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I. CZESC OGOLNA

1.1. Przedmiot STWIOR

Przedmiotem niniejszej specyfikacji technicznej wykonania i odbioru robot (STWiIOR) sag wymagania
ogoblne dotyczgce wykonania i odbioru robot drogowych w zakresie korytowania drog gruntowych i
nieulepszonych w ramach zadania pn. ,,Biezgce utrzymanie dréog o nawierzchni gruntowej na terenie
miasta Milanowka”.

1.2. Zakres stosowania STWIOR
Specyfikacja techniczna wykonania i odbioru jest wykorzystywana jako dokument przetargowy przy
zlecaniu i realizacji robot okreslonych w p. 1.1.

1.3. Zakres robot objetych STWIOR
Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji dotycza zasad prowadzenia robdt zwigzanych z
korytowaniem drog gruntowych i nieulepszonych o szerokosci od 2,8 do 5,0 m.

1.4. Warunki prowadzenia robot

Wykonawca robot zobowigzany jest do:

— zapewnienia bezpiecznych warunkéw ruchu drogowego i1 pieszego poprzez oznakowanie i
zabezpieczenie robot zgodnie z ,Instrukcja oznakowania robdt prowadzonych w pasie
drogowym” — zat. Nr 1 do MP nr 24, poz. 184 z dnia 18 czerwca 1990r oraz ,,Szczegdétowymi
warunkami technicznymi dla znakow i sygnaléw drogowych oraz urzadzen bezpieczenstwa ruchu
drogowego 1 warunkami ich umieszczania na drogach” — zat. do Dz.U. Nr 220, poz. 2181 z 23
grudnia 2003r.

— wykonanie i zastosowanie odpowiedniego typowego oznakowania robot nalezy uzgodni¢ na
roboczo z Inspektorem nadzoru. Przy realizacji w/w oznakowania robdt stosuje si¢ znaki o jedna
grupe wielkosci wyzsza niz stosowane na danym odcinku drogi (w przypadku drog gminnych
wystepujacymi znakami matymi /M/ - nalezy zastosowac znaki $rednie /S/ odblaskowe typu 1, tj.
z folii | generacji — znakowane);

— biezacej kontroli stanu i kompletnosci oznakowania oraz jego korekty wynikajacej z postepu i
zmian lokalizacji robot;

— organizowania robot w sposob nie powodujacy niszczenia elementow pasa drogowego nie
objetych umowa o wykonanie robot — w wypadku uszkodzenia lub zniszczenia jakiegokolwiek
elementu pasa drogowego Wykonawca naprawi lub odbuduje go na wtasny koszt;

—  Wykonawca robdt ponosi skutki prawne za ewentualne szkody na zdrowiu 1 mieniu 0sob trzecich,
spowodowane niewlasciwym oznakowaniem 1 zabezpieczeniem robdt oraz nieprawidtowym
prowadzeniem robot.

1.5. Ogolne wymagania dotyczgce robot
Wykonawca robét jest odpowiedzialny za nalezyta jakos¢ wykonanych robot.

1.6.1. Materialy szkodliwe dla otoczenia.
Nie wystepuja.

1.6.2. Bezpieczenstwo i higiena pracy
Podczas realizacji rob6t Wykonawca bedzie przestrzega przepisOw dotyczacych bezpieczenstwa i
higieny pracy.
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W szczegbdlnosci Wykonawca ma obowigzek zadbaé, aby personel nie wykonywat pracy w
warunkach niebezpiecznych, szkodliwych dla zdrowia oraz nie spetniajagcych odpowiednich
wymagan sanitarnych.

Uznaje si¢, ze wszelkie koszty zwigzane z wypelnieniem wymagan okreslonych powyzej nie
podlegaja odrgbnej zaptacie i sg uwzglednione w cenie umowne;.

1.6.3. Ochrona i utrzymanie robét
Wykonawca bedzie odpowiedzialny za ochrone robot, za materiaty i urzgdzenia uzywane od daty

rozpoczecia do daty zakonczenia robot.

Wykonawca bedzie utrzymywaé roboty do czasu odbioru. Prace utrzymaniowe powinny by¢
prowadzone w taki sposob, aby rowy byly w zadowalajgcym stanie przez caly czas, do momentu
odbioru.

2. WYMAGANIA DOTYCZACE SPRZETU I MASZYN

Prace nalezy wykonywa¢ mechanicznie oraz r¢cznie, w miejscach gdzie stosowanie maszyn jest
niemozliwe.

