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ODTWORZENIE TRASY
| PUNKTOW WYSOKO SCIOWYCH



1. WSTEP
1.1.Przedmiot OST

Przedmiotem niniejszej ogolnej specyfikacji tecanej (OST) $ wymagania dotyegce wykonania i
odbioru robét zwjzanych z odtworzeniem trasy i jej punktéw wysékowych dla zadania ,Budowa chodnika
dla pieszych wzdtudrogi powiatowej Nr 0367T (dziatka drogowa nr el2) w miejscowéci Drochéw Dolny
- gmina Morawica”.

1.2. Zakres stosowania OST

Ogolna specyfikacja techniczna (OST) stanowi obpwica podstaw opracowania szczegotowej
specyfikacji technicznej (SST) stosowanej jako do&nt przetargowy i kontraktowy przy zlecaniu i ieatji
robot na drogach krajowych i wojewdédzkich.

Zaleca sj wykorzystanie OST przy zlecaniu robot na drogaéjskich i gminnych.

1.3. Zakres robot obgtych OST

Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji dotyeasad prowadzenia rob6t awanych z wszystkimi
czynnaciami umaliwiajgcymi i mapcymi na celu odtworzenie w terenie przebiegu trdsygowej oraz
potozenia obiektow inynierskich.

1.3.1.0dtworzenie trasy i punktéw wysod@owych

W zakres rob6t pomiarowych, zyganych z odtworzeniem trasy i punktow wysgdiowych wchodz:
a) sprawdzenie wyznaczenia sytuacyjnego i wysokavego punktéw gtéwnych osi trasy i punktow
wysokasciowych,
b) uzupelnienie osi trasy dodatkowymi punktami (wyzeatde o0si),
c) wyznaczenie dodatkowych punktéw wyseé&owych (reperéw roboczych),
d) wyznaczenie przekrojéw poprzecznych,
e) zastabilizowanie punktow w sposéb trwaly, ochrocla przed zniszczeniem oraz oznakowanie w sposo6b
utatwiajacy odszukanie i ewentualne odtworzenie.

1.3.2.Wyznaczenie obiektéw mostowych

Wyznaczenie obiektdw mostowych obejmuje sprawdzewyznaczenia osi obiektu i punktéw
wysokaciowych, zastabilizowanie ich w sposo6b trwaly, ambrich przed zniszczeniem, oznakowanie w
sposob utatwiacy odszukanie i ewentualne odtworzenie oraz wyzewiez usytuowania obiektu (kontur,
podpory, punkty).

1.4. Okreslenia podstawowe

1.4.1.Punkty gtéwne trasy - punkty zalamania osi trasykpy kierunkowe oraz pogikowy i koncowy punkt
trasy.

1.4.2. Pozostate okidenia podstawoweaszgodne z obowkzujacymi, odpowiednimi polskimi normami i z
definicjami podanymi w OST D-M-00.00.00 ,Wymagawigolne” pkt 1.4.

1.5. Ogolne wymagania dotycgce robot
Ogo6Ine wymagania dotygze rob6t podano w OST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogbjkt 1.5.

2. MATERIALY
2.1. Ogo6lne wymagania dotycgce materiatéw

Ogdblne wymagania dotygeze materiatéw, ich pozyskiwania i skladowania padam OST D-M-
00.00.00 ,Wymagania ogoélne” pkt 2.

2.2. Rodzaje materiatéw

Do utrwalenia punktéw gtéwnych trasy najestosowé pale drewniane z gwdziem lub pgtem
stalowym, stupki betonowe albo rury metalowe o diagjokoto 0,50metra.

Pale drewniane umieszczone poza gepamabot ziemnych, w gsiedztwie punktow zatamania trasy,
powinny mie sredniec od 0,15 do 0,20m i diugéod 1,5 do 1,7m.



Do stabilizacji pozostatych punktéw nzjestosowa paliki drewnianesrednicy od 0,05 do 0,08m i
dhugasci okoto 0,30m, a dla punktéw utrwalanych w istgégjj nawierzchni bolce stalow&ednicy 5mm i
dtugasci od 0,04 do 0,05m.

»Swiadki” powinny mi& dtugasi¢ okoto 0,50 m i przekroj prostatay.

