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1. WSTEP

1.1.Przedmiot SST

Przedmiotem niniejszej szczeg6towej specyfikaagjihtécznej (SST) g wymagania dotyege wykonania i odbioru
rob6t zwihzanych z odtworzeniem trasy drogowej i jej punktémysokdciowych przy przebudowie ulicy Gruszkowej w
Czempiniu. Roboty drogowe na odcinku dtsgjood km 0+000 do km 0+186,00 (Il etap).

1.2. Zakres stosowania SST

Szczego6towa specyfikacja techniczna (SST) stosaviest jako dokument przetargowy i kontraktowy pz#scaniu i
realizacji rob6t na drogach krajowych i wojewddkimraz przy zlecaniu robét na drogach miejskichirgych.

1.3. Zakres rob6t obgtych SST

Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji dotyeasad prowadzenia robét as@nych z wszystkimi czyndciami
umazliwiajacymi i mapcymi na celu odtworzenie w terenie przebiegu tdr®gowej oraz potzenia obiektdw inynierskich.

1.3.1.0dtworzenie trasy i punktéw wysod@owych na odcinku 0,19 km.

W zakres rob6t pomiarowych, zyganych z odtworzeniem trasy i punktéw wyséiowych wchoda:
a) sprawdzenie wyznaczenia sytuacyjnego i wysokavego punktow gtéwnych osi trasy i punktéw wysédiowych,
b) uzupetnienie osi trasy dodatkowymi punktami (wyzeate o0si),
¢) wyznaczenie dodatkowych punktéw wysékiowych (reperéw roboczych),
d) wyznaczenie przekrojéw poprzecznych,
e) zastabilizowanie punktéw w sposob trwaly, ochronh przed zniszczeniem oraz oznakowanie w sposGtwiajacy
odszukanie i ewentualne odtworzenie.

1.3.2.Wyznaczenie obiektdw mostowych
Nie wystpuje.
1.4. Okreslenia podstawowe
1.4.1.Punkty gtéwne trasy - punkty zatamania osi trasykty kierunkowe oraz pogtkowy i kohcowy punkt trasy.

1.4.2.Pozostate okigenia podstawoweaszgodne z obowizujacymi, odpowiednimi polskimi normami i z definicjapodanymi
w SST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogolne” pkt 1.4.

1.5. Ogdlne wymagania dotycgce roboét
Ogolne wymagania dotygze rob6t podano w SST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogbpkt 1.5.

2. MATERIALY

2.1. Ogolne wymagania dotycgce materiatow

Ogolne wymagania dotygze materiatdw, ich pozyskiwania i sktadowania padanSST D-M-00.00.00 ,Wymagania
ogolne” pkt 2.

2.2. Rodzaje materiatow

Do utrwalenia punktdw gtéwnych trasy nafestosowa pale drewniane z gwdziem lub pgtem stalowym, stupki
betonowe albo rury metalowe o dhégbokoto 0,50 metra.

Pale drewniane umieszczone poza geamabot ziemnych, w ssiedztwie punktow zatamania trasy, powinny énie
srednicz; od 0,15 do 0,20 mi diugéod 1,5 do 1,7 m.

Do stabilizacji pozostatych punktéw najestosowa paliki drewnianesrednicy od 0,05 do 0,08 m i diugw okoto
0,30 m, a dla punktéw utrwalanych w istaEsj nawierzchni bolce stalovieednicy 5 mm i diugéci od 0,04 do 0,05 m.

»Swiadki” powinny mig dtugai¢ okoto 0,50 m i przekrdj prostatay.

3. SPRZET

3.1. Ogodlne wymagania dotycgce spratu
Ogoblne wymagania dotygze sprztu podano w SST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogélne” pkt
3.2. Sprat pomiarowy

Do odtworzenia sytuacyjnego trasy i punktéw wysckmwych naleéy stosowa nastpujacy sprzt:
— teodolity lub tachimetry,
- niwelatory,
— dalmierze,
- tyczki,
- faty,
- taSmy stalowe, szpilki.
Sprzt stosowany do odtworzenia trasy drogowej i jej kigw wysokdciowych powinien gwarantowauzyskanie
wymaganej doktadnici pomiaru.