Do realizacji zamowienia nalezy stosowac sprzet zgodny z umowa SIWZ 1 niniejsza ST.

Stosowany sprzet nie moze spowodowac niekorzystnego wpltywu na wlasciwosci gruntu podioza.

3. TRANSPORT

Wykonawca jest zobowigzany do stosowania jedynie takich §rodkow transportu, ktére nie wptyna
niekorzystnie na jako$¢ wykonywanych robot i wihasciwosci przewozonych materiatow. Pojazdy
powinny by¢ zgodne z SIWZ.

Przy ruchu na drogach publicznych pojazdy beda spelnia¢é wymagania dotyczace przepisow ruchu
drogowego w odniesieniu do dopuszczalnych obcigzen na osie 1 innych parametréw technicznych.
Wykonawca bedzie usuwaé na biezaco, na wlasny koszt, wszelkie zanieczyszczenia spowodowane
jego pojazdami na drogach publicznych oraz dojazdach do terenu budowy.

4. WYMAGANIA DOTYCZACE WYKONANIA ROBOT

4.1. Warunki przystapienia do robot

Wykonawca powinien przystgpi¢ do wykonania koryta oraz profilowania 1 zageszczenia podtoza
bezposrednio przed rozpoczeciem robdt zwigzanych z wykonaniem warstw nawierzchni.
Woeczesniejsze przystapienie do wykonania koryta oraz profilowania i zageszczania podtoza jest
mozliwe wylgcznie za zgoda Zamawiajgcego, W korzystnych warunkach atmosferycznych.

W wykonanym korycie oraz po wyprofilowanym i zaggszczonym podtozu nie moze odbywac si¢
ruch budowlany, niezwigzany bezposrednio z wykonaniem nawierzchni.

4.2. Wykonanie koryta

Paliki lub szpilki do prawidlowego uksztaltowania koryta w planie i profilu powinny by¢ wczeséniej
przygotowane.

Paliki lub szpilki nalezy ustawia¢ w rzedach rownoleglych co 10-20 m lub w inny sposob
zaakceptowany przez Zamawiajacego. Rozmieszczenie palikow lub szpilek powinno umozliwiaé
naciggniecie sznurkow lub linek do wytyczenia robot.

Koryto mozna wykonywac recznie, gdy jego szeroko$¢ nie pozwala na zastosowanie maszyn, na
przyktad na poszerzeniach lub w przypadku robot o matym zakresie. Spos6b wykonania musi by¢
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zaakceptowany przez Zamawiajgcego.

Grunt odspojony w czasie wykonywania koryta powinien by¢ odwieziony na odklad w miejsce
wskazane przez Zamawiajacego.

Profilowanie i zaggszczenie podtoza nalezy wykona¢ zgodnie z zasadami okre$§lonymi w pkt 5.4.

4.3. Profilowanie i zageszczanie podloza

Przed przystgpieniem do profilowania podloze powinno by¢ oczyszczone ze wszelkich
zanieczyszczen.

Po oczyszczeniu powierzchni podtoza nalezy sprawdzi¢, czy istniejace rzedne terenu umozliwiajg
uzyskanie po profilowaniu zaprojektowanych rzgdnych podtoza. Zaleca si¢, aby rzedne terenu przed
profilowaniem byty o co najmniej 5 cm wyzsze niz projektowane rzg¢dne podtoza.

Jezeli powyzszy warunek nie jest spelniony i wystgpuja zanizenia poziomu w podiozu
przewidzianym do profilowania, Wykonawca powinien spulchni¢ podloze na glebokos¢
zaakceptowang przez Zamawiajacego, dowiez¢ dodatkowy grunt spelniajacy wymagania
obowigzujace dla goérnej strefy korpusu, w ilosci koniecznej do uzyskania wymaganych rzgdnych
wysokosciowych 1 zagesci¢ warstwe do uzyskania warto$ci wskaznika zageszczenia, okreslonych w
tablicy 1.

Do profilowania podtoza nalezy stosowac spycharki i ewentualnie rowniarki.

Urobek z korytowania powinien by¢ odwieziony na odklad w miejsce wskazane przez
Zamawiajacego.

Bezposrednio po profilowaniu podloza nalezy przystapi¢ do jego zageszczania. Zageszczanie
podtoza nalezy kontynuowac do osiagniecia wskaznika zageszczenia nie mniejszego od podanego
nizej. Wskaznik zagegszczenia nalezy okresla¢ zgodnie z BN-77/8931-12,

Minimalne warto$ci wskaznika zaggszczenia Is do glgbokosci 0,50 m od powierzchni podtoza
powinna wynosic¢ 1,00.

