SPECYFIKACJA TECHNICZNA WYKONANIA | ODBIORU ROBOT B UDOWLANYCH

~ D-02.01.01
WYKONANIE WYKOPOW W GRUNTACH IV KATEGORII

1. WSTEP
1.1. Przedmiot ST

Przedmiotem niniejszej specyfikacji technicznejvsymagania dotycce wykonania i
odbioru robo6t zwizanych z wykonaniem wykopéw w gruntach |-V kategon ramach
utwardzenia terenu w miejscovad Sieniec gm. Wielts zgodnie z Dokumentacja Projektaw

1.2. Zakres stosowania ST

Specyfikacja Techniczna jest stosowana jako doktimpeaetargowy i kontraktowy przy zlecaniu i
wykonaniu robot opisanych w podpunkcie 1.1.

1.3. Zakres robot obgtych ST

Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji dotygrowadzenia rob6t zwzanych z wykonaniem
wykopOw przy utwardzeniu terenu.

Niniejsza specyfikacja nie dotyczy wykonania wykep@wiazanych z wykonaniem koryta
(odrgbna ST).

1.4. Okredlenia podstawowe

Gtebokos¢ wykopu - réznica rzdnej terenu i rgdnej robot ziemnych, wyznaczonych w osi
wykopu.

Odkitad - miejsce wbudowania lub sktadowania (odwieziergejntow pozyskanych w czasie
wykonania wykopow, a nie wykorzystanych do budovagypow oraz innych prac zyzianych z
trag drogows.

Pozostate okienia podane w niniejszej SE sgodne z obowizujacymi odpowiednimi normami i
definicjami podanymi w ST D-00.00.00. ,Wymaganiabgg”.

1.5. Ogolne wymagania dotycgee robot

Wykonawca robét jest odpowiedzialny za jé&kech wykonania oraz za zgoditoz Dokumentagj
Projektova, ST i poleceniami layniera.

Ogolne wymagania dotyaze robot podano w ST D-00.00.00. “Wymagania ogoélne”

2. MATERIALY

nie dotyczy

3. SPRZET

Ogolne wymagania i ustalenia dotyce sprztu okre&lono w ST D-00.00.00.

Do wykonania robot mma zastosowa koparki, drobny spkz reczny do profilowania w
miejscach gdzie inny spgznie maze mie zastosowania, ubijaki mechaniczne do zastosowania
miejscach trudno daginych oraz walce dostosowane do wiéth@ag;szczanej powierzchni.
Wykonawca jest zobowtany do uywania jedynie takiego spgt, ktory nie spowoduje
niekorzystnego wptywu na wdaiwosci wykonywanych robét.

Sprzt uzywany przez Wykonawcmusi uzyské akceptagj Inzyniera.
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Liczba jednostek i wydajé sprztu powinna gwarantowaprzeprowadzenie rob6t zgodnie z
zasadami ok&onymi w Dokumentacji Projektowej, ST i wskazanidobyniera. Sprzt powinien
by¢ stale utrzymywany w dobrym stanie technicznym.

4. TRANSPORT

Ogolne wymagania podano w ST D-00.00.00. ,Wymagagizne”.

Wybor srodkow transportu oraz metod transportu powinieé thystosowany do kategorii gruntu,
jego obgtosci, technologii odspajania i zaladunku oraz od gidkei transportu. Wydajrid
srodkéw transportu powinna byponadto dostosowana do wydajoio sprztu uwywanego do
wykonywania wykopow.

5. WYKONANIE ROBOT

5.1. Zasady prowadzenia robot

Ogolne zasady prowadzenia rob6t podano w ST D-00000
Wykonawca przedstawi hynierowi do akceptacji projekt organizacji i hamegram robdt,
uwzglkdniajace wszystkie warunki, w jakichetda wykonywane wykopy.

5.2. Zakres wykonywanych robot

5.2.1. Wyznaczenie robot.
Wykonanie wykopow powinno I8y poprzedzone wyznaczeniem kkgizi koryta za pomac
palikow w odsgpach nie wikszych ni 25 m.

5.2.2. Wykonanie wykopu z przewiezieniem urobku naasyp lub odkiad

Sposob wykonania skarp wykopu powinien gwarantowah stateczng w catym  okresie
prowadzenia robot, a naprawa uszkadzevynikapcych z nieprawidtowego uksztattowania skarp
wykopu obciza Wykonawe robot. Wykonawca powinien wykoéavykopy tak, aby grunty o
réznym stopniu przydatrssi do budowy nasypow byly odspajane oddzielnie. @@gse grunty
przydatne do wykonania nasypow powinny imezpdrednio wbudowane w nasyp. Przewidujg si
ze czs$¢ gruntdbw z wykopu stanowga grunt kat. Il zostanie po przeprowadzeniu hada
laboratoryjnych wbudowana w nasyp, w robotach pegraych Nadmiar gruntu z wykopu nate
przewiegz¢ na odktad poza teren budowy.

