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D-01.01.01

ODTWORZENIE TRASY
| PUNKTOW WYSOKO SCIOWYCH

1. WSTEP
1.1.Przedmiot SST

Przedmiotem niniejszej specyfikacji technicznej TS wymagania dotycze wykonania i odbioru robét
zwiazanych z odtworzeniem trasy drogowej i jej punkiysokasciowych w ramach ,, Przebudowy ulicy Stonecznej
i dojazdu do gatsy w Czerwonaku ”

1.2. Zakres stosowania SST
Specyfikacja techniczna (SST) stosowana jest akmment przetargowy i kontraktowy przy zlecarealizacji
rob6t wymienionych w p. 1.1

1.3. Zakres robét obgtych ST

Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji dotyzasad prowadzenia robét z@anych z wszystkimi
czynnaciami umaliwiajacymi i mapcymi na celu odtworzenie w terenie przebiegu tdrsgowej

1.3.1.0dtworzenie trasy i punktéw wysai@owych

W zakres robdt pomiarowych, zwanych z odtworzeniem trasy i punktéw wyséiowych wchodz:
a) sprawdzenie wyznaczenia sytuacyjnego i wysokamvego punktow gidwnych osi trasy i punktéw wigséciowych,
b) uzupetnienie osi trasy dodatkowymi punktami (wyzeate osi),
¢) wyznaczenie dodatkowych punktow wység&owych (reperéw roboczych),
d) wyznaczenie przekrojéw poprzecznych,
e) zastabilizowanie punktow w sposéb trwaly, ochrarfegrzed zniszczeniem oraz oznakowanie w sposdwiajacy
odszukanie i ewentualne odtworzenie.

1.3.2.0dtworzenie punktéw osnowy geodezyjnej

W zakres rob6t pomiarowych zyganych z odtworzeniem punktéw osnowy geodezyjngjaanej, uszkodzonej
lub zniszczonej w trakcie realizacji rob6t wchedz

a) zgtoszenie zniszczenia lub uszkodzenia znaku gepusgo do Geodety powiatowego w Pucku

b) Odtworzenie punktéw osnowy geodezyjnej zagrej , uszkodzonej lub zniszczonej w trakcie realizrobét
kreslenia podstawowe
1.4.1.Punkty gtdwne trasy - punkty zatamania osi trasykty kierunkowe oraz poatkowy i koncowy punkt trasy.

1.4.2.Pozostate okigenia podstawoweaszgodne z obowzujacymi, odpowiednimi polskimi normami i z definicjami
podanymi w OST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogéine” fhl.

1.5. Ogélne wymagania dotycgce robot

Ogoblne wymagania dotyseze robo6t podano w ST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogopid 1.5.
2. MATERIALY
2.1. Ogodlne wymagania dotycgce materiatow

Ogolne wymagania dotygze materiatdw, ich pozyskiwania i skladowania padanOST D-M-00.00.00
~Wymagania ogolne” pkt 2.

2.2. Rodzaje materiatow

Do utrwalenia punktow gtéwnych trasy nafestosowd pale drewniane z gwdziem lub pgtem stalowym, stupki
betonowe albo rury metalowe o dhégookoto 0,50 metra.
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Pale drewniane umieszczone poza grgrobdét ziemnych, wasiedztwie punktéw zatamania trasy, powinny énie
sredniez od 0,15 do 0,20 m i diugébod 1,5do 1,7 m.

Do stabilizacji pozostatych punktéw najestosowa paliki drewniangrednicy od 0,05 do 0,08 m i diugg okoto
0,30 m, a dla punktéw utrwalanych w istaegj nawierzchni bolce stalovieednicy 5 mm i dtugéci od 0,04 do 0,05 m.

»Swiadki” powinny mie diugaié okoto 0,50 m i przekrdj prostatay.

3. SPRZET
3.1. Ogdlne wymagania dotycgce sprztu

Ogolne wymagania dotygee sprztu podano w OST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogélne” pkt
3.2. Sprat pomiarowy

Do odtworzenia sytuacyjnego trasy i punktow wysakmvych naley stosowa nastpujacy sprzt:
- niwelatory,
- dalmierze,
- tyczki,
- faty,
- tasmy stalowe, szpilki.
Sprzt stosowany do odtworzenia trasy drogowej i jejkiaw wysokdgciowych powinien gwarantowauzyskanie
wymaganej doktadrigi pomiaru.

4. TRANSPORT
4.1. Ogolne wymagania dotyegce transportu
Ogo6lne wymagania dotysee transportu podano w OST D-M-00.00.00 ,Wymagagalne” pkt 4.
4.2. Transport sprzetu i materiatow
Sprz:t i materialy do odtworzenia trasy tra przewoz dowolnymisrodkami transportu.
5. WYKONANIE ROBOT
5.1. Ogolne zasady wykonania robot
Ogoblne zasady wykonania robét podano w OST D-M@00 ,Wymagania ogélne” pkt 5.
5.2. Zasady wykonywania prac pomiarowych

Prace pomiarowe powinny byykonane zgodnie z oboaviujacymi Instrukcjami GUGIK (od 1 do 7).

