realizacyjng, elementéw geometrycznych
budowli takich jak osie, obrysy krawedzie, zatamania itp.

- wyznaczenie na terenie budowy i w bezposrednim jej sasiedztwie odpowiedniej ilosci
reperow wysokosciowych, przy czym punkty te powinny by¢ dowigzane do
geodezyjnej osnowy wysokosciowej obowigzujacej na tym terenie,

- wyznaczenie oraz kontrolg w czasie realizacji budowy wymaganych nachylen skarp,
spadkéw 1 osiadania itp.,

- wykonywanie w czasie realizacji budowy pomiarow inwetaryzacyjnych budowli.
Pomiar inwetaryzacyjny budowli nalezy wykona¢ zanim stanie si¢ ona niedostepna.
Poszczegodlne elementy geometryczne budowli powinny by¢ wyznaczone i zastabilizowane
w sposob umozliwiajacy operatywne ich wprowadzenie oraz wykorzystanie podczas realizacji
budowy. Ze wzgledu na roboty i transport technologiczny geodezyjne wyznaczenie osi
1 obrysow elementow budowli wymaga wyznaczenia bocznych odno$nikéw usytuowanych
poza bezposredniag strefg robot, nie narazonych na zniszczenie i umozliwiajacych szybkie
odtworzenie uszkodzonych punktow.

Wykonawca powinien sprawdzi¢ czy rzgdne terenu okreslone w dokumentacji projektowej sa
zgodne z rzeczywistymi rzednymi terenu. Jezeli Wykonawca stwierdzi, ze rzeczywiste rzedne
terenu istotnie rdznig si¢ od rzednych okre§lonych w dokumentacji projektowej, to powinien
powiadomi¢ o tym Inspektora nadzoru.

Wykonawca jest odpowiedzialny za ochron¢ wszystkich punktoéw pomiarowych i ich
oznaczen w czasie trwania robot. Jezeli znaki pomiarowe przekazane przez Zamawiajacego
zostang zniszczone przez Wykonawce $wiadomie lub wskutek zaniedbania, a ich odtworzenie
jest konieczne do dalszego prowadzenia robot, to zostang one odtworzone na koszt
Wykonawcy. Wszystkie pozostale prace pomiarowe konieczne dla prawidtowej realizacji
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robot naleza do obowiazkéw Wykonawcy.

Tyczenie osi trasy nalezy wykona¢ w oparciu o dokumentacje projektowa oraz inne dane
geodezyjne przekazane przez Zamawiajacego, przy wykorzystaniu sieci poligonizacji
panstwowej albo innej osnowy geodezyjnej, okreslonej w dokumentacji projektowe;.

O$ trasy powinna by¢ wyznaczona w punktach glownych i w punktach posrednich
w odleglosci zaleznej od charakterystyki terenu 1 uksztattowania trasy, lecz nie rzadziej niz co
50 metrow. Dopuszczalne odchylenie sytuacyjne wytyczonej osi trasy w stosunku do
dokumentacji projektowej nie moze by¢ wigksze niz 5 cm. Rzgdne niwelety punktéw osi trasy
nalezy wyznaczy¢ z doktadnosciag do 1 cm w stosunku do rzednych niwelety okreslonych
w dokumentacji projektowe;.

5.3. Wykonanie drég technologicznych

Lokalizacj¢ drog technologicznych ustali Wykonawca w zaleznosci od przyjetej technologii
robot, oraz wykorzystywanego sprzetu. Przed ulozeniem plyt teren nalezy wyrownaé za
pomocg spycharki gasienicowej. W razie potrzeby wykona¢ podsypke z piasku.

5.4. Roboty rozbiérkowe

Roboty rozbiorkowe mozna wykonywac¢ mechanicznie lub r¢cznie w sposob okreslony
w Dokumentacji projektowej 1 SST lub przez Inspektora nadzoru. Wszelkie prace
rozbiorkowe nalezy prowadzi¢ z ostroznoscig 1zachowaniem zasad BHP.

5.5. Wykoszenie porostow

Wykoszenie trzcin w pasie robot przewiduje si¢ prowadzi¢ recznie lub mechanicznie przy
pomocy kosiarki zawieszonej na ciggniku. Trzcing po wykoszeniu, zgrabi¢ w pryzmy, a
nastepnie zatadowac 1 przetransportowac na sktadowisko wskazane przez Inwestora.