20
4. TRANSPORT

4.1. OgdIne wymagania dotycgce transportu
Ogolne wymagania dotygeze transportu podano w SST D-M-00.00.00 ,Wymagagiaine” pkt 4.
4.2. Transport sprzetu i materiatow

Sprzt i materiaty do odtworzenia trasy @ przewoz dowolnymisrodkami transportu.
5. WYKONANIE ROBOT

5.1. Ogolne zasady wykonania robét
Ogodlne zasady wykonania rob6t podano w SST D-M@00 ,Wymagania ogdlne” pkt 5.
5.2. Zasady wykonywania prac pomiarowych

Prace pomiarowe powinny &yykonane zgodnie z oboyziujacymi Instrukcjami GUGIK (od 1 do 7).

Przed przyspieniem do rob6t Wykonawca powinien pegejod Zamawigicego dane zawiergje lokalizacg i
wspotrzdne punktéw gtdwnych trasy oraz reperéw.

W oparciu o materialy dostarczone przez Zamawégo, Wykonawca powinien przeprowadebliczenia i pomiary
geodezyjne niezlnine do szczegbtowego wytyczenia robot.

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

Wykonawca powinien natychmiast poinforma@wazyniera o wszelkich gHach wykrytych w wytyczeniu punktow
gtéwnych trasy i (lub) reperéw roboczych¢BYy te powinny by usunite na koszt Zamawigjego.

Wykonawca powinien sprawdztzy rzdne terenu ok&one w dokumentacji projektowej ggodne z rzeczywistymi
rzednymi terenu. Jeeli Wykonawca stwierdzize rzeczywiste rgine terenu istotnie #lia sig od rzdnych okrélonych w
dokumentacji projektowej, to powinien powiadéna tym Irnzyniera. Uksztattowanie terenu w takim rejonie n@avpno by
zmieniane przed pogjiem odpowiedniej decyzji przezAyniera. Wszystkie roboty dodatkowe, wynid@g z rénic rzednych
terenu podanych w dokumentacji projektowej ¢drrych rzeczywistych, akceptowane przezyhera, zostaf wykonane na
koszt Zamawiajcego. Zaniechanie powiadomieniazyniera oznaczaze roboty dodatkowe w takim przypadku ofigi
Wykonawe,.

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

Punkty wierzchotkowe, punkty gtéwne trasy i punkigsrednie osi trasy mugzby¢ zaopatrzone w oznaczenia
okreslajace w sposob wyeay i jednoznaczny charakterystykpotozenie tych punktéw. Forma i wzér tych oznatzowinny
by¢ zaakceptowane przezzymiera.

Wykonawca jest odpowiedzialny za ochgamszystkich punktéw pomiarowych i ich oznatae czasie trwania robét.
Jereli znaki pomiarowe przekazane przez Zamawijo zostaqp zniszczone przez Wykonawdwiadomie lub wskutek
zaniedbania, a ich odtworzenie jest konieczne dkzdgo prowadzenia robo6t, to zostame odtworzone na koszt Wykonawcy.

Wszystkie pozostate prace pomiarowe konieczn@miwidtowej realizacji robot nate do obowizkéw Wykonawcy.

5.3. Sprawdzenie wyznaczenia punktow gtdwnych osasy i punktow wysokdciowych

Punkty wierzchotkowe trasy i inne punkty gtéwne pamy by¢ zastabilizowane w sposéb trwaly, przgyciu pali
drewnianych lub stupkéw betonowych, azaldowkzane do punktéw pomocniczych, pgmych poza granicrobét ziemnych.
Maksymalna odleglE pomidzy punktami gtéwnymi na odcinkach prostych niezeprzekracza500 m.

Zamawiajcy powinien zatay¢ robocze punkty wysokeiowe (repery robocze) wzdtuosi trasy drogowej, a ta&
przy kadym obiekcie inynierskim.

Maksymalna odlegké migdzy reperami roboczymi wzdiutrasy drogowej w terenie ptaskim powinna wygos00
metrow, natomiast w terenie falistym i gérskim poma by odpowiednio zmniejszona, zafée od jego konfiguraciji.

Repery robocze nalg zalay¢ poza granicami robdt zwdanych z wykonaniem trasy drogowej i obiektéw
towarzyszcych. Jako repery robocze pma wykorzystd punkty state na stabilnych, istrieych budowlach wzdtu trasy
drogowej. O ile brak takich punktéw, repery roboozadery zatary¢ w postaci stupkéw betonowych lub grubych ksztahikdw
stalowych, osadzonych w gruncie w sposéb wyklugzapsiadanie, zaakceptowany przezytriera.

Rzedne reperow roboczych najeokresla¢ z taky doktadndcia, abysredni bhd niwelacji po wyréwnaniu byt mniejszy
od 4 mm/km, stosa¢ niwelac§ podwdjrs w nawkzaniu do reperéw patwowych.

