SZCZEGOLOWA SPECYFIKACJA TECHNICZNA
SST 1 - Roboty przygotowawcze, pomiarowe i rozbiérkowe
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1. Wstep

1.1. Przedmiot SST

Przedmiotem niniejszej Specyfikacji Technicznej s3 wymagania dotyczace wykonania
i odbioru rob6t przygotowawczych w ramach zadania pn. "Rewitalizacja Parku Miejskiego
w Pleszewie oraz budowa sieci oswietleniowej, w ramach zadania pn. Dokumentacja
techniczna park — czes¢ hydrotechniczna”.

1.2. Zakres stosowania SST

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

1.3. Zakres robot objetych SST

Roboty, ktorych dotyczy specyfikacja obejmuja wszystkie czynno$ci umozliwiajace i majace
na celu przygotowanie terenu robot na przedmiotowym obiekcie. W zakres tych robot
wchodza:

- roboty pomiarowe,

- roboty rozbidérkowe,

- drogi technologiczne (tymczasowe),

- pompowanie wody ze stawu.

Roboty przygotowawcze nie ujgte w niniejszej ST nalezy realizowa¢ zgodnie z instrukcjami
wykonania 1 stosowania, normami branzowymi, warunkami technicznymi, obowigzujgcymi
PN oraz wymogami producentow materiatow 1 urzadzen.

1.4. Okreslenia podstawowe

Okres$lenia podane w niniejszej SST sa zgodne z obowigzujagcymi odpowiednimi normami
I wytycznymi.

1.5. Ogdélne wymagania dotyczgce robot

Wykonawca robdt jest odpowiedzialny za jako$¢ wykonania robot, ich zgodnos¢
z dokumentacjg projektowa, SST 1 poleceniami Inspektora nadzoru inwestorskiego.

2. Materialy

Roboty pomiarowe

Do utrwalenia punktéw gtownych trasy nalezy stosowac pale drewniane z gwozdziem lub
pretem stalowym, shupki betonowe albo rury metalowe o dtugos$ci okoto 0,50 metra.

Pale drewniane umieszczone poza granicg robot ziemnych, w sasiedztwie punktow zatamania
trasy, powinny miec¢ §rednice¢ od 0,15 do 0,20 m i dtugos$¢ od 1,5 do 1,7 m.

Do stabilizacji pozostatych punktow nalezy stosowaé paliki drewniane $rednicy od 0,05 do
0,08 m i dtugosci okoto 0,30 m, a dla punktoéw utrwalanych w istniejacej nawierzchni bolce
stalowe $rednicy 5 mm i dlugosci od 0,04 do 0,05 m. ., Swiadki” powinny mie¢ dlugos¢ okoto
0,50 m 1 przekrdj prostokatny.
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Roboty rozbiorkowe

Nie wystepuja

Wykonanie umocnieni tymczasoweqo zjazdu

Plyty drogowe zelbetowe pelne o wymiarach 300x100x15 cm (ciezar 1120 kg) lub
300x150x15 cm (cigzar 1680 kg).

Pompowanie wody ze stawu i odwodnienie stawu na czas realizacji prac

Nie wystepuja.

3. Sprzet

3.1. Ogdéine wymagania dotyczgce sprzetu
Ogo6lne wymagania dotyczace sprzgtu podano STO - Czes¢ ogolna
3.2. Sprzet pomiarowy

Do wykonania rob6t pomiarowych nalezy stosowaé sprzet umozliwiajacy prawidlowe
wykonanie robot pomiarowych, np.: tachimetr elektroniczny (Total Station) oraz odbiornik
GPS RTK, tyczki, taty.

3.3. Sprzet do robot rozbiérkowych

Do wykonania rob6t rozbiorkowych Wykonawca powinien dysponowaé sprzetem:
— samochody ci¢zarowe,

— mloty pneumatyczne,

— pily mechaniczne,

— koparki.
3.4. Sprzet do uktadania drég technologicznych

Sprzet do uktadania drog tymczasowych:
— zuraw samochodowy,
— samochod skrzyniowy

3.5. Sprzet do pompowania wody

Do wykonywania robot zwigzanych z pompowaniem wody nalezy dysponowac sprzgtem
takim jak:

— pompy spalinowe lub elektryczne, agregaty pradotworcze,

— samochod skrzyniowy.

4. Transport
4.1. Ogélne wymagania dotyczace transportu

Ogo6lne wymagania dotyczace transportu podano w ST 0 ,,Czeg$¢ ogdlna ™ pkt. 4.

