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1. WSTEP

1.1.Przedmiot ST

Przedmiotem niniejszej specyfikacji technicznej (ST) sa wymagania dotyczace
wykonania i odbioru rob6t zwigzanych z odtworzeniem trasy drogowej i jej punktow
wysoko$ciowych ( roboty pomiarowe ) w ramach zadania ,,Budowa obwodnicy
srodmiejskiej Wyszkowa etap II1 i IV”.

1.2. Zakres stosowania ST

Jako cz¢$¢ dokumentow przetargowych i kontraktowych. Specyfikacje techniczne
nalezy odczytywac i rozumie¢ w zleceniu i wykonaniu robét opisanych w podpunkcie 1.1

1.3. Zakres robot objetych ST

Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji dotycza zasad prowadzenia robot
zwiazanych z wszystkimi czynno$ciami umozliwiajacymi i majacymi na celu odtworzenie w
terenie przebiegu tras drogowych zgodnie z dokumentacja projektowa.

1.3.1. Odtworzenie trasy i punktéw wysokosciowych

W zakres robot pomiarowych, zwigzanych z odtworzeniem trasy i punktow

wysokosciowych wchodza:

a) sprawdzenie wyznaczenia sytuacyjnego i wysokosciowego punktéw gtownych osi trasy
1 punktow wysoko$ciowych,

b) uzupehienie osi trasy dodatkowymi punktami (wyznaczenie 0si),

€) wyznaczenie dodatkowych punktow wysokos$ciowych (reperow roboczych),

d) wyznaczenie przekrojow poprzecznych,

e) zastabilizowanie punktéw w sposob trwaly, ochrona ich przed zniszczeniem oraz
oznakowanie w sposob utatwiajacy odszukanie i ewentualne odtworzenie.

1.4. Okreslenia podstawowe

1.4.1. Punkty gltowne trasy - punkty zalamania osi trasy, punkty kierunkowe oraz
poczatkowy i konicowy punkt trasy.

1.4.2. Pozostale okreSlenia podstawowe sa zgodne z obowiazujacymi, odpowiednimi
polskimi normami i z definicjami podanymi w ST D-M-00.00.00 ,,Wymagania ogdlne” pkt
1.4,

1.5. Ogélne wymagania dotyczace robét

Ogolne wymagania dotyczace robot podano w ST D-M-00.00.00 ,,Wymagania
ogolne” pkt 1.5.
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2. MATERIALY

2.1. Ogolne wymagania dotyczace materialow

Ogolne wymagania dotyczace materialow, ich pozyskiwania i sktadowania podano
w ST D-M-00.00.00 ,,Wymagania og6lne” pkt 2.

2.2. Rodzaje materialéw

Do utrwalenia punktow gldwnych trasy nalezy stosowaé pale drewniane z
gwozdziem lub prgtem stalowym, stupki betonowe albo rury metalowe o dtugosci okoto
0,50 metra.

Pale drewniane umieszczone poza granica robot ziemnych, w sasiedztwie punktow
zatamania trasy, powinny mie¢ $rednicg od 0,15 do 0,20 m 1 dlugos$¢ od 1,5 do 1,7 m.

Do stabilizacji pozostatych punktow nalezy stosowaé paliki drewniane $rednicy od
0,05 do 0,08 m i dlugosci okoto 0,30 m, a dla punktéw utrwalanych w istniejacej
nawierzchni bolce stalowe $rednicy 5 mm i dlugosci od 0,04 do 0,05 m.

,Swiadki” powinny mie¢ dtugos¢ okoto 0,50 m i przekroj prostokatny.

3. SPRZET

3.1. Ogoélne wymagania dotyczace sprzetu

Ogolne wymagania dotyczace sprzetu podano w ST D-M-00.00.00 ,,Wymagania
ogo6lne” pkt 3.