Repery robocze powinny bywyposaone w dodatkowe oznaczenia, zawigcaej wyrgne i jednoznaczne olkdlenie
nazwy reperu i jego ezinej.

5.4. Odtworzenie osi trasy

Tyczenie osi trasy nalg wykona w oparciu o dokumentagprojektows oraz inne dane geodezyjne przekazane przez
Zamawiajcego, przy wykorzystaniu sieci poligonizacjingawvowej albo innej osnowy geodezyjnej, ckoaej w dokumentacji
projektowej.

0§ trasy powinna b§ wyznaczona w punktach gidwnych i w punktachsrpdnich w odlegléci zaleznej od
charakterystyki terenu i uksztattowania trasy, Ieiezrzadziej ni co 50 metréw.

Dopuszczalne odchylenie sytuacyjne wytyczonejtmssy w stosunku do dokumentacji projektowej niezenby¢
wigksze ni 3 cm dla autostrad i drog ekspresowych lub 5 canpdizostatych drég. Rdne niwelety punktow osi trasy naje
wyznaczy z doktadnécia do 1 cm w stosunku doganych niwelety okrédonych w dokumentacji projektowej.

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

Usunkgcie pali z osi trasy jest dopuszczalne tylko woveczly Wykonawca rob6t zapi je odpowiednimi palami po
obu stronach osi, umieszczonych poza grarobot.
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5.5. Wyznaczenie przekrojow poprzecznych

Wyznaczenie przekrojéw poprzecznych obejmuje wyzeaie krawdzi nasypow i wykopdw na powierzchni terenu
(okreslenie granicy robot), zgodnie z dokumeniapjojektows oraz w miejscach wymagayych uzupetnienia dla poprawnego
przeprowadzenia robét i w miejscach zaakceptowapyebz Irkyniera.

Do wyznaczania kragdzi nasypow i wykopow naty stosowd dobrze widoczne paliki lub wiechy. Wiechy nagle
stosowé w przypadku nasypow o wysod@ przekraczajcej 1 metr oraz wykopow gbszych ni 1 metr. Odlegté¢ migdzy
palikami lub wiechami nafg dostosowé do uksztattowania terenu oraz geometrii trasy dwej. Odlegté¢ ta co najmniej
powinna odpowiadaodstpowi kolejnych przekrojéw poprzecznych.

Profilowanie przekrojow poprzecznych musi umiwia¢ wykonanie nasypow i wykopéw o ksztalcie zgodnym z
dokumentagj projektowva.

5.6. Wyznaczenie potzenia obiektéw mostowych

Dla kazdego z obiektow mostowych najewyznaczy jego potagenie w terenie poprzez:
a) wytyczenie osi obiektu,
b) wytyczenie punktow oke&tejacych usytuowanie (kontur) obiektu, w szczegétioprzyczotkow i filarébw mostow i
wiaduktow.
W przypadku mostow i wiaduktébw dokumentacja prajela powinna zawieta opis odpowiedniej osnowy
realizacyjnej do wytyczenia tych obiektow.
Potazenie obiektu w planie natg okreili¢ z doktadnécia okreslona w punkcie 5.4.

6. KONTROLA JAKO SCI ROBOT

6.1. Ogolne zasady kontroli jakéci robot
Ogolne zasady kontroli jako rob6t podano w SST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogblpkt 6.
6.2. Kontrola jakosci prac pomiarowych

Kontrole jakasci prac pomiarowych zwzanych z odtworzeniem trasy i punktéw wysétiowych naleéy prowadzé
wedtug ogoélnych zasad oktenych w instrukcjach i wytycznych GUGIK (1,2,3,4657) zgodnie z wymaganiami podanymi w
pkt 5.4.

7. OBMIAR ROBOT

7.1. Ogolne zasady obmiaru robot

Ogolne zasady obmiaru rob6t podano w SST D-M-Q0®MANymagania ogdine” pkt 7.
7.2. Jednostka obmiarowa

Jednostk obmiarovy jest km (kilometr) odtworzonej trasy w terenie.

Obmiar rob6t zwizanych z wyznaczeniem obiektéw jes¢dia obmiaru robét mostowych.

8. ODBIOR ROBOT

8.1. Ogolne zasady odbioru robét
Ogolne zasady odbioru rob6t podano w SST D-M-00@OWymagania ogéine” pkt 8.
8.2. Sposéb odbioru robot

Odbiér rob6t zwizanych z odtworzeniem trasy w terenie gaisfe na podstawie szkicow i dziennikbw pomiaréw
geodezyjnych lub protokétu z kontroli geodezyjrigfire Wykonawca przedktadazymierowi.

