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1. Wstep

1.1. Przedmiot ST

Przedmiotem niniejszej Specyfikacji Technicznej sa wymagania dotyczace wykonania
i odbioru rozbiérki nawierzchni drog i ulic przez frezowanie w zwigzku z realizacjg zadania
p.n.: Rozbudowa drogi wojewddzkiej nr 305 na odcinku od m. Solec do mostu na
Potudniowym Kanale Obry.

1.2. Zakres stosowania ST

Specyfikacja Techniczna jest stosowana jako dokument przetargowy i kontraktowy przy
zlecaniu i realizacji robot wymienionych w punkcie 1.1.

1.3. Zakres robdt objetych ST

Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji dotycza wykonania robot rozbidrkowych
elementow nawierzchni 1 obejmuja :

— frezowanie nawierzchni asfaltowej na zimno, z odwozem $cinki na sktadowisko
(z mechanicznym zatadunkiem i wytadunkiem) - glebokos¢ frezowania na
glebokos¢ 4 cm
Uwaga: Calo$¢ destruktu nalezy wywiesé¢ do Obwodu Drogowego w Wolsztynie.
1.4. Okreslenia podstawowe

1.4.1. Frezowanie nawierzchni bitumicznej na zimno - kontrolowany proces skrawania
gornej warstwy nawierzchni bitumicznej, bez jej ogrzewania, na okres$lona
glebokos¢.

1.4.2. Frezarka drogowa - maszyna do frezowania (skrawania) nawierzchni na zimno.

1.4.3. Pozostate okreslenia podane w niniejszej ST s3 zgodne z obowigzujacymi
odpowiednimi normami i Specyfikacja Techniczng D-M.00.00.00.

1.5. Ogolne wymagania dotyczace robot

Wykonawca robdt jest odpowiedzialny za jakos$¢ ich wykonania oraz za zgodno$¢
z Dokumentacjg Projektowa, ST 1 poleceniami InZyniera.
Ogolne wymagania dotyczace robdt podano w ST D-M.00.00.00 "Wymagania ogolne".

2. Materialy
Nie wystepuja.
3. Sprzet

3.1. Frezowanie istniejacej nawierzchni bitumiczne;j

Do wykonania frezowania istniejgcej nawierzchni bitumicznej nalezy stosowac frezarki
drogowe umozliwiajace frezowanie na zimno na okre$long glebokos¢ z dokladnoscig
do 5 mm.
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Frezarka powinna by¢ sterowana elektronicznie i zapewnia¢ zachowanie wymaganej
réwnosci oraz pochylen poprzecznych i podtuznych powierzchni po frezowaniu. Wymagania
roéwnosci okreslono w punkcie 5 niniejszej ST.

Szerokos¢ bebna frezujacego powinna by¢ dobrana zaleznie od zakresu robodt. Przy
lokalnych naprawach szeroko$¢ bgbna bedzie dostosowana do szeroko$ci powierzchni
skrawanej nawierzchni. Przy frezowaniu catej jezdni szeroko$¢ bgbna skrawajgcego powinna
by¢ co najmniej réwna 1200 mm.

Przy pracach prowadzonych w terenie zabudowanym frezarki muszg by¢ wyposazone
w system odpylania. Wydajnos¢ frezarek powinna zapewnia¢ wykonanie rob6t w terminie
okreslonym w kontrakcie, przy jak najmniejszym zakidceniu w ruchu.

Wykonawca moze uzy¢ tylko frezarki zaakceptowanej przez Inzyniera. Do uzyskania
akceptacji sprzetu Wykonawca powinien przedstawi¢ dane techniczne frezarek,
aw przypadkach jakichkolwiek watpliwosci przeprowadzi¢ demonstracj¢ pracy frezarki,
na wlasny koszt.

Zastosowany sprzet winien uzyskac akceptacje Inzyniera.

4. Transport

Transport sfrezowanego materialu powinien by¢ tak zorganizowany, aby zapewnié prace
frezarki bez postojow.

Materiaty uzyskane z rozbidrki moga by¢ przewozone dowolnymi $rodkami transportu
zaakceptowanymi przez Inzyniera (Kierownika Projektu) dla danego asortymentu materialu
rozbiorkowego.

5. Wykonanie robot

5.1. Ogodlne warunki wykonania robot

Ogo6lne warunki wykonania rob6t podano w ST D-M.00.00.00 "Wymagania ogolne".
5.2. Zakres wykonywanych robot
5.2.1. Wyznaczenie elementow przeznaczonych

Wyznaczenie elementow przeznaczonych do rozbiorki nalezy wykona¢ na podstawie
Dokumentacji Projektowej w uzgodnieniu z Inzynierem (Kierownikiem Projektu).

5.2.2. Oznakowanie robot prowadzonych w pasie drogowym.

Odcinki wykonywanych robo6t nalezy oznakowa¢ zgodnie z Rozporzadzeniem Ministra
Infrastruktury z dnia 3 lipca 2003 r w sprawie szczegdtowych warunkoéw technicznych
dla znakéw 1 sygnatéw S$wietlnych oraz urzadzen bezpieczenstwa ruchu i warunkéw
ich umieszczania na drogach (Dz.U. nr 220 z 2003 roku poz. 2181) — zat. nr 4.