3.2. Sprzet pomiarowy

Do odtworzenia sytuacyjnego trasy i punktow wysokos$ciowych nalezy stosowac
nastepujacy sprzet:
— teodolity lub tachimetry,
— niwelatory,
— dalmierze,
— tyczki,
— faty,
— tasmy stalowe, szpilki.
Sprzet stosowany do odtworzenia trasy drogowej i jej punktow wysokoSciowych
powinien gwarantowaé uzyskanie wymaganej doktadno$ci pomiaru.

4. TRANSPORT

4.1. Ogolne wymagania dotyczace transportu

Ogolne wymagania dotyczace transportu podano w ST D-M-00.00.00 ,,Wymagania
ogolne” pkt 4.
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4.2. Transport sprzetu i materialow

Sprzet i materialy do odtworzenia trasy mozna przewozi¢ dowolnymi $rodkami
transportu.

5. WYKONANIE ROBOT

5.1. Ogoélne zasady wykonania robot

Ogolne zasady wykonania rob6t podano w ST D-M-00.00.00 ,,Wymagania ogdlne”
pkt 5.

5.2. Zasady wykonywania prac pomiarowych

Prace pomiarowe powinny by¢é wykonane zgodnie z obowiazujacymi Instrukcjami
GUGIK (od 1 do 7).

Przed przystapieniem do robdt Wykonawca powinien przejaé od Zamawiajacego
dane zawierajace lokalizacjg 1 wspoirzedne punktow gldwnych trasy oraz reperdw.

W oparciu o materialy dostarczone przez Zamawiajacego, Wykonawca powinien
przeprowadzié¢ obliczenia i pomiary geodezyjne niezbedne do szczegdlowego wytyczenia
robot.

Prace pomiarowe powinny by¢é wykonane przez osoby posiadajace odpowiednie
kwalifikacje i uprawnienia.

Wykonawca powinien natychmiast poinformowaé Inzyniera o wszelkich btedach
wykrytych w wytyczeniu punktow gléwnych trasy i (lub) reperéw roboczych. Bledy te
powinny by¢ usunigte na koszt Zamawiajacego.

Wykonawca powinien sprawdzié¢ czy rzedne terenu okreslone w dokumentacji
projektowej sa zgodne z rzeczywistymi rzednymi terenu. Jezeli Wykonawca stwierdzi, ze
rzeczywiste rzgdne terenu istotnie roznig si¢ od rz¢dnych okreslonych w dokumentacji
projektowej, to powinien powiadomi¢ o tym Inzyniera. Uksztattowanie terenu w takim
rejonie nie powinno by¢ zmieniane przed podjeciem odpowiedniej decyzji przez Inzyniera.
Wszystkie roboty dodatkowe, wynikajace z réznic rzednych terenu podanych w
dokumentacji projektowej i rzednych rzeczywistych, akceptowane przez Inzyniera, zostana
wykonane na koszt Zamawiajacego. Zaniechanie powiadomienia Inzyniera oznacza, ze
roboty dodatkowe w takim przypadku obciaza Wykonawce.

Wszystkie roboty, ktére bazuja na pomiarach Wykonawcy, nie moga byc¢
rozpoczete przed zaakceptowaniem wynikéw pomiarow przez Inzyniera.

Punkty wierzchotkowe, punkty gltéwne trasy i punkty posrednie osi trasy musza
by¢ =zaopatrzone w oznaczenia okreslajace w sposéb wyrazny i jednoznaczny
charakterystyke i potozenie tych punktéw. Forma i wzdr tych oznaczen powinny byé
zaakceptowane przez Inzyniera.

Wykonawca jest odpowiedzialny za ochrone wszystkich punktéw pomiarowych i
ich oznaczen w czasie trwania robot. Jezeli znaki pomiarowe przekazane przez
Zamawiajacego zostang zniszczone przez Wykonawce §wiadomie lub wskutek zaniedbania,
a ich odtworzenie jest konieczne do dalszego prowadzenia robdt, to zostana one
odtworzone na koszt Wykonawcy.
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Wszystkie pozostate prace pomiarowe konieczne dla prawidlowej realizacji robot
naleza do obowiazkoéw Wykonawcy.