Przed przyapieniem do robét Wykonawca powinien prgepd Zamawiajcego dane zawiergie lokalizacg i
wspotrzdne punktéw gtdwnych trasy oraz reperéw.

W oparciu o materiaty dostarczone przez Zamawé&gjo, Wykonawca powinien przeprowagdabliczenia i
pomiary geodezyjne niezbine do szczegbtowego wytyczenia robot.

Prace pomiarowe powinny &yvykonane przez osoby posiagtag odpowiednie kwalifikacje i uprawnienia.

Wykonawca powinien natychmiast poinformawazyniera o wszelkich klach wykrytych w wytyczeniu
punktéw gtéwnych trasy i (lub) reperéw roboczychedt te powinny by usunéte na koszt Zamawigego.

Wykonawca powinien sprawdzczy rzdne terenu ok&tone w dokumentacji projektoweg 2godne z
rzeczywistymi rednymi terenu. Jeeli Wykonawca stwierdzize rzeczywiste rgne terenu istotnie #6ia sie od rzdnych
okreslonych w dokumentacji projektowej, to powinien paddmi o tym Inzyniera. Uksztattowanie terenu w takim rejonie
nie powinno by zmieniane przed pogiiem odpowiedniej decyzji przezayniera. Wszystkie roboty dodatkowe, wyn iz
z réznic rzednych terenu podanych w dokumentacji projektowegdnych rzeczywistych, akceptowane przezytrera,
zostanm wykonane na koszt Zamawiaggo. Zaniechanie powiadomieniayniera oznaczae roboty dodatkowe w takim
przypadku obaiza Wykonawe.

Wszystkie roboty, ktére bazupa pomiarach Wykonawcy, nie mplgy¢ rozpoczte przed zaakceptowaniem
wynikéw pomiaréw przez lyniera.

Punkty wierzchotkowe, punkty gtéwne trasy i pungtygrednie osi trasy mugdy¢ zaopatrzone w oznaczenia
okreslajace w sposéb wyray i jednoznaczny charakterystykpotozenie tych punktéw. Forma i wzér tych oznatze
powinny by zaakceptowane przezzyniera.

Wykonawca jest odpowiedzialny za ochgamszystkich punktéw pomiarowych i ich oznatze czasie trwania
robét. Jeeli znaki pomiarowe przekazane przez Zamawjo zostamzniszczone przez Wykonawéwiadomie lub
wskutek zaniedbania, a ich odtworzenie jest komean dalszego prowadzenia robdt, to zestare odtworzone na koszt
Wykonawcy.

Wszystkie pozostate prace pomiarowe konieczn@mdaidtowej realizacji rob6t nate do obowizkéw
Wykonawcy.
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5.3. Sprawdzenie wyznaczenia punktéw gtdwnych osiasy i punktow
wysokdciowych

Punkty wierzchotkowe trasy i inne punkty gtéwne oy by¢ zastabilizowane w sposéb trwaly, przyyaiu pali
drewnianych lub stupkéw betonowych, azaldowazane do punktéw pomocniczych, padmych poza granicrob6t
ziemnych. Maksymalna odlegibpomiedzy punktami gtéwnymi na odcinkach prostych niezenprzekracza 500 m.

Zamawiajcy powinien zatay¢ robocze punkty wysokaiowe (repery robocze) wzdhosi trasy drogowej, a tak
przy kazdym obiekcie igynierskim.

Maksymalna odlegkd migdzy reperami roboczymi wzdiurasy drogowej w terenie ptaskim powinna wygosi
500 metréw, natomiast w terenie falistym i gérskiowinna by odpowiednio zmniejszona, zaiee od jego konfiguracji.

Repery robocze nalg zalazy¢ poza granicami rob6t zadanych z wykonaniem trasy drogowej i obiektow
towarzyszcych. Jako repery robocze ama wykorzysta punkty state na stabilnych, istrieych budowlach wzdtutrasy
drogowej. O ile brak takich punktow, repery robonaéery zataryé w postaci stupkéw betonowych lub grubych
ksztattownikéw stalowych, osadzonych w gruncie wssib wykluczajcy osiadanie, zaakceptowany przezytmera.

Rzedne reperéw roboczych naleokresla¢ z taka doktadndcia, abysredni bhd niwelacji po wyréwnaniu byt
mniejszy od 4 mm/km, stosig niwelacg podwdéjr w nawizaniu do reperéw patwowych.

Repery robocze powinny byvyposaone w dodatkowe oznaczenia, zawigrajwyr&ne i jednoznaczne
okreslenie nazwy reperu i jegogdne;.

