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ST - Przebudowa drogi gminnej nr ewid. 700 w miejscowosci Wojkow,
gm. Padew Narodowa w ramach zadania pn: ,,Budowa i modernizacja drogi dojazdowej
do gruntéw rolnych w obrebie Wojkéw dz nr ewid. 700”

CPV —45233142-6

Zestawienie powierzchni poszczegolnych czesci zagospodarowania
dziakki :

4.1 Droga nr ewid. 700

1. Dhugo$¢ drogi - 173 mb
2. warstwa odsaczajaca z piasku gr. 10 cm -519m?

3. podbudowa z thucznia kamiennego war. gérna gr. 15 cm - 519 m?
4. nawierzchnia z thucznia kamiennego war, gbrna gr. 7 cm - 519 m?

ODTWORZENIE TRASY I PUNKTOW WYSOKOSCIOWYCH

1. WSTEP
1.1. Przedmiot ST

Przedmiotem niniejszej szczegodtowej specyfikacji technicznej (ST) sa wymagania
dotyczace

wykonania i odbioru rob6t zwigzanych z odtworzeniem trasy i jej punktéw
wysokosciowych.
1.2. Zakres stosowania ST

Szczegolowa specyfikacja techniczna jest stosowana jako dokument przetargowy i
kontraktowy

przy zlecaniu i realizacji robot wymienionych w pkt. 1.1.
1.3. Zakres robét objetych ST

Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji dotycza zasad prowadzenia rob6t zwiazanych
z wszystkimi czynno$ciami umozliwiajacymi i majacymi na celu odtworzenie trasy w terenie.

1.3.1. Odtworzenie trasy i punktow wysoko$ciowych
W zakres robot pomiarowych, zwigzanych z odtworzeniem trasy i punktéw
wysoko$ciowych wchodza :
a) sprawdzenie wyznaczenia sytuacyjnego i wysoko$ciowego punktéw gtéwnych
osi trasy i punktow wysoko$ciowych
b) uzupeienie osi trasy dodatkowymi punktami (wyznaczenie osi),
¢) wyznaczenie dodatkowych punktéw wysokosciowych (reperéw roboczych),
d) wyznaczenie przekrojow poprzecznych,
e) za stabilizowanie punktéw w sposéb trwaty, ochrona ich przed zniszczeniem oraz
oznakowanie w sposob ulatwiajacy odszukanie i ewentualne odtworzenie
1.4. Okreslenia podstawowe
1.4.1. Punkty gléwne trasy — punkty zatamania osi trasy, punkty kierunkowe oraz
poczatkowy i koncowy punkt trasy.
1.4.2. Pozostale okreslenia podstawowe sg zgodne z obowiazujacymi, odpowiednimi
polskimi normami 1 z definicjami podanymi w ,,Wymagania og6lne”
1.5. Ogoélne wymagania dotyczace robot
Wykonawca robdt jest odpowiedzialny za jako$¢ ich wykonania oraz za zgodno$é z



dokumentacja projektowa, ST i poleceniami Inzyniera. Ogdlne wymagania dotyczace

robét
2. MATERIALY
2.1. Ogoélne wymagania dotyczace materialow

Ogo6lne wymagania dotyczace materialoéw, ich pozyskiwania i sktadania podano w
» Wymagania og6lne” pkt. 2.
2.2. Rodzaje materialéw

Do utrwalenia punktéw gléwnych trasy nalezy stosowac pale drewniane z gwozdziem lub
pretem stalowym, stupki betonowe albo rury metalowe o dlugosci okoto 0,50 metra.

Pale drewniane umieszczone poza granicg robot ziemnych, w sasiedztwie punktow
zalamania trasy, powinny mie¢ §rednicg od 0,15 do 0,20 m i dtugos¢ od 1,5do 1,7 m

Do stabilizacji pozostatych punktéw nalezy stosowaé paliki drewniane $rednicy od 0,05
do 0,08m i dhugosci okoto 0,30 m, a dla punktéw utrwalanych w istniejacej nawierzchni
bolce stalowe $rednicy 5 mm i dlugo$ci od 0,04 do 0,5 .
»Swiadki” powinny mieé dhugos¢ okoto 0,50 m i1 przekroj prostokatny.
3. SPRZET
3.1. Ogolne wymagania dotyczace sprzetu

Ogoélne wymagania dotyczace sprzetu podano w ,,Wymagania ogdlne”
3.2. Sprze¢t pomiarowy

Do wyznaczenia sytuacyjnego trasy i punktow wysoko$ciowych nalezy stosowad
nastgpujacy sprzet :

- teodolity lub tachimetry,

- niwelatory,

- dalmierze,

- tyczki,

- faty,

- taSmy stalowe, szpilki.

