SPECYFIKACJE TECHNICZNE WYKONANIA | ODBIORU ROBOT B UDOWLANYCH
D.01.02.04
ROZBIORKA ELEMENTOW DROG

1. WSTEP
1.1.Przedmiot ST
Przedmiotem niniejszej szczegotowe]j specyfikaghtécznej § wymagania dotycce wykonania i odbioru robot
zwiagzanych z rozbiérka elementéw drég w ramach
przebudowy odcinka drogi gminnej nr 493526P w m. Powiercie Kolonia (ul.Stoneczna)

w granicach istnigcego pasa drogowego .
1.2. Zakres stosowania ST
Specyfikacja techniczna (ST) stosowana jest jakadent przetargowy i kontraktowy przy zlecaniualieacji robét
wymienionych punkcie 1.1.
1.3. Zakres rob6t obgtych ST
Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji dotyzasad prowadzenia rob6t rozbidrkowych weble
terenu budowy i obejmaj
0O mechaniczne ¢cie nawierzchni z mas min. asfaltowych na gt.5 amawiazanie st do istn.nawierzchni +
krawedzie istn.nawierzchni bit.) — 5 mb;
O rozebranie mechaniczne lub frezowanie nawierzchmiigszanek mineralno-bitumicznych, o grétio5 cm
(nawiazanie st do istn.nawierzchni ) - 5
0 reczne rozebranie nawierzchni zjazdéw isdajo posesii z kostki betonowej — 33,25 m

1.4. Okredlenia podstawowe

Stosowane okétenia podstawoweaszgodne z obowgzujacymi, odpowiednimi polskimi normami oraz z definigjepodanymi
w ST D-00.00.00 ,Wymagania ogdlne” pkt 1.4.

1.5. Ogodlne wymagania dotycrce robot

Ogolne wymagania dotygze robét podano w ST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogbpie 1.5.

2. MATERIALY

2.1. Ogdlne wymagania dotycrce materiatow

Ogolne wymagania dotygeze materiatow, ich pozyskiwania i skladowania padanST D-M-00.00.00 ,Wymagania
ogolne” pkt 2.

3. SPRZET
3.1. Ogdélne wymagania dotycgce spratu
Ogoblne wymagania dotygee sprztu podano w ST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogdlne” gkt
3.2. Sprat do rozbhiorki
Do wykonania robét zwizanych z rozbiérkelementéw drdg i przepustéw oraz obiektéwzmbye
wykorzystany sprg podany porzej, lub inny zaakceptowany przezymiera:
0 Koparko-spycharki,
tadowarki,
samochody gzarowe,
zrywarki,
mioty pneumatyczne,
pity mechaniczne,
frezarki nawierzchni,
koparki.
3.3. Sprzt do frezowania
Nalezy zastosowafrezarki drogowe umdiwiajace frezowanie nawierzchni bitumicznej na zimno kiedona gkbokas¢.
Frezarka powinna léysterowana elektronicznie i zapewheachowanie wymaganej réw§ud oraz pochylé poprzecznych
i podtuznych powierzchni po frezowania .Szerékdebna frezuicego powinna bhydobrana zaleie od zakresu Robét.
Przy lokalnych naprawach szerdkdebna mae by dostosowana do szercko skrawanych elementéw nawierzchni.
Przy frezowaniu calej szerokw jezdni szerok& bebna skrawajcego powinna byco najmniej 1800 mm (frezarka musi
by¢ sterowana elektronicznie).
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4. TRANSPORT
4.1. Ogo6lne wymagania dotycgce transportu
Ogodlne wymagania dotyaee transportu podano w ST D-M-00.00.00 ,Wymagagiélioe” pkt 4.



4.2, Transport materiatéw z rozbiorki

Materiat z rozbiérki mana przewoz dowolnymsrodkiem transportu zaakceptowanym przegiiera dla danego asortymentu
materiatlu rozbiérkowego.

Elementy z rozbiorki nalsy ustawi@ réwnomiernie na catej powierzchni tadunkowej i zaliezpt przed maliwoscia
przesuwania podczas transportu.

5. WYKONANIE ROBOT

5.1. Ogllne zasady wykonania robét

Ogoblne zasady wykonania robét podano w ST D-M-00@QWymagania ogolne” pkt 5.

5.2. Wykonanie robét rozbiorkowych

5.2.1.Roboty rozbiérkowe elementéw drog i przepustobejmup usunecie z terenu budowy wszystkich elementow
wymienionych w pkt 1.3, zgodnie z dokumenigmjojektowa, ST lub wskazanych przezzyniera.

Inzynier maze polect Wykonawcy sporadzenie dokumentacii inwentaryzacyjnej lub/i rozbawiej.

Roboty rozbiérkowe mma wykonyw& mechanicznie lubgcznie w sposdb okéony w ST lub przez layniera.

Elementy i materialy z rozbi6rki powinny busungte z terenu budowy na koszt Wykonawcy.

Doty (wykopy) powstate po rozbidrce elementéw dréogzgpustéw znajdage se w miejscach, gdzie zgodnie z dokumentacj
projektowa bgda wykonane wykopy drogowe, powinny dyymczasowo zabezpieczone. W szczegénmalery zapobiec
gromadzeniu siw nich wody opadowe;.

