SZCZEGOLOWA
SPECYFIKACJA TECHNICZNA SST

SST -11

Regulacja pionowa studzienek

208



Spis tresci

1.

WWSTEP ...ttt b ettt b bbb s e b e b e e s b et e s e e b e b e b et et e s e et e b et et et e e et et e bbb e e et et e s erers 210
1.1. PRZEDMIOT SST 1..titetiieteresisteisietere st tesestesesessste s sesessste e saesesestese e seese e s sese e sseseseasese e seesesessesenensnses 210
1.2. ZAKRES ROBOT OBIETYCH SST ..iiiiieiiiiieieiisie e sttt ettt ssese s esenessssenenenes 210

N I T2 TSR 210
2.1. MATERIALY DO WYKONANIA REGULACII PIONOWEJ URZADZEN ......ccevivereriiaeensseeseesessessssssesesessenens 210

3] 4 Y RSP 210
3.1. SPRZET STOSOWANY DO WYKONANIA REGULACJI PIONOWEJ URZADZEN ......coviveueeeiseereensesessnsesenens 210

TRANSPORT .ottt ettt b et b s et e b e s b et e s e e b e b e e et et e s s st et e s st et e e et et e st ebese st ebe s abens 210
4.1. TRANSPORT MATERIALOW ......citiiiteiie et site it steesteebesstasteesbeesaeesbeabeamsesaeeaseesbeesbeesbeesbesseesaeesanesbeennas 210

WY KONANIE ROBOT ...ttt ettt ettt sttt sttt en sttt en st en s e eneseen e, 211

KONTROLA JAKOSCI ROBOT ...ttt et s st en st s e s, 211
6.1. BADANIA PRZED PRZYSTAPIENIEM DO ROBOT .....uciuuiiieesieesieeieaneesseesteesteesseestesssessesssessteessesnsesseessesnes 211

OBMIAR ROBOT ..ottt 211
7.1. JEDNOSTKA OBMIAROWA.......ceiteeteeteareaseesteesseesee st assesseesseesbeesbe e st anseasseasseab e e beenneesnesseesreesreenreennas 211

ODBIOR ROBOT ..ottt sttt sttt aanees 211
8.1. OGOLNE ZASADY ODBIORU ROBOT ....cutviieesieesteeseasresseesseesteesseessesssesseessessseessesssesnsesssesseessesssessnesneas 211

PODSTAWA PEATNOSCH ......oooieieieieeie e teeses st es st sen s 212
9.1. OGOLNE USTALENIA DOTYCZACE PODSTAWY PEATNOSCI 1.eiivveiitieeiteeeitreecteeeiteeesreeesteeesreesnreesnneesneas 212
9.2. CENA JEDNOSTKI OBMIAROWED .....cutiattesteesieesteasseassesseesseesseesseassesssesseesseessessseansessnesssesseessesssessnesnens 212

209



1. WSTEP

1.1. Przedmiot SST
Przedmiotem niniejszej specyfikacji technicznej sa wymagania dotyczace wykonania

i odbioru robot zwigzanych z wykonaniem regulacji studzienek w zwigzku z realizacja
przedmiotowego zadania pn. ,,Przebudowa drogi publicznej gminnej nr K 601450 (ul.

Krakowska)”

1.2. Zakres robot objetych SST

Ustalenia zawarte w niniejszej szczegdtowej specyfikacji technicznej dotycza zasad
prowadzenia robdt zwigzanych z regulacjg studzienek ktore sa na trasie przebudowanej drogi.
Regulacja dotyczy juz istniejacych jak i nowo zabudowanych studzienek infrastruktury:

kanalizacyjne, wodociggowej, elektrycznej, teletechnicznej itp.

2. MATERIALY
2.1. Materialy do wykonania regulacji pionowej urzadzen
Materiaty nowe, bedace materiatem uzupetniajacym, tego samego typu, gatunku i wymiardw,

jak materiat rozbiérkowy, odpowiadajace wymaganiom:

3. SPRZET

3.1. Sprzet stosowany do wykonania regulacji pionowej urzadzen
Wykonawca przystepujacy do wykonania naprawy, powinien wykaza¢ si¢ mozliwoscia

korzystania z nastepujacego sprzetu:
- pity tarczowej,

- mtota pneumatycznego,

- sprezarki powietrza,

- dzwigu samochodowego,

- zageszczarki wibracyjnej,

- sprzetu pomocniczego (szczotka, topata, szablon itp.).

4. TRANSPORT

4.1. Transport materialow
Transport nowych materiatow do wykonania naprawy, powinien odpowiada¢ wymaganiom

okreslonym w:
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a) SST, wymienionych w punkcie 5.6 niniejszej specyfikacji, w przypadku materiatow
wykorzystywanych do wykonania

nowej nawierzchni.

5. WYKONANIE ROBOT
Pionowa regulacja naziemnych elementow urzadzen infrastruktury technicznej. Regulacje

naziemnych elementéw urzadzen infrastruktury technicznej nalezy wykonaé przy
zastosowaniu pierscieni dystansowych betonu wg PN-B-06250 [1] lub cegty kanalizacyjnej
po zaakceptowaniu przez Inspektora Nadzoru materiatdbw, po odstonieciu regulowanych
elementdw i ich demontazu, dostosowujac wysokos¢ posadowienia /z doktadnoscig£2 mm/ do
wymaganego poziomu, z zaleceniami Inspektora Nadzoru. Po wykonaniu rob6t teren wokot
regulowanych elementéw nalezy doprowadzi¢ do stanu pierwotnego (wyprofilowac i zagescié¢

zgodnie z wymaganiami Inspektora Nadzoru).

6. KONTROLA JAKOSCI ROBOT

6.1. Badania przed przystapieniem do robot

Przed przystapieniem do rob6t Wykonawca powinien:

- uzyska¢ wymagane dokumenty, dopuszczajace wyroby budowlane do obrotu i
powszechnego stosowania

(certyfikaty na znak bezpieczenstwa, aprobaty techniczne, certyfikaty zgodnosci, deklaracje
zgodnosci, ew. badania

materiatow wykonane przez dostawcow itp.),

7. OBMIAR ROBOT

7.1. Jednostka obmiarowa
Jednostka obmiarows jest 1 obiekt wykonanej naprawionej studzienki.

8. ODBIOR ROBOT

8.1. 0Ogolne zasady odbioru robdét

Ogolne zasady odbioru robot podano w OST D-M-00.00.00 ,,Wymagania ogolne” [1] pkt 8.
Roboty uznaje si¢ za wykonane zgodnie z dokumentacja projektowa, SST i wymaganiami

Inzyniera, jezeli wszystkie pomiary i badania z zachowaniem tolerancji wg pkt 6 daty wyniki

pozytywne.
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9. PODSTAWA PLATNOSCI

9.1. Ogolne ustalenia dotyczace podstawy platnosci
Ogolne ustalenia dotyczace podstawy ptatnosci podano w SST [1] ,,Wymagania ogdlne” pkt

9.

9.2. Cena jednostki obmiarowej
Platnos¢ za 1 szt. (sztuke) regulowanego naziemnego elementu urzadzen infrastruktury

technicznej nalezy

przyjmowa¢ zgodnie z obmiarem i oceng jakosci wykonanych robét na podstawie wynikdw
pomiaréw i badan.

Cena wykonania robot obejmuje:

- roboty pomiarowe i przygotowawcze,

- oznakowanie robdt,

- dostarczenie materiatow,

- odstoniecie i demontaz regulowanego elementu,

- pionowa regulacje regulowanego elementu,

- doprowadzenie terenu do stanu pierwotnego.
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