3. SPRZET
3.1. Og6Ine wymagania dotycgce spratu

Ogolne wymagania dotyseze sprztu podano w OST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogolne” Pkt
3.2. Sprat pomiarowy

Do odtworzenia sytuacyjnego trasy i punktéw wysekmwvych naley stosowd nastpujacy sprzt:
— teodolity lub tachimetry,
- niwelatory,
- dalmierze,
- tyczki,
- faty,
- tasmy stalowe, szpilki.
Sprzt stosowany do odtworzenia trasy drogowej i jej kiGw wysokdciowych powinien
gwarantowd uzyskanie wymaganej doktadiwo pomiaru.

4. TRANSPORT
4.1. Ogoélne wymagania dotycgce transportu

Ogdlne wymagania dotygee transportu podano w OST D-M-00.00.00 ,Wymagagdalne” pkt 4.
4.2, Transport sprzetu i materiatdw

Sprzt i materiaty do odtworzenia trasy ura przewoz dowolnymisrodkami transportu.

5. WYKONANIE ROBOT
5.1. Ogo6lne zasady wykonania robét

Ogoblne zasady wykonania robét podano w OST D-MQQO0 ,Wymagania ogdlne” pkt 5.
5.2. Zasady wykonywania prac pomiarowych

Prace pomiarowe powinny byvykonane zgodnie z oboyzujacymi Instrukcjami GUGIK (od 1 do 7).

Przed przyspieniem do rob6t Wykonawca powinien prgejod Zamawigjcego dane zawierge
lokalizacg i wspétrzdne punktéw gtéwnych trasy oraz reperow.

W oparciu o materiaty dostarczone przez Zamaw&go, Wykonawca powinien przeprowadzi
obliczenia i pomiary geodezyjne nierlme do szczegdtowego wytyczenia robot.

Prace pomiarowe powinny &ywykonane przez osoby posiagtz¢ odpowiednie kwalifikacje i
uprawnienia.

Wykonawca powinien natychmiast poinforma@wanzyniera o wszelkich lbHach wykrytych w
wytyczeniu punktéw gtéwnych trasy i (lub) reperéwboczych. Bidy te powinny by usunéte na koszt
Zamawiajcego.

Wykonawca powinien sprawdzczy rzdne terenu oki&one w dokumentacji projektowej godne z
rzeczywistymi rednymi terenu. Jesli Wykonawca stwierdzize rzeczywiste rzdne terenu istotnie #fig si¢c od
rzgdnych okrélonych w dokumentacji projektowej, to powinien paddmt o tym Inzyniera. Uksztattowanie
terenu w takim rejonie nie powinno dymieniane przed pogjiem odpowiedniej decyzji przez Ayniera.
Wszystkie roboty dodatkowe, wynikage z rénic rzednych terenu podanych w dokumentacji projektowej i
rzednych rzeczywistych, akceptowane przezyhera, zostamwykonane na koszt Zamawiapgo. Zaniechanie
powiadomienia Iayniera oznaczaze roboty dodatkowe w takim przypadku afiai Wykonawe.

Wszystkie roboty, ktére bazujna pomiarach Wykonawcy, nie mpgby¢ rozpoczte przed
zaakceptowaniem wynikéw pomiaréw przezyniera.

Punkty wierzchotkowe, punkty gtdéwne trasy i punitgrednie osi trasy mugzbyé zaopatrzone w
oznaczenia okéajagce w sposéb wyray i jednoznaczny charakterystyk potozenie tych punktéw. Forma i
wzér tych oznaczepowinny by zaakceptowane przezzymiera.

Wykonawca jest odpowiedzialny za ochgamszystkich punktéw pomiarowych i ich oznatize czasie
trwania robét. Jeeli znaki pomiarowe przekazane przez Zamaygiego zostanzniszczone przez Wykonawc



swiadomie lub wskutek zaniedbania, a ich odtworz¢gde konieczne do dalszego prowadzenia robonstan
one odtworzone na koszt Wykonawcy.

Wszystkie pozostate prace pomiarowe konieczne pHawidtowej realizacji robét natg do
obowigzkéw Wykonawcy.