5.4. Odtworzenie osi trasy

Tyczenie osi trasy natg wykona w oparciu o dokumentagprojektows oraz inne dane geodezyjne przekazane
przez Zamawiajcego, przy wykorzystaniu sieci poligonizacjingéwowej albo innej osnowy geodezyjnej, clkoaej w
dokumentac;ji projektowe;.

O$ trasy powinna by wyznaczona w punktach gtéwnych i w punktackrpdnich w odlegtéci zaleznej od
charakterystyki terenu i uksztattowania trasy, Ieiezrzadziej ni co 50 metrow.

Dopuszczalne odchylenie sytuacyjne wytyczonejrasy w stosunku do dokumentacji projektowej niezenoy¢
wigksze nk 3 cm dla autostrad i drog ekspresowych lub 5 @mpodizostatych drog. Rdne niwelety punktéw osi trasy
nalezy wyznaczy z doktadnécia do 1 cm w stosunku doganych niwelety okrédonych w dokumentacji projektowe;.

Do utrwalenia osi trasy w terenie nglaizy¢ materiatow wymienionych w pkt 2.2.

Usunkgcie pali z osi trasy jest dopuszczalne tylko woveczaly Wykonawca robét zagi je odpowiednimi palami
po obu stronach osi, umieszczonych poza ggaoicot.

5.5. Wyznaczenie przekrojéw poprzecznych

Wyznaczenie przekrojow poprzecznych obejmuje wyzeaie krawdzi nasypow i wykopdw na powierzchni
terenu (okrélenie granicy robot), zgodnie z dokumenggmjojektowa oraz w miejscach wymagajych uzupetnienia dla
poprawnego przeprowadzenia robét i w miejscachaggtkwanych przez iyniera.

Do wyznaczania kragdzi nasypow i wykopow naky stosowé dobrze widoczne paliki lub wiechy. Wiechy
nalezy stosowa w przypadku nasypOow o wysada przekraczaicej 1 metr oraz wykopow ghszych ni 1 metr. Odlegh&t
migdzy palikami lub wiechami natg dostosowé& do uksztattowania terenu oraz geometrii trasy dwej. Odlegtac ta co
najmniej powinna odpowiadadstpowi kolejnych przekrojow poprzecznych.

Profilowanie przekrojow poprzecznych musi utiwia¢ wykonanie nasypow i wykopéw o ksztatcie zgodnym z
dokumentagj projektows.

5.6. Wyznaczenie potzenia obiektow mostowych

Dla kazdego z obiektéw mostowych najewyznaczy jego potaenie w terenie poprzez:
a) wytyczenie osi obiektu,
b) wytyczenie punktow okéajacych usytuowanie (kontur) obiektu, w szczegéti@rzyczotkdw i filarébw mostow i
wiaduktow.
W przypadku mostow i wiaduktdw dokumentacja praj@ka powinna zawietaopis odpowiedniej osnowy
realizacyjnej do wytyczenia tych obiektéw.
Potazenie obiektu w planie natg okresli¢ z doktadnécia okreslona w punkcie 5.4.

6. KONTROLA JAKO SCI ROBOT
6.1. Ogolne zasady kontroli jakéci robo6t

Ogdlne zasady kontroli jakoi rob6t podano w OST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogdlpkt 6.
6.2. Kontrola jakosci prac pomiarowych

Kontrole jakasci prac pomiarowych zwrzanych z odtworzeniem trasy i punktow wysédiowych naley
prowadzé wedtug ogoinych zasad oktenych w instrukcjach i wytycznych GUGIK (1,2,3,457) zgodnie z wymaganiami
podanymi w pkt 5.4.

7. OBMIAR ROBOT
7.1. Ogélne zasady obmiaru robot

Ogoblne zasady obmiaru rob6t podano w OST D-M-00@QWymagania ogoélne” pkt 7.
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7.2. Jednostka obmiarowa

Jednosti obmiarowy jest km (kilometr) odtworzonej trasy w terenie.
Obmiar rob6t zwizanych z wyznaczeniem obiektéw jes¢dia obmiaru rob6t mostowych.

8. ODBIOR ROBOT
8.1. Ogdlne zasady odbioru robot

Ogoblne zasady odbioru rob6t podano w OST D-M-00@QWymagania ogélne” pkt 8.
8.2. Sposaéb odbioru robot

Odbidr robét zwizanych z odtworzeniem trasy w terenie gaisfe na podstawie szkicow i dziennikéw pomiaréw
geodezyjnych lub protokétu z kontroli geodezyjiefire Wykonawca przedktadazynierowi.