5.3. Sprawdzenie wyznaczenia punktéw gléwnych osi trasy i punktéw
wysokosciowych

Punkty wierzchotkowe trasy i inne punkty gléowne powinny by¢ zastabilizowane w
sposob trwatly, przy uzyciu pali drewnianych lub stupkow betonowych, a takze dowiazane
do punktow pomocniczych, potozonych poza granica robo6t ziemnych. Maksymalna
odlegtos¢ pomigdzy punktami gléownymi na odcinkach prostych nie moze przekraczaé
500 m.

Zamawiajacy powinien zalozy¢ robocze punkty wysokoSciowe (repery robocze)
wzdhuz osi trasy drogowej, a takze przy kazdym obiekcie inzynierskim.

Maksymalna odlegto$¢ miedzy reperami roboczymi wzdtuz trasy drogowej w
terenie ptaskim powinna wynosi¢ 500 metréw, natomiast w terenie falistym i goérskim
powinna by¢ odpowiednio zmniejszona, zaleznie od jego konfiguracji.

Repery robocze nalezy zalozy¢ poza granicami robdt zwigzanych z wykonaniem
trasy drogowej i obiektow towarzyszacych. Jako repery robocze mozna wykorzystaé¢ punkty
statle na stabilnych, istniejacych budowlach wzdhuz trasy drogowej. O ile brak takich
punktéw, repery robocze nalezy zatozyé w postaci stupkow betonowych lub grubych
ksztattownikow stalowych, osadzonych w gruncie w sposdb wykluczajacy osiadanie,
zaakceptowany przez Inzyniera.

Rzedne reperow roboczych nalezy okresla¢ z taka doktadnoscia, aby $redni btad
niwelacji po wyrownaniu byl mniejszy od 4 mm/km, stosujac niwelacje podwdjna w
nawiazaniu do reperéw panstwowych.

Repery robocze powinny byé wyposazone w dodatkowe oznaczenia, zawierajace
wyrazne i jednoznaczne okre$lenie nazwy reperu i jego rzedne;j.

5.4. Odtworzenie osi trasy

Tyczenie osi trasy nalezy wykona¢ w oparciu o dokumentacj¢ projektowa oraz
inne dane geodezyjne przekazane przez Zamawiajacego, przy wykorzystaniu sieci
poligonizacji panstwowej albo innej osnowy geodezyjnej, okreslonej w dokumentacji
projektowej.

O$ trasy powinna by¢ wyznaczona w punktach glownych i w punktach posrednich
w odleglosci zaleznej od charakterystyki terenu i uksztaltowania trasy, lecz nie rzadziej niz
co 50 metrow.

Dopuszczalne odchylenie sytuacyjne wytyczonej osi trasy w stosunku do
dokumentacji projektowej nie moze by¢ wigksze niz 3 cm dla autostrad i drog
ekspresowych lub 5 cm dla pozostalych drog. Rzedne niwelety punktow osi trasy nalezy
wyznaczy¢ z dokladnoscia do 1 cm w stosunku do rzgdnych niwelety okreslonych w
dokumentacji projektowej.

Do utrwalenia osi trasy w terenie nalezy uzy¢ materiatdw wymienionych w pkt 2.2.

Usunigcie pali z osi trasy jest dopuszczalne tylko wowczas, gdy Wykonawca robot
zastapi je odpowiednimi palami po obu stronach osi, umieszczonych poza granica robot.
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5.5. Wyznaczenie przekrojow poprzecznych

Wyznaczenie przekrojow poprzecznych obejmuje wyznaczenie krawedzi nasypow
i wykopéw na powierzchni terenu (okreslenie granicy robdt), zgodnie z dokumentacja
projektowa oraz w miejscach wymagajacych uzupetienia dla poprawnego przeprowadzenia
robot i w miejscach zaakceptowanych przez Inzyniera.