Sprzet stosowany do wyznaczenia trasy mostowe;j i jej punktow wysokosciowych
powinien  gwarantowac uzyskanie wymaganej doktadnos$ci pomiaru.
4. TRANSPORT
4.1. Ogélne wymagania dotyczgce transportu

Ogoblne wymagania dotyczace transportu podano w ,,Wymagania ogdlne”
4.2. Transport sprzetu i materialow

Sprzet 1 materiaty do wyznaczania trasy mozna przewozi¢ dowolnymi §rodkami
transportu.
5. WYKONANIE ROBOT
5.1. Ogolne zasady wykonywania robot

Ogolne zasady wykonywania robot podano ,,Wymagania ogdlne”.

Prace pomiarowe powinny by¢ wykonane zgodnie z obowigzujacymi Instrukcjami
GUGIK.

5.2. Zasady wykonywania prac pomiarowych

Wykonawca powinien sprawdzi¢ czy rzedne terenu okre$lone w dokumentacji
projektowej sa zgodne z rzeczywistymi rzgdnymi terenu. Jezeli Wykonawca stwierdzi, ze
rzeczywiste rzedne terenu istotnie réznig sig¢ od rzadnych okre§lonych w dokumentacji
projektowej, to powinien powiadomi¢ o tym Inzyniera.

Wykonawca jest odpowiedzialny za ochrong wszystkich punktéw pomiarowych i ich
oznaczen w czasie trwania robot. Jezeli znaki pomiarowe zostang zniszczone przez
Wykonawce §wiadomie lub wskutek zaniedbania, a ich odtworzenie jest konieczne do
dalszego prowadzenia robét, to zostana one odtworzone na koszt Wykonawcy.



Wszystkie pozostate prace pomiarowe konieczne dla prawidlowej realizacji rob6t naleza
do obowiazkow Wykonawcy.

Tyczenie osi trasy nalezy wykona¢ w oparciu o dokumentacjg projektowa przy
wykorzystaniu sieci poligonizacji panstwowej albo innej osnowy geodezyjnej, okre$lonej w
dokumentacji projektowe;.

Dopuszczalne odchylenie sytuacyjne wytyczonej osi trasy w stosunku do dokumentacji

projektowej nie moze by¢ wigksze niz 5 cm. Rzedne niwelety punktdéw osi trasy nalezy

wyznaczy¢ z dokladnoscia do 1 cm w stosunku do rzednych niwelety okreslonych

w dokumentacji projektowe;.

5.3. Sprawdzenie wyznaczenia punktéw gléwnych osi trasy i punktéw wysokos$ciowych

Punkty wierzchotkowe trasy i inne punkty gtdéwne powinny by¢ zastabilizowane w
sposéb trwaly, przy uzyciu pali drewnianych lub stupkéw betonowych, a takze dowiazane do
punktéw pomocniczych potozonych poza granica robdt ziemnych.
Maksymalna odleglo§¢ pomiedzy punktami gléwnymi na odcinkach prostych nie moze
przekraczaé 500 m.

Zamawiajacy powinien zatozy¢ robocze punkty wysokosciowe (repery robocze) wzdtuz
osi trasy, a takze przy kazdym obiekcie inzynierskim

Maksymalna odleglo$¢ migdzy reperami roboczymi wzdtuz trasy w terenie powinna
wynosic¢ 500 m.
5.4. Wyznaczenie przekrojow poprzecznych

Wyznaczenie przekrojoéw poprzecznych obejmuje wyznaczenie krawedzi nasypdw i
wykop6w na powierzchni terenu (okreslenie granicy robét), zgodnie z dokumentacja
projektowg oraz w miejscach wymagajacych uzupetnienia dla poprawnego przeprowadzenia
rob6t 1 w miejscach zaakceptowanych przez Inzyniera.

