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IDENTIFICATION OF RISK FACTORS
IN RIVER REGULATION AND MAINTENANCE WORK
ON WATER COURSES

Streszczenie

Realizacja rob6t wodnych i wodno-melioracyjnych przebiega w trudnych
warunkach ze wzgledu na stala obecno$¢ wody na budowie, réznorodnosé
i zmienno$¢ warunkow realizacji, stale przemieszczajace si¢ stanowiska pracy
i front robot, ich sezonowosé, koniecznosé ingerencji w srodowisko przyrodnicze
o duzej réznorodnosci. Cechy te sprawiaja, ze w trakcie wykonawstwa robot po-
jawia sig¢ roznego rodzaju ryzyko. Wszechstronna analiza jego przyczyn moze
wplynaé na wlasciwe zarzadzanie tym ryzykiem. W pracy zidentyfikowano i opi-
sano czynniki, ktére powoduja ryzyko nieterminowego wykonania robot regula-
cyjnych i konserwacyjnych na ciekach. Zostaly one przedstawione w formie
diagramu Ishikawy. Wyrdzniono w nim sze$¢ obszarow niezbednych do rozpatry-
wania podczas planowania terminu zakonczenia robot. Sa to: zarzadzanie proce-
sem inwestycyjnym, organizacja robot, technologia robét, srodki produkcji, pra-
cownicy i materialy. Obszarom tym przypisano czynniki powodujace ryzyko
niedotrzymania terminu koncowego robot. Do czynnikéw tych zaliczono: niewy-
starczajace $rodki finansowe na realizacje projektu, brak nowoczesnych technolo-
gii, wysokie koszty pracy, sezonowo$¢ robot, szczegdlne wymagania dotyczace
jakosci robot, koniecznos¢ ochrony $srodowiska przyrodniczego, brak danych o za-
kresie i iloSci robot, brak norm czasu roboczego, planowanie robot metodami de-
terministycznymi, stosowanie metody kolejnego wykonania, utrudniony wybor pa-
rametrow technicznych maszyn, réznorodno$¢ i zmienno$¢ obszaréw pracy,
stosowanie przemiennych schematéw technologicznych, niekorzystne warunki
atmosferyczne, naturalne utrudnienia w dostgpnosci do stanowisk pracy, przerwy
techniczno-organizacyjne, trudne i niebezpieczne warunki pracy, brak zaplecza
socjalnego, duza liczbg czynnosci wykonywanych rgcznie, mata atrakcyjnosé
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zawodu, slabe przygotowanie zawodowe pracownikow, naruszanie dyscypliny
pracy, trudnosci w uzyskaniu i cenie przydatnosci materialow. Lista tych czynni-
kéw powinna by¢ przedmiotem dalszych analiz pod katem mozliwosci ich elimi-
nowania oraz ograniczania zakresu ich oddziatywania.

Stowa kluczowe: identyfikacja ryzyka, diagram Ishikawy, roboty regulacyjne
i konserwacyjne na ciekach

Summary

The execution of work in hydro-engineering and land reclamation takes
place in difficult conditions, because of the presence of water, the variety and
changeability of conditions, the changes of the work-stands and work-fronts, the
seasonal employment of the workers, the necessary of interference in the environ-
ment. This attributes result in appearing of different risk types. In this paper we
present the identification and description of factors generating the unpunctuality
of work execution. These factors are presented on a Ishikawa diagram. These are:
management of investment process, organization and technology of work, ma-
chines, workers, building materials. These factors were divided in subfactors
which are the sources of breach of contract of the time limit realization. These
subfactors are: insufficiency of funds, absence of modern technologies, high work
costs, seasonality and special requirements of work execution, necessity of nature
protection in the water-course bed, incomplete dates of work quantity, absence of
standard work time, planning using method with sequence work execution, plan-
ning of the work execution by deterministic methods, difficult selection of machine
parameters, variety and changeability of work field, using of alternative schemes,
inconvenient weather conditions, limited accessibility to the work-station, techni-
cal and organization breaks, tough and dangerous work conditions, deficiency of
workers camp, great number of hand-made activity, uninteresting job, inade-
quately profession, disturbing of the work discipline by workers, long expectation
to purchase the building materials and for evaluation of their quality. The subfac-
tors must be a theme for continuation of the analysis from the point of view to re-
duce or eliminate the influence of this subfactors on the work execution.

