Specytikacja Techniczna Wykonania i Odbioru Robot Budowlanych D.04.01.01.

D.04.00.00. PODBUDOWY
D.04.01.01. Koryto wraz z profilowaniem i zageszczeniem podloza

1.WSTEP

1.1.Przedmiot Specyfikacji Technicznej Wykonania i Odbioru Robéot Budowlanych

Przedmiotem niniejszej Specyfikacji Technicznej Wykonania i Odbioru Robét Budowlanych sa
wymagania dotyczace wykonania iodbioru Robot budowlanych w ramach realizacji zadania:
Budowa chodnika jednostronnego wraz z odwodnieniem wzdluz drogi gminnej
ul. Gornoslaskiej na odcinku od skrzyzowania z ul. Olimpijska DW 780 do istniejgcego
chodnika w Chelmie Slaskim.

1.2.ZaKkres stosowania STWiORB

STWIiORB stanowia cze$¢ Dokumentow Przetargowych i Kontraktowych i nalezy je stosowaé w
zlecaniu i wykonaniu rob6t opisanych w podpunkcie 1.1.

1.3.Zakres Robot objetych STWiIORB

Ustalenia zawarte w niniejszej STWiORB dotycza zasad prowadzenia robdt zwigzanych z
wykonaniem koryta oraz profilowaniem 1 zaggszczeniem podloza w zakresie ustalonym w
Dokumentacji Projektowe;.

Zakres rzeczowy obejmuje:

-profilowanie i zaggszczenie podloza.

zgodnie z Dokumentacja Projektowa.

1.4.0kreslenia podstawowe

Okreslenia podane w niniejszej STWiIORB sa zgodne z obowiazujacymi Polskimi Normami
podanymi w STWiORB D.00.00.00 ,,Wymagania Og6lne”.

1.5.0golne wymagania dotyczace robot

Ogdlne wymagania dotyczace robot podane w STWiORB D.00.00.00 ,,Wymagania Og6lne”.
Wykonawca robdt jest odpowiedzialny za jako$¢ wykonanych robdt oraz za ich zgodno$¢ z
Dokumentacja Projektowa, Specyfikacjami oraz z zaleceniami InZzyniera.

Niezbedne dane istotne z punktu widzenia:

—organizacji rob6t budowlanych;

—zabezpieczenia interesu osob trzecich;

—ochrony $rodowiska;

-warunkow bezpieczenstwa pracy;

—zaplecza dla potrzeb Wykonawcy;

—warunkow organizacji ruchu;

—zabezpieczenia chodnikow i jezdni,

podano w STWIORB D.00.00.00 ,,Wymagania ogdlne”.
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1.6.Wspolny stownik zamowien (CPV)

Kody grup, klas i kategorii rob6t Wspdlnego Stownika Zaméwien (CPV) dotyczacych przedmiotu
zamowienia podano w STWiORB D.00.00.00 ,,Wymagania ogdlne”.

2.MATERIALY

2.1.0go0lne wymagania dotyczace materialow

Ogdlne wymagania dotyczace materialow, ich pozyskiwania i sktadowania podano w STWiORB
D.00.00.00. ,,Wymagania ogo6lne”.

2.2.Rodzaje materialow

Materialy nie wystepuja.
3.SPRZET

3.1.0g0lne wymagania dotyczace sprze¢tu

Ogdlne wymagania dotyczace sprzgtu podano w STWiORB D.00.00.00 ,,Wymagania Ogolne”.

3.2.Sprzet do wykonania robot

Caly sprzet budowlany, maszyny, urzadzenia i1 narz¢dzia powinny by¢ w dobrym stanie,
zapewniajacym uzyskanie odpowiedniej jakosci robdt, w szczegdlnosci stosowany sprz¢t nie moze
spowodowac¢ niekorzystnego wptywu na wiasciwosci gruntu podloza.

Sprzet budowlany powinien odpowiada¢ pod wzgledem typow i ilosci wskazaniom zawartym w
PZJ lub projekcie organizacji robdt, zaakceptowanym przez Inzyniera, lub w przypadku braku
takich dokumentéw powinien by¢ uzgodniony i zaakceptowany przez Inzyniera. Sprzg¢t powinien
by¢ stale utrzymywany w dobrym stanie technicznym.

Wykonawca powinien réwniez dysponowaé sprawnym sprzgtem rezerwowym, umozliwiajacym
prowadzenie robdt w przypadku awarii sprz¢tu podstawowego.