W przypadku, gdy gruboziarnisty materiat tworzacy podloze uniemozliwia przeprowadzenie badania
zageszczenia, kontrolg zageszczenia nalezy oprze¢ na metodzie obcigzen pltytowych. Nalezy okresli¢
pierwotny i wtorny modut odksztatcenia podtoza wedlug BN-64/8931-02. Stosunek wtdrnego i
pierwotnego modutu odksztalcenia nie powinien przekraczac 2,2.

Wilgotno$¢ gruntu podioza podczas zageszczania powinna by¢ rowna wilgotnosci optymalnej z
tolerancja od -20% do +10%.

4.4. Utrzymanie wyprofilowanego i zage¢szczonego podloza

Podtoze (koryto) po wyprofilowaniu i zageszczeniu powinno by¢ utrzymywane w dobrym stanie.
Jezeli po wykonaniu robdt zwigzanych z profilowaniem i zageszczeniem podtoza nastapi przerwa w
robotach i Wykonawca nie przystgpi natychmiast do uktadania warstw nawierzchni, to powinien on
zabezpieczy¢ podtoze przed nadmiernym zawilgoceniem, na przyktad przez roztozenie folii lub w
inny sposob zaakceptowany przez Zamawiajacego.

Jezeli wyprofilowane 1 zageszczone podioze ulegto nadmiernemu zawilgoceniu, to do ukladania
kolejnej warstwy mozna przystapi¢ dopiero po jego naturalnym osuszeniu.

Po osuszeniu podloza inspektor nadzoru oceni jego stan i ewentualnie zaleci wykonanie niezbgednych
napraw. Jezeli zawilgocenie nastgpito wskutek zaniedbania Wykonawcy, to napraw¢ wykona on na
wilasny Koszt.
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5 KONTROLA JAKOSCI ROBOT

5.1. Badania z czasie robot

5.1.1. Czestotliwos¢ oraz zakres badan i pomiarow

Czgstotliwos$¢ oraz zakres badan i pomiarow wykonanego koryta i wyprofilowanego podtoza podaje
ponizsza tablica

Lp. Wyszczegodlnienie badan Minimalna czgstotliwo$¢
i pomiaréw badan i pomiaréw

1 Szeroko$¢ koryta col0m

2 Rownos¢ podtuzna col0m

3 Réwno$¢ poprzeczna col0m

4 Spadki poprzeczne col0m

5 Rzgdne wysokosciowe co 10 m w osi drog i na jej krawedziach

6 Zaggszczenie, wilgotnos¢ gruntu podtoza w 1 punkcie na dziennej dzialce roboczej

5.1.2. Szeroko$¢ koryta (profilowanego podtoza)
Szeroko$¢ koryta i profilowanego podtoza nie moze rézni¢ si¢ od szerokosci projektowanej o wiecej
niz +10 cmi -5 cm.

5.1.3. Rownos¢ koryta (profilowanego podtoza)

Nieréwnosci podluzne koryta i profilowanego podtoza nalezy mierzy¢ 4-metrowg tata zgodnie z
normg BN-68/8931-04.

Nierownosci poprzeczne nalezy mierzy¢ 4-metrowa tata.

Nieréwnosci nie mogg przekracza¢ 20 mm.

5.1.4. Spadki poprzeczne
Spadki poprzeczne koryta 1 profilowanego podtoza powinny by¢ zgodne z dokumentacja projektowsa
Z tolerancja +/- 0,5%.

5.1.5. Rzedne wysokosciowe
Rdéznice pomiedzy rzednymi wysokosciowymi koryta lub wyprofilowanego podtoza i rzgdnymi
projektowanymi nie powinny przekracza¢ +1 cm, -2 cm.

5.1.6. Uksztaltowanie osi w planie
O$ w planie nie moze by¢ przesunieta w stosunku do osi projektowanej o wiecej niz [ 3 cm dla
autostrad i drog ekspresowych lub wigcej niz +/- 5 cm dla pozostatych drog.

5.1.7. Zaggszczenie koryta

Wskaznik zageszczenia koryta i wyprofilowanego podloza okreSlony wg BN-77/8931-12 nie
powinien by¢ mniejszy od podanego w pkt 5.4.

