SPECYFIKACJA TECHNICZNA WYKONANIA I ODBIORU ROBOT BUDOWLANYCH

D.05.03.11 FREZOWANIE NAWIERZCHNI ASFALTOWYCH NA ZIMNO

1. WSTEP

1.1. Przedmiot SST

Przedmiotem niniejszej specyfikacji technicznej (SST) sa wymagania dotyczace wykonania i odbioru robot zwigzanych
z frezowaniem nawierzchni asfaltowych na zimno: ,,Remont odcinka drogi powiatowej nr 2555C oraz 2572C”.

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 zwiazanych z frezowaniem nawierzchni
asfaltowych na zimno wraz z wywozem materiatu na plac Wykonawcy i utylizacja.

1.4. Okreslenia podstawowe

1.4.1. Nawierzchnia asfaltowa -nawierzchnia, ktorej warstwy sa wykonane z kruszywa zwigzanego lepiszczem asfaltowym.

1.4.2. Odksztalcenia nawierzchni asfaltowej -deformacje, powstajace w wyniku dziatania obcigzen mechanicznych pojazdow, w
postaci m.in. sfalowan, fatd i kolein.

1.4.3. Sfalowania -poprzeczne do osi drogi, bezposrednio po sobie wystepujace zaglebienia i wzniesienia, powstajace w
miejscach na nawierzchni, gdzie czgsto dochodzi do zmiany predkosci ruchu pojazdow samochodowych, tj. hamowania i
przyspieszania.

1.4.4. Faldy -podluzne, najcz¢sciej wzdtuz krawedzi jezdni lub poprzeczne, zgrubienia nawierzchni asfaltowej, spowodowane
przepchnigciem lub splywaniem mieszanki mineralno-asfaltowej, wynikajace z malej stabilno§ci mieszanki i
niedostatecznego zwigzania ze sobg warstw nawierzchni.

1.4.5. Koleiny -odksztatcenia przekroju poprzecznego pasa jezdni wzdtuz kierunku ruchu pojazdow, w $ladach najczestszych
przejazdow kot samochodowych.

1.4.6. Dorazna naprawa odksztatcen -likwidacja odksztalcen nawierzchni, polegajaca na usuni¢ciu wzniesien i zgrubien
nawierzchni metodg lokalnego (czg¢$ciowego) ich frezowania.

1.4.7. Frezowanie przy doraznej naprawie odksztalcen -kontrolowany proces skrawania na zimno wzniesien i zgrubien
nawierzchni asfaltowej, wykonywany frezarka drogowa.

1.4.8. Pozostale okreslenia podstawowe sa zgodne z obowigzujacymi, odpowiednimi. polskimi normami i z definicjami
podanymi w OST D

1.5. Ogolne wymagania dotyczace robot

Ogolne wymagania dotyczace robot podano w ST D-M-00.00.00 ,,Wymagania ogdlne”.

2. MATERIALY
Nie wystepuja

3. SPRZET

3.1. Ogélne wymagania dotyczgce sprzetu

Ogolne wymagania dotyczace sprzetu podano w OST D-M-00.00.00 ,,Wymagania ogélne” [1] pkt 3.

3.2. Sprzet stosowany do wykonania robét

3.2.1. Rodzaj sprzgtu

Przy doraznej naprawie odksztalcen nawierzchni asfaltowej za pomocg frezowania Wykonawca powinien wykazaé si¢
mozliwoscia korzystania z:

- frezarek,

- zamiatarek (szczotek) mechanicznych,

- srodkow transportowych (pozadane: samochodéw samowytadowczych),

- ew. tadowarek, przeno$nikow,

- przyrzadow recznych, jak topaty, miotly, szczotki, grace, sztyce itp.

3.2.1. Frezarka

Nalezy stosowac¢ frezarki drogowe, umozliwiajace frezowanie nawierzchni asfaltowej na zimno, na okreslong glebokos¢.

Frezarka powinna by¢ sterowana elektronicznie i zapewnia¢ zachowanie wymaganej rownosci oraz pochylen poprzecznych i
podtuznych powierzchni po frezowaniu. Zaleca si¢, aby szeroko$¢ bebna skrawajacego byta rowna co najmniej 1800 mm.

Jesli frezowanie obejmie lokalne deformacje tylko na cze$ci jezdni, to frezarka moze by¢ sterowana mechanicznie, a wymiar
bebna powinien by¢ zalezny od wielkos$ci robot, pod warunkiem akceptacji Inzyniera.
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Przy duzych robotach, frezarki powinny by¢ wyposazone w przeno$nik sfrezowanego materialu, podajacy go z jezdni na $rodki
transportu.

Przy pracach prowadzonych w terenie zabudowanym, frezarki powinny by¢ zaopatrzone w systemy odpylania. Za zgoda
Inzyniera, przy matym zakresie robot mozna dopuéci¢ frezarki bez tego systemu.