9. PODSTAWA PLATNOSCI
9.1. Ogolne ustalenia dotycrce podstawy ptatnéci

Ogolne ustalenia dotyaze podstawy ptatrigi podano w OST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogoéine” pkt
9.2. Cena jednostki obmiarowej

Cena 1 km wykonania robét obejmuje:
- sprawdzenie wyznaczenia punktow gtéwnych osi trgmynktéw wysokéciowych,
— uzupetnienie osi trasy dodatkowymi punktami,
- wyznaczenie dodatkowych punktéw wysé&iowych,
— wyznaczenie przekrojéw poprzecznych z ewentualnytyezeniem dodatkowych przekrojéw,
— zastabilizowanie punktéw w sposob trwaly, ochrafaprzed zniszczeniem i oznakowanie utatygajodszukanie i
ewentualne odtworzenie.
Platna¢ robét zwiazanych z wyznaczeniem obiektéw mostowych jestauy koszcie robdt mostowych.

10. PRZEPISY ZWIAZANE

Instrukcja techniczna 0-1. Ogélne zasady wykonya@mac geodezyjnych.

Instrukcja techniczna G-3. Geodezyjna obstuga itwegs Gtéwny Urzd Geodezji i Kartografii, Warszawa 1979.
Instrukcja techniczna G-1. Geodezyjna osnowa poajdatGiK 1978.

Instrukcja techniczna G-2. Wysalaowa osnowa geodezyjna, GUGIK 1983.

Instrukcja techniczna G-4. Pomiary sytuacyjne i ekygsciowe, GUGIK 1979.

Wytyczne techniczne G-3.2. Pomiary realizacyjne GEJ1983.

Wytyczne techniczne G-3.1. Osnowy realizacyjne, GUI®83.

NoohrwbE
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D-01.02.04

ROZBIORKA ELEMENTOW DROG

1. WSTEP
1.1.Przedmiot ST

Przedmiotem niniejszej ogolnej specyfikacji teclanigj (ST) § wymagania dotycge wykonania i odbioru robét
zwiazanych z rozbiorkelementéw drog w ramaalamach ,, Przebudowy ulicy Stonecznej i dojazdwgeoey
w Czerwonaku ”
1.2. Zakres stosowania ST

Specyfikacja techniczna (ST) stosowana jest fidaiment przetargowy i kontraktowy przy zlecanialimacji
rob6t wymienionych w p. 1.1

1.3. Zakres robét obgtych ST

Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji dotyzasad prowadzenia robét aganych z rozbidrk
- kraweznikéw 15x30 cm,
- Obrzey betonowych 6x20
- nawierzchni chodnika z ptytek chodnikowych 35x35x5¢
- nawierzchni z ptyt drogowych 3x1m

1.4. Okreslenia podstawowe

Stosowane okétenia podstawoweaszgodne z obowgizujacymi, odpowiednimi polskimi normami oraz z
definicjami podanymi w ST D-M-00.00.00 ,Wymaganigéine” pkt 1.4.

1.5. Ogélne wymagania dotycgce robot

Ogolne wymagania dotyseze robét podano w OST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogbjpkt 1.5.
2. MATERIALY
- Nie wystpuja
3. SPRZET
3.1. Ogdlne wymagania dotycgce sprztu

Ogoblne wymagania dotysee sprztu podano w OST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogolne” kt
3.2. Sprat do rozbiorki

Do wykonania robét zwzanych z rozbiorkelementdéw drég, nie by wykorzystany sprg podany portej, lub inny
zaakceptowany przeziyniera:
- zurawie samochodowe,
- samochody eizarowe,
- mioty pneumatyczne,
— pity mechaniczne,
- koparki.
- ciagnik
4. TRANSPORT
4.1. Ogolne wymagania dotycgce transportu
Ogodlne wymagania dotygee transportu podano w OST D-M-00.00.00 ,Wymagawgélne” pkt 4.
4.2. Transport materiatow z rozbiorki
Materiat z rozbiérki ména przewoz dowolnymsrodkiem transportu.
5. WYKONANIE ROBOT
5.1. Ogélne zasady wykonania robét

Ogolne zasady wykonania robét podano w OST D-M@00 ,Wymagania ogoélne” pkt 5.
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5.2. Wykonanie rob6t rozbiérkowych

Roboty rozbiorkowe elementéw drog, obejmugunicie z terenu budowy wszystkich elementéw wymienamy
pkt 1.3, zgodnie z dokumentagyrojektova, lub wskazanych przez ayniera.

Jeili dokumentacja projektowa nie zawiera dokumentagjientaryzacyjnej lub/i rozbiérkowej, 2zgnier maze polecé
Wykonawcy sporgdzenie takiej dokumentacji, w ktérej zostanie ékaey przewidziany odzysk materiatéw.

Roboty rozbiérkowe maa wykonywg mechanicznie lubecznie ..

- rozbicia elementéw, ktérych nie przewiduje sdzyska, w sposébgczny lub mechaniczny z ew. przgtem petéw
zbrojeniowych i ich odgiciem,

- oczyszczenia rozebranych elementéw, przewidziadgchowtdrnego iycia (z zaprawy, kawatkdw betonu, izolacji
itp.) i ich posortowania.