Do wyznaczania krawedzi nasypow i wykopow nalezy stosowaé dobrze widoczne paliki
lub wiechy. Wiechy nalezy stosowa¢ w przypadku nasypdw o wysokosci przekraczajacej 1
metr oraz wykopow glebszych niz 1 metr.
Odleglosé miedzy palikami lub wiechami nalezy dostosowaé do uksztaltowania terenu oraz
geometrii trasy. Odleglo$¢ ta co najmniej powinna odpowiadaé odstepowi kolejnych
przekrojow poprzecznych.
6. KONTROLA JAKOSCI ROBOT
6.1. Ogolne zasady kontroli jakoSci robét

Ogolne zasady kontroli jakosci robdt podano ,,Wymagania ogdlne”

Kontrolg jako$ci prac pomiarowych zwigzanych z odtworzeniem trasy i punktow

wysoko$ciowych nalezy prowadzi¢ wedtug ogélnych zasad okreslonych w instrukcjach i

wytycznych GUGIK

7. OBMIAR ROBOT
7.1. Ogoélne zasady obmiaru roboét
Ogolne zasady obmiaru rob6t podano ,,Wymagania ogblne”
7.2. Jednostka obmiarowa
Jednostkg obmiarowa jest m (metr) odtworzonej trasy w terenie.
Obmiar rob6t zwiagzanych z wyznaczeniem obiektow jest czescig obmiaru robot

8. ODBIOR ROBOT
8.1. Ogélne zasady odbioru robot

Ogélne zasady odbioru robdt podano w ,,Wymagania ogdlne”
8.2. Odbiér robot



Odbior robot zwigzanych z odtworzeniem trasy w terenie nastepuje na podstawie szkicow

1 dziennikéw pomiaréw geodezyjnych lub protokétu z kontroli geodezyjnej, ktore
Wykonawca przedklada Inzynierowi.

9.

9.1.

9.2,

10.

PODSTAWA PLATNOSCI
Ogolne ustalenia dotyczace odstawy platnosci
Ogolne ustalenia dotyczace odstawy platno$ci podano w ,,Wymagania ogdlne”

Cena jednostki obmiarowej

Cena 1 km wykonania robét obejmuje:

- sprawdzenie wyznaczenia punktow gtéwnych osi trasy i punktéw wysokos$ciowych,

- uzupetnienie osi trasy dodatkowymi punktami,

- wyznaczenie dodatkowych punktéw wysokoéciowych,

- wyznaczenie przekrojow poprzecznych z ewentualnym wytyczeniem dodatkowych
przekrojow,

- zastabilizowanie punktéw w sposéb trwaty, ochrona ich przed zniszczeniem i
oznakowanie ulatwiajace odszukanie i ewentualne odtworzenie.

PRZEPISY ZWIAZANE

1. Ustawa z 17.05.1989 — Prawo geodezyjne i kartograficzne (Dz.U.Nr, poz. 163 z
pbézniejszymi zmianami).

2. Instrukcja techniczna 0-1. Ogolne zasady wykonywania prac geodezyjnych.

Instrukcja techniczna G-3. geodezyjna obstuga inwestycji, Gtéwny Urzad Geodezji i

Kartografii, Warszawa 1979.

Instrukcja techniczna G-1. Geodezyjna osnowa pozioma, GUGIK 1978.

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

Instrukcja techniczna G-4. Pomiary sytuacyjne i wysoko$ciowe, GUGIK 1979.

Wytyczne techniczne G-3.2. Pomiary realizacyjne, GUGIK 1983.

Wiytyczne techniczne G-3.1. Osnowy realizacyjne, GUGIK 1983.
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PROFILOWANIE 1 ZAGESZCZANIE PODEOZA

1. Wstep

1.1 Przedmiot ST

Podmiotem niniejszej Specyfikacji Technicznej sg wymagania dotyczace wykonania i odbioru

robot. ,, Modernizacja drogi dojazdowej do pdl w miejscowosci Wojkoéw nr. ew.579 — obiekt

poscaleniowy gm. Padew Narodowa”

1.2

Zakres stosowania ST



Specyfikacja Techniczna jest stosowana jako dokument przetargowy przy zlecaniu i
realizacji rob6t wymienionych w p.1.1

1.3 Zakres robot objetych ST

Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji obejmuja :

- profilowanie i zageszczanie podtoza

1.4 Okreslenia podstawowe

1.4.1

1.4.2

1.4.3

1.44

1.4.5

Droga - wydzielony pas terenu przeznaczony dla ruchu lub postoju pojazdéw oraz
ruchu pieszych wraz z wszystkimi urzadzeniami technicznymi zwigzanymi z
prowadzeniem i zabezpieczeniem ruchu.

