D.07.10.01 - TYMCZASOWA ORGANIZACJA RUCHU
1. WSTEP
1.1 Przedmiot SST
Przedmiotem niniejszej szczegdtowa specyfikacii technicznej (SST) sa wymagania dotyczace wykonania
i odbioru robot zwiazanych z realizacja na drogach tymczasowej organizacji ruchu.
1.2 Zakres stosowania SST
Szczegotowa specyfikacja techniczna (SST) jest stosowana jako dokument przetargowy i kontraktowy przy
zlecaniu i realizacji przy przebudowie ,, Remont drogi powiatowej nr 1663N Szczytno - Zabiele -Lejkowo w
km 9+450-11+950”
1.3 Zakres robot objetych SST
Roboty, ktorych dotyczy STWiORB, obejmuja wszystkie czynnosci umozliwiajace i majace na celu wykonanie
tymczasowej organizacji ruchu drogowego zgodnie z wykonanaym przez Wykonawce robot zatwierdzonym projektem
tymczasowej organizacji ruchu.
Zakres rzeczowy obejmuje wykonanie tymczasowej organizacji ruchu drogowego na czas budowy, zgodnie z projektem.
1.4 Okreslenia podstawowe
Okreslenia podane w niniejszej SST sg zgodne z obowigzujacymi odpowiednimi normami oraz okresleniami
podanymi w SST D 00.00.00 "Wymagania ogdlne”.
1.5 Ogoélne wymagania dotyczace robot
Wykonawca robdt jest odpowiedzialny za jako$¢ ich wykonania oraz za zgodno$¢ z wykonanym przez siebie
projektem, SST i poleceniami Inzyniera.
Ogdlne wymagania dotyczace robot podano w SST D 00.00.00 ,,Wymagania ogdlne”.

Niezbedne dane istotne z punktu widzenia:

- organizacji rob6t budowlanych;

- zabezpieczenia interesu osob trzecich;

- ochrony $rodowiska;

- warunkéw bezpieczenstwa pracy;

- zaplecza dla potrzeb Wykonawcy;

- warunkéw organizacji ruchu;

- zabezpieczenia chodnikow i jezdni, podano w SST D 00.00.00 ,,Wymagania ogolne”.

1.6 Wspélny Stownik Zamoéwien (CPV)

Kody grup, klas i kategorii robot Wspolnego Stownika Zamoéwien (CPV) dotyczacych przedmiotu zaméwienia podano
w SST D 00.00.00 ,,Wymagania ogo6lne”.

2. MATERIALY

2.1 Ogoblne wymagania dotyczace materiatldw

Ogdlne wymagania dotyczace materialdow podano w SST D 00.00.00 ,,Wymagania og6lne".

2.2 Podstawowe wymagania dotyczace materiatow

Organizacja ruchu na czas budowy obejmuje:

- 0znakowanie poziome,

- 0znakowanie pionowe,

- sygnal ostrzegawczy umieszczony na znakach drogowych zgodnie z Dokumentacja Projektowa, - ,.fala §wietlna”,
- sygnalizacje $wietlna,

- bariery betonowe typu ,,New Jersey”.

Elementy oznakowania robdt prowadzonych w pasie drogowym muszg spetnia¢ nastgpujace

warunki: - wielko$¢ znakow: duze,

- stupki z rur stalowych ocynkowanych srednicy 70 mm, malowane farbg poliwinylowa, modyfikowana w kolorze
jasnoszarym,

- stupki pod znaki nalezy wykona¢ w sposob zapobiegajacy przewrdceniu,

- tarcze znakow z blachy stalowej ocynkowanej o profilu odpornym na odginanie reka, mocowane do stupkdéw w sposéb
wykluczajacy obrot tarczy wokot shupka,

- znaki drogowe z folig odblaskowa typu 2, posiadajaca aprobatg IBDiM.

3. SPRZET

3.1 Ogolne wymagania dotyczace sprzetu

Ogolne wymagania dotyczace sprzgtu podano w STWiORB DM 00.00.00 ,,Wymagania ogolne”. 3.2 Sprzet do
wykonania tymczasowej organizacji ruchu

Roboty beda wykonywane przy uzyciu dowolnego sprzetu zaakceptowanego przez Inzyniera.