Wszystkie elementy nitiwe do powtdrnego wykorzystania powinnydaysuwane bez powodowaniaednych
uszkodza. O ile uzyskane elementy nie staje wtasndcia Wykonawcy, powinien on przewié je na miejsce wskazane
przez Iryniera.

Elementy i materiaty, powinny Byusungte z terenu budowy.

Doty (wykopy) powstate po rozbiérce elementéw dragajdujce si; w miejscach, gdzie zgodnie z dokumentac;j
projektows beda wykonane wykopy drogowe, powinny biymczasowo zabezpieczone. W szczegéilnoalezy zapobiec
gromadzeniu giw nich wody opadowe;j.

Doty w miejscach, gdzie nie przewiduje siykonania wykopéw drogowych nalewypetnié, warstwami,
odpowiednim gruntem do poziomu otaczago terenu i zagci¢ zgodnie z wymaganiami olklenymi w ST D-02.00.00
+Roboty ziemne”.

6. KONTROLA JAKO SCI ROBOT
6.1. Ogolne zasady kontroli jakéci robo6t

Ogdlne zasady kontroli jakoi rob6t podano w ST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogdiplet 6.
6.2. Kontrola jakosci robot rozbidrkowych

Kontrola jakdci robot polega na wizualnej ocenie kompldgiavykonanych robot rozbidrkowych oraz sprawdzeniu
stopnia uszkodzenia elementéw przewidzianych da@mego wykorzystania.

Zagszczenie gruntu wypetnigjego ewentualne doty po usettyich elementach nawierzchni, ogroflzg@rzepustow
powinno spetnié odpowiednie wymagania oktene w OST D-02.00.00 ,,Roboty ziemne”.

7. OBMIAR ROBOT
7.1. Ogolne zasady obmiaru robét

Ogodlne zasady obmiaru rob6t podano w ST D-M-00@(Mdymagania ogélne”  pkt 7.
7.2. Jednostka obmiarowa

Jednostk obmiarova robot zwizanych z rozbiorkelementéw drég jest:
- dla nawierzchni - fm(metr kwadratowy),
— dla kraveznika, opornika, - m (metr),

8. ODBIOR ROBOT
Ogodlne zasady odbioru rob6t podano w ST D-M-00@QW@ymagania ogolne” pkt 8.
9.2. Cena jednostki obmiarowej

Cena wykonania robét obejmuje:
a) dla rozbiorki warstw nawierzchni:
- wyznaczenie powierzchni przeznaczonej do rozbiorki,
— rozkucie i zerwanie nawierzchni,
- ew. przesortowanie materiatlu uzyskanego z rozhiérkielu ponownego jejaycia, z ut@zeniem na poboczu,
— zatadunek i wywiezienie materiatéw z rozbiérki,
- wyréwnanie podiga i uporadkowanie terenu rozbiorki;
b) dla rozbiérki krawznikéw, obrzey
— odkopanie krawznikdw, obrzey i opornikbw wraz z wyjciem i oczyszczeniem,
— zerwanie podsypki cementowo-piaskowej i ew. taw,
- zaladunek i wywiezienie materiatu z rozbiorki,
- wyroéwnanie podtoa i uporadkowanie terenu rozbiérki;

10. PRZEPISY ZWIAZANE
Normy

1. PN-D-95017 Surowiec drzewny. Drewno tartacziesie.
2. PN-D-96000 Tarcica iglasta og6Inego przeznaezeni
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3. PN-D-96002
4.  PN-H-74219

5.  PN-H-74220

6. PN-H-93401
7. PN-H-93402

8. BN-87/5028-12

9. BN-77/8931-12

Tarcicadtiasta ogolnego przeznaczenia

Rury stalowe bez szwu walcowane nacgargélnego
stosowania

Rury stalowe bez szwugriione i walcowane na zimno
ogolnego przeznaczenia

Stal walcowanaatéwniki rGwnoramienne

Ktowniki nieréwnoramienne stalowe walcowane na
goraco

Gwalzie budowlane. Gwalzie z trzpieniem gtadkim,
okragtym i kwadratowym

Oznaczenie wgkika zagszczenia gruntu.
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D-01.02.02

ZDJECIE WARSTWY HUMUSU

1. WSTEP
1.1. Przedmiot SST

Przedmiotem niniejszej szczegétowe] specyfikeajhnicznej (SST)aswymagania dotyexe wykonania i
odbioru rob6t zwizanych ze zdgiem warstwy humusu w ramach ,, Przebudowa ulicgn8tznej i dojazdu do gasaw
Czerwonaku ”

1.2. Zakres stosowania SST
Specyfikacja techniczna (SST) stosowana jest akmment przetargowy i kontraktowy przy zlecarealizacji
rob6t wymienionych w p. 1.1

1.3. Zakres robét obgtych SST

Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji dotyzasad prowadzenia robét z@anych ze zdgiem warstwy humusu
z wywozem , wykonywanych w ramach robét przygotowayeh.