Jezdnia — czgs¢ korony drogi przeznaczona dla ruchu pojazdow.

Korona drogi — jezdnia z poboczami lub chodnikiem , zatokami, pasami awaryjnego
postoju i pasami dzielacymi jezdnie.

Konstrukcja nawierzchni — uktad warstw nawierzchni wraz ze sposobem ich
potaczenia
Nawierzchnia - warstwa lub zespét warstw stuzacych do przejmowania lub

rozkladania obcigzen od ruchu na podloze gruntowe i zapewniajacych dogodne
warunki dla ruchu.

a) Warstwa $cieralna — gérna warstwa nawierzchni poddana bezpoérednio oddziatywaniu
ruchu 1 czynnikéw atmosferycznych

b) Warstwa wiazaca — warstwa znajdujaca si¢ migdzy warstwa §cieralng a podbudows ,
zapewniajaca lepsze rozlozenie naprgzen w nawierzchni i przekazywanie ich na
podbudowe

¢) Warstwa wyrownawcza — warstwa shuzaca do wyrdwnania nieréwnoéci podbudowy
lub profilu istniejacej nawierzchni

d) Podbudowa zasadnicza — gorna czeg$¢ podbudowy spelniajaca funkcje noéne w
konstrukcji nawierzchni. Moze ona sktadac sig z jednej lub dwoch warstw.

e) Warstwa odcinajaca — warstwa stosowana w celu uniemozliwienia przenikania
czasteczek drobnych gruntu do warstwy nawierzchni lezacej powyzej

f) Warstwa odsaczajaca — warstwa stuzaca do odprowadzenia wody przedostajacej sie do
nawierzchni.

2. Materialy

2.1 Rodzaje materialow

- nie wystepuja

3. Sprzet

3.1. Sprze¢t do wykonania robot



Wykonawca przystgpujacy do wykonania koryta i profilowania podloza powinien
wykazac si¢ mozliwo$cig korzystania z nastepujacego sprzetu:
- réwniarek Iub spycharek
- koparek czerpakami profilowymi
- walcow statycznych i wibracyjnych oraz plyt wibracyjnych

Stosowany sprzgt nie moze spowodowaé niekorzystnego wplywu na wlasciwo$ci gruntu
podtoza.
4. Transport

- nie wystgpuje
5. Wykonanie robot
5.1. Profilowanie i zageszczanie podloza

Przed przystapieniem do profilowania podtoze powinno by¢ oczyszczone ze wszelkich
zanieczyszczen.

Po oczyszczeniu podioza nalezy sprawdzié¢ czy istniejace rzedne terenu umozliwiaja
uzyskanie po profilowaniu zaprojektowanych rzednych podtoza. Zaleca si¢ aby rzedne terenu
przed profilowaniem byty o co najmniej 5 cm. wyzsze niz projektowane rz¢dne podtoza.

Jezeli powyzszy warunek nie jest spelniony i wystgpuja zaniZenia poziomu w podiozu
przewidzianym do profilowania. Wykonawca powinien spulchnié podioze i dowiesé
dodatkowy grunt.

Do profilowania podloza nalezy stosowaé rowniarki. Sciety grunt powinien byé
wykorzystany w robotach ziemnych lub innych zaakceptowanych przez Inzyniera.

Bezposrednio po wyprofilowaniu podloza nalezy przystapi¢c do zageszczenia.
Zaggszczenie nalezy kontynuowaé do osiagnigcia wskaznika zageszczenia okre$lonego w
BN-77/8931-12[5].

5.2. Utrzymanie wyprofilowanego i zageszczonego podloza.

Podloze po wyprofilowaniu i zaggszczeniu powinno by¢ utrzymane w dobrym stanie.