Rz¢dne dna wykopu okéeono w Dokumentacji Projektowej.

Wykopy powinny by¢ wykonane z zachowaniem projektowanych spadkéw zemanych i
podtuznych.

Odchylenie osi wykopu od osi projektowanej niezmdy wigksze nk £10 cm. Odchylenia
rzednych niwelety w stosunku dogdanych projektowanych nie nie przekracza-2 + 0 cm
Szeroka&¢ korpusu nie mze r&ni¢ sie od szerokéci projektowanej o wicej niz + 10 cm, a
krawgdzie korony nie powinny méewyraznych zatama w planie.

Pochylenie skarp nie powinno zri¢ si¢ od projektowanego o weéej niz 10% jego wartéci
wyrazonej tangensemaka. Maksymalna gbokas¢ na powierzchni skarp nie powinna przekracza
10 cm przy pomiarze fat3-metrova.

Nieréwnaici korpusu ziemnego mierzone gaB-metrows, nie mo@ przekracza 3 cm. Spadek
podiuzny korpusu ziemnego i dna rowu nie zaa&ni¢ sic od projektowanych wcej nz —2 + 0
cm .

Wykonanie wykopu powinno pagtowa w kierunku podnoszeniagsniwelety.

Wykonywanie wykopdw powinno Iy prowadzone w sposéb zabezpiegegj grunty przed
zwilgoceniem i nawodnieniem.

Jeili wskutek zaniedb@a Wykonawcy grunty podiaa ulega nawodnieniu, ktére spowoduje ich
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diugotrwah nieprzydatné¢, ma on obowizek usunicia tych gruntdw i zagpienia ich gruntami
przydatnymi na wtasny koszt, bez jakichkolwiek dixdavych doptat ze strony Zamawiaggo.

5.2.3. Profilowanie dna wykopow

Przed przysipieniem do tej czynrioi podize powinno by oczyszczone ze wszystkich
zanieczyszcze

Nalezy profilowat podiaze do spadkéw poprzecznych 1 patiych przewidzianych w
Dokumentacji Projektowej, spmtem wskazanym w pkt.3 lub innym zaaprobowanym zprze
Inzyniera. W miejscach gdzie zastosowanie jego jeshaliwe profilowanie naley wykona
recznie.

Ewentualne zamenie poziomu w podia przewidzianym do profilowania Wykonawca naprawi
przez spulchnienie podta na gtbokas¢ zaakceptowan przez Irkyniera, uzupetnienie gruntem
spetiajcym wymagania dla gornej strefy korpusu wsdio niezlzdnej i zagsci zgodnie z
wymogami niniejszej ST.

5.2.4. Zagszczanie dna wykopow

Zageszczanie nalgy rozpoca¢ bezpdrednio po profilowaniu . Czynié ta nalezy wykona przy
zastosowaniu spgu mechanicznego dostosowanego do wigkaag;szczanych powierzchni lub
ubijakami mechanicznymi w miejscach dla innego ¢prztrudno dosfpnych, zachowuag
optymalry wilgotnasé zag;szczonego gruntu.

Zageszczenie nalg prowadzé, az do osagniccia wskanika zagszczenia podia = 1,00.
Kontrola i sprawdzenie wg PN-S-02205 Roboty zienWigmagania i badania.

5.3. Ruch budowlany

Nie naley dopuszczéa ruchu budowlanego po dnie wykopu o ile grédbavarstwy gruntu
(nadkiadu) powsej rzednych robét ziemnych jest mniejsza 0i,3 metra.

Z chwila przystpienia do ostatecznego profilowania dna wykopu dapza si po nim jedynie
ruch maszyn wykonagych & czynné¢ budowlan. Moze odbywé si¢ jedynie sporadyczny ruch
pojazdow, ktére nie spowodujiszkodzé powierzchni korpusu.

Naprawa uszkodze powierzchni rob6t ziemnych, wynikgych z niedotrzymania podanych
powyzej warunkow obeiza Wykonawe roboét ziemnych.

