SPECYFIKACJA TECHNICZNA WYKONANIA
| ODBIORU ROBOT BUDOWLANYCH

M.18.02.01

DYLATACJA - WYPELNIENIE PRZERW



1. Wstep

1.1. Przedmiot ST

Przedmiotem niniejszej Specyfikacji Technicznej vBymagania dotycice wykonania
i odbioru uszczelnienia przerwy dylatacyjnej w a@kiu z budove Obwodnicysrodmiejskiej
Wyszkowa - etap Il i IV — estakada (wiadukt naddikolejowa Ttuszcz — Ostreka).

1.2. Zakres stosowania ST

Specyfikacja Techniczna jest stosowana jako doktimperetargowy i kontraktowy przy
zlecaniu i realizacji rob6t wymienionych w punkdid.

1.3. Zakres robét obgtych ST

Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji dotyomykonania uszczelnienia przerw
dylatacyjnych i obejmuj

- utozenie dylatacji z wkladki neoprenowej uszczelaj
- ulozenie dylatacji z tany dylatacyjnej PCV zewtrznej
- utozenie przektadki ze styropianu griéled2 cm

1.4. Okreslenia podstawowe

Okreslenia podane w niniejszej Sh ggodne z obowizujacymi odpowiednimi normami
oraz ST D-M.00.00.00 "Wymagania ogolne".

1.5. Ogodlne wymagania dotycgce robot

Wykonawca robét jest odpowiedzialny za j&koich wykonania oraz za zgodito
z Dokumentagj Projektova, ST i poleceniami layniera.
Ogolne wymagania dotygeze robo6t podano w ST D-M.00.00.00 "Wymagania odblne

2. Materiaty

2.1. Materiatami stosowanymi przy wykonywaniu robétwedtug zasad niniejszych STas
2.1.1. Masa trwale-plastyczna do wypetnienia przerw

Elastycznazywica poliuretanowa lub inny materiat elastycznyaga zalewowa) do
wypetnienia szczelin w dylatacjach

Materiat uszczelniapy powinien by trwaly i elastyczny i nie mae wchodzt w reakcje
z materialem wypetniagym.

2.1.2a. Styropian do wykonania przektadek oddzielah
2.1.2a. Ptyta péhiowa twarda nagzona bitumem

2.1.3. Tdma dylatacyjna PCV (materiat, typ oraz ksztattzghroj) - zgodna z Dokumentac;j
Projektovg
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Minimalne wymagania dla §en dylatacyjnych:

- tasma dylatacyjna z PCV- P

wytrzymata¢ na rozcaganie =8 MPa

twarda¢ Shore’a — 755

wydtuzenie przy zerwaniu =250%

wydtuzenie przy zerwaniu w temperaturze -20°€260%

- tasma dylatacyjna z PCV z kauczukiem

wytrzymata¢ na rozcaganie =10 MPa

twarda¢ Shore’a — 675

wydtuzenie przy zerwaniu =350%

wydtuzenie przy zerwaniu w temperaturze -20°€250%

- tasma dylatacyjna z elastomeru

wytrzymata¢ na rozcaganie =10 MPa

twarda¢ Shore’a — 6215

wydtuzenie przy zerwaniu — 400%

wydtuzenie przy zerwaniu w temperaturze -20°C — 300%

Dopuszczalne tolerancje wymiarowe

szerokadé: 5%
gruba¢: 20,5 mm

3. Sprzet

Roboty wykonane dtla recznie.
Do nacinania szczelin zastosawaty mechaniczne o regulowaneglgbkadici ciccia.

4. Transport

Materiaty mog by¢ przewaone dowolnymisrodkami transportu akceptowanymi przez
Inzyniera. W trakcie transportu nalezabezpieczyje przed uszkodzeniem.

5. Wykonanie robot

5.1. Ogolne warunki wykonania robot
Ogolne warunki wykonania rob6t podano w ST D-M.Q000 "Wymagania ogolne”.

Sposoéb wypetnienia — uszczelnienia przerw dylatgayj jest okréony w Dokumentaciji
Projektowej.

5.2. Zakres wykonywanych robot
5.2.1. Uksztattowanie przerwy dylatacyjne;j.

W przerve witozy¢ przektadke ze styropianu (lub piyty gihiowej twardej). Przery
dylatacyjra naley uszczelni podanym poriiej sposobem. Szczegdty wykonania dylatacji
petnej oraz przerwy przeciwskurczowej wg Dokumejnfamjektowe).
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5.2.2. Monta tasmy dylatacyjnej w przerwie dylatacyjne;.

Tasme dylatacyjra odpowiedniego typu montowav deskowaniu. Tane odpowiedniego
typu mocowad na kotwy.

W miejscach przewidzianych w Dokumentacji Projelkdpwszczeliny dylatacyjne
wypetnic elastycza mag zalewowy - uszczelnigjca

6. Kontrola jakosci robot

Ogolne zasady kontroli jakoi rob6t podano w ST D-M.00.00.00. "Wymagania ogdln
6.1. Zasady kontroli

Kontrole jakasci robot przy wykonywaniu dylatacji oraz izolacjirzeciwwodnej na
drogowym obiekcie mostowym sprawuj

= Inzynier,
- Wykonawca,
— stuzby pomocnicze, takie jak: laboratoria drogowérodki badawcze.

Nalezy sprawdz¢ zgodnd¢ rzeczywistych warunkow wykonania robét hydroizgjagch
z warunkami okrdonymi w wytycznych wykonania i odbioru z potwiesdgem ich w formie
wpisu do Dziennika Budowy.

7. Obmiar robot

Jednostk obmiaru robot jest 1 m zamkisia szczelin wykonanych elementow dylataciji.
Ogolne zasady obmiaru robo6t podano w ST D-M.00®@O@ymagania ogolne".

8. Odbidr robot
Ogolne zasady odbioru rob6t podano w ST D-M.00@0OWymagania ogoélne”.
9. Podstawa ptatnéci

Ogdblne wymagania dotygze ptatnéci podano w ST D-M.00.00.00 "Wymagania
ogolne”.

Cena wykonania robot obejmuje:

- prace pomiarowe i przygotowawcze,

— zakup i transport materiatdw przewidzianych do wykaia robaot,

— wykonanie i demontaewentualnego rusztowania roboczego,

- oczyszczenie w strefie uszczelnienia powierzchtorg

- uszczelnienie przerw dylatacyjnych zgodnie z Dokuotaen Projektova.
- uporzdkowanie miejsca prowadzonych robot,

- wykonanie niez&dnych bada i pomiaréw.

10. Przepisy zwazane i standardy

Technologie robot utrzymaniowych na drogowych otaek mostowych. IBDiM 1990 r.

Aprobata techniczna
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Instrukcja Producentaodkow uszczelniapych (np. tdmy) w jezyku polskim

ROZPORZADZENIE MINISTRA TRANSPORTU | GOSPODARKI MORSKIEJ @nia 30
maja 2000 r. w sprawie warunkOw technicznych, jakdowinny odpowiadé drogowe
obiekty inzynierskie i ich usytuowanie. (Dz. U. Nr 63 poz. #35dnia 3.08 2000 r.)
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