3. WYKAZ ISTNIEJACYCH OBIEKTOW BUDOWLANYCH.

Na terenie objetym projektem kanalizacji wystepuja obiekty kubaturowe oraz
uzbrojenie terenu w sieci wodociggowe, kanalizacje zagrodowe, sieci
telefoniczne i energetyczne oraz napowietrzne linie telefoniczne 1 energetyczne. .

Na trasie projektowanej sieci i przylaczy kanalizacyjnych nie wystgpuja
istniejace obiektu budowlane w rozumieniu art. 3 pkt. 1 ustawy Prawo
Budowlane, za wyjatkiem kilku zbiornikow bezodptywowych tzw. ,,szamb”
ktore przewiduje si¢ do likwidacji a na ich miejsce zostang zamontowane
studzienki rewizyjne.

. Projektowana kanalizacja przecina wielokrotnie drogi gminne i powiatowe
oraz rzeke Wschodnia. Przejscia przez te przeszkody zostang wykonane w
stalowych rurach ochronnych, w tym:

- pod drogami gminnymi - metoda przekopu,
- pod drogami powiatowymi — metoda przewiertu (przecisku),
- pod rzekgq Wschodnig — metoda przewiertu.

Projektowana kanalizacja stuzy¢ bedzie do odprowadzania S$ciekoéw z

istniejacych i projektowanych budynkow.

4. ELEMENTY ZAGOSPODAROWANIA TERENU KTORE MOGA
STWORZYC ZAGROZENIE BEZPIECZENSTWA I ZDROWIA
LUDZI.

Projektowane sieci kanalizacyjne nie stwarzaja zagrozenia bezpieczenstwa i

zdrowia ludzi

Sieci kanalizacyjne poprowadzone zostaly gidéwnie przez tereny gruntow

rolnych 1 prywatnych dzialek a czgsciowo w drogach gminnych i powiatowych.
Poniewaz przejscia przez drogi powiatowe przewidziano metoda przecisku
(przewiertu) — nie spowoduje to jakichkolwiek zaktocen w ruchu pojazdow i
zagrozen zwigzanych z ruchem drogowym.

Skrzyzowania z istniejacymi sieciami wodociggowymi, telefonicznym i

energetycznymi nie spowodujg koliz;ji.

5. PRZEWIDYWANE ZAGROZENIA WYSTEPUJACE PODCZAS
REALIZACJI ROBOT BUDOWLANYCH.
Nastgpujace elementy robdt moga spowodowac zagrozenie bezpieczenstwa i
zdrowia:
) wykopy liniowe na sieciach kanalizacyjnych oraz montaz
studzienek rewizyjnych (ze wzgledu na duze glebokosci wykopow
ponad 4,0m wystapi wysokie ryzyko i zagrozenie bezpieczenstwa i
zdrowia ludzi),
2) woda gruntowa powodujaca podtapianie wykopdw,
3) prowadzenie robot sprzetem mechanicznym,



