SZCZEGOLOWE SPECYFIKACJE TECHNICZNE

1.WSTEP
1.1. Przedmiot SST
Przedmiotem niniejszej szczegotowej specyfikacji technicznej (dalej SST) sa wymagania
dotyczace wykonania i odbioru robot zwiazanych z wykonaniem prac polegajacych na
poprawie przejezdnosci, odwodnieniu, odkrzaczeniu drég gminnych.
1.2. Zakres stosowania SST
SST jest stosowana, jako dokument przetargowy i kontraktowy przy zlecaniu i realizacji robot
na drogach znajdujacych si¢ na terenie Gminy Olsztynek.
1.3. Zakres robodt objetych SST
Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji dotycza zasad prowadzenia robdt zwiazanych z
wykonaniem prac polegajacych na poprawie przejezdnosci, odwodnieniu, odkrzaczeniu drog
gminnych.
1.4.0Kkreslenia podstawowe
1.4.1.Nawierzchnia gruntowa — nawierzchnia z gruntu naturalnego albo ulepszonego
mechanicznie lub chemicznie, odporna na dziatanie ruchu.
1.4.2.Nawierzchnia gruntowa naturalna (profilowana) — wydzielony pas terenu, przeznaczony
do ruchu lub postoju pojazdow oraz ruchu pieszych, w ktorym wystgpujacy grunt podtoza jest
wyrownany i odpowiednio uksztattowany w profilu podtuznym i przekroju poprzecznym oraz
zaggszczony.
1.4.3.Profilowanie drogi gruntowej — mechaniczne poprawienie poprzecznego przekroju drogi
w celu wyrdwnania wybojow i kolein 1 zapewnienia lepszego odwodnienia drogi.
1.4.4 Odkrzaczenie drogi gruntowej — r¢czne lub mechaniczne usunigcie krzakow, drzew
znajdujacych si¢ w pasie drogi gminnej] w celu zapewnienia lepszej widoczno$ci oraz
bezpieczenstwa na drodze.
1.4.5 Zaggszczanie warstw drogi gruntowe]j — r¢czne badZz mechaniczne zaggszczenie warstw
drogi gruntowej, wykonane w celu uniknigcia problemow z ,,luznym” materiatem.
2. SPRZET
2.1. Sprzet stosowany do wykonania robot:
Wykonawca przystgpujacy do robdt powinien wykaza¢ si¢ mozliwoscia korzystania

Z nastgpujacego sprzetu:

— rowniarek, spycharek

— walcow statycznych, gladkich lub ogumionych, samojezdnych lub doczepnych,

walcoéw wibracyjnych lub ptytowych zaggszczarek wibracyjnych,
— recznego sprzetu do drobnych robdt naprawczych, jak topaty, oskardy, ubijaki reczne
itp.

— koparek

— odpowiednim sprzetem do karczowania pni, usuwania drzew 1 zakrzaczen
3. WYKONANIE ROBOT
3.1. Zasady wykonywania robot
Podstawowe czynnosci przy wykonywaniu robot obejmuja:
1. roboty przygotowawcze,
2. naprawe nawierzchni,
3. roboty wykonczeniowe.
3.2. Roboty przygotowawcze
Przed przystapieniem do robot nalezy:

