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1. WSTEP

1.1. Przedmiot ST

Przedmiotem niniejszej specyfikacji technicznejsgTvymagania dotyece wykonania i odbioru roboét
zwigzanych z usugtiem rglinnosci ze skarp i przestrzeni podmostowej przy reajizzdania:

Roboty naprawcze i konserwacyjne obiektéwymerskich w Rybniku.

1.2. Zakres stosowania ST

Specyfikacja techniczna (ST) jest stosowana jakad®nt przetargowy i kontraktowy przy zlecaniualreaciji
rob6t wymienionych w punkcie 1.1.

1.3. Zakres rob6t obgtych ST

Ustalenia dotyczzasad prowadzenia rob6t w rgmtjigcym zakresie:

- usungcie raslinnosci wraz z korzeniami z umocnionych skarp,

- reczne koszenie #tinnosci na skarpach i powierzchniach nieumocnionych.

- wygrabienie, zatadunek i wywiezienieslianosci na sktadowisko wykonawcy z uwzghieniem kosztow
skladowania i utylizaciji.

1.4. Okreslenia podstawowe

Stosowane ok&enia podstawowegszgodne z obowizujacymi, odpowiednimi polskimi normami oraz z
definicjami podanymi w ST D-M-00.00.00 ,Wymaganigéine” pkt 1.4.

1.5. Ogolne wymagania dotycgce robot

Ogolne wymagania dotygee rob6t podano w ST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogbpie 1.5.

2. MATERIALY

Nie wystpuja.

3. SPRZET

3.1. Ogolne wymagania dotycgce spratu

Og6lne wymagania dotygee sprztu podano w ST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogdlne” gkt

3.2. Sprzt do koszenia i usuwania rélinnosci

Do wykonywania rob6t zwzanych z usugciem drzew i krzakéw naly stosowa:

- kosiarki spalinowe lub elektryczne,

- reczne nargdzia do odchwaszczania.

4. TRANSPORT

4.1. Ogoélne wymagania dotyczce transportu

Og6lne wymagania dotygee transportu podano w ST D-M-00.00.00 ,Wymagagalioe” pkt 4.

4.2. Transport roslinnosci

Usunkta roslinnos¢ ze skarp i przestrzeni podmostowej aglerywies¢ dowolnymsrodkiem transportu.

5. WYKONANIE ROBOT

5.1. Ogo6lne zasady wykonania robét

Ogoblne zasady wykonania robét podano w ST D-M-00@QWymagania ogélne” pkt 5.

5.2. Zasady usunjcia roslinnosci ze skarp i przestrzeni podmostowej

Roboty polegaj na usunjciu raslinnosci wraz z korzeniami z umocnionych skarp, koszeadlinnosci na
skarpach i powierzchniach nieumocnionych oraz whigrsiu, zatadunku i wywiezieniu ¢nnosci na
sktadowisko wykonawcy z uwzglnieniem kosztéw skltadowania i utylizacji.

Na skarpie o nachyleniu rownym igkiszym od 1:1 zachodzi potrzeba zastosowania pomastdoczych,
paséw zabezpieczgaych i lin.

6. KONTROLA JAKO SCI ROBOT

6.1. Ogolne zasady kontroli jakéci robot

Ogoblne zasady kontroli jakoi robét podano w ST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogbiplet 6.

6.2. Kontrola robét przy usuwaniu drzew i krzakéw

Sprawdzenie jakai rob6t polega na wizualnej ocenie komplétiasunécia raslinnosci.

7. OBMIAR ROBOT

7.1. Ogo6lne zasady obmiaru robét

Ogolne zasady obmiaru robot podano w ST D-M-00@(\W@ymagania ogolne” pkt 7.

7.2. Jednostka obmiarowa

Jednostl obmiarove robot zwizanych z usugciem drzew i krzakow jest m2 (metr kwadratowy).
8. ODBIOR ROBOT

8.1. Ogdlne zasady odbioru robét

Ogoblne zasady odbioru rob6t podano w ST D-M-00.0QWymagania ogélne” pkt 8.

9. PODSTAWA PLATNOSCI

9.1. Ogolne ustalenia dotycgce podstawy ptatndci
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Ogdlne ustalenia dotygee podstawy ptatrsci podano w ST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogélne” pkt
9.2. Cena jednostki obmiarowej

Ptatnag¢ nalezy przyjmowa na podstawie jednostek obmiarowych wedtug pkt 7.2.

Cena wykonania rob6t obejmuje:

- utozeniu na skarpach pomostéw roboczych oraz zastosewasow zabezpiecaajych i lin,

- usungcie raslinnosci wraz z korzeniami z umocnionych skarp,

- koszenie rélinnosci na skarpach i powierzchniach nieumocnionych,

- wygrabienie, zatadunek i wywiezienieslianosci na sktadowisko wykonawcy z uwzghieniem kosztow
skladowania i utylizaciji.

- zasypanie dotéw po usutych korzeniach rdinnosci.

- uporzdkowanie miejsca prowadzonych robét.

10. PRZEPISY ZWIAZANE
Nie wystpuja.
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