6. Kontrola jakosci roboét

6.1. Ogodlne zasady kontroli jakosci robot
Ogodlne zasady kontroli jako$ci robot podano w ST - czg$¢ ogolna.

6.2. Kontrola jakosci prac pomiarowych

Kontrole jako$ci prac pomiarowych nalezy prowadzi¢ wedlug ogdlnych zasad okreslonych
w instrukcjach 1 wytycznych Glownego Urzedu Geodezji 1 Kartografii.

6.3. Kontrola wykonania drég technologicznych
Sprawdzenie jakos$ci robot polega na wizualnej ocenie wykonania prac.

6.4. Kontrola wykonania rozbiérek

Kontrola jakosci robot polega na wizualnej ocenie kompletnosci wykonanych robot
rozbiorkowych oraz sprawdzeniu stopnia uszkodzenia elementéw przewidzianych do
powtornego wykorzystania.

6.5. Kontrola wykoszenia porostow

Sprawdzenie jako$ci robdt polega na wizualnej ocenie wykonania prac.
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7. Obmiar robot

7.1. Ogoblne zasady obmiaru roboét
Ogolne zasady obmiaru rob6t podano w ST- czg$¢ ogolna.

7.2. Jednostka obmiarowa

Jednostki obmiarowe dla:

- robot pomiarowych - kilometr [km] wyznaczonej trasy rowu,
- rozebranej palisady - 1 m,

- wykonania drog technologicznych — 1 m?

- wykoszenia trzcin - 1 m?

8. Odbior robot

8.1. Ogodlne zasady odbioru roboét
Ogodlne zasady odbioru robdt podano w ST-cze¢s¢ ogodlna.

8.2. Odbidr roboét

Roboty pomiarowe

Odbior robdt zwigzanych z wytyczeniem obiektow nastepuje na podstawie szkicow
i dziennikow pomiaréw geodezyjnych lub protokétu z kontroli geodezyjnej, ktore
Wykonawca przedktada Inspektorowi nadzoru.
Roboty rozbidrkowe
Odbior robot rozbidorkowych nastepuje na podstawie wizualnej oceny wykonania robdt oraz
zgodno$cia z dokumentacja projektowa 1 SST.

Odbidr pozostatych robdt przygotowawczych nastepuje na podstawie wizualnej oceny
wykonania robdt oraz zgodnoscig z dokumentacja projektowa i SST.

9. Podstawa ptatnosci

9.1. Ogodlne ustalenia dotyczace podstawy ptatnosci
Ogolne ustalenia dotyczace podstawy ptatnosci podano w ST - cz¢$¢ ogdlna.

9.2. Cena jednostki obmiarowej

Cena wykonania robdt pomiarowych obejmuje:

- sprawdzenie wyznaczenia punktow gtéwnych osi trasy 1 punktow wysokosciowych,

- uzupehienie osi trasy dodatkowymi punktami,

- wyznaczenie dodatkowych punktéw wysokosciowych,

- zastabilizowanie punktow w sposob trwaly, ochrona ich przed zniszczeniem
1 oznakowanie utatwiajace odszukanie i ewentualne odtworzenie.

Cena wykonania drog technologicznych obejmuje:
— przygotowanie podtoza,

— wykonanie podsypki,

— ulozenie phyt,

— zamulenie stykow,

— utrzymanie drogi,
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— rozbiorke.

Cena wykonania rob6t rozbiorkowych obejmuje:

- rozbiorke lub demontaz elementow,

- zaladunek rgczny lub mechaniczny elementdow na $rodki transportowe,

- wywiezienie materialdw z rozbiorek w miejsce wskazane przez Inwestora - gruz na
wysypisko §mieci, elementy stalowe na ztomowisko.

Cena wykoszenia trzcin obejmuje:

— wykoszenie trzcin,

— wygrabienie,

— zaladunek 1 transport na sktadowisko.

10. Przepisy zwigzane

- Instrukcja techniczna 0-1. Og6lne zasady wykonywania prac geodezyjnych.

- Instrukcja techniczna G-3. Geodezyjna obstuga inwestycji, Gtowny Urzad Geodezji
i Kartografii, Warszawa 1979.

- Instrukcja techniczna G-1. Geodezyjna osnowa pozioma, GUGIK 1978.

- Instrukcja techniczna G-2. Wysokosciowa osnowa geodezyjna, GUGiK 1983.

- Instrukcja techniczna G-4. Pomiary sytuacyjne i wysokosciowe, GUGIK 1979.

- Wytyczne techniczne G-3.2. Pomiary realizacyjne, GUGIK 1983.

- Wytyczne techniczne G-3.1. Osnowy realizacyjne, GUGIK 1983.
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