4. TRANSPORT



4.1 Ogolne wymagania dotyczace transportu
Ogolne wymagania dotyczace transportu podano w STWiORB DM 00.00.00 ,,Wymagania ogdlne”.4.2 Transport
materiatow
Wykonawca moze wykorzysta¢ dowolne $rodki transportu, zaakceptowane przez Inzyniera.
5. WYKONANIE ROBOT
5.1 Ogolne zasady wykonania Robot
Ogolne zasady wykonania Rob6t podano w SST D 00.00.00 ,,Wymagania Ogodlne”.
Wykonawca przedstawi Inzynierowi do akceptacji Projekt Technologii i Organizacji Robét oraz Program Zapewnienia
Jako$ci uwzgledniajacy wszystkie warunki, w jakich bedg wykonywane Roboty.
Tymczasowa organizacja ruchu jest organizacja przyktadowa stanowigca powtarzalny schemat umieszczenia na
drodze znakéw drogowych i urzadzen bezpieczenstwa ruchu. Wykonawca winien opracowa¢ wilasny, dostosowany do
technologii i organizacji robot projekt organizacji ruchu na czas budowy. Projekt jest wykonany dla podstawowego
zakresu robot. Pozostale projekty lub inne fazy wynikajace z przyjetej technologii robot opracuje i uzgodni
wykonawca.
5.2 Zakres wykonywanych robot
Ustawienie i montaz elementow organizacji ruchu przewidzianych w ,,Projekcie Organizacji Ruchu na czas budowy.
Przy sterowaniu ruchem wahadlowym mozna stosowac sygnalizatory tréjkomorowe o $rednicy 200 lub 300 mm. Odcinki
nalezy dopasowac¢ do istniejacych skrzyzowan i zjazdéw publicznych.
Na czas remontu nalezy przewidzie¢ mozliwos$¢ wiaczenia si¢ pojazdoéw do ruchu z odcigtych poses;ji.
6.KONTROLA JAKOSCI ROBOT
6.1 Ogoélne zasady kontroli jakosSci
robot
Ogodlne zasady kontroli jako$ci robot podano w SST D 00.00.00 ,,Wymagania og6lne".
6.2 Kontrola jakosci prac pomiarowych
Kontrola polega na wizualnym sprawdzeniu zakresu rzeczowego i zgodnosci wykonania Rob6t z Dokumentacja
Projektowa oraz wymiarowe sprawdzenie ustawienia oznakowania.
7. OBMIAR ROBOT
7.1 Ogodlne zasady obmiaru robot
Ogdlne wymagania dotyczace obmiaru robot podano w SST D 00.00.00 ,,Wymagania ogdlne".
7.2 Jednostka obmiarowa
Jednostka obmiaru jest komplet (kpl.) wykonanej i odebranej tymczasowej organizacji ruchu zgodnie z Projektem.
8. ODBIOR ROBOT
8.1 Ogoblne zasady odbioru robot
Ogodlne wymagania dotyczace odbioru robot podano w SST D 00.00.00 ,,Wymagania ogolne".
8.2 Sposob odbioru robot
Przewiduje si¢ odbidr ustawionej i sprawnie dziatajacej tymczasowej organizacji ruchu, kontrolg jej sprawnosci w
trakcie prowadzonych robot oraz odbior koncowy demontazu elementéw organizacji ruchu.
W przypadku niezgodnosci, cho¢ jednego elementu Robot z wymaganiami, Roboty uznaje si¢ za niezgodne z
Projektem TOR i Wykonawca zobowigzany jest do ich poprawy na wiasny koszt.
9. PODSTAWA PLATNOSCI
9.1 Ogdlne ustalenia dotyczace podstawy ptatnosci
Ogdlne wymagania dotyczace podstawy ptatnosci podano w SST D 00.00.00 ,,Wymagania ogdlne".
9.2 Cena jednostki cbmiarowej
Ptaci si¢ za komplet (kpl.) catosci wykonanej tymczasowej organizacji ruchu, zgodnie z okre$leniem podanym w
p.7. Cena jednostkowa jest ceng usredniong dla podanego sposobu wykonania i obejmuje:
- opracowanie Projektu Technologii i Organizacji Robot oraz Programu Zapewnienia Jakosci,
- opracowanie wlasnego, dostosowanego do technologii i organizacji robot projektu organizacji ruchu na czas budowy
wraz z jego zatwierdzeniem,
- zapewnienie wszystkich niezbe¢dnych czynnikéw produkcji,
- zakup i dostarczenie na plac budowy wszystkich niezbgdnych materiatow,
- zastosowanie materiatdw pomocniczych koniecznych do prawidtowego wykonania robot lub wynikajacych z przyjetej
technologii robot,
- wyznaczenie usytuowania oznakowania,
- ustawienie 1 montaz elementéw tymczasowej organizacji ruchu,
- demontaz elementdow tymczasowej organizacji ruchu,
- wykonanie tymczasowej sygnalizacji $wietlnej oraz jej przektadanie (montaz i demontaz),



- oczyszczenie terenu Robdt,
- wykonanie wszystkich niezbednych pomiaréw, prob i sprawdzen,
- oznakowanie miejsca Robét i jego utrzymanie.
10. PRZEPISY ZWIAZANE
10.1 Normy
Nie wystepujg