Key words: risk identification, Ishikawa diagram, regulation and maintenance
works on water courses

WSTEP

Wykonawstwo robdt regulacyjnych i konserwacyjnych na ciekach wyrdz-
nia wiele cech sprawiajacych, ze przedsigbiorstwa realizujace tego typu roboty
dziataja w warunkach niepewnosci. Cechy te to:
stata obecnos¢ wody plynacej na terenie budowy,
réznorodno$¢ 1 zmiennos¢ warunkow realizacji,
stale przemieszczajace si¢ stanowiska pracy i fronty robot,

— sezonowos¢ robot,
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— konieczno$¢ ingerencji w charakteryzujace si¢ wielka roznorodnos$cia,
srodowisko przyrodnicze i jego nieprzewidziane reakcje.

Cechy te sprawiaja, ze w trakcie wykonawstwa robot pojawiaja si¢ rozne-
go rodzaju ryzyka. Poznanie tych ryzyk i ich wszechstronna analiza moze spo-
wodowa¢ znaczne ograniczenie i uniknigcie wielu niepozadanych zdarzen
w dziatalnos$ci inwestycyjnej, projektowej 1 wykonawcze;.

Zarzadzanie ryzykiem obejmuje [Pritchard 2002]:

— identyfikacje ryzyka,

— klasyfikacje¢ ryzyka,

— pomiar ryzyka,

— planowanie metod reagowania na ryzyko,

— nadzorowanie i kontrolg ryzyka.

Istotnym etapem w tym procesie jest identyfikacja ryzyka, czyli okreslenie
1 scharakteryzowanie zagrozen, ktore moga miec¢ potencjalnie negatywny wptyw
na realizowany projekt. Wg Royera ,,Jesli chcemy prawidlowo zarzadzaé ryzy-
kiem, najpierw musimy je odkry¢. Odkryé¢, to znaczy zidentyfikowaé” [Skorup-
ka 2007]. Wszystkie nastgpne dziatania w analizie ryzyka beda Sci§le uzaleznio-
ne od tego etapu.

W niniejszej pracy podjgto probe identyfikacji czynnikow powodujacych
ryzyko w robotach regulacyjnych i konserwacyjnych na ciekach, ktore wyste-
puja na etapie wykonawstwa robot. Z uwagi na ztozonos$¢ problemu zakres pra-
cy ograniczono do identyfikacji czynnikow ryzyka, ktére maja bezposredni
wplyw na czas realizacji robot. Jest to bowiem obok kosztow i jako$ci robot
najwazniejszy element organizacji budowy. Stanowi on podstawe do oceny
oferty przetargowej. Skutkiem nieterminowej realizacji robot jest wzrost ich
kosztow, kary umowne, oslabiona wiarygodno$¢ firmy, co bywa przyczyna jej
eliminacji z rynku.

IDENTYFIKACJA I OPIS CZYNNIKOW RYZYKA DLA PROGNOZOWANYCH
TERMINOW WYKONYWANIA ROBOT

Dotrzymanie zaplanowanego terminu realizacji robot regulacyjnych i kon-
serwacyjnych na ciekach uzaleznione jest od posiadania i uzycia odpowiednich
srodkow finansowych, technicznych oraz zastosowania wilasciwych rozwiazan
technologicznych i organizacyjnych. Niedostatek i niewlasciwe wtadanie tymi
srodkami stanowia zagrozenie, ze planowany termin zakonczenia robot nie zo-
stanie dotrzymany.