3.2.1. Zamiatarka

Zamiatarki (szczotki) mechaniczne moga by¢ dowolnego typu, z tym, ze zaleca si¢ stosowanie urzadzen dwuszczotkowych.
Pierwsza ze szczotek, wykonana z twardych elementow czyszczacych, ma stuzy¢ do zdrapywania oraz usuwania materialu
sfrezowanego i czesciowo przylegajacego do oczyszczonej warstwy. Druga szczotka, z migkkich elementow czyszczacych,

ma stuzy¢ do zamiatania drobnych pozostatosci po frezowaniu.
3.2.1. Pozostaly sprzet

Pozostaty sprzet, stosowany przy doraznym frezowaniu odksztatlcen nawierzchni asfaltowej, moze mie¢ dowolne charakterystyki
uzytkowe.

4. TRANSPORT | MAGAZYNOWANIE

4.1. Ogélne wymagania dotyczace transportu

Ogodlne wymagania dotyczace transportu podano w OST D-M-00.00.00 ,,Wymagania ogélne” [1] pkt 4.

4.2. Transport materialéw

Transport materiatu sfrezowanego moze by¢ dokonany dowolnymi srodkami transportowymi. Materiat po sfrezowaniu nalezy
dostarczy¢ na plac Zamawiajacego.

5. WYKONANIE ROBOT

5.1. Ogoélne zasady wykonania robot

Ogoblne zasady wykonania robot podano w OST D-M-00.00.00 ,,Wymagania ogb6lne” [1] pkt 5.

5.2. Zasady wykonywania robot

Sposéb wykonania robot powinien by¢ zgodny z STWiIORB. W przypadku braku wystarczajacych danych mozna korzysta¢ z
ustalen podanych w niniejszej specyfikacji oraz z informacji podanych w zalgczniku.

Podstawowe czynnos$ci przy wykonywaniu robot obejmuja:

. roboty przygotowawcze,

. frezowanie odksztalcen nawierzchni,

. usuwanie sfrezowanego materialu z oczyszczeniem nawierzchni oraz zatadowaniem na $rodki transportu,

. wywiezienie sfrezowanego materialu na plac Wykonawcy wraz z utylizacja zgodnie z przepisami,
. roboty wykonczeniowe.
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5.3. Roboty przygotowawcze

Przed przystapieniem do robot nalezy, na podstawie STWiORB lub wskazan Inzyniera:

- ustali¢ lokalizacje terenu robot,

- wyznaczy¢ powierzchni¢ naprawy, tj. znieksztatcone fragmenty nawierzchni, obejmujace sfalowania, koleiny i fatdy,
- sprowadzi¢ sprzet do wykonania robét,

- wykona¢ oznakowanie robot.

5.4. Wykonanie frezowania

Do doraznego frezowania nieréwno$ci podtuznych i innych deformacji nalezy stosowac frezarki okreslone w punkcie 3.2.

Glebokos¢ frezowania powinna by¢ okreslona w dokumentacji projektowej, STWiORB lub przez Inzyniera.

Tekstura sfrezowanej nawierzchni powinna by¢ jednorodna, ztozona z niecigglych rowkowan podtuznych, o glgbokosci nie
wickszej od 6 mm, gwarantujacych rownosc, szorstkos¢ i estetyczny wyglad.

Roéznica wysokoséci powierzchni sgsiednich sfrezowanych paséw roboczych lub pasa sfrezowanego i nie sfrezowanego nie
powinna by¢ wicksza od 5 mm.

Glebokos¢ frezowania powinna wynosi¢ +5 mm w stosunku do nominalnej glebokosci okreslonej w dokumentacji projektowe;j,
STWiORB lub przez Inzyniera.

Spadek poprzeczny nawierzchni po sfrezowaniu powinien by¢ zgodny z dokumentacja projektowa, z tolerancja £0,5%.

Nierownosci powierzchni po sfrezowaniu, mierzone tatg 4,0 m, zgodnie z BN-68/8931-04 [3] nie powinny przekracza¢ 6 mm.

Na zakonczenie dnia roboczego krawedzie poprzeczne powinny by¢ klinowo Scigte.

5.5. Usuniecie i wywiezienie sfrezowanego materiatu

Przed dopuszczeniem ruchu drogowego po sfrezowanej nawierzchni nalezy:

- §ciety grubszy materiat doktadnie usunaé i zatadowac na $rodki transportowe,

- pozostatosci drobnych okruchéw nawierzchni i pytu oczysci¢ za pomocg zamiatarki (szczotki) mechanicznej 1 zatadowaé na
srodki transportowe,



- materiat pozostaly po sfrezowaniu wywiez¢ na plac Wykonawcy wraz z utylizacjg zgodnie z przepisami.