Do wyznaczania krawedzi nasypow i wykopow nalezy stosowaé dobrze widoczne
paliki lub wiechy. Wiechy nalezy stosowaé w przypadku nasypéow o wysokosci
przekraczajacej 1 metr oraz wykopow glebszych niz 1 metr. Odleglo$¢ migdzy palikami lub
wiechami nalezy dostosowa¢ do uksztaltowania terenu oraz geometrii trasy drogowej.
Odleglos¢ ta co najmniej powinna odpowiada¢ odstgpowi kolejnych przekrojow
poprzecznych.

Profilowanie przekrojéw poprzecznych musi umozliwia¢ wykonanie nasypow i
wykopow o ksztalcie zgodnym z dokumentacja projektowa.

6. KONTROLA JAKOSCI ROBOT

6.1. Ogolne zasady kontroli jakosci robét

Ogolne zasady kontroli jakosci rob6t podano w ST D-M-00.00.00 ,,Wymagania
ogo6lne” pkt 6.

6.2. Kontrola jako$ci prac pomiarowych

Kontrolg jako$ci prac pomiarowych zwiazanych z odtworzeniem trasy i punktow
wysokos$ciowych nalezy prowadzi¢ wedlug ogoélnych zasad okreslonych w instrukcjach i
wytycznych GUGIK (1,2,3,4,5,6,7) zgodnie z wymaganiami podanymi w pkt 5.4.

7. OBMIAR ROBOT

7.1. Ogolne zasady obmiaru robot

Ogolne zasady obmiaru robdt podano w ST D-M-00.00.00 ,,Wymagania ogdlne”
pkt 7.

7.2. Jednostka obmiarowa

Jednostka obmiarowa jest m (metr) odtworzonej trasy w terenie.

8. ODBIOR ROBOT

8.1. Ogolne zasady odbioru robot

Ogolne zasady odbioru robot podano w ST D-M-00.00.00 ,,Wymagania ogolne”
pkt 8.
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8.2. Sposéb odbioru robot

Odbidr robot zwiazanych z odtworzeniem trasy w terenie nast¢puje na podstawie
szkicoOw 1 dziennikdw pomiaréw geodezyjnych lub protokétu z kontroli geodezyjnej, ktore
Wykonawca przedktada Inzynierowi.

9. PODSTAWA PLATNOSCI

9.1. Ogolne ustalenia dotyczace podstawy platnosci

Ogolne ustalenia dotyczace podstawy ptatnosci podano w ST D-M-00.00.00
»Wymagania ogolne” pkt 9.

9.2. Cena jednostki obmiarowej

Cena 1000 m wykonania robot obejmuje:
— sprawdzenie wyznaczenia punktow gtownych osi trasy i punktéw wysokosciowych,
— uzupehnienie osi trasy dodatkowymi punktami,
— wyznaczenie dodatkowych punktéw wysokosciowych,
— wyznaczenie przekrojow poprzecznych z ewentualnym wytyczeniem dodatkowych
przekrojow,
— zastabilizowanie punktow w sposob trwaty, ochrona ich przed zniszczeniem i
oznakowanie utatwiajace odszukanie i ewentualne odtworzenie.
Platnos¢ robot zwiazanych z wyznaczeniem obiektow mostowych jest ujgta w
koszcie robot mostowych.

10. PRZEPISY ZWIAZANE

1. Instrukcja techniczna 0-1. Ogolne zasady wykonywania prac geodezyjnych.

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

Instrukcja techniczna G-1. Geodezyjna osnowa pozioma, GUGIK 1978.

Instrukcja techniczna G-2. Wysoko$ciowa osnowa geodezyjna, GUGIK 1983.