Do klasyfikacji przyczyn powstawania ryzyka zastosowano diagram Ishi-
kawy, znany takze w literaturze pod nazwa ,,diagram ryby” lub diagram ,,rybie-
go szkieletu”. Jest to technika organizatorska czgsto wykorzystywana do ilu-
strowania zwiazkow przyczynowo-skutkowych [Pritchard 2002].
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Identyfikacja czynnikow ryzyka...

W niniejszej pracy diagram taki (rys. 1) pozwolil przedstawi¢ ztozonos¢
analizowanego problemu oraz wskaza¢, w uktadzie hierarchicznym, gdzie tkwia
zagrozenia powodujace wydluzenie czasu realizacji robot. W diagramie tym na
koncu glownej osi poziomej podany jest rozpatrywany skutek wystapienia
identyfikowanych zrodet ryzyka. Na strzatkach pochylonych, dochodzacych do
tej osi, wydzielono sze$¢ obszarow zagrozen. W dolnej czegsci diagramu
uwzglednione sa zrodta ryzyka wystepujace w obszarach zarzadzania procesem
inwestycyjnym oraz organizacji i technologii robot, a w gornej obszary ryzyka,
ktorych zrodta tkwia w maszynach, ludziach i materiatach wykorzystywanych
W procesie wykonawstwa.

W obszarze zarzadzania procesem inwestycyjnym wyroznione zostaty
dwie grupy czynnikéw powodujacych zagrozenie niedotrzymania planowanego
terminu robot. Pierwsza z nich obejmuje czynniki wynikajace ze zbyt niskich w
stosunku do potrzeb i relatywnie malejacych z roku na rok naktadow na inwe-
stycje gospodarki wodnej [Borecki i in. 2004]. Druga za$ grupa czynnikoéw
zwigzana jest ze specyfika robot wodnych i wodno-melioracyjnych.

W pierwszej grupie zidentyfikowano nastgpujace przyczyny powstawania
ryzyka:

— Brak wystarczajacych Ssrodkow finansowych na realizacje¢ projektu.
Niezdolno$¢ inwestora do zapewnienia odpowiedniego poziomu finansowania
zadan okreslonych w projekcie powoduje przestoje w pracy ludzi, maszyn oraz
op6znienia w dostawach materiatow.

— Niedostateczne wyposazenie sektora gospodarki wodnej w nowocze-
sne technologie. W roku 2006 roboty regulacyjne i konserwacyjne w ciekach
wykonano w Polsce tacznie na dlugosci 30,5 km. W latach poprzedzajacych
i w nastgpnych byto podobnie. Tak mata ilo§¢ robot wykonywana w kraju znie-
chegca nauke i praktyke do nowatorskiego rozwigzywania problemow technicz-
nych i technologicznych, ktore mogltyby zwigksza¢ efektywno$¢ robot. Skut-
kiem tego jest wciaz duze uzaleznienie postgpu robdt od trudnych warunkow
wykonawstwa.

— Wysokie koszty pracy. Wysokie koszty zatrudnienia sa duza przeszko-
da w zatrudnianiu kadry dobrze przygotowanej do rozwiazywania problemow
zwiazanych z terminowa realizacja robot. Szczegolnie wazne jest tu zatrudnienie
0sob kompetentnych, obeznanych z mierzeniem i oceng pracy, synchronizowa-
niem tempa pracy na poszczegolnych stanowiskach i dziatkach roboczych, po-
dejmowaniem dzialan ograniczajacych, wplyw niekorzystnych czynnikéw na
postegp prac.