5.3. Sprawdzenie wyznaczenia punktow gtéwnych osay i punktéw
wysokdciowych

Punkty wierzchotkowe trasy i inne punkty gtéwne pomy by¢ zastabilizowane w sposoéb trwaly, przy
uzyciu pali drewnianych lub stupkéw betonowych, az@klowszane do punktéw pomocniczych, pzdmych
poza granig robot ziemnych. Maksymalna odlegtopomiedzy punktami gtéwnymi na odcinkach prostych nie
maoze przekracza500m.

Zamawiajcy powinien zatay¢ robocze punkty wysokciowe (repery robocze) wzdiuosi trasy
drogowej, a take przy kadym obiekcie igynierskim.

Maksymalna odlegkd miedzy reperami roboczymi wzdiurasy drogowej w terenie ptaskim powinna
wynosi 500metréw, natomiast w terenie falistym i gérskiowinna by odpowiednio zmniejszona, zatee od
jego konfiguraciji.

Repery robocze nalg zalazy¢ poza granicami rob6t zgdanych z wykonaniem trasy drogowej i
obiektéw towarzysgcych. Jako repery robocze mma wykorzystd punkty state na stabilnych, istrjeych
budowlach wzdha trasy drogowej. O ile brak takich punktow, repespocze naley zatazy¢ w postaci stupkow
betonowych lub grubych ksztattownikow stalowychadmonych w gruncie w sposéb wyklucaaj osiadanie,
zaakceptowany przez4yniera.

Rzedne reperéw roboczych nale okresla¢ z talky doktadndcia, aby sredni bhd niwelacji po
wyréwnaniu byt mniejszy od 4 mm/km, stostjiwelacg podwdéjry w nawgzaniu do reperow matwowych.

Repery robocze powinny bywyposaone w dodatkowe oznaczenia, zawigcaj wyr&ne i
jednoznaczne okékenie nazwy reperu i jegogdnej.

5.4. Odtworzenie osi trasy

Tyczenie osi trasy natg wykona w oparciu o dokumentagjprojektowy oraz inne dane geodezyjne
przekazane przez Zamawjeggo, przy wykorzystaniu sieci poligonizacji ngawvowej albo innej osnowy
geodezyjnej, okridonej w dokumentacji projektowej.

O$ trasy powinna by wyznaczona w punktach gtéwnych i w punktachérpdnich w odlegtéci
zalenej od charakterystyki terenu i uksztattowaniaytydescz nie rzadziej nico 50 metrow.

Dopuszczalne odchylenie sytuacyjne wytyczonejrasiy w stosunku do dokumentacji projektowej nie
moze by wicksze nk 3cm dla autostrad i drog ekspresowych lub 5 cmpdizostatych drog. Rdne niwelety
punktéw osi trasy naly wyznaczy z doktadnécia do 1 cm w stosunku dogdnych niwelety okrdonych w
dokumentacji projektowe;.

Do utrwalenia osi trasy w terenie nalaizy¢ materialtdbw wymienionych w pkt 2.2.

Usunkicie pali z osi trasy jest dopuszczalne tylko woveczgdy Wykonawca robot zapi je
odpowiednimi palami po obu stronach osi, umieszgebmpoza granicrobot.

5.5. Wyznaczenie przekrojéw poprzecznych

Wyznaczenie przekrojow poprzecznych obejmuje wyzeaie krawdzi nasypéw i wykopéw na
powierzchni terenu (okékenie granicy roboét), zgodnie z dokumengagprojektovy oraz w miejscach
wymagagcych uzupetnienia dla poprawnego przeprowadzeni®trd w miejscach zaakceptowanych przez
Inzyniera.

Do wyznaczania kragdzi nasypow i wykopdéw naly stosowd dobrze widoczne paliki lub wiechy.
Wiechy naley stosowd w przypadku nasypéw o wysod@ przekraczajcej 1 metr oraz wykopow ghbszych
niz 1 metr. Odlegt& migdzy palikami lub wiechami naty dostosowéado uksztattowania terenu oraz geometrii
trasy drogowej. Odlegké ta co najmniej powinna odpowiatadstpowi kolejnych przekrojow poprzecznych.

Profilowanie przekrojow poprzecznych musi utiwia¢ wykonanie nasypéw i wykopow o ksztaicie
zgodnym z dokumentagprojektowy.