Jezeli po wykonaniu i zggszczeniu podloza nastgpi przerwa a wykonawca nie przystapi
natychmiast do ukladania warstw, to powinien on zabezpieczy¢ podioze przed nadmiernym
zawilgoceniem, przyklad przez rozlozenie folii lub w inny sposéb zaakceptowany przez
Inzyniera. Jezeli zawilgocone podioze uleglo nadmiermnemu zawilgoceni to do ukladania
kolejnej warstwy mozna przystapi¢ po jego naturalnym osuszeniu. Po osuszeniu podioza
Inzynier oceni jego stan 1 ewentualnie zaleci wykonanie niezbgdnych napraw. Jezeli
zawilgocenie nastapito z winy wykonawcy to naprawe wykona on na wilasny koszt.

6. Kontrola jakosci

6.1. Badanie w czasie robot

- szerokosc¢ profilowanego podtoza nie moze sig rézni¢ od szerokosci projektowanej o wiecej
niz+10 cmi-5 cm.

- rdwnosé profilowanego podioza nalezy mierzyé 4-metrowsg tatg
nieréwnos$ci nie moga przekracza¢ 20 mm.



- spadki poprzeczne profilowanego podtoza powinny by¢ zgodne z dokumentacja projektowa
w tolerancji + 0.5%
- 0§ w planie nie moze by¢ przesunigta w stosunku do osi projektowanej o wiecej niz + 5 cm.

7. Obmiar robdt

7.1. Jednostka obmiarowa

- jednostka obmiarowa jest m? wykonanego i odebranego koryta
8. Odbior robét

- Roboty uznaje sie¢ za wykonane zgodnie z dokumentacjq i wymaganiami Inzyniera, jezeli
wszystkie pomiary i badania z zachowaniem tolerancji daty wynik pozytywny.

9. Podstawa platnoSci

- podstawa platnosci jest wykonanie 1m?* wszystkich elementéw profilowania i zageszczania
podloza

10. Przepisy zwigzane

- PN-B-04481 Grunty budowlane. Badanie probek
- PN-B-06714-17 Kruszywa mineralne. Badania. Oznaczanie wilgotno$ci.
- BN-77/8931-12 Oznaczenie wskaznika zageszczenia gruntu

NAWIERZCHNIA TLUCZNIOWA
1. Wykonanie nawierzchni z kruszywa lamanego

Nawierzchnia musi by¢ wytyczona w sposéb umozliwiajacy jej wykonanie zgodnie z
Dokumentacjg Projektowa lub wedlug zalecen Inzyniera .

Wykonawca na podstawie badan laboratoryjnych przygotowuje recepturg na wytworzenie
mieszanki . Receptura obejmowad bedzie ustalenie mieszanych frakcji kruszywa oraz
wilgotno$¢ optymalng dla mieszanych skladnikéw . Sporzadzona receptura musi uzyskad
akceptacje¢ Inzyniera .

Przygotowanie mieszanki nawierzchni¢ — Wykonawca rob6t na bazie zatwierdzonej przez
InZyniera receptury wykona w mieszarce mieszanke przeznaczong do wykonania warstwy
nawierzchni . Mieszanka wytworzona bedzie z zakupionych przez Wykonawce sktadnikow /
wg receptury/ . Wytworzenie mieszanki polegac bgdzie na wymieszaniu odpowiednich frakcji
kruszywa / przewidzianych recepturg / z dodaniem wody , celem uzyskania wilgotnosci
optymalnej dla wytworzonej mieszanki .



Dozowanie wody i mieszanie kruszywa — potrzebna ilo§¢ wody dla mieszanki ustala sie
laboratoryjnie z uwzglednieniem wilgotno$ci naturalnej materiatu . Nawilzanie mieszanki
powinno nastepowaé stopniowo w ilosci nie wickszej niz 10l/m® do czasu uzyskania w
mieszance wilgotnodci optymalnej okreslonej laboratoryjnie .

W czasie stonecznej pogody , wiatrow 1 wiatrow zaleznosci od temperatury , ilos¢ wody
powinna by¢ odpowiednio wigksza . Zwiekszenie iloSci wody moze siggac 20% w stosunku
do wilgotnosci optymalnej . W przypadku gdy wilgotno$¢ naturalna materialu przekracza
wilgotnos¢ optymalna , nalezy material osuszy¢ przez zwigkszenie ilo§ci mieszan .

Transport wytworzone] mieszanki na miejsce wbudowania odbywaé sie bedzie
samowyladowczymi sami transportu , zaraz po jej wyprodukowaniu w sposob
zabezpieczajacy mieszanke przed wyschnieciem i segregacjg .