Instrukcja techniczna G-4. Pomiary sytuacyjne i wysokosciowe, GUGIK 1979.
Wytyczne techniczne G-3.2. Pomiary realizacyjne, GUGIK 1983.

Wytyczne techniczne G-3.1. Osnowy realizacyjne, GUGIK 1983.

Nouk~w
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1. WSTEP

1.1. Przedmiot ST

Przedmiotem niniejszej specyfikacji technicznej (ST) sa wymagania dotyczace
wykonania i odbioru robét zwiazanych ze zdjgciem warstwy humusu w ramach zadania
»,Budowa obwodnicy Srodmiejskiej Wyszkowa etap II1 i IV”.

1.2. Zakres stosowania ST

Jako czg$¢ dokumentow przetargowych i kontraktowych. Specyfikacje techniczne
nalezy odczytywac i rozumie¢ w zleceniu i wykonaniu robdt opisanych w podpunkcie 1.1

1.3. Zakres robot objetych ST

Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji dotycza zasad prowadzenia robot
zwiazanych ze zdjeciem warstwy humusu grubosci 20cm zgodnie z dokumentacja
projektowa, wykonywanych w ramach robot przygotowawczych.

1.4. Okreslenia podstawowe

Stosowane okreslenia podstawowe sa zgodne z obowiazujacymi, odpowiednimi
polskimi normami oraz z definicjami podanymi w ST D-M-00.00.00 ,,Wymagania ogdlne”
pkt 1.4.

1.5. Ogélne wymagania dotyczace robét
Ogolne wymagania dotyczace robot podano w ST D-M-00.00.00 ,,Wymagania
ogo6lne” pkt 1.5.

2. MATERIALY
Nie wystepuja.

3. SPRZET

3.1. Ogoélne wymagania dotyczace sprzetu

Ogolne wymagania dotyczace sprzetu podano w ST D-M-00.00.00 ,,Wymagania
ogo6lne” pkt 3.
3.2. Sprzet do zdjecia humusu
Do wykonania robot zwiazanych ze zdjeciem warstwy humusu nalezy stosowac:
— réwniarki,
— spycharki,
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— lopaty, szpadle i inny sprzgt do recznego wykonywania robot ziemnych - w miejscach,
gdzie prawidtowe wykonanie robot sprzgtem zmechanizowanym nie jest mozliwe,

— koparki i samochody samowyladowcze - w przypadku transportu na odlegto$é
wymagajaca zastosowania takiego sprzgtu.

4. TRANSPORT

4.1. Ogolne wymagania dotyczace transportu

Ogolne wymagania dotyczace transportu podano w ST D-M-00.00.00 ,,Wymagania
ogoblne” pkt 4.

4.2. Transport humusu

Humus nalezy przemieszcza¢ z zastosowaniem réwniarek lub spycharek albo
przewozi¢ transportem samochodowym. Wybor $rodka transportu zalezy od odlegtosci,
warunkow lokalnych i przeznaczenia humusu.

5. WYKONANIE ROBOT

5.1. Ogolne zasady wykonania robot

Ogolne zasady wykonania rob6t podano w ST D-M-00.00.00 ,,Wymagania ogdlne”
pkt 5.

Teren pod budowe drogi w pasie robot ziemnych, w miejscach dokopow i w innych
miejscach wskazanych w dokumentacji projektowej powinien by¢ oczyszczony z humusu.

5.2. Zdjecie warstwy humusu

Warstwa humusu powinna by¢ zdjeta z przeznaczeniem do pozniejszego uzycia przy
umacnianiu skarp, zakladaniu trawnikow, sadzeniu drzew i krzewdéw oraz do innych
czynnosci okreslonych w dokumentacji projektowe;.