5.6. Wyznaczenie potzenia obiektéw mostowych

Dla kazdego z obiektéw mostowych nalewyznaczy jego potaenie w terenie poprzez:
a) wytyczenie osi obiektu,
b) wytyczenie punktéw okgtajacych usytuowanie (kontur) obiektu, w szczegétiqrzyczo6tkow i filarow
mostow i wiaduktow.

W przypadku mostow i wiaduktéw dokumentacja prtgela powinna zawietaopis odpowiedniej
osnowy realizacyjnej do wytyczenia tych obiektow.

Potazenie obiektu w planie natg okresli¢ z doktadnécia okreslong w punkcie 5.4.



6. KONTROLA JAKO $CI ROBOT
6.1. Ogolne zasady kontroli jakéci robot
Ogoblne zasady kontroli jako rob6t podano w OST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogdlpkt 6.
6.2. Kontrola jakosci prac pomiarowych
Kontrole jakaosci prac pomiarowych zwkanych z odtworzeniem trasy i punktéw wys@kowych
nalezy prowadzt wedtug ogdlnych zasad oktenych w instrukcjach i wytycznych GUGIK (1,2,3,4657)
zgodnie z wymaganiami podanymi w pkt 5.4.
7. OBMIAR ROBOT
7.1. Ogolne zasady obmiaru robot
Ogolne zasady obmiaru rob6t podano w OST D-M-00@QWymagania ogélne” pkt 7.
7.2. Jednostka obmiarowa
Jednostik obmiarowy jest km (kilometr) odtworzonej trasy w terenie.
Obmiar rob6t zwjzanych z wyznaczeniem obiektow jesgdda obmiaru rob6t mostowych.
8. ODBIOR ROBOT
8.1. Ogolne zasady odbioru robét
Ogoblne zasady odbioru rob6t podano w OST D-M-0@0QQWymagania ogélne” pkt 8.
8.2. Spos6b odbioru robét

Odbior robét zwgzanych z odtworzeniem trasy w terenie gasfe na podstawie szkicow i dziennikow
pomiaréw geodezyjnych lub protokétu z kontroli geadinej, ktore Wykonawca przedktadaynierowi.

9. PODSTAWA PLATNOSCI
9.1. Ogodlne ustalenia dotycrce podstawy ptatndci

Ogdlne ustalenia dotysze podstawy ptatrigi podano w OST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogodlne” pkt
9.

9.2. Cena jednostki obmiarowej

Cena 1 km wykonania rob6t obejmuje:
- sprawdzenie wyznaczenia punktéw gtdwnych osi triggnktow wysokéciowych,
— uzupetnienie osi trasy dodatkowymi punktami,
- wyznaczenie dodatkowych punktéw wységiowych,
- wyznaczenie przekrojéw poprzecznych z ewentualnytyezeniem dodatkowych przekrojow,
zastabilizowanie punktow w sposéb trwaly, ochroda przed zniszczeniem i oznakowanie utatyde;
odszukanie i ewentualne odtworzenie.

Platng¢ rob6t zwhzanych z wyznaczeniem obiektéw mostowych jesgtaujw koszcie robot
mostowych.

10. PRZEPISY ZWIAZANE

1. Instrukcja techniczna 0-1. Ogélne zasady wykonyagmac geodezyjnych.

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

Instrukcja techniczna G-1. Geodezyjna osnowa pojdatGiK 1978.

Instrukcja techniczna G-2. Wysalaiowa osnowa geodezyjna, GUGIK 1983.

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

Wytyczne techniczne G-3.2. Pomiary realizacyjne G#J1983.

Wytyczne techniczne G-3.1. Osnowy realizacyjne, GUED83.

Nogahkw

Uwaga:
Wykonawca rob6t zobowtany jest do przestrzegania aktualnie ohawjgcych norm.



D-01.02.02

ZDJECIE WARSTWY HUMUSU I/LUB DARNINY






1. WSTEP
1.1. Przedmiot OST

Przedmiotem niniejszej ogolnej specyfikacji tecknigj (OST) § wymagania dotycgce wykonania i
odbioru rob6t zwizanych ze zdiciem warstwy humusu i/lub darniny dla zadania ,Bwd chodnika dla
pieszych wzdha drogi powiatowej Nr 0367T (dziatka drogowa nr eé\#) w miejscowéci Drochdéw Dolny -
gmina Morawica”.