— Sezonowos¢ robét. Roboty regulacyjne i konserwacyjne w ciekach po-
winny by¢ wykonywane przy niskich stanach wody. Trudnosci w przewidywa-
niu takich terminéw moga spowodowaé, ze w trakcie wykonawstwa wystapi
brak ciagltosci pracy, a w konsekwencji wydtuzenie cyklu realizacji robot.
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— Szczegolne wymagania dotyczgce jakosci robét. Jakosc robot regula-
cyjnych i konserwacyjnych na ciekach podyktowana jest wymaganiami tech-
nicznymi, ekologicznymi oraz estetycznymi. Wymusza to potrzebg ciaglej
1 wszechstronnej kontroli robot, dodatkowego zaangazowania nadzoru technicz-
nego i specjalistow z zakresu ochrony $rodowiska. Ostabia znacznie postgp prac
i utrudnia dochowanie umownego terminu robot.

— Konieczno$¢ ochrony przyrody. Przed rozpoczgciem robét nalezy zin-
wentaryzowaC zbiorowiska roslinne i zwierzgce wystepujace w korycie cieku
i w strefie przybrzeznej. Do ich sktadu jakosciowego i iloSciowego powinny by¢
dostosowane osprzgty maszyn, schematy technologiczne i terminy wykonywania
robot. Zachowanie tych warunkow wptywa na zmniejszenie zmian w biocenozie
koryta cieku, ogranicza protesty ekologéw czy oponentéw robdt regulacyjnych
i konserwacyjnych, ale takze obniza zdolno$¢ produkcyjna zespotéw roboczych.

W literaturze przedmiotowej wskazuje sig, ze poprawna organizacja i pla-
nowanie robot moga spowodowac skrocenie ich czasu nawet do 30% [Tacza-
nowska, Jaskowski 1998]. Dotyczy to takze robot regulacyjnych i konserwacyj-
nych na ciekach. Dlatego, rozpatrujac problem terminowego wykonania robot,
rozwigzaniom organizacyjnym nalezy nada¢ szczegélne znaczenie. Obejmuja
one: wyznaczenie terminéw robdt oraz metod ich wykonania, podzial na dziatki
robocze, ustalenie sktadu brygad roboczych, rozwiazania w zakresie dostawy,
magazynowania i dostarczania materiatow na stanowiska pracy. Do gtownych
przyczyn powodujacych wystgpowanie ryzyka w tym obszarze zaliczono:

— Brak pelnych danych dotyczacych zakresu i ilosci robot. Podstawa
do ustalenia czasu realizacji projektu powinny by¢ jednoznacznie okre$lone
zakres 1 ilo$¢ robot. Wystepujaca w cieku zmienno$¢ przekrojow poprzecznych,
zrdéznicowanie poziomu zamulenia, stanu technicznego budowli i ubezpieczen
utrudniaja wyznaczenie tych danych, a ich uaktualnianie oznacza takze modyfi-
kacje harmonogramoéw robot.

— Brak norm czasu roboczego. Wydajno$¢ pracy obok zakresu i ilosci
robot stanowi podstawe do okreSlenia czasu trwania robdt [Praca zbiorowa
1998]. Im lepiej jest ona oszacowana, tym prognoza terminu ukonczenia robot
jest dokladniejsza. Stosowane powszechnie normy nakltadéw czasu roboczego
(KNR, KSNR, KNNR) uwzgledniaja wprawdzie zalezno$ci mi¢dzy rozwiaza-
niami techniczno-organizacyjnymi oraz specyficznymi warunkami wykonaw-
stwa a potrzebnym czasem wykonania jednostki produkcji, lecz zaleznos$ci te
pochodza z danych usrednionych. Powoduje to wigc jedynie szacunkowe okre-
slenie czaséw trwania czynnos$ci, czego konsekwencja jest nieprecyzyjne plano-
wanie czasu zakonczenia robot.

— Planowanie budowy metodami deterministycznymi. Do planowania
przebiegu robdot w czasie wykorzystywane sa glownie metody deterministyczne,
wiasciwe tylko w przypadku przedsigwzig¢ o znanym charakterze, na ktore od-
dzialuja wylacznie zdeterminowane warunki wykonawstwa. Zmiennos$¢ i r6zno-
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rodno$¢ warunkow realizacji w robotach regulacyjnych i konserwacyjnych po-
woduje, ze okreslone w harmonogramach tymi metodami terminy realizacji po-
szczegolnych czynnosci juz od samego poczatku procesu inwestycyjnego nie sa
pewne.