9. PODSTAWA PLATNOSCI

9.1. Ogolne ustalenia dotycece podstawy ptatnéci
Ogolne ustalenia dotygze podstawy ptatrici podano w SST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogdlne” @kt
9.2. Cena jednostki obmiarowej

Cena 1 km wykonania rob6t obejmuje:
— sprawdzenie wyznaczenia punktéw gtéwnych osi trgmnktéw wysokéciowych,
— uzupelnienie osi trasy dodatkowymi punktami,
- wyznaczenie dodatkowych punktéw wységiowych,
— wyznaczenie przekrojéw poprzecznych z ewentualnytyezeniem dodatkowych przekrojéw,
— zastabilizowanie punktéw w sposéb trwaly, ochronh przed zniszczeniem i oznakowanie utatydej odszukanie i
ewentualne odtworzenie.
Ptatng¢ rob6t zwihzanych z wyznaczeniem obiektdéw mostowych jestiauyv koszcie robét mostowych.
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10. PRZEPISY ZWIAZANE

Instrukcja techniczna 0-1. Ogélne zasady wykonyaamac geodezyjnych.

Instrukcja techniczna G-3. Geodezyjna obstuga inmgsGtowny Urzd Geodezji i Kartografii, Warszawa 1979.
Instrukcja techniczna G-1. Geodezyjna osnowa poajdaUGiK 1978.

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

Instrukcja techniczna G-4. Pomiary sytuacyjne iokgsciowe, GUGIK 1979.

Wytyczne techniczne G-3.2. Pomiary realizacyjne Gi#J1983.

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

NogoprwNE
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1. WSTEP

1.1.Przedmiot SST

Przedmiotem niniejszej szczegotowej specyfikaajhtecznej (SST) ¢ wymagania dotycze wykonania i odbioru
robot zwizanych z rozbiérk elementéw drég i ulic przy przebudowie ulicy Grksmej w Czempiniu. Roboty drogowe na
odcinku dtugéci od km 0+000 do km 0+186,00 (Il etap).

1.2. Zakres stosowania SST

Szczegdtowa specyfikacja techniczna stosowana jggst dokument przetargowy i kontraktowy przy zlsicai
realizacji robét na drogach krajowych i wojewddikic
Zaleca si wykorzystanie SST przy zlecaniu robét na droga@jskich i gminnych.

1.3. Zakres rob6t obgtych SST

Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji dotyzasad prowadzenia robot ag@anych z rozbiork warstw nawierzchni z
destruktu bitumicznego - 295,5¢.m

1.4. Okreslenia podstawowe

Stosowane okigenia podstawoweaszgodne z obowzujacymi, odpowiednimi polskimi normami oraz z defirin)i
podanymi w SST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogolne” bkt.

1.5. Ogodlne wymagania dotycgce robét
Ogolne wymagania dotygze robot podano w SST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogbpkt 1.5.

2. MATERIALY

2.1. Ogo6lne wymagania dotycgce materiatow

Ogoblne wymagania dotygze materiatdw, ich pozyskiwania i sktadowania, pudav SST D-M-00.00.00 ,Wymagania
ogolne” pkt 2.

3. SPRZET

3.1. Ogolne wymagania dotycgce spratu
Ogolne wymagania dotygze sprztu podano w SST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogolne” Pkt
3.2. Sprat do rozbiorki

Do wykonania robét zwzanych z rozbiork elementow drég me by wykorzystany sprg podany poriej, lub inny
zaakceptowany przezdyniera:
— spycharki,

- tadowarki,

— zurawie samochodowe,
— samochody erarowe,

- zrywarki,

- mioty pneumatyczne,

— pity mechaniczne,

— frezarki nawierzchni,

- koparki.

4. TRANSPORT

4.1. Og6Ine wymagania dotycgce transportu

Ogolne wymagania dotysee transportu podano w SST D-M-00.00.00 ,Wymagagiane” pkt 4.
4.2. Transport materiatdw z rozbiérki

Materiat z rozbiérki mena przewozi dowolnymsrodkiem transportu.

5. WYKONANIE ROBOT

5.1. Ogolne zasady wykonania robét
Ogoblne zasady wykonania rob6t podano w SST D-MMDO0 ,Wymagania ogéine” pkt 5.
5.2. Wykonanie robo6t rozbiérkowych

Roboty rozbiérkowe elementéw drég i ulic obejmupunkcie z terenu budowy wszystkich elementéw wymienamnw
pkt 1.3, zgodnie z dokumentagrojektows, SST lub wskazanych przezzimiera.

