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D.06.03.01 SCINANIE I UZUPELNIANIE POBOCZY

1. WSTEP

1.1. Przedmiot Szczegolowej Specyfikacji Technicznej (SST)

Przedmiotem niniejszej Szczegdlowej Specyfikacji Technicznej sg wymagania dotyczace wykonania i odbioru robot

zwigzanych ze $cinkg poboczy w ramach Remontu nawierzchni w ciagu drogi powiatowej Nr 1481B

na odcinku Cieluszki - granica Powiatu Bialostockiego (gm. Zabludow)

1.2. Zakres stosowania SST

Szczegdtowa Specyfikacja Techniczna jest stosowana jako dokument przetargowy i kontraktowy przy zlecaniu i

realizacji rob6t wymienionych w pkt. 1.1.

1.3. Zakres robot objetych SST

Ustalenia zawarte w n/n Szczegdtowe)j Specyfikacji Technicznej dotycza wykonania $cinki poboczy, grubosci

zgodne z przedmiarem robot

1.4. OKkreslenia podstawowe

1.4.1. Pobocze gruntowe — cz¢S¢ korony drogi przeznaczona do chwilowego zatrzymania si¢ pojazdow,
umieszczenia urzadzen bezpieczenstwa ruchu i wykorzystywana do ruchu pieszych, stuzaca jednoczesnie
do bocznego oparcia konstrukcji nawierzchni.

Pozostate okreslenia sg zgodne z obowigzujacymi odpowiednimi polskimi normami 1 definicjami podanymi w

SST D.M.00.00.00 “Wymagania ogdlne”.

1.5. Ogolne wymagania dotyczace robot

Wykonawca robdt jest odpowiedzialny za jako$¢ ich wykonania oraz za zgodnos¢ z SST.

Ogdlne wymagania dotyczace robot podano w SST D.M.00.00.00 ,,Wymagania ogdlne”.

2. MATERIALY

Materialy nie wystepuja.

3. SPRZET

3.1. Wymagania ogélne dotyczace sprzetu
Wymagania ogolne dotyczace sprzgtu podano w SST D.M.00.00.00 ,,Wymagania og6lne”.
3.2. Sprzet do wykonania robot
Wykonawca przystepujacy do wykonania robot okreslonych w n/n SST powinien wykaza¢ si¢ mozliwoscig
korzystania z nastepujacego sprzetu:
— zrywarek, kultywatorow lub bron talerzowych,
— roéwniarek z transporterem ($cinarki poboczy),
— tadowarek czotowych,
spycharki,
rowniarki do profilowania,
przewozne zbiorniki na wode,
drobny sprzet reczny do profilowania recznego, w miejscach gdzie inny sprzet nie moze mie€ zastosowania,
walce statyczne 1 wibracyjne dostosowane do wielko$ci zaggszczanej powierzchni,
ubijaki mechaniczne, ptyty wibracyjne do zastosowania w miejscach trudnodostepnych dla wigkszego sprzetu
lub inny sprzet zaakceptowany przez przedstawiciela Zamawiajgcego.

4. TRANSPORT

4.1. 'Wymagania ogolne dotyczace transportu
Wymagania ogdlne dotyczace transportu podano w SST D.M.00.00.00 ,,Wymagania og6lne”.

5.  WYKONANIE ROBOT

5.1. Ogolne zasady wykonywania robot
Ogolne zasady wykonywania robdt podano w SST D.M.00.00.00 ,,Wymagania ogolne”.
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Wykonawca przedstawi przedstawicielowi Zamawiajacego do akceptacji projekt organizacji i harmonogram
robot, uwzgledniajace wszystkie warunki w jakich bedzie wykonana $cinka poboczy.

5.2. Scinanie poboczy

Scinanie poboczy moze byé wykonywane recznie, za pomoca topat lub sprzetem mechanicznym wg
pkt 3.2.Scinanie poboczy nalezy przeprowadzi¢ od krawedzi pobocza do krawedzi nawierzchni,
zgodnie z zatozonym spadkiem poprzecznym. Nadmiar gruntu uzyskanego podczas $cinania poboczy
nalezy wywiez¢ na odktad. Miejsce odktadu nalezy uzgodni¢ z Inzynierem. Grunt pozostaly w
poboczu nalezy spulchni¢ na glebokos¢ od 5 do 10 cm, doprowadzi¢ do wilgotnosci optymalnej
poprzez dodanie wody 1 zaggsci¢. Wskaznik zageszczenia okre$lony zgodnie z BN-77/8931-12 [3],
powinien wynosi¢ co najmniej 0,98 maksymalnego zageszczenia, wedlug normalnej metody Proctora,
zgodnie z PN-B-04481 [1].