Doty w miejscach, gdzie nie przewidujee sivykonania wykopéw drogowych nale wypetni, warstwami, odpowiednim
gruntem do poziomu otacaaggo terenu i zagcic.

5.2. 2. Wykonanie frezowania

Frezowanie nawierzchni bitumicznej nalevykona na powierzchniach okénych szczegétowo w Dokumentacji Projektowe;j.
Do frezowania naley uzy¢ frezarle sterowan elektronicznie, wzgdem ustalonego poziomu odniesienia. zachegvspadki
poprzeczne i niweletdrogi oraz réwné powierzchni okréona j.n. Frezowanie najmniej 1800 mm. Nawierzchnia powibyia
sfrezowana na ghokas¢ projektowan z doktadnécia = 5 mm.

Nieréwnaici sfrezowanej powierzchni mierzone 4-metgotata zgodnie z BN-66/893104 przyzyciu klina pomiarowego o
szerokdci 40 mm. nie powinny wyno&iwigcej niz 12 mm. Frezy nie powinny Bynadmiernie ziyte aby powierzchnia po
frezowaniu nie byta zbyt chropowata. Styksiednich przeég frezarki powinien b§ mazliwie na tym samym poziomie;
dopuszczalna tdica pozioméw mge wynost + 3,0 mm.

Po zakaczeniu frezowania, powierzchnia po tej czyésigpowinna by oczyszczona tego samego dnia.

Do frezowania nawierzchni w terenie zabudowanym zayalstosowd frezarki z odpylaniem lub stosowaczyszczenie
str&zowanej powierzchni na mokro.

5.3. Materialy do ponownego wykorzystania.

Materiaty nadajce st do powtérnego wykorzystania stgie wlasndgcia Zamawiajcego. Irkynier podejmie decygjco do ich
dalszego wykorzystania.

6. KONTROLA JAKO $CI ROBOT

6.1. Ogdlne zasady kontroli jakéci robét

Ogodlne zasady kontroli jakoi robét podano w ST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogdIplet 6.

6.2. Kontrola jakosci robot rozbiérkowych

Kontrola jakdci rob6t polega na wizualnej ocenie komplétriavykonanych rob6t rozbiérkowych oraz sprawdzenopsta
uszkodzenia elementow przewidzianych do powtérnegmreykstania.

Zagszczenie gruntu wypetnigego ewentualne doty po usgtych elementach nawierzchni, ogrodigrzepustow powinno
spelnig odpowiednie wymagania olglene w ST.

6.3. Kontrola frezowania nawierzchni.

Dopuszczalne nieréwioi powierzchni po frezowaniu okéleno w p. 5.2.2.

Spadek poprzeczny powierzchni po frezowaniu powirtig¢ zgodny z okrdonym w Dokumentacji Projektowej, z
tolerancy + 0.5° 0.

Szeroka¢ frezowania powinna liyzgodna z okrdona w Dokumentacji Projektowe]j z doktadkmig £ 5 mm.

Gilebokas¢ frezowania powinna kiyzgodna z okrdona w Dokumentacji Projektowej z doktadémig + 5 mm.

7. OBMIAR ROBOT

7.1. Ogo6lne zasady obmiaru rob6t

Og0llne zasady obmiaru rob6t podano w ST D-0.00.00mabgania ogoélne” pkt 7.

7.2. Jednostka obmiarowa

Jednostl obmiarova robét zwizanych z rozbidrkelementéw drég lub przepustéw jest:

- dla mechanicznegoegia nawierzchni z mas min. asfaltowych na gt.5 am(metr biezacy),

- dla rozebrania nawierzchni z mieszanki mineralitorhicznej , kostki betonowej - m2 (metr kwadrayw

- dla rozebrania podbudowy betonowej*(metr kwadratowy)

- dla wywiezienia materiatdw z rozbiorki samochodemmowytadowczym przy mechanicznym zatadowaniu i
wytadowaniu w miejsce wskazane przez inwestorallilitylizacji - m* (metr szécienny)
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8. ODBIOR ROBOT
Ogolne zasady odbioru rob6t podano w ST D-M-00.0QWymagania ogoélne” pkt 8.

9. PODSTAWA PLATNOSCI
Ogolne ustalenia dotygee podstawy ptatrigi podano w ST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogélne” pkt 9
Cena wykonania robét obejmuje:
O wyznaczenie powierzchni przeznaczonej do rozbiorki,
cigcie w-wy nawierzchni z betonu asfaltowego wg. podamycibaci,
rozbidrki nawierzchni z betonu asfaltowego wg. podarybdci;
rozebranie podbudowy z kruszyw famanych o gr. car@0
rozbiérke nawierzchni z kostki kamiennej i betonowej;
zatadunek i wywiezienie materiatdw z rozbiérki,
wyréwnanie podiga i uporadkowanie terenu rozbiérki;
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10. PRZEPISY ZWIAZANE
Normy
1. BN-77/8931-12 Oznaczenie wgkika zagszczenia gruntu.



