SPECYFIKACJA TECHNICZNA WYKONANIA | ODBIORU ROBOTB  UDOWLANYCH

D-02.01.01
Wykonanie wykopow w gruntach |-V kategorii

1. WSTEP
1.1. Przedmiot ST

Przedmiotem niniejszej specyfikacji techniczngjvgymagania dotycce wykonania i odbioru
rob6t zwihzanych z wykonaniem wykopow w gruntach |-V kategariramach budowy drogi gminnej - ul.
Debowa w miejscowéci Wielun zgodnie z Dokumentacja Projektpw

1.2. Zakres stosowania ST

Specyfikacja Techniczna jest stosowana jako doktinpmetargowy i kontraktowy przy zlecaniu i
wykonaniu rob6t opisanych w podpunkcie 1.1.

1.3. Zakres robot obgtych ST

Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji dotyprowadzenia robot zazanych z wykonaniem wykopow
przy budowie drogi gminnej - ul. dbowa w miejscowsei Wielun..
Niniejsza specyfikacja nie dotyczy wykonania wykepwiazanych z wykonaniem koryta (athna ST).

1.4. Okreslenia podstawowe

Gtebokosé¢ wykopu - réznica rzdnej terenu i rgdnej rob6t ziemnych, wyznaczonych w osi wykopu.
Odktad - miejsce wbudowania lub sktadowania (odwiezieg@)ntow pozyskanych w czasie wykonania
wykopow, a nie wykorzystanych do budowy nasypow anaych prac zwizanych z trasdrogows.

Pozostate oki&enia podane w niniejszej STa zgodne z obowizujacymi odpowiednimi normami i
definicjami podanymi w ST D-00.00.00. ,Wymaganiabg”.

1.5. Ogdlne wymagania dotycgce robot

Wykonawca robét jest odpowiedzialny za j&koich wykonania oraz za zgodito z Dokumentag
Projektova, ST i poleceniami layniera.

Ogdlne wymagania dotyaee robét podano w ST D-00.00.00. “Wymagania ogolne”

2. MATERIALY

nie dotyczy

3. SPRZET

Ogdlne wymagania i ustalenia dotyce sprztu okrelono w ST D-00.00.00.

Do wykonania robét mma zastosowa koparki, drobny spet reczny do profilowania w miejscach gdzie
inny sprzt nie mae mig¢ zastosowania, ubijaki mechaniczne do zastosowanimiejscach trudno
dostpnych oraz walce dostosowane do wigti@ag;szczanej powierzchni.

Wykonawca jest zobowzany do aywania jedynie takiego spgtu, ktory nie spowoduje niekorzystnego
wptywu na wigciwosci wykonywanych robot.

Sprzt uzywany przez Wykonawcmusi uzyska akceptagj Inzyniera.

Liczba jednostek i wydajsé sprztu powinna gwarantowaprzeprowadzenie robét zgodnie z zasadami
okreslonymi w Dokumentacji Projektowej, ST i wskazaniattzyniera. Sprgt powinien by stale
utrzymywany w dobrym stanie technicznym.

4. TRANSPORT

Ogolne wymagania podano w ST D-00.00.00. ,Wymagagizne”.
Wybér srodkow transportu oraz metod transportu powinied Hdgstosowany do kategorii gruntu, jego
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objetosci, technologii odspajania i zatadunku oraz od gldkei transportu. Wydajng srodkéw transportu
powinna by ponadto dostosowana do wydajoicsprztu uzywanego do wykonywania wykopow.

5. WYKONANIE ROBOT

5.1. Zasady prowadzenia robot

Ogodlne zasady prowadzenia rob6t podano w ST D-0000
Wykonawca przedstawi lynierowi do akceptacji projekt organizacji i hammegram robét, uwzgtniajace
wszystkie warunki, w jakichdagla wykonywane wykopy.

5.2. Zakres wykonywanych robot

5.2.1. Wyznaczenie robot.
Wykonanie wykopow powinno ldypoprzedzone wyznaczeniem kkglzi koryta za pomec palikow w
odstpach nie wgkszych nk 25 m.