1.4. Okreslenia podstawowe

Stosowane okétenia podstawoweaszgodne z obowgizujacymi, odpowiednimi polskimi normami oraz z
definicjami podanymi w OST D-M-00.00.00 ,Wymagawnigolne” pkt 1.4.

1.5. Ogélne wymagania dotycgce robot

Ogoblne wymagania dotyseze robo6t podano w OST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogbpkt 1.5.
2. MATERIALY

Nie wystpuja.
3. SPRZET
3.1. Ogodlne wymagania dotycrce spratu

Ogdlne wymagania dotysze sprztu podano w OST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogélne” gkt

3.2. Sprat do zdjecia humusu i/lub darniny

Do wykonania robét zwzanych ze zdgiem warstwy humusu lub/i darniny nie nag&j st do powtérnego zycia
nalezy stosowa:
- réwniarki,
— spycharki,
- lopaty, szpadle i inny spgzdo rcznego wykonywania robdt ziemnych - w miejscaclziggrawidtowe wykonanie
rob6t sprztem zmechanizowanym nie jest #ioe,
- koparki i samochody samowytadowcze - w przypadi&ndportu na odlegié wymagaijca zastosowania takiego spta.

4. TRANSPORT
4.1. Ogolne wymagania dotyegce transportu

Ogolne wymagania dotygee transportu podano w OST D-M-00.00.00 ,Wymagagaine” pkt 4.
4.2. Transport humusu

Humus naley przemieszczaaz zastosowaniem réwniarek lub spycharek albo pozéwransportem samochodowym.
Wybdr srodka transportu zatg od odlegtdci, warunkéw lokalnych i przeznaczenia humusu.

5. WYKONANIE ROBOT
5.1. Ogolne zasady wykonania robot

Ogodlne zasady wykonania rob6t podano w OST D-MX@00 ,Wymagania ogolne” pkt 5.
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Teren pod budogdrogi w pasie robét ziemnych, w miejscach dokop@winnych miejscach wskazanych w
dokumentacji projektowej powinien bpczyszczony z humusu i/lub darniny.

5.2. Zdjecie warstwy humusu

Warstwa humusu powinna bydjeta z przeznaczeniem domdejszego mycia przy umacnianiu skarp, zaktadaniu
trawnikéw, sadzeniu drzew i krzewdw oraz do inngekinndci okreslonych w dokumentacji projektowe;.
Zagospodarowanie nadmiaru humusu powinnbvisygkonane zgodnie z ustaleniami SST lub wskazaniagniera.

Humus naley zdejmowa mechanicznie z zastosowaniem réwniarek lub spgéhdl wyjatkowych sytuacjach, gdy
zastosowanie maszyn nie jest wystargzajdla prawidiowego wykonania robét, wadshie mae stanowd zagraenie dla
bezpieczastwa robo6t (zmienna grubbwarstwy humusu,asiedztwo budowli), naley dodatkowo stosowéareczne
wykonanie robét, jako uzupetnienie prac wykonywdnyoechanicznie.

Warstwe humusu naley zdja¢ z powierzchni catego pasa robét ziemnych oraznyéh miejscach okionych w
dokumentac;ji projektowej lub wskazanych przezyhiera.

Grubd¢ zdejmowanej warstwy humusu (zata od gtbokaici jego zalegania, wysokoi nasypu, potrzeb jego
wykorzystania na budowie itp.) powinnadtggodna z ustaleniami dokumentaciji projektowe)y Wskazana przez tgniera,
wedtug faktycznego stanu wgpbwania.Zdgty humus nalgy sktadowa w regularnych pryzmach. Miejsca sktadowania
humusu powinny byprzez Wykonawgtak dobrane, aby humus byt zabezpieczony przei@eayszczeniem, a tak
najezdzaniem przez pojazdy. Nie nalezdejmowa& humusu w czasie intensywnych opadéw i bé@minio po nich, aby
unikna¢ zanieczyszczenia ghiriub innym gruntem nieorganicznym.

6. KONTROLA JAKO SCI ROBOT
6.1. Ogolne zasady kontroli jakéci robot

Ogolne zasady kontroli jakoi rob6t podano w OST D-M-00.00.00 ,Wymagania og3lpkt 6.
6.2. Kontrola usunigcia humusu lub/i darniny

Sprawdzenie jakai robét polega na wizualnej ocenie komplétiaisunicia humusu.