Jeli dokumentacja projektowa nie zawiera dokumentaojventaryzacyjnej lub/i rozbiérkowej, 2gnier maze polect
Wykonawcy sporadzenie takiej dokumentacji, w ktérej zostanie ékmy przewidziany odzysk materiatow.

Roboty rozbiérkowe mima wykonywa mechanicznie lubecznie w sposéb okéony w SST lub przez kyniera.
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Wszystkie elementy nitiwe do powtdrnego wykorzystania powinnydaysuwane bez powodowaniaeginych uszkodze
O ile uzyskane elementy nie stagic wlasndcia Wykonawcy, powinien on przewié je na miejsce okéone w SST lub
wskazane przez hyniera.

Elementy i materialy, ktére zgodnie z SST s wlasndcia Wykonawcy, powinny by usungite z terenu budowy.

Doty (wykopy) powstate po rozbiérce elementéw didgic znajdujice s¢ w miejscach, gdzie zgodnie z dokumentacj
projektows beda wykonane wykopy drogowe, powinny dyymczasowo zabezpieczone. W szczegddnoalery zapobiec
gromadzeniu siw nich wody opadowe;j.

Doty w miejscach, gdzie nie przewiduje siykonania wykopow drogowych nalewypetnié, warstwami, odpowiednim
gruntem do poziomu otacaapgo terenu i zagci¢ zgodnie z wymaganiami oldlenymi w SST D-02.00.00 ,Roboty ziemne”.

6. KONTROLA JAKO SCI ROBOT

6.1. Ogolne zasady kontroli jakéci robot
Ogoblne zasady kontroli jakai rob6t podano w SST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogdlpkt 6.
6.2. Kontrola jakosci robét rozbidrkowych

Kontrola jakdci rob6t polega na wizualnej ocenie kompldgiowvykonanych robét rozbiérkowych oraz sprawdzeniu
stopnia uszkodzenia elementéw przewidzianych daguowwgo wykorzystania.

Zagszczenie gruntu wypetlnigego ewentualne doly po usetych elementach nawierzchni powinno spetnia
odpowiednie wymagania olglene w SST D-02.00.00 ,Roboty ziemne”.

7. OBMIAR ROBOT

7.1. Ogolne zasady obmiaru robot
Ogdlne zasady obmiaru rob6t podano w SST D-M-00@QWVymagania ogélne” pkt 7.
7.2. Jednostka obmiarowa

Jednostk obmiarow rob6t zwizanych z rozbiérkelementéw drég i ulic jest:
- dla nawierzchni i chodnika -nfmetr kwadratowy),
- dla kraveznika i obrzea - m (metr).

8. ODBIOR ROBOT
Ogoblne zasady odbioru rob6t podano w SST D-M-00@(Wymagania ogdlne” pkt 8.

9. PODSTAWA PLATNOSCI
9.1. Ogolne ustalenia dotycece podstawy ptatnéci

Ogdlne ustalenia dotygze podstawy ptatriei podano w SST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogolne” pkt
9.2. Cena jednostki obmiarowej

Cena wykonania rob6t obejmuije:
a) dla rozbiorki warstw nawierzchni:
- wyznaczenie powierzchni przeznaczonej dbidki,
- rozkucie i zerwanie nawierzchni,
- ew. przesortowanie materiatu uzyskanegahbidwki, w celu ponownego jejzycia, z utazeniem na poboczu,
- zatadunek i wywiezienie materiatow z rozBigr
- wyréwnanie podima i uporadkowanie terenu rozbiorki;

10. PRZEPISY ZWIAZANE

Normy
1. PN-D-95017 Surowiec drzewny. Drewno tartaczmestg.
2. PN-D-96000 Tarcica iglasta og6lnego przeznaezeni
3. PN-D-96002 Tarcicadtiasta ogblnego przeznaczenia
4. PN-H-74219 Rury stalowe bez szwu walcowane nacgargélnego stosowania
5. PN-H-74220 Rury stalowe bez szwagriione i walcowane na zimno ogélnego przeznaczenia
6. PN-H-93401 Stal walcowanaatéwniki rownoramienne
7. PN-H-93402 Ktowniki nierbwnoramienne stalowe walcowane nagor
8. BN-87/5028-12 Gwimizie budowlane. Gwalzie z trzpieniem gtadkim, odgtym i kwadratowym
9. BN-77/8931-12 Oznaczenie wgkika zagszczenia gruntu.