Jakikolwiek sprzet, maszyny, urzadzenia i narzgdzia niegwarantujace zachowania wymagan
jakosciowych robot zostang przez Inzyniera zdyskwalifikowane i niedopuszczone do robot.

4.TRANSPORT

4.1.0go0lne wymagania dotyczace transportu

Ogodlne wymagania dotyczace transportu podano w STWiORB D.00.00.00 "Wymagania ogo6lne".

4.2.Transport materialow
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Grunt odspojony przy wykonywaniu podloza nalezy przewozi¢c w sposdb uniemozliwiajacy
wysypywanie si¢ przewozonego materiatu na drog¢ lub nanoszenie gruntu na kotach samochodow
na drogi dojazdowe.

W  wypadku wystapienia zanieczyszczania drég dojazdowych przewozonym materialem
Wykonawca podejmie $rodki w celu uprzatnigcia materialu oraz uniemozliwienia dalszego
zanieczyszczania drég lub poniesie koszty tych czynno$ci wykonanych przez odpowiednie stuzby
lub innych Wykonawcéw wskazanych przez Inzyniera.

5.WYKONANIE ROBOT

5.1.0golne warunki wykonywania Robot

Ogdlne wymagania dotyczace wykonania robot podano w STWiIiORB D.00.00.00 ,,Wymagania
0g6lne”.

Wykonawca przedstawi Inzynierowi do akceptacji Projekt Technologii i Organizacji Robot oraz
Program Zapewnienia Jako$ci uwzgledniajacy wszystkie warunki, w jakich bgda wykonywane
roboty.

5.2.Zasady ogolne

Wykonawca powinien przystapi¢ do wykonania profilowania i zaggszczenia podioza bezposrednio
przed rozpoczgciem robot zwiazanych z wykonaniem warstw nawierzchni. Wczesniejsze
przystapienie do wykonania profilowania i zaggszczania podloza, jest mozliwe wytacznie za zgoda
Inzyniera, w korzystnych warunkach atmosferycznych.

Po wyprofilowanym i zaggszczonym podiozu nie moze odbywac¢ si¢ ruch budowlany, niezwiazany
bezposrednio z wykonaniem nawierzchni.

5.3. Wykonanie koryta

Paliki lub szpilki do prawidlowego uksztaltowania koryta w planie i profilu powinny by¢ wcze$niej
przygotowane.

Paliki lub szpilki nalezy ustawia w osi drogi i w rz¢dach rdwnolegtych do osi drogi lub w inny
sposob zaakceptowany przez Inzyniera. Rozmieszczenie palikow lub szpilek

powinno umozliwia nacignicie sznurkow lub linek do wytyczenia rob6t w odstgpach nie wigkszych
ni co 10 metrow.

Rodzaj sperztu, a w szczegodlnosci jego moc nalezy dostosowaé do rodzaju gruntu, w ktérym
prowadzone s roboty i do trudnoci jego odspojenia.

Koryto mozna wykonywa rgcznie, gdy jego szeroko nie pozwala na zastosowanie maszyn, na
przyktad na poszerzeniach lub w przypadku robot o matym zakresie. Sposob

wykonania musi by zaakceptowany przez Inzyniera.

Grunt odspojony w czasie wykonywania koryta powinien by wykorzystany zgodnie z

ustaleniami dokumentacji projektowej i STWiORB, tj. wbudowany w nasyp lub odwieziony na
odklad w miejsce wskazane przez Inzyniera.

Profilowanie i zaggszczenie podloza nalezy wykona zgodnie z zasadami okreslonymi w pkt 5.4.

5.4. Profilowanie podloza

Przed przystapieniem do profilowania podloze powinno by¢ oczyszczone z wszelkich
zanieczyszczen. Nalezy usuna¢ btoto i grunt, ktory ulegt nadmiernemu zawilgoceniu.

Po oczyszczeniu powierzchni podloza, ktore ma by¢ profilowane nalezy sprawdzi¢, czy istniejace
rz¢dne terenu umozliwiaja uzyskanie po profilowaniu zaprojektowanych rzednych podloza. Zaleca
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si¢, aby rzedne terenu przed profilowaniem byly, o co najmniej 5 cm wyzsze niz projektowane
rz¢dne podloza.