7. OBMIAR ROBOT
7.1. Ogolne zasady obmiaru robét

Ogolne zasady obmiaru rob6t podano w OST D-M-00@QWymagania ogélne”  pkt 7.
7.2. Jednostka obmiarowa

Jednostk obmiarow jest nf (metr kwadratowy) zdtej warstwy humusu.
8. ODBIOR ROBOT

Ogolne zasady odbioru rob6t podano w OST D-M-000QWymagania ogdlne” pkt 8.
9. PODSTAWA PLATNOSCI
9.1. Ogolne ustalenia dotycrce podstawy ptatnéci

Ogolne ustalenia dotygee podstawy ptatriei podano w OST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogdine” kt
9.2. Cena jednostki obmiarowej

Cena 1 riwykonania robét obejmuje:
— zdjecie humusu wraz z hatdowaniem w pryzmy wzdinogi lub odwiezieniem na odktad,

10. PRZEPISY ZWIAZANE
Nie wystpuja.
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D - 01.03.02

ZABEZPIECZENIE LINIIENERGETYCZNYCH , GAZOWYCH |
WODOCIAGOWYCH PRZY PRZEBUDOWIE DROG



D-01.00.00 Roboty przygotowawcze 12

1. WSTEP
1.1. Przedmiot SST

Przedmiotem niniejszej szczegétowej specyfikamghnicznej (SST)aswymagania dotyece wykonania i odbioru
zabezpieczenia linii energetycznych, gazowychdeamgowychw ramach ,, Przebudowy ulicy Stonecznej i dojaddu
garay w Czerwonaku ”

1.2. Zakres stosowania SST

Specyfikacja techniczna (SST) stosowana jest akmment przetargowy i kontraktowy przy zlecarealizacji
rob6t wymienionych w p. 1.1

1.3. Zakres robét obgtych SST

Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji anzgstosowanie do zabezpieczenia linii energetyatznyazowych i
wodockgowych.

1.5. Ogélne wymagania dotycgce robot

Ogolne wymagania dotygze robét podano w OST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogbln
Wykonawca przed przygiieniem do wykonywania robét, powinien przedstago aprobaty liyniera program
zapewnienia jak&i (PZJ).

2. MATERIALY
2.1. Ogdélne wymagania

Ogolne wymagania dotygze materialtéw podano w OST D-M-00.00.00 ,Wymagagalne”.

Wszystkie zakupione przez Wykonawnateriaty, dla ktérych normy PN i BN przewidyjosiadanie
za&wiadczenia o jakei lub atestu, powinny ldyzaopatrzone przez producenta w taki dokument.

Inne materiaty powinny liywyposaone w takie dokumenty ngczenie Irtyniera.

2.4. Piasek
Piasek do wykonania zasypki powinien odpowéagigmaganiom BN-87/6774-04 [16].
2.6. Przepusty kablowe

Przepusty kablowe powinny byvykonane z materiatéw niepalnych, z tworzyw sziych lub stali,
wytrzymatych mechanicznie, chemicznie i odpornyaldaiatanie tuku elektrycznego.
Dla zabezpieczenia przewodow energetycznych pmjekte sa rury dwudzielne typu AROT lub réwrglze osrednicy
fi 160mm , natomiast dla przewodow gazowych i woaigawych rury dwudzielne typu AROT lub réwnedne osrednicy
zewn. Fi 315 mm,

Rury wywane na przepusty powinny bglostatecznie wytrzymate na dziataniessiskapcych, z jakimi nalgy
liczy¢ sie w miejscu ich ulgenia. Wretrzascianek powinny by gtadkie lub powleczone warsfwvygtadzajca ich
powierzchng, dla utatwienia przesuwanizsiabli.

Rury PCW powinny odpowiadavymaganiom normy PN-80/89205 [11].
Rury na przepusty kablowe najeprzechowywé na utwardzonym placu, w miejscach zabezpieczopyoéd
dziataniem sit mechanicznych.

3. SPRET
3.1. Ogdélne wymagania

Wykonawca jest zobowazany do aywania jedynie takiego spgtai, ktéry nie spowoduje niekorzystnego wptywu
na jakd¢ wykonywanych robét, zaréwno w miejscu tych roljak, tez przy wykonywaniu czynniei pomocniczych oraz w
czasie transportu, zatadunku i wytadunku materiapztu itp.

Sprz:;t uzywany przez Wykonawgcpowinien uzyskéakceptagj Inzyniera.

Liczba i wydajné¢ sprztu powinna gwarantowéavykonanie robét zgodnie z zasadami dlaeymi w
dokumentac;ji projektowej, i wskazaniactiyniera w terminie przewidzianym kontraktem.

4. TRANSPORT
4.1. Ogolne wymagania

Wykonawca jest zobowazany do stosowania jedynie takigodkéw transportu, ktore nie wplymiekorzystnie na
jakos¢ wykonywanych robot.

Liczbasrodkow transportu powinna gwarantaiygrowadzenie robot zgodnie z zasadami direymi w
dokumentacji projektowej, i wskazaniactiyniera, w terminie przewidzianym kontraktem.

4.2.Srodki transportu

Wykonawca przygpujacy do przebudowy linii kablowej powinien wykazsic mozliwoscia korzystania z
nastpujacych srodkow transportu:
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— samochodu skrzyniowego,
— samochodu dostawczego,
— samochodu samowytadowczego,

Nasrodkach transportu przewone materiaty powinny l#yzabezpieczone przed ich przemieszczaniem i uk&dan
zgodnie z warunkami transportu wydanymi przez igitwwérce.