Przy usuwaniu i wywozeniu sfrezowanego materiatu:

- sprzet powinien odpowiada¢ wymaganiom okre§lonym w pkcie 3.2,

- oczyszczenie nawierzchni przy pomocy szczotki mechanicznej zaleca si¢ wykonywa¢ zgodnie z wymaganiami OST D-
05.03.00a [2],

- przy duzych robotach zaleca si¢ tak zorganizowac¢ transport sfrezowanego materiatu, aby zapewni¢ prace frezarki bez postojow.

5.6. Roboty wykonczeniowe

Roboty wykonczeniowe powinny by¢ zgodne z dokumentacija projektowa i STWiORB. Do rob6t wykonczeniowych naleza prace
zwigzane z dostosowaniem wykonanych robdt do istniejacych warunkow terenowych, takie jak:

- usuniecie oznakowania robot,

- ew. uzupetnienia zniszczonej w czasie robot roslinnosci, np. zatrawienia,

- roboty porzadkujace otoczenie terenu robot.

6. KONTROLA JAKOSCI ROBOT
6.1. Ogodlne zasady kontroli jakosci robot

Ogolne zasady kontroli jakosci robot podano wOST D-M-00.00.00 ,,Wymagania ogélne” [1] pkt 6.
6.2. Kontrola w czasie robot

W czasie wykonywania robdt nalezy prowadzi¢ ciagta kontrolg poprawnos$ci robdt, zgodnie z wymaganiami punktu 5, zwracajac
uwage na:

- prawidtowo$¢ zastosowanego sprzetu,

- sposob wykonywania robot frezarskich i oczyszczajacych,

- ew. niezagrazanie otaczajagcemu srodowisku przez roboty czyszczace,

6.3. Czestotliwo$¢ oraz zakres pomiaréw kontrolnych
Czgstotliwo$¢ oraz zakres badan i pomiaréw, ktore nalezy wykonac w czasie robot podaje tablica 1.

Tablica 1. Czgstotliwos¢ oraz zakres badan i pomiardw w czasie robot

- ; . Czestotliwosc ] !
Lp. | Wyszczegélnienie badad 1 ponuaréw Zﬂb; da:': os¢ Wartosci dopuszczalne
1 | Rownosé podluina 1 poprzeczna lata 4-metrowa 6 mm
co20m
2 | Spadki poprzeczne co50m +0.5%
3 | Szerokosé frezowania biezaco Wg dokumentacj1 projek-
towey, SST lub Inzyniera
4 | Glebokosé frezowania biezaco Wg pktu 5.4

7. OBMIAR ROBOT

7.1. Ogoélne zasady obmiaru robét

Ogdlne zasady obmiaru robot podano w OST D-M-00.00.00 ,,Wymagania ogolne” [1] pkt 7.

7.2. Jednostka obmiarowa

Jednostka obmiarowa jest m2 (metr kwadratowy) wykonanego frezowania.

8. ODBIOR ROBOT

Ogodlne zasady odbioru robdt podano w OST D-M-00.00.00 ,,Wymagania ogdlne” [1] pkt 8.

Roboty uznaje si¢ za wykonane zgodnie z dokumentacja projektowa, STWiORB i wymaganiami InZyniera, jezeli wszystkie
pomiary i badania z zachowaniem tolerancji wg pkt 6 daty wyniki pozytywne.

9. PODSTAWA PLATNOSCI

9.1. Ogdlne ustalenia dotyczace podstawy platnosci
Ogolne ustalenia dotyczace podstawy ptatnosci podano w OST D-M-00.00.00 ,,Wymagania ogdlne” [1] pkt 9.

9.2. Cena jednostki obmiarowej
Cena wykonania 1 m2 frezowania nawierzchni obejmuje:
e  prace pomiarowe i roboty przygotowawcze,
e 0znakowanie robot,
e dostarczenie sprzetu,
e  wykonanie doraznego frezowania nawierzchni w celu naprawy odksztalcen, z oczyszczeniem jezdni odwiezieniem
zebranego materiatu na plac Wykonawcy oraz utylizacja zgodnie z przepisami prawa,
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e  przeprowadzenie pomiaréw i badan wymaganych w niniejszej specyfikacji technicznej,
e  odwiezienie sprzetu.

9.3. Sposob rozliczenia roboét tymczasowych i prac towarzyszacych

Cena wykonania rob6t okreslonych niniejsza STWiORB obejmuje:

- roboty tymczasowe, ktore sa potrzebne do wykonania robot podstawowych, ale nie sa przekazywane Zamawiajacemu i sa
usuwane po wykonaniu robot podstawowych,

- prace towarzyszace, ktore sg niezbedne do wykonania robét podstawowych, niezaliczane do robot tymczasowych, jak
geodezyjne wytyczenie robot itd.

10. PRZEPISY ZWIAZANE

10.1. Normy

1. BN-68/8931-04 Drogi samochodowe. Pomiar réwnosci nawierzchni planografem i tata
10.2. Inne dokumenty

1. Katalog wzmocnien i remontow nawierzchni podatnych i potsztywnych.
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