— ustali¢ lokalizacjg terenu robot,



— przeprowadzi¢ obliczenia i pomiary niezbedne do szczegdlowego wytyczenia robot
oraz ustalenia danych wysokosciowych.
3.3. Profilowanie drogi
Profilowanie drogi na dluzszym odcinku, na ktérym znajduje si¢ wigksza liczba
wybojow, kolein itp., ma za zadanie poprawienie poprzecznego przekroju drogi i wyrdwnania
jej nierownosci w celu lepszego odwodnienia drogi. Profilowanie drogi zaleca si¢ wykonywac
réwniarkami. Profilowanie najlepiej jest wykonywaé po s$rednim deszczu, gdy grunt jest
nawilgocony, co ulatwia zaré6wno $cinanie gruntu na ,,wygoérowaniach”, jak 1 jego
zageszczenie. Liczba przejazdow réwniarek do uzyskania nalezytego profilu jest rozna i
zalezna od stopnia zniszczenia nawierzchni, rodzaju gruntu i sposobu profilowania. W czasie
profilowania rowniarka powinna:
— Wyréwna¢ wyboje ziemia otrzymana przez $cigcie ,,wygoérowan”, powstatych z
materialu wyniesionego z wybojow przez kota pojazdéw w czasie suchej pogody oraz
z nierdwnomiernego zaggszczenia jezdni,
— Odtworzy¢ profil pierwotny przez $cigcie poboczy i przesunigcie otrzymanej stad
ziemi ku $rodkowi drogi z jednoczesnym wyréwnaniem kolein.
3.4. Walowanie
Po wyréwnaniu i wykonaniu profilowania droge nalezy zaggsci¢. Liczbg przej$¢ sprzegtu
zageszczajacego  potrzebna do  wymaganego zaggszczenia gruntu nalezy ustali¢
doswiadczalnie, np. na odcinku probnym. Wyréwnang i1 wyprofilowana nawierzchnig
gruntowa zageszcza si¢ przy wilgotnosci optymalnej. Jezeli wilgotno$¢ gruntu jest nizsza od
wilgotnosci optymalnej o wigcej niz 20% jej wartosci, to wilgotno$¢ gruntu nalezy zwigkszy¢
przez dodanie wody. Jezeli wilgotno$¢ gruntu jest wyzsza od wilgotnosci optymalnej o 10%
jej wartosci, grunt nalezy osuszy¢. Zaggszczenie wyprofilowanej nawierzchni gruntowej
o przekroju daszkowym nalezy rozpoczyna¢ od krawedzi drogi 1 stopniowo przesuwac pasami
podtuznymi czgsciowo nakladajacymi si¢ w kierunku jej osi. Zaggszczenie drogi gruntowe]
o jednostronnym spadku, nalezy rozpoczyna¢ od dolnej krawedzi 1 przesuwaé pasami
podtuznymi, czgsciowo naktadajacymi sig, w kierunku gornej krawedzi. Zaggszczenie nalezy
uzna¢ za dostateczne, gdy nie wystepuja Slady po przejezdzie sprzgtu zaggszczajacego.
3.5 Odwodnienie
Podstawowym warunkiem prawidtlowego odwodnienia powierzchniowego nawierzchni jest
wykonanie jej z zagwarantowaniem minimalnego spadku. Spadek ten pozwala
na odprowadzenie w sposob skuteczny i po najkrotszej drodze wod opadowych i roztopowych
przypadajacych na te powierzchnie. Spadek ten nazywany spadkiem wypadkowym lub
uko$nym jest wypadkowa dwodch wielkosci: spadku podtuznego niwelety oraz spadku
poprzecznego. W razie koniecznos$ci nalezy wykona¢ réw odwadniajacy w newralgicznych
miejscach drog.
3.6. Roboty wykonczeniowe
Do robot wykonczeniowych naleza prace zwiazane z dostosowaniem wykonanych robot
do istniejacych warunkow terenowych, takie jak:
— Roboty porzadkujace otoczenie terenu robot.
4. KONTROLA, JAKOSCI ROBOT
4.1. Badania wykonanych robot
Po zakonczeniu robot nalezy sprawdzi¢ wizualnie:
—  Wyglad zewngtrzny wykonanej naprawy nawierzchni,
— Poprawnos$¢ profilu podtuznego 1 poprzecznego, nawiazujacego do pozostalej
powierzchni jezdni 1 umozliwiajacego sptyw powierzchniowy wod,
— Zageszczenie profilowanej drogi gruntowej nalezy sprawdzi¢ wykonujac oznaczenie
wskaznika zageszczenia gruntu zgodnie z BN-77/8931-12.
5. OBMIAR ROBOT



5.1. Jednostka obmiarowa
Jednostka obmiarowa zgodnie z przedmiarem
6. ODBIOR ROBOT
6.1. Ogolne zasady odbioru robot
Roboty uznaje si¢ za wykonane zgodnie z dokumentacja przetargowa, SST i wymaganiami,
jesli wszystkie pomiary 1 badania daly wyniki pozytywne.
Odbior robot wykonywany bedzie komisyjnie w obecnosci przedstawiciela Wykonawcy.