5. WYKONANIE ROBOT

5.1. Wykonawca powinien opracotvaprzedstawd do akceptacji Iayniera harmonogram robét, zawierey
uzgodnione z kytkownikiem okresy wyiczenia w przebudowywanych liniach.

Zabezpieczenie linii naty wykonywa zgodnie z normami i przepisami budowy oraz bezgestwa i higieny
pracy [22].

Zabezpieczenie linii polega na odkopaniu istrwggh przewod6éw , monta rur dwudzielnych drednicy zgodnie
z dokumentacja projektowa, zabezpieczeniu wylotabligprzed zamuleniem, zasypaniu wykopu.

Wszelkie wykopy zwizane z odkopaniem linii energetycznej, gazowejdoangowej powinny by zasypane
gruntem zagszczanym warstwami co 20 cm i wyrdwnane do pozi@itniejcego terenu.

5.2. Uktadanie przepustéw

Przepusty kablowe nafe wykonywat z rur PCW dérednicy zgodnej z dokumentacja techniczn
Glebokas¢ umieszczenia przepustow kablowych w gruncie, mieazod powierzchni terenu do gérnej powierzchny,rur
powinna wynosi co najmniej 70 cm - w terenie bez nawierzchni0@ th od nawierzchni drogi (niwelety) przeznacza®j
ruchu kotowego.

Minimalna gkbokas¢ umieszczenia przepustu pod jezdimiogi powinna wyniké&z warunkéw okréonych przez
zarzd drogowy dla danego odcinka drogi oraz uzgilena jest od rodzaju zabezpieczanego przewodu.

W miejscach skrzxowan z drogami istniejcymi o konstrukcji nierozbieralnej, przepusty pomgrby¢
wykonywane metoglwiercenia poziomego, przewidigjprzepusty rezerwowe dla ustivienia utazenia kabli dodatkowych
lub wymiany kabli uszkodzonych bez rozkopywaniagdré

Miejsca wprowadzenia kabli do rur powinnychyszczelnione nasmotowanymi szmatami, sznurampakutami,
uniemaliwiajacymi przedostawaniegto ich wrgtrza wody i przed ich zamuleniem.

6. KONTROLA JAKO SCI ROBOT
6.1. Ogolne zasady kontroli jakéci robot

Ogoblne zasady kontroli jaka rob6t podano w OST D-M-00.00.00 ,Wymagania og8ln

Celem kontroli jest stwierdzenie agnigcia zatl@onej jakdci wykonywanych rob6t przy przebudowie linii
kablowej..

Wykonawca ma obowrek wykonania petnego zakresu bada budowie w celu wskazaniazimierowi
zgodndci dostarczonych materiatéw i realizowanych robdokumentag projektows,

Materiaty posiadage atest producenta stwierdmgj ich petr, zgodnd¢ z warunkami podanymi w specyfikacjach,
mog by¢ przez Irkyniera dopuszczone daycia bez bada

Wykonawca powiadamia pisemniezymiera o zakaczeniu kadej roboty zanikaijcej, ktés, maze kontynuowa
dopiero po stwierdzeniu przezzmiera i ewentualnie przedstawiciela, odpowiednidlizodanego terenu Zaktadu
Energetycznego, Gazowego i Wodgiwego - zatgonej jakaci.

7. OBMIAR ROBOT

OgobIne wymagania dotygze obmiaru robé6t podano w OST D-M-00.00.00 ,Wymagagdéine”.

Obmiaru robét dokortanalezy w oparciu o dokumentagcprojektows i ewentualnie dodatkowe ustalenia, wynikte
w czasie budowy, akceptowane przezyhiera.

Jednostk obmiarova dla linii kablowej jest metr.

8. ODBIOR ROBOT

Ogolne wymagania dotygze odbioru robét podano w OST D-M-00.00.00 , Wymagagoine”.
Przy przekazywaniu linii kablowej do eksploatakjlykonawca zobowgizany jest dostarczyZamawiajcemu
nastpujace dokumenty:

— protokdty odbioru robot zanikagych,
— ewentualn ocer robot wydar przez zaklad energetyczny.
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9. PODSTAWA PLATNOSCI

Ogdlne wymagania dotygeze podstawy platrigi podano w OST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogolne”.

Platng¢ za metr naley przyjmowa zgodnie z obmiarem i ocgfekaéci uzytych materiatdw i wykonanych robét
na podstawie wynikéw pomiaréw i badontrolnych.

Cena jednostkowa wykonanych rob6t obejmuje:

— roboty przygotowawcze,
— oznakowanie robot,

— przygotowanie, dostarczenie i wbudowanie materiatéw
podhczenie linii do sieci, zgodnie z dokumentagjojektowa,