4.2. Ogélne wymagania dotyczgce transportu sprzetu i materiatow

- Sprzet 1 materialty do robdt pomiarowych mozna przewodzi¢ dowolnymi $rodkami
transportu.
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- Pompy oraz rurociagi tymczasowe mozna przewozi¢ dowolnym $rodkiem transportu
przewidzianym do tego rodzaju prac.

- Plyty drogowe nalezy przewozi¢ na ptlask, powierzchnia jezdng do gory,
zabezpieczone przed przesuni¢ciem podtuznym 1 poprzecznym. Do transportu
pionowego uzywa si¢ zawiesia czterohakowego.

5. Wykonanie roboét

5.1. Ogédine zasady wykonania robét

Ogo6lne zasady wykonania robot podano w ST 0- cze$¢ ogolna

5.2. Roboty pomiarowe

Prace pomiarowe powinny by¢ wykonane zgodnie z obowigzujacymi instrukcjami Gltéwnego

Urzedu Geodezji 1 Kartografii oraz przez osoby posiadajace odpowiednie uprawnienia

I kwalifikacje. Wszystkie prace geodezyjne zwigzane z wyznaczeniem i realizacjg obiektow

obejmuja migdzy innymi:

— Wwyznaczenie 1 stabilizacje w terenie (w nawigzaniu do stalej osnowy geodezyjnej) roboczej
osnowy, realizacyjnej dostosowanej do ksztattu budowli i poszczegdlnych jej elementow,

— Wwyznaczenie w oparciu o robocza osnow¢ realizacyjng, elementow geometrycznych
budowli takich jak osie, obrysy krawedzie, zatamania itp.

— wyznaczenie na terenie budowy i1 w bezposrednim jej sgsiedztwie odpowiedniej ilosci
reperoOw wysokos$ciowych, przy czym punkty te powinny by¢ dowigzane do geodezyjnej
osnowy wysokosciowej obowigzujacej na tym terenie,

— wyznaczenie oraz kontrol¢ w czasie realizacji budowy wymaganych nachylen skarp,
spadkow 1 osiadania itp.,

— wykonywanie w czasie realizacji budowy pomiaréw inwetaryzacyjnych obiektu.

Poszczegblne elementy geometryczne obiektu 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 o0si

1 obrysow elementéw budowli oraz parametrow, wymaga wyznaczenia bocznych odnosnikéw

usytuowanych poza bezposrednig strefa robot, nie narazonych na zniszczenie

I umozliwiajacych szybkie odtworzenie uszkodzonych punktow.

Wyznaczenie punktow wysokoSciowych i sytuacyjnych

Wykonawca powinien sprawdzi¢ czy rzedne terenu okreslone w dokumentacji projektowej sa
zgodne z rzeczywistymi rz¢dnymi terenu. Jezeli Wykonawca stwierdzi, Ze rzeczywiste rzedne
terenu istotnie rdznig si¢ od rzednych okreslonych w dokumentacji projektowej, to powinien
powiadomi¢ o tym Inspektora nadzoru.

Wykonawca jest odpowiedzialny za ochrone¢ wszystkich punktéw pomiarowych 1 ich
oznaczen w czasie trwania robodt. Jezeli znaki pomiarowe przekazane przez Zamawiajacego
zostang zniszczone przez Wykonawce swiadomie lub wskutek zaniedbania, a ich odtworzenie
jest konieczne do dalszego prowadzenia robdt, to zostang one odtworzone na koszt
Wykonawcy. Wszystkie pozostate prace pomiarowe konieczne dla prawidtowej realizacji
robot nalezg do obowigzkéw Wykonawcy.

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

str. 5



Punkty gtowne 1 punkty posrednie poszczegdlnych obiektdow musza by¢ zaopatrzone
W oznaczenia okreslajgce w sposob wyrazny i jednoznaczny charakterystyke i potozenie tych
punktow. Wykonawca jest odpowiedzialny za ochrong wszystkich punktow pomiarowych
I ich oznaczenie w czasie trwania robot.

Wyznaczenie roboczych punktow wysokosciowych

Punkty wysokosciowe (repery robocze) nalezy wykona¢ dla kazdego punktu
charakterystycznego remontowanego obiektu budowlanego. Repery robocze nalezy zatozyé
poza granicami robot, z wykorzystaniem punktow stalych na stabilnych istniejacych
budowlach. W przypadku braku takich punktow, repery robocze nalezy zatozy¢ w postaci
stupkéw betonowych lub grubych ksztalttownikéw stalowych, osadzonych w gruncie
W sposob wykluczajacy osiadanie. Rzgdne reperow roboczych nalezy okresla¢ z taka
doktadnos$cia, aby $redni blad niwelacji po wyrownaniu byt mniejszy od 4 mm/km, stosujac
niwelacj¢ podwdjng w nawigzaniu do reperéw panstwowych. Repery robocze powinny by¢
wyposazone w dodatkowe oznaczenia, zawierajace wyrazne i jednoznaczne okreslenie nazwy
repera i jego rzedne;j.