— Wykonywanie robot metoda kolejnego wykonania. Stosowanie tej
metody wymusza liniowy charakter robot regulacyjnych i konserwacyjnych oraz
maty potencjat produkcyjny, ktorym dysponuja przedsigbiorstwa wykonawcze.
Skutkiem tego jest brak zadan alternatywnych dla zespolow produkcyjnych
w przypadku niekorzystnych warunkow realizacji, a w konsekwencji przerwy
W pracy.

Warunkiem stosowania wlasciwych technologii robot regulacyjnych i kon-
serwacyjnych na ciekach jest dobor odpowiednich maszyn, narzedzi i sprzgtu
oraz przyjgcie wlasciwych schematow wykonania robot. Na wystepowanie ry-
zyka w tym zakresie wplywa:

— Utrudniony dobdér parametréow techniczno-eksploatacyjnych ma-
szyn. Planujac realizacjg robot regulacyjnych i konserwacyjnych, nalezy mie¢ na
uwadze, ze wymagajq one uzycia specjalistycznych maszyn i osprzgtu specjalnie
dostosowanych do charakteru robot i parametrow cieku. Zmienno$¢ tych ele-
mentOw potaczona z niedostgpnoscia lub niewltasciwym doborem maszyn moga
zmieni¢ zaprogramowang wydajnosc.

— Niepowtarzalne warunki realizacji. Zroznicowanie rezimow hydrolo-
gicznych rzeki, jej wymiardw, ksztaltu koryta i jego geologicznej budowy po-
woduja, ze doswiadczenia zawodowe zdobyte przy robotach wcze$niej realizo-
wanych nie moga by¢ w petni wykorzystane w rozwiazaniach technologicznych.

— Przemienne schematy technologiczne. Zastosowanie przemiennych
schematdw realizacji robot jest korzystne dla fauny i flory koryta cieku [Bondar-
Nowakowska 2000], lecz powoduje straty czasu, ktorych konsekwencja jest
zmniejszona wydajnos¢ pracy maszyn.

Ryzyko zwiazane z praca maszyn w robotach regulacyjnych i konserwa-
cyjnych na ciekach wynika gléwnie z oddzialywania duzej liczby czynnikow
o charakterze losowym. Naleza do nich:

— Niekorzystne warunki atmosferyczne. Regulacja i konserwacja cie-
kéw w odrdznieniu od innych robot budowlanych jest catkowicie uzalezniona od
warunkow atmosferycznych. Uniemozliwia to realizacj¢ prac zgodnie z zapla-
nowanymi w harmonogramie.

— Ograniczona dostepnos$é¢ do stanowisk pracy. Ograniczenie to jest
spowodowane meandrowaniem rzeki, osuwiskami brzegdéw, zadrzewieniami
i zakrzaczeniami oraz zabudowa strefy przybrzeznej. Pokonywanie tych prze-
szkod wptywa na wydhuzanie czasu zmian stanowisk roboczych, co na etapie
planowania robot jest trudne lub niemozliwe do oszacowania.

— Przerwy techniczne, organizacyjne. Naleza do nich przerwy wynikaja-
ce z usterek i awarii maszyn, nieprzygotowania stanowisk pracy, bedace wyni-
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kiem braku zsynchronizowania pracy na kolejnych dziatkach roboczych. Ogra-
niczaja one osiagnigcie okreslonego w projekcie poziomu wydajnosci.