Rozkladanie mieszanki — przed przystapieniem do robot w terenie Wykonawca jest
zobowigzany do oznakowania prowadzonych robot . Rozlozenie mieszanki odbedzie sig przy
pomocy rowniarki lub ukladarki z zachowaniem parametréw / gruboéci i szerokosci warstwy
/zaprojektowanych w Dokumentacji Projektowe;j .

Warstwa nawierzchni powinna by¢ rozlozona w sposdéb zapewniajacy osiggniecie
wymaganych spadkéw i rzgdnych wysokoSciowych .

Zageszczanie wyprofilowanej warstwy — natychmiast po kofnicowym wyprofilowaniu warstwy
kruszywa nalezy przystapi¢ do jej zageszczenia przez watowanie .

Nawierzchnie z kruszywa lamanego nalezy zageszcza¢ walcami ogumionymi , walcami
wibracyjnymi i gtadkimi . W miejscach niedostgpnych dla walcoOw nawierzchnia powinna byé
zaggszczona zagegszczarkami plytowymi , malymi walcami wibracyjnymi lub ubijakami
mechanicznymi .

Zaggszczenie nalezy kontynuowaé do osiagnigcia wskaznika zageszczenia podbudowy nie
mniejszego od 1,0 wedhug normalnej proéby Proctora .

2 Kontrole, pomiary, badania
2.1. Wykonanie nawierzchni z kruszywa lamanego

Badania przed przystapieniem do robdt — Wykonawca musi wykona¢ badania kruszyw
przeznaczonych do wykonania robét i przedstawi¢ wyniki tych badan Inzynierowi, wedtug
zasad okre$lonych w niniejszym ST.

Badania w czasie robot beda obejmowac:

e Badanie wilgotno$ci kruszywa — wilgotno$¢ kruszywa musi by¢é rowna wilgotnosci
optymalnej okres§lonej wedtug normalnej proby Proctora , wedhug PN/B/04481 /metoda II
/ z tolerancja +10% 1 — 20% jej wartosci . Wilgotno$¢ kruszywa nalezy badaé wedtug PN-
B-06714/17.

e Badanie zageszczenia warstwy — zageszczenie kazdej warstwy musi odbywaé sie do
osiagnigcia wskaznika zageszczenia nie mniejszego od 1,0 wedlug normalnej proby
Proctora , wedlug PN-B-04481 . Zageszczenie podbudowy nalez sprawdza¢ wg BN-
77/8931-12 .

e Grubos$é warstwy Wykonawca musi mierzy¢ natychmiast po jej zageszczeniu w punktach
wybranych losowo . Dopuszczalne odchylenie o projektowanej grubo$ci podbudowy z
kruszywa famanego nie powinno przekracza¢ + 2 cm ,



e Nos$nos¢ i1 zaggszczanie podbudowy — nalezy wykona¢ pomiary noénosci i zageszczenia
podbudowy z kruszywa wedlug metody obcigzen plytowych zgodnie z BN-64/8931-02
lub metoda ugigc sprezystych zgodnie z BN-77/8931-12 .

Pomiary cech geometrycznych podbudowy z kruszywa lamanego

Ro6wnos¢ nawierzchni — nieréwnoéci podtuzne podbudowy nalezy mierzyé 4-metrowa lata lub
planografem w osi kazdego pasa uchu zgodnie z normg BN-68/8931-04 . Nieréwno$ci
poprzeczne podbudowy nalezy mierzy¢ 4-metrowqg tatg . Nieréwno$ci nawierzchni nie
powinny przekracza¢ 12 mm dla podbudowy zasadniczej .

Spadki poprzeczne nawierzchni nalezy mierzy¢ 4-metrowa lata . Spadki poprzeczne
podbudowy powinny by¢ zgodne z Dokumentacja Projektowa z tolerancja + 0,5 % .
Uksztaltowanie osi nawierzchni — nalezy sprawdza¢ w punktach gtéwnych trasy i w innych
dodatkowych punktach , rozmieszczonych nie rzadziej niz co 100 m .

O$ podbudowy w planie nie moze by¢ przesunigta w stosunku do osi projektowanej o wiecej
niz +5cm.