1.2. Zakres stosowania OST

Ogolna specyfikacja techniczna (OST) stanowi obpwica podstaw opracowania szczegoétowej
specyfikacji technicznej (SST) stosowanej jako do&nt przetargowy i kontraktowy przy zlecaniu i ieatji
robot na drogach krajowych i wojewddzkich.

Zaleca sj wykorzystanie OST przy zlecaniu rob6t na drogaatjskich i gminnych.

1.3. Zakres rob6t obgtych OST

Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji dotyaasad prowadzenia rob6t awanych ze zdciem
warstwy humusu i/lub darniny, wykonywanych w ramachét przygotowawczych.

1.4. Okreslenia podstawowe

Stosowane okienia podstawowegszgodne z obowizujgcymi, odpowiednimi polskimi normami oraz
z definicjami podanymi w OST D-M-00.00.00 ,Wymagamigélne” pkt 1.4.

1.5. Ogolne wymagania dotycgce robot
Ogolne wymagania dotysee robot podano w OST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogbjwkt 1.5.

2. MATERIALY
Nie wystepuja.

3. SPRZET
3.1. Og6Ine wymagania dotycgce spratu

Ogblne wymagania dotygee sprztu podano w OST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogdlne” pkt
3.2. Sprat do zdjecia humusu i/lub darniny

Do wykonania rob6t zwkzanych ze zdgiem warstwy humusu lub/i darniny nie nagaj st do
powtdrnego iycia naley stosowa:
- rowniarki,
- spycharki,
- lopaty, szpadle i inny spgzdo rcznego wykonywania robét ziemnych - w miejscaclziggrawidtowe
wykonanie rob6t spetem zmechanizowanym nie jest #we,
- koparki i samochody samowytadowcze - w przypadkngportu na odlegéé wymagajca zastosowania
takiego sprzgtu.
Do wykonania robét zwizanych ze zdciem warstwy darniny nadgjej st do powtérnego iycia, naley
stosowa:
- noze do cécia darniny wedtug zasad oklenych w p. 5.3,
- lopaty i szpadle.

4. TRANSPORT
4.1. Ogélne wymagania dotyczce transportu
0Ogolne wymagania dotygee transportu podano w OST D-M-00.00.00 ,Wymagagaine” pkt 4.

4.2. Transport humusu i darniny

Humus nalgy przemieszcza z zastosowaniem réwniarek lub spycharek albo pozéwtransportem
samochodowym. Wybdrodka transportu zatg od odlegtdci, warunkéw lokalnych i przeznaczenia humusu.

Darnirg nalery przewozé transportem samochodowym. W przypadku darniny zmaezonej do
powtdrnego zastosowania, powinna ona tsgnsportowana w sposob nie powagdyjuszkodza.



5. WYKONANIE ROBOT
5.1. Ogo6lne zasady wykonania robét

Ogollne zasady wykonania robét podano w OST D-MQQO0 ,Wymagania ogélne” pkt 5.
Teren pod budogvdrogi w pasie rob6t ziemnych, w miejscach dokopéwinnych miejscach wskazanych
w dokumentacji projektowej powinien &ypczyszczony z humusu i/lub darniny.

5.2. Zdjecie warstwy humusu

Warstwa humusu powinna éydjeta z przeznaczeniem do mejszego #ycia przy umacnianiu skarp,
zakladaniu trawnikdw, sadzeniu drzew i krzewOw otz innych czynnéi okreslonych w dokumentaciji
projektowej. Zagospodarowanie nadmiaru humusu poaviby¢ wykonane zgodnie z ustaleniami SST lub
wskazaniami layniera.

Humus naley zdejmow& mechanicznie z zastosowaniem réwniarek lub spgthaw/ wyjtkowych
sytuacjach, gdy zastosowanie maszyn nie jest wyidpce dla prawidlowego wykonania robét, weadghie
moze stanowé zagraenie dla bezpiecastwa robot (zmienna grubé® warstwy humusu,asiedztwo budowli),
nalezy dodatkowo stosowareczne wykonanie robdt, jako uzupetnienie prac wykeaayych mechanicznie.