Humus nalezy zdejmowaé¢ mechanicznie z zastosowaniem rowniarek lub spycharek. W
wyjatkowych sytuacjach, gdy zastosowanie maszyn nie jest wystarczajace dla prawidtowego
wykonania roboét, wzglednie moze stanowi¢ zagrozenie dla bezpieczenstwa robdt (zmienna
grubo$¢ warstwy humusu, sasiedztwo budowli), nalezy dodatkowo stosowaé regczne
wykonanie robot, jako uzupetienie prac wykonywanych mechanicznie.

Warstwe humusu nalezy zdja¢ z powierzchni catego pasa robdt ziemnych oraz w
innych miejscach okreSlonych w dokumentacji projektowej lub wskazanych przez
InZyniera.

Grubo$¢ zdejmowanej warstwy humusu (zalezna od glgbokosci jego zalegania,
wysokosci nasypu, potrzeb jego wykorzystania na budowie itp.) powinna by¢ zgodna z
ustaleniami dokumentacji projektowej, ST Ilub wskazana przez Inzyniera, wedlug
faktycznego stanu wystepowania. Stan faktyczny bedzie stanowit podstawe do rozliczenia
czynnosci zwiazanych ze zdjeciem warstwy humusu.
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Zdjety humus nalezy skladowa¢ w regularnych pryzmach. Miejsca sktadowania
humusu powinny by¢ przez Wykonawce tak dobrane, aby humus byt zabezpieczony przed
zanieczyszczeniem, a takze najezdzaniem przez pojazdy. Nie nalezy zdejmowac¢ humusu w
czasie intensywnych opadow i bezposrednio po nich, aby uniknaé zanieczyszczenia gling
lub innym gruntem nieorganicznym.

6. KONTROLA JAKOSCI ROBOT

6.1. Ogolne zasady kontroli jakoSci robét

Ogolne zasady kontroli jakosci robot podano w ST D-M-00.00.00 ,,Wymagania
ogo6lne” pkt 6.

6.2. Kontrola usunig¢cia humusu
Sprawdzenie jakosci robot polega na wizualnej ocenie kompletnosci usunigcia
humusu.

7. OBMIAR ROBOT

7.1. Ogolne zasady obmiaru robét

Ogolne zasady obmiaru robot podano w ST D-M-00.00.00 ,,Wymagania og6lne”
pkt 7.

7.2. Jednostka obmiarowa

Jednostka obmiarowa jest m® (metr kwadratowy) zdjetej warstwy humusu.

8. ODBIOR ROBOT

Ogolne zasady odbioru robdt podano w ST D-M-00.00.00 ,,Wymagania og6lne”
pkt 8.
9. PODSTAWA PLATNOSCI

9.1. Ogolne ustalenia dotyczace podstawy platnosci

Ogolne ustalenia dotyczace podstawy ptatnosci podano w ST D-M-00.00.00
»Wymagania ogolne” pkt 9.

9.2. Cena jednostki obmiarowej

Cena 1 m? wykonania robot obejmuje:
— zdjecie humusu wraz z haldowaniem w pryzmy wzdluz drogi ( do powtdrnego
wykorzystania )

10. PRZEPISY ZWIAZANE
Nie wystegpuja.
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1. WSTEP

1.1.Przedmiot ST

Przedmiotem niniejszej specyfikacji technicznej (ST) sa wymagania dotyczace
wykonania i odbioru robdt zwiazanych z rozbiorka elementow droég w ramach zadania
»,Budowa obwodnicy Srodmiejskiej Wyszkowa etap III i IV”.

1.2. Zakres stosowania ST

Jako czg$¢ dokumentow przetargowych i kontraktowych. Specyfikacje techniczne
nalezy odczytywac i rozumie¢ w zleceniu i wykonaniu rob6t opisanych w podpunkcie 1.1

1.3. Zakres robét objetych ST

Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji dotycza zasad prowadzenia robot
zwigzanych z rozbiorka poszczegdlnych elementow droég zgodnie z dokumentacja
projektowa tj.