Szeroko$¢ nawierzchni — nie moze rdznié sig od szerokosci projektowanej o wiecej niz + 10
cm, -5 cm, z tym, Ze na jezdniach bez krawgznikéw szeroko$é podbudowy powinna byé
wigksza od szeroko$ci warstwy wyzej lezacej o co najmniej 25 cm Iub o warto$é wskazang w
Dokumentacji Projektowe; .

Efekt koncowy — ufozona i zageszczona warstwa ma charakteryzowaé sie nastepujacymi
cechami :

e Jednorodno$cig powierzchni

e Nasigkliwo$¢ / max. 4 % /

Réwnosé — nier6wnosei nie moga przekracza¢ 6 mm

Ilo$¢ miejsc wykazujacych odchylenia nie moze przekraczac 2 na jednym hektometrze
Grubos¢ warstwy nawierzchni / tolerancja + 5 mm /

Szeroko$¢ warstwy nawierzchni / tolerancja + 5 cm /

e Zawarto$¢ wolnych przestrzeni w nawierzchni / 5 —9 %/

3. OBMIAR ROBOT
3.1 Jednostka obmiarowa .

Jednostka obmiarowa wykonanej nawierzchni , uwzglednione elementy skladowe robét

obmierzane wg ponizszych jednostek :

e m %- wykonanej warstwy nawierzchni z kruszywa tamanego

4. ODBIOR ROBOT
4.1 Ogolne zasady odbioru robot

Odbiorom robot podlegaja wszystkie operacje zwiazane z wykonaniem nawierzchni
thuczniowych . Odbioru dokonuje Inzynier na podstawie zgloszenia Wykonawcy .



Roboty uznaje sig za wykonane zgodnie z dokumentacja projektowa i Specyfikacja
Techniczng , jezeli wszystkie pomiary i badania z zachowaniem tolerancji daty wyniki

pozytywne .
4.2 Odbior robdt zanikajacych i ulegajacych zakryciu

Odbiorowi robot zanikajacych i ulegajacych zakryciu podlegaja :
e profilowanie i zaggszczanie podloza

e wykonanie warstwy odsgczajacej

e wykonanie nawierzchni z kruszywa famanego

Odbior robot zanikajacych powinien by¢ dokonany w czasie umozliwiajacym wykonanie
korekt i poprawek , bez hamowania ogdlnego postepu robot .

5. PODSTAWA PEATNOSCI
5.1 Ogolne zasady platnosci

Platnosci beda dokonywane zgodnie z obmiarem , oceng jako$ci uzytych materiatéw oraz
ocena jako$ci wykonania rob6t na podstawie wynikéw badan i pomiaréw .

5.2 Cena jednostki obmiarowej

Cena wykonania rob6t obejmuje :

e profilowanie i zaggszczanie podtoza

wykonanie warstwy odsaczajacej

wykonanie podbudowy ,

przygotowanie mieszanki ,

transport mieszanki na miejsce wbudowania ,

mechaniczne rozlozenie poszczegdlnych warstw mieszanki ,
e mechaniczne zaggszczenie poszcezegdlnych warstw |

e przeprowadzenie badan i pomiaréw

6. PRZEPISY ZWIAZANE
6.1 Normy
PN-S -02201  Drogi samochodowe . Nawierzchnie drogowe. Podzialy , nazwy , okreslenia

BN-64/8931-02 Drogi samochodowe . Oznaczenie modutu odksztatcenia nawierzchni
podatnych i podloza przez obciazenie ptyta .

BN-68/8931-04 Drogi samochodowe . Pomiar réwno$ci nawierzchni planografem i lata .
PN-B-01100  Kruszywo mineralne . Kruszywo skalne . Podzial , nazwy , okreélenia .

PN-B06714/12 Kruszywa mineralne . Badania . Oznaczanie zawarto§ci zanieczyszczen
obcych .

PN-B-11113 Kruszywo mineralne . Kruszywo tamane do nawierzchni drogowych .



Piasek .
BN-S-96504 Drogi samochodowe. Wypelniacz kamienny do mas bitumicznych .
BN-68/8931-04 Drogi samochodowe . Pomiar réwno$ci nawierzchni planografem i fatg .

PN-S-06102 Drogi samochodowe . podbudowa z kruszyw stabilizowanych mechanicznie