Wyznaczenie przekrojow poprzecznych

Wyznaczenie przekrojow poprzecznych obejmuje wyznaczenie krawedzi nasypow
I wykopow na powierzchni terenu, zgodnie z dokumentacja projektowa oraz w miejscach
wymagajacych uzupelnienia do poprawnego przeprowadzenia robdt i w miejscach
zaakceptowanych przez Inspektora Nadzoru. Do wyznaczenia krawedzi nasypow i wykopow
nalezy stosowa¢ dobrze widoczne paliki lub wiechy. Wiechy nalezy stosowa¢ w przypadku
nasypow o wysokosci przekraczajacej 1,0 m oraz wykopdw glebszych niz 1,0 m. Odlegtos¢
miedzy palikami lub wiechami nalezy dostosowa¢ do uksztattowania terenu oraz geometrii
trasy obiektow liniowych. Odleglo§¢ ta powinna odpowiada¢ co najmniej odstgpowi
kolejnych przekrojow poprzecznych.

Kolejnos¢ wykonywania robdt geodezyjnych

o zlokalizowanie urzadzen podziemnych w obszarze inwestycji i oznaczenie ich (jesli
wystepuja),
wznowienie granic dziatek w obszarze inwestycji,
wytyczenie osi krawedzi wykopow, nasypdéw, umocnien, uksztaltowania terenu itp.
wytyczenie osi palisad, kiszek itp.
wykonanie pomiaréw sprawdzajacych obiektu i umocnien, na etapie oraz po ich
realizacji.

O O O O

5.3. Roboty rozbiérkowe

Roboty rozbiérkowe mozna wykonywaé mechanicznie lub regcznie w sposob okreslony
w Dokumentacji  projektowej i SST lub przez Inspektora nadzoru. Wszelkie prace
rozbidrkowe nalezy prowadzi¢ z ostroznoscia i1 zachowaniem zasad BHP.

5.4. Drogi technologiczne

Do prowadzenia prac zwigzanych z remontem stawu przewiduje si¢ wykorzystanie
istniejacej sieci drog gminnych oraz alejek parkowych, ktore to alejki po wykonaniu robot
zostang przebudowane w ramach rewitalizacji Parku Miejskiego w Pleszewie (odrgbny
projekt). Projekt nie przewiduje utozenia dodatkowych droég technologicznych
(tymczasowych), jedynie umocnienie tymczasowego zjazdu do stawu (na czas prowadzenia
prac) ptytami zelbetowymi drogowymi, petnymi o wymiarach 300 x 100 x 15 cm. Lokalizacje
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zjazdu okresli Wykonawca robdt po konsultacji z inspektorem nadzoru, w zalezno$ci od
mozliwosci technologicznych i1 uktadu komunikacyjnego w parku.
Przewidywany odzysk ptyt drogowych z umocnienia zjazdu wynosi:

-z tytulu jednorazowej rozbiorki — 85 %,

- wartosciowy po okresie uzytkowania — 81 %.
Uktadanie ptyt powinno odbywac si¢ przy pomocy zurawia samochodowego bezposrednio ze
srodka transportu. Odleglo$¢ miedzy ptytami nie moze by¢ wigksza niz 10 mm, powierzchnie
plyt wzgledem siebie nie moga wystawa¢ wiecej niz 10 mm. Plyty nalezy uktadac¢ ze
spadkiem 2% i powinny przylega¢ do podtoza cata powierzchnia.

5.5. Pompowanie wody ze stawu

Roboty remontowe stawu przewiduje si¢ wykona¢ w technologii ,,na sucho" przy
catkowitym wypompowaniu wody z urzadzenia wodnego oraz prowadzeniu odwodnienia
podczas realizacji prac. Wode ze stawu oraz wod¢ z odwodnienia wykopu nalezy
wypompowa¢ do istniejacej kanalizacji deszczowej, poprzez istniejacy wlot o Srednicy
DN 200 mm zlokalizowany po zachodniej stronie stawu i dalej do kanalizacji deszczowej
koD 800 mm, ktorej trasa przebiega wzdhuz stawu. Czas odwadnia stawu ustali Wykonawca
robot w zaleznos$ci od posiadanych pomp oraz przepustowosci wlotu DN 200 mm.