— rozbiorka nawierzchni bitumicznej o gr. 15cm  poprzez frezowanie z wywozem ha
odktad

— mechaniczne rozebranie podbudowy z ttucznia kamiennego o gr. 35 cm z wywozem i
utylizacja

— rozbidrka kraweznikow betonowych 15x30cm z wywozem i utylizacja

— rozbidrka chodnikéw z ptyt betonowych z wywozem i utylizacja

1.4. Okreslenia podstawowe

Stosowane okreslenia podstawowe sa zgodne z obowiazujacymi, odpowiednimi
polskimi normami oraz z definicjami podanymi w ST D-M-00.00.00 ,,Wymagania ogdlne”
pkt 1.4.

1.5. Ogélne wymagania dotyczace robét

Ogoélne wymagania dotyczace robot podano w ST D-M-00.00.00 ,,Wymagania
ogo6lne” pkt 1.5.

2. MATERIALY
Nie wystepuja.
3. SPRZET

3.1. Ogoélne wymagania dotyczace sprzetu

Ogolne wymagania dotyczace sprzetu podano w ST D-M-00.00.00 ,,Wymagania
ogolne” pkt 3.



16 Roboty przygotowawcze D-01.00.00

3.2. Sprzet do rozbidérki

Do wykonania robdt zwigzanych z rozbiorka elementéw drog moze by¢ wykorzystany
sprzet podany ponizej, lub inny zaakceptowany przez Inzyniera:
— spycharki,

— ladowarki,

— zurawie samochodowe,
— samochody cigzarowe,
— zrywarki,

— mioty pneumatyczne,
— pity mechaniczne,

— frezarki nawierzchni,

— koparki.

4. TRANSPORT

4.1. Ogolne wymagania dotyczace transportu

Ogolne wymagania dotyczace transportu podano w ST D-M-00.00.00 ,,Wymagania
ogo6lne” pkt 4.

4.2. Transport materialéw z rozbioérki

Materiat z rozbidrki mozna przewozi¢ dowolnym srodkiem transportu.
5. WYKONANIE ROBOT

5.1. Ogoélne zasady wykonania robét

Ogoblne zasady wykonania robot podano w ST D-M-00.00.00 ,,Wymagania ogo6lne”
pkt 5.

5.2. Wykonanie robot rozbiérkowych

Roboty rozbidrkowe elementéw drog, obejmuja usunigcie z terenu budowy wszystkich
elementow wymienionych w pkt 1.3, zgodnie z dokumentacja projektowa, ST lub
wskazanych przez Inzyniera.

Jesli dokumentacja projektowa nie zawiera dokumentacji inwentaryzacyjnej lub/i
rozbiorkowej, Inzynier moze poleci¢c Wykonawcy sporzadzenie takiej dokumentacji, w
ktorej zostanie okreslony przewidziany odzysk materiatow.

Roboty rozbiorkowe mozna wykonywa¢ mechanicznie lub recznie w sposéb okre§lony
w ST Iub przez Inzyniera.

W przypadku usuwania warstw nawierzchni z zastosowaniem frezarek drogowych,
nalezy spetni¢ warunki okreslone w ST D-05.03.11 ,,Recykling”.

Wszystkie elementy mozliwe do powtdrnego wykorzystania powinny by¢ usuwane bez
powodowania zbgdnych uszkodzen. Uzyskane elementy z rozbiorki staja si¢ whasnoscia
Wykonawcy, powinien on przewiez¢ je na miejsce okreslone w ST lub wskazane przez
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Inzyniera. W przypadku warstw bitumicznych na odktad w pozostatych przypadkach do
utylizacji na koszt Wykonawcy.

Elementy i materiaty, ktore zgodnie z ST staja si¢ wlasnoscia Wykonawcy, powinny
by¢ usunigte z terenu budowy.

Doty (wykopy) powstate po rozbidrce elementéw drog, znajdujace si¢ w miejscach,
gdzie zgodnie z dokumentacja projektowa bgda wykonane wykopy drogowe, powinny by¢
tymczasowo zabezpieczone. W szczegdlnosci nalezy zapobiec gromadzeniu sie w nich
wody opadowej.