5.2.2. Wykonanie wykopu z przewiezieniem urobku naasyp lub odktad

Sposéb wykonania skarp wykopu powinien gwarantowh stateczn&& w calym okresie prowadzenia
rob6t, a naprawa uszkodze wynikajacych z nieprawidtowego uksztattowania skarp wykaghciza
Wykonawe robot. Wykonawca powinien wykoéavykopy tak, aby grunty o siym stopniu przydatriei

do budowy nasypéw byly odspajane oddzielnie. Odspojgrunty przydatne do wykonania nasypéw
powinny by bezpdrednio wbudowane w nasyp. Przewiduje, s cz$¢ gruntdw z wykopu stanowéa
grunt kat. Il zostanie po przeprowadzeniu laddaboratoryjnych wbudowana w nasyp, w robotach
poprzecznych Nadmiar gruntu z wykopu uaglprzewiez¢ na odktad poza teren budowy.

Rzedne dna wykopu okéono w Dokumentacji Projektowej.

Wykopy powinny by wykonane z zachowaniem projektowanych spadkéwzemanych i podiznych.
Odchylenie osi wykopu od osi projektowanej niezedy wigksze nk +10 cm. Odchylenia ednych
niwelety w stosunku do ¢dnych projektowanych nie nme przekracza-2 + 0 cm

Szerokd¢ korpusu nie mee r&ni¢ sie od szerokéci projektowanej o wicej niz £ 10 cm, a krawdzie
korony nie powinny mi@wyraznych zatama w planie.

Pochylenie skarp nie powinnoad¢ sie od projektowanego o weej niz 10% jego wartéci wyrazonej
tangensem dta. Maksymalna gbokas¢ na powierzchni skarp nie powinna przekracZ® cm przy
pomiarze tat 3-metrovy.

Nierébwnaci korpusu ziemnego mierzone gaB-metrova, nie mog przekracz& 3 cm. Spadek podiny
korpusu ziemnego i dna rowu hie sea&nic sic od projektowanych wtej niz—2 + 0 cm .

Wykonanie wykopu powinno pagtowa w kierunku podnoszeniaesniwelety.

Wykonywanie wykopow powinno ldgyprowadzone w sposob zabezpiegzgjgrunty przed zwilgoceniem i
nawodnieniem.

Jesli wskutek zaniedhaWykonawcy grunty podia ulegrn nawodnieniu, ktére spowoduje ich diugotravat
nieprzydatné, ma on obowizek usunicia tych gruntéw i zagpienia ich gruntami przydatnymi na wtasny
koszt, bez jakichkolwiek dodatkowych doptat ze sgrdamawiajcego.

5.2.3. Profilowanie dna wykopow

Przed przysfpieniem do tej czynrigi podtaze powinno by oczyszczone ze wszystkich zanieczysiacze
Nalezy profilowat podiaze do spadkéw poprzecznych i pathiych przewidzianych w Dokumentacii
Projektowej, sprgem wskazanym w pkt.3 lub innym zaaprobowanym pimgyniera. W miejscach gdzie
zastosowanie jego jest niegiove profilowanie naley wykona recznie.

Ewentualne zawnenie poziomu w podia przewidzianym do profilowania Wykonawca naprawkgz
spulchnienie podita na gébokas¢ zaakceptowan przez lrkyniera, uzupetnienie gruntem spela@jm
wymagania dla gornej strefy korpusu wsgoniezlgdnej i zagsci zgodnie z wymogami niniejszej ST.

5.2.4. Zagszczanie dna wykopow

Zagszczanie naly rozpoca¢ bezpgdrednio po profilowaniu . Czyngé ta naley wykona& przy
zastosowaniu spgis mechanicznego dostosowanego do wigko zagszczanych powierzchni  lub
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ubijakami mechanicznymi w miejscach dla innego @przrudno dosfpnych, zachowug optymaln
wilgotnaos¢ zag:szczonego gruntu.

Zageszczenie naley prowadzt, az do osigniecia wskanika zagszczenia podia = 1,00. Kontrola i
sprawdzenie wg PN-S-02205 Roboty ziemne. Wymagddradania.

5.3. Ruch budowlany

Nie naley dopuszczé ruchu budowlanego po dnie wykopu o ile gréavarstwy gruntu (nadkfadu)
powyzej rzgdnych robot ziemnych jest mniejsza 0i3 metra.

Z chwila przystpienia do ostatecznego profilowania dna wykopu dapza si po nim jedynie ruch maszyn
wykonujcych & czynnag¢ budowlan. Moze odbywa sie jedynie sporadyczny ruch pojazdow, ktore nie
spowoduy uszkodzé powierzchni korpusu.

Naprawa uszkodze powierzchni robot ziemnych, wynikgych z niedotrzymania podanych powy
warunkow obciza Wykonawe robot ziemnych.