6. KONTROLA JAKOSCI ROBOT

6.1. Ogolne zasady kontroli jakoSci roboét
Ogolne zasady kontroli jakosci rob6t podano w SST D.M.00.00.00 ,,Wymagania ogolne™.
6.2. Pomiar cech geometrycznych Scinanych poboczy

Czestotliwos¢ 1 zakres pomiaréw po zakonczeniu robot podano w tablicy 1.
Tablica 1. Czestotliwo$¢ i zakres pomiarow uzupelnianych lub $cinanych poboczy

Lp. Wyszczegolnienie Minimalna czestotliwo$¢ pomiarow
1. | Spadki poprzeczne 2 razy na 100 m
2. |Rownos$¢ podtuzna co 50 m
3. | RoOwnos$¢ poprzeczna

6.2.1. Spadki poprzeczne

Spadki poprzeczne powinny by¢ z tolerancja £ 1%.

6.2.2. Rownosé poboczy

Nieréwnosci podhuzne 1 poprzeczne nalezy mierzy¢ 4-metrowg tatg wg BN-68/8931-04 [5].
Maksymalny przeswit pod tata nie moze przekracza¢ 15 mm.

7.  OBMIAR ROBOT

7.1.  Ogolne zasady obmiaru robot

Ogolne zasady obmiaru robdt podano w SST D.M.00.00.00 ,,Wymagania ogone”.

7.2.  Jednostka obmiarowa

Jednostka obmiarows jest 1 m? (metr kwadratowy) wykonanych robot zgodnie z pomiarem w terenie.

8. ODBIOR ROBOT

8.1.  Ogolne zasady odbioru robot

Ogolne zasady odbioru rob6t podano w SST D.M.00.00.00 ,,Wymagania og6lne”.

8.2. Rodzaje odbiorow

Odbidr robot zwigzanych ze Scinkg poboczy jest dokonywany na zasadach odbioru czesciowego lub ostatecznego
zgodnie z zasadami podanymi w SST D.M.00.00.00 ,,Wymagania ogolne”.

9. PODSTAWA PLATNOSCI

9.1. Ogolne zasady dotyczace podstawy platnosci

Ogolne zasady dotyczace podstawy ptatnosci podano w SST D.M.00.00.00 “Wymagania ogolne”.

9.2. Cena jednostki obmiarowej

Plato$¢ za 1 m? wykonanej $cinki naleZy przyjmowaé na podstawie obmiaru i oceny jakosci robot w oparciu o
pomiary 1 wyniki badan laboratoryjnych.

Cena wykonania robdt obejmuje:

- prace pomiarowe i przygotowawcze,

- oznakowanie robdt zgodnie z projektem organizacji ruchu na czas budowy wykonanym przez Wykonawce,
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— $ciecie poboczy i1 zageszczenie podtoza,

— odwiezienie gruntu na odktad,

— zaggszcezenie poboczy,

—  przeprowadzenie pomiarow i badan laboratoryjnych

10. PRZEPISY ZWIAZANE

10.1. Normy

1. PN-B-04481 Grunty budowlane. Badania probek gruntu.

2. PN-S-02205 Drogi samochodowe. Roboty ziemne. Wymagania i badania.

3. BN-68/8931-04 Drogi samochodowe. Pomiar réwnosci nawierzchni planografem i fata.

4. BN-70/8931-06 Drogi samochodowe. Pomiar ugie¢ podatnych ugieciomierzem belkowym.

5. BN-77/8931-12 Oznaczanie wskaznika zaggszczenia gruntu.
10.2. Inne dokumenty

6. Katalog typowych konstrukcji nawierzchni podatnych i potsztywnych, IBDiM - Warszawa 1997.
7. ,.Instrukcja badan podtoza gruntowego budowli drogowych i mostowych” GDDP 1998.