6. KONTROLA JAKO SCI ROBOT

6.1. Ogolne zasady kontroli jakéci robot
Ogolne zasady kontroli rob6t podano w ST D-00.00,@ymagania ogolne”.

6.2. Badania i pomiary w czasie wykonywania robotiemnych

Przed rozpocxiem wykopow nalgy sprawdzé prawidtowad¢é wykonania robot pomiarowych i

robét przygotowawczych wg napujacych zasad:

a) Sprawdzenie robét pomiarowych:

— 08 wykopu naley sprawdzt na wszystkich zatamaniach pionowych i krzywiznaclpoziomie
oraz co 100 m na prostych,

— robocze punkty wysokoiowe naley sprawdzé niwelatorem na catej diugo budowanego

odcinka,

W czasie prowadzenia robot natekontrolowa:
— odwodnienie korpusu ziemnego
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— doktadné¢ wykonania wykopu
— za@szczenie wykopu.

6.2. Badania do odbioru korpusu drogowego
Pomiary:
- szerokdci korpusu ziemnego
- rzednych powierzchni korpusu ziemnego co 20 m , adwn@&ach krzywoliniowych
co10m
- pochylenia skarp
- rownasci powierzchni korpusu
- rownaci skarp
Pozostate pomiary nalg przeprowadzaw odstpach co 200 m na prostych, w punktach gtownych
tuku, co 100 m na tukach o promieniu co najmniep 1, co 50 m na tukach o promieniu
mniejszym od 100 m.
Pomiar spadku podimego powierzchni korpusu nale przeprowadzaco 200 m i w punktach
watpliwych.
Wskaznik zag;szczenia okrda¢ nalezy co 50 m.
Tolerancje wykonania podano w pkt. 5.2.
Wszystkie roboty, ktore wykazujwicksze odchylenia cech od okienych w punkcie 5
specyfikacji powinny b§ ponownie wykonane przez Wykonawta jego koszt.

7. OBMIAR ROBOT

7.1. Ogolne zasady obmiaru robot
Ogolne zasady obmiaru robot podano w ST D-00.0QW§magania ogolne”.
7.2. Jednostka obmiarowa

Wykopy naley oblicza& wedtug obgtosci wykopu w stanie rodzimym w oparciu o metod
przekrojow poprzecznych, zgodnie z wymiarami podanyna rysunkach Dokumentacji
Projektowej oraz zmianami zaakceptowanymi przeyrirera.

Jednostk obmiarowy robot jest 1 M (metr szécienny) wykopu w stanie rodzimym.

8. ODBIOR ROBOT

Odbiér robét powinien by przeprowadzony zgodnie z wymaganiami ékmeymi w ST
D-00.00.00. ,Wymagania ogolne”.

Wykopy uznaje si za wykonane zgodnie z Dokumenta€jrojektova, wymogami niniejszej ST,
jezeli wszystkie wyniki badaokazaty st zgodne z wymaganiami.

W przypadku, gdy chiojeden element badavykonano niezgodnie z wymaganiami, Wykonawca
zobowhzany jest doprowadziroboty do zgodnixi z wymaganiami i przedstagvje do ponownego
odbioru.

9. PODSTAWA PLATNOSCI

9.1. Ogolne ustalenia dotycge podstawy ptatndci
Ogolne zasady ptatdo podano w ST D-00.00.00. ,Wymagania ogolne”.
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9.2. Cena jednostki obmiarowej

Ptatng¢ na podstawie jednostki obmiaru w p.7 gglprzyjmowa zgodnie z obmiarem i wynikami

bada.

Cena wykonania 1iwykopdw obejmuje:

a) prace pomiarowe, przygotowawcze i oznakowarbétro

b) dowiezienie spkdu,

C) wyznaczenie granicy robot

d) wykonanie wykopow (odspojenie, przerzut lubepviezienie do wbudowania lub
wywOz poza teren budowy),

e) wykonanie niezlminego odwodnienia na czas robat,

f) profilowanie dna wykopu i skarp,

g) zagszczenie powierzchni wykopow,

h) przeprowadzenie wymaganych pomiarow i lbddaoratoryjnych,

l) uporzadkowanie terenu robot

10. PRZEPISY ZWIAZANE

PN-S-02205 Drogi samochodowe. Roboty ziemne . Wgamia i badania.
PN-B-11113:1996  Kruszywa mineralne. Kruszywa naheao nawierzchni
drogowych. Piase

PN-B-02480 Grunty budowlane. Podziat i opis gruntow.
PN-B-04493 Grunty budowlane. Oznaczenie kapilécnbiernej.
PN-B-04481 Grunty budowlane. Badania prébek gruntu.
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