6. KONTROLA JAKO SCI ROBOT

6.1. Ogolne zasady kontroli jakéci robot

Og0dlne zasady kontroli rob6t podano w ST D-00.00,@0/magania ogéine”.

6.2. Badania i pomiary w czasie wykonywania robétiemnych

Przed rozpoczxiem wykopdw nalgy sprawdzt prawidiowadé wykonania robdt pomiarowych i robét

przygotowawczych wg nagiujacych zasad:

a) Sprawdzenie rob6t pomiarowych:

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

— robocze punkty wysokoiowe naley sprawdzt niwelatorem na catej diugo budowanego odcinka,

W czasie prowadzenia robot nafekontrolowat:
— odwodnienie korpusu ziemnego

— doktadné¢ wykonania wykopu

— zagszczenie wykopu.

6.2. Badania do odbioru korpusu drogowego
Pomiary:
- szerokéci korpusu ziemnego
- rzednych powierzchni korpusu ziemnego co 20 m , adwndach krzywoliniowych
col0m
- pochylenia skarp
- rownasci powierzchni korpusu
- rbwnaici skarp
Pozostate pomiary nalg przeprowadzaw odstpach co 200 m na prostych, w punktach gtéwnych taku
100 m na tukach o promieniu co najmniej 100 m, @orbna tukach o promieniu mniejszym od 100 m.
Pomiar spadku podimego powierzchni korpusu naleprzeprowadzaco 200 m i w punktach atpliwych.
Wskaznik zag;szczenia okrda¢ nalery co 50 m.
Tolerancje wykonania podano w pkt. 5.2.
Wszystkie roboty, ktére wykazujwieksze odchylenia cech od oklenych w punkcie 5 specyfikacji
powinny by ponownie wykonane przez Wykonawta jego koszt.

7. OBMIAR ROBOT

7.1. Ogdblne zasady obmiaru robét
Ogolne zasady obmiaru rob6t podano w ST D-00.0QW9magania ogolne”.
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7.2. Jednostka obmiarowa

Wykopy naley oblicza wedlug obgtosci wykopu w stanie rodzimym w oparciu 0 metoprzekrojow
poprzecznych, zgodnie z wymiarami podanymi na riggah Dokumentacji Projektowej oraz zmianami
zaakceptowanymi przez4yniera.

Jednosti obmiarow robot jest 1 m (metr szécienny) wykopu w stanie rodzimym.

8. ODBIOR ROBOT

Odbidr robot powinien by przeprowadzony zgodnie z wymaganiami ékmeymi w ST D-00.00.00.
~Wymagania ogélne”.

Wykopy uznaje @ za wykonane zgodnie z Dokumentaélrojektova, wymogami niniejszej ST, jeli
wszystkie wyniki badaokazaly st zgodne z wymaganiami.

W przypadku, gdy cho jeden element badawykonano niezgodnie z wymaganiami, Wykonawca
zobowhazany jest doprowad&iroboty do zgodniei z wymaganiami i przedstagvje do ponownego odbioru.

9. PODSTAWA PLATNOSCI

9.1. Ogolne ustalenia dotycgce podstawy ptatndci
Ogodlne zasady ptat&oi podano w ST D-00.00.00. ,Wymagania ogolne”.
9.2. Cena jednostki obmiarowej

Ptatnag¢ na podstawie jednostki obmiaru w p.7 gglerzyjmowa zgodnie z obmiarem i wynikami bada

Cena wykonania 1f.wykopow obejmuije:

a) prace pomiarowe, przygotowawcze i oznakowarbétro

b) dowiezienie spkgu,

C) wyznaczenie granicy roboét

d) wykonanie wykopéw (odspojenie, przerzut lubegviezienie do wbudowania lub
wywdz poza teren budowy),

e) wykonanie niezftinego odwodnienia na czas robot,

f) profilowanie dna wykopu i skarp,

g) zagszczenie powierzchni wykopow,

h) przeprowadzenie wymaganych pomiaréw i ldddhaoratoryjnych,

[) uporzdkowanie terenu robét

10. PRZEPISY ZWIAZANE

PN-S-02205 Drogi samochodowe. Roboty ziemne . ¥gamia i badania.

PN-B-11113:1996 Kruszywa mineralne. Kruszywa nathealo nawierzchni
drogowych. Piase

PN-B-02480 Grunty budowlane. Podziat i opis gruntow.

PN-B-04493 Grunty budowlane. Oznaczenie kapilschbiernej.

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