Jezeli powyzszy warunek nie jest spelniony i1 wystgpuja zanizenia poziomu w podiozu
przewidzianym do profilowania Wykonawca powinien spulchni¢ podloze na glgbokos¢
zaakceptowana przez Inzyniera, dowiez¢ dodatkowy grunt spetniajacy wymagania obowiazujace
dla goérnej strefy korpusu, w iloSci koniecznej do wuzyskania wymaganych rzgdnych
wysokosciowych 1 zaggsci¢ warstwg do uzyskania wymaganych rzednych wysokosciowych i
zagesci¢ warstwe do uzyskania wartos$ci wymaganego wskaznika zaggszczenia podanego w tablicy
1.

Tablica 1. Minimalne wartosci zageszczania podtoza (I ) dla gruntow G1.
S

Minimalna warto$¢ I dla:
S
kategoria ruchu
KR 1, KR 2
Strefa korpusu chodniki, zjazdy, Kategoria ruchu
droga KR 3
technologiczna,
wjazd awaryjny,
wyspy
Gorna warstwa o grubosci 20cm 1,00 1,00
Na gie;bokosm od 20 do 50cm od powierzchni 0.97 1,00
podioza

Dla poboczy wskaznik zaggszczenia nie moze by¢ mniejszy niz Is> 1,00.

Dla kontroli no$nosci podioza nasypow nalezy stosowaé procedur¢ badawcza wg PN-S-
02205:1998, zal. B. Za zgoda Inzyniera mozna prowadzi¢ badania przy uzyciu innych urzadzen,
majacych mozliwo$¢ wyznaczania wskaznika zaggszczenia 1 modutu wtérnego E .

Dla kontroli na podstawie porownania pierwotnego 1 wtérnego modutu odksztalcenia, wymagania
dla podloza nasypoéw sa nastgpujace:

- dla gruntow sypkich lo <22,
Warto$¢ modutu wtérnego powinna spetnia¢ wymagania zawarte w PN-S-02205:1998 zgodnie z
tabela 2.

Tablica 2. Warto$ci wtornego modutu odksztalcenia (E ) dla gruntow Gl1.
2

Minimalna warto$¢ E  dla:
2
Strefa korpusu kategoria ruchu Kategoria ruchu
KR 1, KR 2,
: KR 3
zjazdy
Powierzchnia robdt ziemnych 100 120

Dla gruntow o kategorii innej niz G1 wskaznik zaggszczenia gornej warstwy gruntu rodzimego
powinien by¢ nie mniejszy niz 1,0 (przy wilgotnosci optymalnej -2%, +0%).

Wilgotno$¢ technologiczna gruntu w czasie jego zaggszczania powinna by¢ dostosowana do metody
zaggszczania 1 rodzaju stosowanego sprzgtu. Decydujacym kryterium jest mozliwo$¢ zaggszczenia
gruntu potrzebnego do uzyskania wymaganego poziomu no$nosci. W przypadku zaggszczania
walcami statycznymi wilgotno$¢ powinna by¢ zblizona do optymalnej, oznaczonej wg proby
normalnej metoda I wg PN-B-04481.
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Odchylenia od wilgotno$ci optymalnej nie powinny przekracza¢ nastgpujacych wartosci:
- w gruntach niespoistych + 2%,
- w gruntach malo i §rednio spoistych + 0%, - 2%.

5.3.Utrzymanie wyprofilowanego i zageszczonego podloza

Podloze (koryto) po wyprofilowaniu i zaggszczeniu powinno by¢ utrzymane w dobrym stanie.
Jezeli po wykonaniu robot zwiazanych z profilowaniem i zaggszczeniem podioza nastapi przerwa w
robotach 1 Wykonawca nie przystapi natychmiast do ukfadania warstw nawierzchni, to powinien on
zabezpieczy¢ podloze przed nadmiernym zawilgoceniem, na przyktad przez roztozenie folii lub w
inny sposob zaakceptowany przez Inzyniera. Jezeli wyprofilowane i1 zaggszczone podloze uleglo
nadmiernemu zawilgoceniu, to Wykonawca zobowiazany jest do wymiany gruntu na glebokos¢
min. 0,5 m. Usunigty grunt nalezy zastapi¢ gruntem spehiajacym wymagania
D 02.03.01.

Jezeli zawilgocenie nastapilo wskutek zaniedbania Wykonawcy, to naprawg wykona on na wilasny
koszt.