Do czynnikéw powodujacych ryzyko nieterminowego wykonania zadan
przez pracownikéw naleza absencja, fluktuacja kadr, nieprzestrzeganie dyscy-
pliny pracy, brak przygotowania zawodowego, niesubordynacja. Maja one bez-
posredni wptyw na liczebnos¢ i jako§¢ brygad roboczych realizujacych proces
wykonawczy, z ktorymi $cisle powiazane sa zachowanie rezimu technologicz-
nego i organizacyjnego, liczebnos$¢ dziatek roboczych, nominalny czas realizacji
robot. Czynniki ryzykotworcze to glownie:

— Trudne i niebezpieczne warunki pracy. Stanowiska pracy recznej
w robotach regulacyjnych i konserwacyjnych na ciekach charakteryzuja si¢
znacznym obciazeniem pracg statycznag (praca w pozycji pochylonej), obciaze-
niami psychicznymi (praca niebezpieczna ze wzgledu na obecno$¢ wody na
stanowisku pracy) i obciazeniem czynnikami materialnego $rodowiska pracy,
czesto wykraczajacymi poza obszary komfortu (praca wylacznie na otwartej
przestrzeni).

— Niedostateczne zaplecze socjalne. Zmienno$¢ i tymczasowos¢ stano-
wisk roboczych powoduje wzrost kosztéw urzadzania pomieszczen socjalnych
dla zabezpieczajacych pracownikow. Zaniechania w tym zakresie powoduja
opuszczanie stanowisk roboczych, zwlaszcza w przypadku ztych warunkow
atmosferycznych.

— Duza liczba czynnoS$ci wykonywanych recznie. Brak zainteresowania
innowacyjnego oraz motywacyjnego dla postgpu technologicznego tego rodzaju
robot, jak rowniez potrzeba ochrony przyrody powoduja, ze wiele czynnosci
w robotach konserwacyjnych i regulacyjnych wykonuje si¢ rgcznie. Z tego
wzgledu praca ta jest niechetnie podejmowana przez robotnikow, a ze strony
nadzoru technicznego wymaga wigkszego niz zwykle zaangazowania dla kon-
troli jakos$ci, technologii wykonania i przestrzegania termindw wyznaczonych
w harmonogramie.

— Mala atrakcyjno$¢ zawodu, slabe przygotowanie zawodowe. Sezo-
nowo$¢ robot, ciagle przemieszczanie stanowisk pracy, wystgpowanie zagrozen
i uciazliwych czynnikoéw na stanowiskach pracy oraz brak mozliwosci ksztattowa-
nia ich wg zasad ergonomicznych powoduja trudnosci w pozyskaniu pracownikow.

— Niskie kwalifikacje pracownikéw eliminuja mozliwo$¢ samodzielne-
go rozwigzywania problemow wystepujacych na stanowiskach pracy.
Nie pozwala to na szybkie reagowanie na nieprawidtowosci, ktore przyczyniaja
si¢ do opdznien w realizacji robot.

— Naruszanie dyscypliny pracy przez operatorow maszyn i robotni-
kéw. Spoznienia, opuszczanie stanowisk pracy przed zakonczeniem zmiany
roboczej wynikaja gtownie z duzej odleglosci miejsca pracy od miejsca za-
mieszkania. Dodatkowym problemem jest tu rowniez czgsto wystepujaca niska
swiadomos¢ i odpowiedzialnos¢ zawodowa.

Materialy uzywane do umocnien w regulowanych i konserwowanych cie-
kach sa zrodlem ryzyka niedotrzymania okre§lonego w harmonogramie terminu
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robot ze wzgledu na wymagania zwiazane z ochrong srodowiska. Do powstania
tego ryzyka przyczyniajg si¢:

— Trudno$ci w otrzymaniu materialow. W robotach regulacyjnych
i konserwacyjnych na ciekach najbardziej przydatne i najczgsciej uzywane mate-
rialy to: kamien naturalny, drewno $wierkowe, olchowe, topolowe, modrzewio-
we, sadzonki wierzb i1 olsz, mlode rosliny ukorzenione [Begemann, Schiechtl
1999]. Uzyskanie materiatdw roslinnych mozliwe jest tylko w terminach poza
okresem wegetacji. Wptywa to na niewykorzystanie, w okresie wegetacji, srod-
koéw produkcji.

