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1. WSTEP
1.1. Przedmiot SST

Przedmiotem niniejszej szczegdlowej specyfikacji technicznej (SST) s3 wymagania dotyczace
wykonania i odbioru robdt zwigzanych z wykonaniem i wyprofilowaniem koryta na gltgboko$é: okoto 20,00 cm
pod konstrukcje chodnikéw, na gleboko$é 50,00 cm pod warstwy konstrukcyjne jezdni i zjazdéw w pasie
drogowym ul. Sybirakéw w Pabianicach.

1.2. Zakres stosowania SST

SST jest stosowana jako dokument przetargowy i kontraktowy przy zlecaniu i realizacji robot
wymienionych w p. 1.1.

1.3. Zakres robot objetych SST
Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji dotycza zasad prowadzenia robdt zwigzanych

z wykonaniem koryta przeznaczonego do utozenia konstrukcji nawierzchni jezdni.

2. MATERIALY
Nie wystepuja.

3.SPRZET
3.1 Sprzet do wykonania robot

Do wykonania rob6t nalezy uzy¢ koparek i zaggszczarek.

Stosowany sprzet nie moze spowodowac niekorzystnego wptywu na wiasciwosci gruntu podtoza.
4. TRANSPORT

Nie wystepuje.

5. WYKONANIE ROBOT
5.1. Ogélne zasady wykonania robot
Podloze nalezy wyprofilowa¢ do zgodnego z projektem spadku poprzecznego oraz zaggsci¢ do
wymaganego wskaznika.
6. KONTROLA JAKOSCI ROBOT
6.1. Ogolne zasady kontroli jakosci robét
Sprawdzeniu podlega réwnos¢ podtoza, parametry geometryczne oraz stopien zageszczenia.
6.2. Badania w czasie robot
6.2.1. Czgstotliwos¢ oraz zakres badan i pomiarow

Czgstotliwos¢ oraz zakres badan i pomiaréw dotyczacych cech geometrycznych i zageszczenia koryta i
wyprofilowanego podtoza podaje tablica 2.

Tablica 2. Czestotliwos$¢ oraz zakres badan i pomiaréw wykonanego koryta i wyprofilowanego podtoza

Lp. Wyszczegoblnienie badan | Minimalna czestotliwosé

i pomiardw badan i pomiarow
1 Szerokos¢ koryta 10 razy na 1 km
2 Réwnos¢ podtuzna co 20 m na kazdym pasie ruchu
3 Rownos¢ poprzeczna 10razy na 1l km
4 Spadki poprzeczne 10razy na 1l km

5 Zageszczenie, wilgotnos¢ |[w 2 punktach na dziennej dzialce roboczej, lecz nie




‘ ‘ gruntu podtoza rzadziej niz raz na 600 m?

7. OBMIAR ROBOT
7.1 Jednostka obmiarowa

Jednostkg obmiarowa jest m? (metr kwadratowy) wykonanego i odebranego koryta.

8. ODBIOR ROBOT

Roboty uznaje si¢ za wykonane zgodnie z dokumentacja projektowa, SST i wymaganiami
Inspektora nadzoru, jezeli wszystkie pomiary i badania z zachowaniem tolerancji wg punktu 6 daty wyniki

pozytywne.

9. PODSTAWA PLATNOSCI

9.1. Ogélne ustalenia dotyczace podstawy platnosci
Ptatno$¢ wg jednostki obmiarowej i ceny ofertowej

9.2. Cena jednostki obmiarowej

Cena wykonania 1 m? koryta obejmuje:
— prace pomiarowe i roboty przygotowawcze,
— odspojenie gruntu z przerzutem na pobocze i rozplantowaniem,
— profilowanie dna koryta lub podtoza,
— zagegszczenie,
— przeprowadzenie pomiarow i badan laboratoryjnych, wymaganych w specyfikacji technicznej.