6. KONTROLA JAKOSCI ROBOT

6.1.0golIne zasady kontroli jakoSci robot

Ogodlne zasady kontroli jakosci robot podano w STWiORB D.00.00.00 "Wymagania og6lne".
6.2.Badania w czasie robot

6.2.1. Czestotliwos¢ oraz zakres badan i pomiarow

Czgstotliwo$¢ oraz zakres badan i pomiarow dotyczacych cech geometrycznych zaggszczenia

wyprofilowanego podfoza podaje tablica 2.

Tablica 2. Czgstotliwos$¢ badan kontrolnych w czasie robot przy wykonaniu profilowania i
zaggszczenia podioza.

Lp. | Wyszczegolnienie badan i pomiarow | Minimalna czgstotliwo$¢ badan i pomiarow

1 Szerokos¢ koryta 10 razy na | km
) Réwnosé podiuzna co 20 m na kazdym pasie ruchu lub pasie
poszerzenia
3 RoO6wnos¢ poprzeczna 10 razyna 1 km
4 ) 10 razy na 1 km
Spadki porzeczne *
5 Rzgdne wysokosciowe co 10 m w osi jezdni i na jej krawedziach
6 co 25 m w osi jezdni i na jej krawedziach

Uksztaltowanie osi w planie *
Zaggszczenie, wilgotno$§¢  gruntu|w 2 punktach na dziennej dzialce roboczej,
7 |podioza 2

lecz nie rzadziej niz raz na 600 m

* Dodatkowe pomiary spadkéw poprzecznych i uksztaltowania osi w planie nalezy

wykona¢ w punktach gtéwnych tukéw poziomych
uwaga: na zjazdach badania wykona¢ wg zalecen Inzyniera
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6.2.2. Szerokos¢ profilowanego podloza
Szerokos¢ profilowanego podloza nie moze r6zni¢ si¢ od szerokos$ci projektowanej wigcej niz +10
cmi-5cm.

6.2.3. Rownos¢ profilowanego podloza

Rownos¢ podhuzng profilowanego podloza nalezy mierzy¢ 4-metrowa lata zgodnie z norma BN-
68/8931-04.

Rownosci poprzeczne nalezy mierzy¢ 4-metrowa tata, a dla poszerzen lata dostosowana do
szerokosci koryta.

Nieréwnosci nie moga przekracza¢ 20 mm.

6.2.4. Spadki poprzeczne
Spadki poprzeczne profilowanego podloza powinny by¢ zgodne z Dokumentacja Projektowa z
tolerancja + 0,5 %.

6.2.5. Rz¢dne wysokosciowe
Roéznice pomigdzy rzednymi wysokosciowymi wyprofilowanego podloza 1 rzednymi
projektowanymi nie powinny przekracza¢ -2 cm, +0 cm.

6.2.6. Uksztaltowanie osi w planie
O$ w planie nie moze by¢ przesunigta w stosunku do osi projektowanej o wigcej niz +5 cm.

6.2.7. Zageszczenie podloza
Wskaznik zaggszczenia wyprofilowanego podloza okreslony wg BN-77/8931-12 nie powinien by¢
mniejszy od podanego w tablicy 1.
Jesli jako kryterium dobrego zaggszczenia stosuje si¢ pordéwnanie wartosci modutdéw odksztatcenia,
to warto$¢ stosunku wtérnego do pierwotnego modutu odksztatcenia, okreslonych zgodnie z norma
PN-S-02205:1998, zal. B. nie powinna by¢ wigksza od:
- dla gruntow sypkich lo <22,
- dla gruntow spoistych o < 2,0,

Warto$¢ modulu wtérnego powinna spetnia¢ wymagania zawarte w STWiORB.
Wilgotno$¢ technologiczna gruntu w czasie jego zaggszczania powinna by¢ dostosowana do metody
zaggszczania 1 rodzaju stosowanego sprzgtu. Decydujacym kryterium jest mozliwo$¢ zaggszczenia
gruntu potrzebnego do uzyskania wymaganego poziomu no$nosci. W przypadku zaggszczania
walcami statycznymi wilgotno$¢ powinna by¢ zblizona do optymalnej, oznaczonej wg proby
normalnej metoda I wg PN-B-04481.
Odchylenia od wilgotno$ci optymalnej nie powinny przekracza¢ nastgpujacych wartosci:

- w gruntach niespoistych + 2%,

- w gruntach malo i §rednio spoistych + 0%, - 2%,
Wskaznik zageszczenia nalezy sprawdza¢ wedlug BN-77/8931-12, przynajmniej w dwoch
punktach, wybranych losowo na kazdej dzialce roboczej. Zaggszczenie nalezy kontrolowaé na
podstawie normalnej proby Proctora, wedlug PN-88/B-04481 (metoda I).
Wilgotno$¢ w czasie zaggszczania nalezy bada¢ przynajmniej dwukrotnie na kazdej dzialce
robocze;.