Warstwe humusu naley zdja¢ z powierzchni calego pasa robét ziemnych oraz mydh miejscach
okreslonych w dokumentaciji projektowej lub wskazanycheaar Irzyniera.

Gruba¢ zdejmowanej warstwy humusu (zate od gébokaici jego zalegania, wysokoi nasypu, potrzeb
jego wykorzystania na budowie itp.) powinna¢tggodna z ustaleniami dokumentacji projektowej, SET
wskazana przez myniera, wedtug faktycznego stanu wysbwania. Stan faktycznyehzie stanowit podstagv
do rozliczenia czynriwi zwigzanych ze zdciem warstwy humusu.

Zdjety humus nalgy sktadowg w regularnych pryzmach. Miejsca skiadowania humpewinny by
przez Wykonawe tak dobrane, aby humus byt zabezpieczony przegt@ayszczeniem, a ta& najedzaniem
przez pojazdy. Nie natg zdejmow& humusu w czasie intensywnych opaddw i bémmnio po nich, aby
unikm¢ zanieczyszczenia ghiiub innym gruntem nieorganicznym.

5.3. Zdjecie darniny

Jezeli powierzchnia terenu w oddrie pasa przeznaczonego pod bugtnasy drogowej jest pokryta dargin
przeznaczom do umocnienia skarp, dargimalezy zdja¢ w sposob, ktoéry nie spowoduje jej uszkatlze
przechowywdé w odpowiednich warunkach do czasu wykorzystania.

Wysokie trawy powinny by skoszone przed zdjiem darniny. Darnig nalezy cig¢ w regularne,
prostoktne pasy o szerokoi okoto 0,30 metra lub w kwadraty o diugd boku okoto 0,30 metra. Grukpo
darniny powinna wynoéiod 0,05 do 0,10 metra.

Nalezy dazy¢ do jak najszybszego zycia pozyskanej darniny. Zeli darnina przed powtornym
wykorzystaniem musi kiyskladowana, to zalecaggej rozlazenie na gruncie rodzimym. Zi brak miejsca na
takie rozi@enie darniny, to naky ja magazynowaw regularnych pryzmach. W porze rozwojulio darnirg
nalezy sktadowa w warstwach traw do dotu. W pozostatym okresie darginalezy sktadow& warstwami na
przemian traw do goéry i trawy do dotu. Czas skladowania darniny przed wbudowani@e powinien
przekracza 4 tygodni.

Darnire nie nadajca sic do powtérnego wykorzystania najeusurgé mechanicznie, z zastosowaniem
réwniarek lub spycharek i przeviiena miejsce wskazane w SST lub przezivera.

6. KONTROLA JAKO SCI ROBOT
6.1. Ogolne zasady kontroli jakéci robét
Ogodlne zasady kontroli jakoi rob6t podano w OST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogdlpkt 6.

6.2. Kontrola usunigcia humusu lub/i darniny

Sprawdzenie jakii rob6t polega na wizualnej ocenie kompldtiaisungcia humusu lub/i darniny.

7. OBMIAR ROBOT
7.1. Ogdlne zasady obmiaru robot

Ogoblne zasady obmiaru robé6t podano w OST D-M-00@(Wymagania og6lne”  pkt 7.
7.2. Jednostka obmiarowa

Jednosti obmiarow jest nf (metr kwadratowy) zdjej warstwy humusu lub/i darniny.



8. ODBIOR ROBOT
Ogollne zasady odbioru rob6t podano w OST D-M-000QWymagania ogolne” pkt 8.

9. PODSTAWA PLATNOSCI
9.1. Ogolne ustalenia dotycgce podstawy ptatndci

Ogdlne ustalenia dotygee podstawy ptatrsci podano w OST D-M-00.00.00 ,Wymagania og6lne” pkt
9.2. Cena jednostki obmiarowej

Cena 1 riwykonania robét obejmuje:
- zdjecie humusu wraz z haldowaniem w pryzmy wzdlnogi lub odwiezieniem na odkiad,
- zdjecie darniny z ewentualnym odwiezieniem i skladowamjej w regularnych pryzmach.

10. PRZEPISY ZWIAZANE

Nie wystpuja.
Uwaga:

Wykonawca rob6t zobowtany jest do przestrzegania aktualnie ohawjgcych norm.