Doty w miejscach, gdzie nie przewiduje si¢ wykonania wykopow drogowych nalezy
wypelni¢, warstwami, odpowiednim gruntem do poziomu otaczajacego terenu i zaggsci¢
zgodnie z wymaganiami okreslonymi w ST D-02.00.00 ,,Roboty ziemne”.

6. KONTROLA JAKOSCI ROBOT

6.1. Ogolne zasady kontroli jakoSci robét

Ogolne zasady kontroli jakosci robot podano w ST D-M-00.00.00 ,,Wymagania
ogo6lne” pkt 6.
6.2. Kontrola jakosci robét rozbiérkowych

Kontrola jako$ci robot polega na wizualnej ocenie kompletnosci wykonanych robot
rozbiérkowych oraz sprawdzeniu stopnia uszkodzenia elementow przewidzianych do
powtérnego wykorzystania.

Zaggszczenie gruntu wypetniajacego ewentualne doty po usunigtych elementach
nawierzchni, ogrodzen i przepustow powinno spetnia¢ odpowiednie wymagania okreslone
w ST D-02.00.00 ,,Roboty ziemne”.

7. OBMIAR ROBOT

7.1. Ogolne zasady obmiaru robét

Ogolne zasady obmiaru robot podano w ST D-M-00.00.00 ,,Wymagania og6lne”
pkt 7.

7.2. Jednostka obmiarowa

Jednostka obmiarowa robot zwiazanych z rozbidrka elementoéw drog:
— dla nawierzchni i chodnika - m? (metr kwadratowy),
— dla kraweznika, opornika, obrzeza, - m (metr),

8. ODBIOR ROBOT

Ogoblne zasady odbioru robot podano w ST D-M-00.00.00 ,,Wymagania ogolne”
pkt 8.
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9. PODSTAWA PLATNOSCI

9.1. Ogolne ustalenia dotyczace podstawy platnosci

Ogolne ustalenia dotyczace podstawy ptatnosci podano w ST D-M-00.00.00
»Wymagania ogolne” pkt 9.

9.2. Cena jednostki obmiarowej

Cena wykonania robot obejmuje:

a) dla rozbioérki warstw nawierzchni:

— Wyznaczenie powierzchni przeznaczonej do rozbidrki,

— rozkucie i zerwanie nawierzchni,

— ew. przesortowanie materiatu uzyskanego z rozbiorki, w celu ponownego jej uzycia, z
utozeniem na poboczu,

— zatadunek i wywiezienie materiatdéw z rozbiorki,

— wyréwnanie podtoza i uporzadkowanie terenu rozbiorki;

b) dla rozbidrki kraweznikdéw, obrzezy i opornikow:

— odkopanie krawgznikow, obrzezy i opornikoéw wraz z wyjgciem i oczyszczeniem,

— zerwanie podsypki cementowo-piaskowej i ew. taw,

zatadunek i wywiezienie materialu z rozbiorki,

— wyréwnanie podloza i uporzadkowanie terenu rozbiorki;

d) dla rozbidrki chodnikéw:

— reczne wyjecie plyt chodnikowych, lub rozkucie i zerwanie innych materialow
chodnikowych,

— ew. przesortowanie materiatu uzyskanego z rozbiorki w celu ponownego jego uzycia, z
utozeniem na poboczu,

— zerwanie podsypki cementowo-piaskowej,

— zatadunek i wywiezienie materiatoéw z rozbiorki,

— wyréwnanie podloza i uporzadkowanie terenu rozbiorki;

— zatadunek i wywiezienie materiatoéw z rozbiorki,

— uporzadkowanie terenu rozbiorki;

10. PRZEPISY ZWIAZANE
Normy

1. BN-77/8931-12 Oznaczenie wskaznika zageszczenia gruntu.
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