— Dlugi okres oczekiwania na mozliwo$¢ oceny przydatnosci materia-
low. Otrzymany materiat roslinny moze okazac¢ si¢ niewtasciwy w nowym sie-
dlisku. Wtedy zachodzi konieczno$¢ powtdrnego wykonywania robot umocnie-
niowych.

— Zmiany projektowe. Zmiany w projekcie utrudniaja planowanie za-
opatrzenia materialowego oraz prowadza do czasochtonnych poprawek.

Przedstawiony wykaz nie podaje wszystkich czynnikéw ryzyka mogacych
wplynac¢ na przekroczenie planowanego terminu zakonczenia robdt regulacyj-
nych i konserwacyjnych na ciekach. Nie uwzglednia on réwniez wszystkich
mozliwych skutkow wydajnosciowych, charakterystycznych dla réznych roz-
wigzan projektowych. Wynika to z tego, ze czynniki te sa zmienne zar6wno w
czasie jak 1 w przestrzeni, a w robotach regulacyjnych i konserwacyjnych nie ma
identycznych rozwiazan projektowych.

Dopiero, gdy okreslone zostang warunki, wymogi i ograniczenia dotyczace
konkretnego zadania, bgdzie mozna opracowaé bardziej szczegotows listg czyn-
nikow ryzyka.

PODSUMOWANIE

Roboty regulacyjne i konserwacyjne na ciekach naleza do najmniej pew-
nych jesli chodzi o ich planowanie i organizacj¢. Z tego wzgledu trafna identyfi-
kacja czynnikow, zakldcajacych t¢ pewnos¢ jest jednym ze sposobow na realiza-
cje robot zgodnie z zalozeniami przyjetymi w projekcie. Przedstawiony w pracy
zbior tych czynnikow jest obszerny i zréznicowany. Wskazuje to, ze zarzadzanie
ryzykiem w robotach regulacyjnych i konserwacyjnych na ciekach jest potrzeb-
ne i powinno by¢ systematyczne.

Opracowany i zaprezentowany w formie diagramu Ishikawy zestaw czyn-
nikow wskazuje, ze gtéwne zrodlta ryzyka zwiazanego z przebiegiem robot
w czasie tkwig w trudnych i niepowtarzalnych warunkach wykonawstwa. Sg one
roOwniez generowane, cho¢ w mniejszym stopniu, przez projektantoéw i wyko-
nawcow robodt. Niektore z wyszczegdlnionych w diagramie czynnikow moga
zanikaé, moga tez pojawi¢ si¢ nowe dotychczas nierozpoznawalne. Wszystkie
one podlegaja réznym ocenom z perspektywy dhuzszego i krotszego czasu. Mig-
dzy wieloma z nich istnieja wzajemne zwiazki co wskazuje, ze powinny by¢

231



Elzbieta Bondar-Nowakowska

integrowane, badz rozpatrywane w ujgciu systemowym. Komplikuje to bardzo
przedstawione zagadnienie, bowiem w analizach ryzyka nalezy zawsze rozpa-
trywaé ryzyko taczne, bedace suma wszystkich ryzyk [Bizon-Goérecka 2007].
Prowadzenie zatem analiz ryzyka w wykonawstwie robot wodnych i wodno-
melioracyjnych wymaga gromadzenia i analizowania duzej liczby informacji.
Aby je pozyska¢ nalezy, na kazdym etapie dzialalnosci inwestycyjnej, doku-
mentowa¢ dzialania zwiazane z zarzadzaniem ryzykiem. Nie jest to zadanie ta-
twe. Skupia si¢ bowiem ono na tym, co w dziatalnosci inzynierskiej jest nieko-
rzystne. Jednak tylko takie podejscie pozwoli stworzy¢ zbidr procedur
1 rozwigzan, utatwiajacych osobom odpowiedzialnym za realizacje kolejnych
projektéw podejmowanie dobrych decyzji.
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