W trakcie odpompowywania wody ze stawu [ok. 850 m®] nalezy prowadzi¢ odtow ryb
(w razie ich wystepowania) z jednoczesnym ich przenoszeniem do specjalnych
tymczasowych basendéw ustawionych w poblizu stawu. Pozyskanie tymczasowych basenow
lezy w gestii Wykonawcy robot. Po obnizeniu zwierciadlo wody stawie, ryby samoczynnie
przemieszcza si¢ do miejsc najwickszego zaglebienia, skad nalezy je odlowic.

Roboty ziemne w stawie prowadzi¢ po odpompowaniu wody oraz wykonaniu
tymczasowej instalacji odwadniajacej w dnie stawu (pompa + studzienka) do odprowadzania
wod opadowych oraz wod z lokalnych saczen.

6. Kontrola jakosci robot

6.1. Ogolne zasady kontroli jakosci robot
Ogolne zasady kontroli jakosci robdt podano w ST 0 —,,Czg$¢ ogo6lna”
6.2. Kontrola jakosci prac pomiarowych

Kontrole jakosci prac pomiarowych nalezy prowadzi¢ wedlug ogdlnych zasad okreslonych
w instrukcjach 1 wytycznych Gléwnego Urzedu Geodezji i Kartografii.

6.3. Kontrola wykonania rozbiorek

Kontrola jako$ci robot polega na wizualnej ocenie kompletnosci wykonanych robot
rozbiorkowych oraz sprawdzeniu stopnia uszkodzenia elementow przewidzianych do
powtornego wykorzystania.

6.4. Kontrola wykonania drég technologicznych (tymczasowych)

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

6.5. Kontrola pompowania wody ze stawu

Kontrola jakosci robot polega na wizualnej ocenie wykonywanych prac.
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7. Obmiar robot

7.1. Ogodlne zasady obmiaru robot

Ogolne zasady obmiaru robot podano w ST 0 ,,Cze$¢ ogdlna”

7.2. Jednostka obmiarowa

Jednostki obmiarowe dla:

- robot pomiarowych - kilometr [km] wyznaczonej trasy w terenie, [m*] wykopu — pomiary
przy wykopach fundamentowych, [1 ha] powierzchni — pomiary przy powierzchniowych
robotach ziemnych,

- rozebranych umocnien - 1 m?, 1 m, 1m?,

- drogi technologicznej - 1 m?,

- pompowanie wody - 1 m-g,

8. Odbiodr robot

8.1. Ogdlne zasady odbioru robot

Ogolne zasady odbioru robdt podano w ST 0 —,,Cz¢$¢ ogdlna”

8.2. Odbior robot

Roboty pomiarowe

Odbiér robot zwigzanych z wytyczeniem obiektow nastepuje na podstawie szkicoOw
| dziennikow pomiaré6w geodezyjnych lub protokotu z kontroli geodezyjnej, ktore
Wykonawca przedktada Inspektorowi nadzoru.

Roboty rozbiorkowe

Odbidr robot rozbiorkowych nastepuje na podstawie wizualnej oceny wykonania robdt oraz
zgodnoscig z dokumentacja projektowa 1 SST.

Odbidr pozostalych robot przygotowawczych nastgpuje na podstawie wizualnej oceny
wykonania robot oraz sprawdzeniu zgodnosci z dokumentacjg projektowa 1 SST.

9. Podstawa pfatnosci

9.1. Ogéline ustalenia dotyczgce podstawy pfatnosci

Ogolne ustalenia dotyczace podstawy ptatnosci podano w ST - cze$¢ ogdlna

9.2. Cena jednostki obmiarowej

Cena wykonania robdt pomiarowych obejmuje:

- sprawdzenie wyznaczenia punktow gtéwnych osi trasy i punktow wysokosciowych,

- uzupekienie osi trasy dodatkowymi punktami,

- wyznaczenie dodatkowych punktow wysokosciowych,

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

Cena wykonania rob6t rozbiorkowych obejmuje:
- rozbiorke lub demontaz elementow ,
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- zatadunek rgczny lub mechaniczny elementow na $rodki transportowe,
- wywiezienie materialdéw z rozbiorek - gruz na wysypisko $mieci, elementy stalowe na
ztomowisko.

Cena wykonania tymczasowych drog technologicznych obejmuje:
— ulozenie drogi technologicznej,

— rozebranie drogi technologicznej,

— utrzymanie drogi technologicznej,

Cena pompowania wody obejmuje:
— instalacje pomp,
— pompowanie wody.

10. Przepisy zwigzane

- Instrukcja techniczna 0-1. Ogolne 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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