Jesli jako kryterium dobrego zageszczenia stosuje si¢ poroéwnanie wartosci modutéw odksztatcenia,
to wartos¢ stosunku wtornego do pierwotnego modutu odksztatcenia, okre§lonych zgodnie z norma
BN-64/8931-02 nie powinna by¢ wigksza od 2,2.

Wilgotno$¢ w czasie zaggszczania nalezy bada¢ wedtug PN-B-06714-17. Wilgotno$¢ gruntu podtoza
powinna by¢ rowna wilgotnosci optymalnej z tolerancjg od -20% do + 10%.

5.2. Zasady postepowania z wadliwie wykonanymi odcinkami koryta (profilowanego podloza)
Wszystkie powierzchnie, ktore wykazuja wigksze odchylenia cech geometrycznych od okreslonych
w punkcie 6.2 powinny by¢ naprawione przez spulchnienie do glgbokosci co najmniej 10 cm,
wyréwnanie i powtdrne zageszczenie. Dodanie nowego materiatu bez spulchnienia wykonanej
warstwy jest niedopuszczalne.
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6. OBMIAR ROBOT

Obmiar robot bedzie okresla¢ faktyczny zakres wykonywanych robdt zgodnie z STWiOR, w
jednostkach ustalonych w kosztorysie.
Jednostka obmiarowa bedzie 1 m3 urobku zebranego pod przygotowywane koryto.

7. ODBIOR ROBOT

7.1. Zasady ogoélne odbioru robot

Odbidr polega na ocenie ilosci i1 jakosci wykonanych czesci robot. Odbioru czesciowego robot
dokonuje si¢ wg zasad jak przy odbiorze koncowym robot. Odbioru robot dokonuje komisja
Zamawiajacego.

Roboty uznaje si¢ za wykonane zgodnie z umowa, niniejszg ST I wymaganiami Zamawiajacego,
jezeli wszystkie pomiary i badania z zachowaniem tolerancji wg punktu 6 daty wyniki pozytywne.

7.2. Dokumenty do odbioru
Podstawowym dokumentem do dokonania odbioru koncowego robdt jest protokdt odbioru

koncowego robot sporzadzony wg wzoru ustalonego przez Zamawiajgcego.
Termin wykonania robot poprawkowych i robét uzupetniajacych wyznaczy komisja.

8. PODSTAWA PLATNOSCI

8.1. Ustalenia ogolne
Podstawa ptatnos$ci jest cena jednostkowa skalkulowana przez Wykonawce za jednostke obmiarowsa

ustalong dla danej pozycji kosztorysu.

Dla pozycji kosztorysowych wycenionych ryczaltowo podstawa ptatnosci jest warto§¢ (kwota) podana

przez Wykonawce w danej pozycji kosztorysu.

Cena jednostkowa lub kwota ryczattowa pozycji kosztorysowej bedzie uwzglednia¢ wszystkie

czynno$ci, wymagania 1 badania skladajace si¢ na jej wykonanie, okreslone dla tej roboty w

STWIOR.

Ceny jednostkowe lub kwoty ryczaltowe robot bedg obejmowac:

- robocizn¢ bezposrednig wraz z towarzyszacymi kosztami,

- wartos¢ zuzytych materialdéw wraz z kosztami zakupu, magazynowania, ewentualnych ubytkow i
transportu na teren budowy,

- warto$¢ pracy sprzgtu wraz z towarzyszacymi kosztami,

- koszty posrednie, zysk kalkulacyjny i ryzyko,

- podatki obliczone zgodnie z obowigzujacymi przepisami.

Do cen jednostkowych nie nalezy wlicza¢ podatku VAT.

8.2. Warunki umowy i wymagania ogélne

Koszt dostosowania si¢ do wymagan warunkow umowy i wymagan ogdlnych obejmuje wszystkie
warunki okreslone w w/w. dokumentach, a nie wyszczegolnione w kosztorysie.

9. PRZEPISY ZWIAZANE

Normy
1. PN-B-04481 Grunty budowlane. Badania probek gruntu
2. PN-/B-06714-17 Kruszywa mineralne. Badania. Oznaczanie wilgotnosci
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BN-64/8931-02 Drogi samochodowe. Oznaczanie modutu odksztatlcenia nawierzchni
podatnych i podtoza przez obciazenie ptyta

BN-68/8931-04 Drogi samochodowe. Pomiar rowno$ci nawierzchni planografem i tatg
BN-77/8931-12 Oznaczanie wskaznika zageszczenia gruntu