6.3.Zasady postgpowania z wadliwie wykonanymi odcinkami profilowanego podloza

Wszystkie powierzchnie, ktore wykazuja wigksze odchylenia cech geometrycznych od okreslonych
w punkcie 6.2 powinny by¢ naprawione przez spulchnienie do glgbokos$ci co najmniej 10 cm,
wyréwnanie i powtorne zaggszcezenie.
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7.0BMIAR ROBOT

7.1.0golne zasady obmiaru robot

Ogdlne wymagania dotyczace obmiaru robdt podano w STWiORB D.00.00.00 ,,Wymagania
og6lne”.

7.2.Jednostka obmiarowa

: : 2 :
Jednostka obmiarowa jest metr kwadratowy (m ) wyprofilowanego i zaggszczonego podloza wraz
z wszystkimi robotami towarzyszacymi podfoza z Dokumentacja Projektowa.

8.ODBIOR ROBOT

8.1.0golne zasady odbioru robot

Ogolne zasady odbioru Robot podano w STWiORB D.00.00.00 ,,Wymagania ogdlne”.

8.2.Sposob odbioru robot

Badania przy odbiorze polegaja na sprawdzeniu technicznych dokumentéw kontrolnych i
przeprowadzeniu pomiaréw dla sprawdzenia wymogow podanych w punkcie 6.

W przypadku niezgodnosci, cho¢ jednego elementu robdt z wymaganiami, roboty uznaje si¢ za
niezgodne z Dokumentacja Projektowa i Wykonawca zobowiazany jest do ich poprawy na wlasny
koszt.

9.PODSTAWA PLATNOSCI

9.1.0g0Ine ustalenia dotyczace podstawy platnosci

Ogdlne wymagania okreslajace podstawe platnosci podano w STWiORB D.00.00.00 ,,Wymagania
og6lne”.

9.2.Cena jednostki obmiarowej

2
Placi si¢ za jeden metr kwadratowy (m ) wyprofilowanego i zaggszczonego podtoza po dokonaniu
odbioru rob6t wg punktu 8.
Cena jednostkowa jest cena usredniong dla podanego sposobu wykonania i obejmuje:
—opracowanie Projektu Technologii i Organizacji Robot oraz Programu Zapewnienia Jakosci,
—dostarczenie niezbgdnego sprzgtu,
—zastosowanie materialdw pomocniczych koniecznych do prawidlowego wykonania robot lub
wynikajacych z przyjetej technologii robot;
—profilowanie podtoza,
—zaggszczenie podioza,
—zabezpieczenie przed nawodnieniem, odwodnienie wykopow,
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—ewentualne osuszenie zawilgoconych wykopow,

—odwo6z nadmiaru ziemi na wysypisko wraz z utylizacja,

—uporzadkowanie terenu robot; wywoz odpadéw na wysypisko wraz z kosztami utylizacji lub na
miejsce przystosowane do skladowania poza terenem budowy,

—wykonanie wszystkich niezbgdnych pomiardw, préb i sprawdzen,

—wykonanie pomiar6w inwentaryzacji geodezyjne;j,

—oznakowanie robot i jego utrzymanie.

10.PRZEPISY ZWIAZANE
10.1.Normy
1. PN-B-04481 Grunty budowlane. Badania prébek gruntu

2. PN-B-06714-17  Kruszywa mineralne. Badania. Oznaczenie wilgotnosci

3. BN-68/8931-04  Drogi samochodowe. Pomiar rownos$ci nawierzchni planografem i tata
4. BN-77/8931-12  Oznaczenie wskaznika zaggszczenia gruntu

5. PN-S-02205:1998 Drogi samochodowe. Roboty ziemne. Wymagania i badania.

10.2.Inne dokumenty

Nie wystepuja.
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