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CZESC OGOLNA

NAZWA ZAMOWIENIA

Dokumentacja Koncepcja i kosztorys inwestorski — Remont alejek w parku i odnowy figurki Sw. Krzyza
w Opatowcu

BRANZA:

Mata architektura — Odnowa figurki $w. Krzyza, ustawienie fawek parkowych i koszy oraz wykonanie

i montaz tablicy informacyjnej

WYSZCZEGOLNIENIE PRAC

1. Roboty rozbiérkowe

rozbiorka plyty przy figurce Sw. Krzyza, tawek i koszy

2. RODOLY FEMONEOWE.........c.eieiireiiieciie ettt s s
Remont cokotu i odnowa figurki Sw. Krzyza

CPV45453000-7 Roboty remontowe i renowacyjne

3. Mata ArchiteKEura...........ccooooiiii e e e

3.1. tawki i kosze parkowe, tablica informacyjna

1. ROBOTY ROZBIORKOWE

1. WSTEP

1.1.Przedmiot SST

Przedmiotem niniejszej szczegolowej specyfikacji technicznej (SST) sg wymagania dotyczace
wykonania i odbioru robét zwigzanych z rozbiérka i demontazem elementdéw matej architektury.
| piyty przy figurce Sw. Kryza.

1.2. Zakres robot objetych SST

Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji dotycza zasad prowadzenia robét zwigzanych z
rozbidrka wywiezieniem gruzu i materialéw po rozbiérce oraz oczyszczeniem terenu.

2. MATERIALY

Nie wystepujg

3. SPRZET

3.1. Sprzet do rozbidrki i demontazu oraz usuwania gruzu oraz materiatéw po rozbidree

Do wykonywania robot zwigzanych z rozbitrka, demontazem i oczyszczeniem terenu po
robotach rozbidrkowych moze by¢ wykorzystany sprzet podany ponizej lub inny zaakceptowany przez
Inzyniera (roboty rozbiérkowe nalezy wykonywac ze szczegding ostroznoscig w sasiedztwie drzew)
samochody cigzarowe, narzedzia reczne

4. TRANSPORT

4.1. Transport gruzu i materialow po rozbiorce i demontazu

Transport materiatéw moze by¢ dowolny.

5. WYKONANIE ROBOT

Roboty rozbiorkowe wykonywa¢ recznie, stalowe konstrukcje pociaé i zdemontowaé. Teren
oczyscit z pozostatosci, z wywozem materialow i gruzu na miejsce wskazane przez Inzyniera.
6. KONTROLA JAKOSCI ROBOT

6.1. Kontrola robét przy rozbiéree i demontazu elementow matej architektury

Sprawdzenie jakosci robdt polega na wizualnej ocenie, czy wszystkie czynnosci zostaly
nalezycie wykonane.

7. OBMIAR ROBOT

7.1. Jednostka obmiarowa

Jednostkg obmiarowg robét zwigzanych z rozbiorka i demontazem elementéw malej
Architektury i plyty sg - szt.

8. ODBIOR ROBOT

8.1. Odbior ostateczny robot

Odbior ostateczny polega na finalnej ocenie rzeczywistego wykonania rob6t, w odniesieniu do
ich ilosci, jakosci i wartosci.

9. PODSTAWA PLATNOSCI

9.1. Cena jednostki obmiarowej

Platno$¢ nalezy przyjmowac na podstawie jednostek obmiarowych wedtug pkt 7.

Cena wykonania robot obejmuje:

wyznaczenie elementow przeznaczonej do rozbiérki i demontazu

zatadunek i wywiezienie materiatéw z rozbiarki

wyréwnanie podtoza i uporzadkowanie terenu