5.2.3. Rozbiorka warstwy bitumicznej przez frezowanie.

Nawierzchnia powinna by¢ frezowana do glebokosci 1 szeroko$ci oraz pochylen zgodnych
z Dokumentacja Projektowa.

Nierownosci sfrezowania powierzchni mierzona tatg zgodnie z BN-68/8931-04, przy
uzyciu klina pomiarowego o szeroko$ci 40 mm powinny wynosi¢ nie wigcej niz § mm.
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Jezeli ruch drogowy bedzie dopuszczony po sfrezowanej czesci jezdni, to wowcezas,
ze wzgledow bezpieczenstwa musza by¢ spetnione nastepujgce warunki:

a) nalezy usung¢ sfrezowany materiat i oczySci¢ nawierzchnie,

b) przy frezowaniu poszczegolnych pasow ruchu, wysoko$¢ podtuznych, pionowych
krawedzi nie moze przekracza¢ 40 mm,

c) pionowe krawedzie poprzeczne na zakonczenie dnia roboczego powinny mieé
klinowo $ciete krawedzie.

Frezowanie warstwy $cieralnej przed ulozeniem nowej warstwy bitumicznej ustalonego
poziomu odniesienia zachowujac spadki poprzeczne i niwelete drogi oraz rowno$é
powierzchni okreslong powyzej. Nawierzchnia powinna by¢ sfrezowana na glebokos¢
okreslong w Dokumentacji Projektowej z doktadnoscig = 5 mm.

5.3. Przewozenie i skladowanie materialow pochodzacych z rozbiorek.

Materiaty z rozbidrek, przeznaczone do ponownego wykorzystania stanowig wlasnosé¢
Zamawiajacego. Nalezy je zaladowaé, przewiez¢ i1 skladowaé w miejscu wskazanym przez
Inzyniera, w sposob uporzadkowany i wlasciwy dla danego asortymentu oraz zabezpieczy¢
je przed zniszczeniem. Docelowo ww. materialy nalezy odwiez¢ na miejsce wskazane przez
Zamawiajacego.

6. Kontrola jakoSci robot

6.1. Ogolne zasady kontroli jakoSci robot
Ogodlne zasady kontroli jakosci robdt podano w ST D-M.00.00.00.

Kontroli podlega sposdb wykonywania robot rozbidrkowych, prawidlowo$¢ transportu
I sktadowania materiatow uzyskanych podczas rozbiorki.

6.2. Minimalna cze¢stotliwos¢ pomiarow

Czestotliwos¢ oraz zakres pomiardw kontrolnych nawierzchni frezowanej na zimno

Lp. Wtasciwosci nawierzchni Minimalna czestotliwo$¢é pomiardw

1 Rownos¢ podtuzna metoda profilometryczng z krokiem co 50m
2 Rownos¢ poprzeczna tata co 5 m nie mniej niz 20 pomiaréw

3 Spadki poprzeczne co 50 m lub na poczatku i na koncu odcinka
4 Szerokos¢ frezowania co 50 m lub na poczatku i na koncu odcinka
5 Glegbokos¢ frezowania na biezaco

6.3. Rownos¢ nawierzchni

Do oceny réwnosci podtuznej warstw nawierzchni drogi klasy G i droég wyzszych klas
nalezy stosowa¢ metode profilometryczng pomiaru, umozliwiajagcg obliczanie wskaznika
réwnosci IRl. Warto$¢ IRI nalezy wyznacza¢ z krokiem co 50 m. Dlugos¢ ocenianego
odcinka nawierzchni nie powinna by¢ wigksza niz 1000 m. Odcinek koncowy o dtugosci
mniejszej niz 500 m nalezy oceniaé tacznie =z odcinkiem poprzedzajacym.
Do oceny rownosci odcinka nawierzchni ustala si¢ minimalng liczbe wskaznikéw IRI
rowng 5. W przypadku odbioru robot na krotkich odcinkach nawierzchni, ktérych
catkowita dtugos$¢ jest mniejsza niz 250 m, dopuszcza si¢ wyznaczanie wskaznikow IRI
z krokiem mniejszym niz 50 m, przy czym nalezy ustala¢ maksymalng mozliwa
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dlugo$¢ kroku pomiarowego, z uwzglgdnieniem minimalnej wymaganej liczby
wskaznikow IRI rownej 5.

Dopuszczalne wartosci wskaznika IRI wyrazone w mm/m

Maksymalne wartosci

: . . Rodzaj warstwy wskaznikéw dla zadanego
Klasa drogi Element nawierzchni konstrukcyjnej zakresu dhugosci odcinka drogi
IRl:™ IR Imax
G Pasy zasadnicze, dodatkowe, $cieralna 1,7 34

wlaczania 1 wylgczania, postojowe,
utwardzone pobocza

*w przypadku:

- odbioru odcinkéw warstwy nawierzchni o catkowitej dlugosci mniejszej inz. 500m;

- odbioru robot polegajacych na utozeniu na istniejacej nawierzchni jedynie warstwy $cieralnej (niezaleznie od
dtugosci odcinka robot)

Dopuszczalng warto$¢ IRIs wg tabeli nalezy zwigkszy¢ o 0,2mm/m

Do oceny réwnos$ci poprzecznej warstw nawierzchni drog wszystkich klas oraz placow
i parkingdw nalezy stosowaé metode pomiaru profilometrycznego rdwnowazng uzyciu taty
1 klina, umozliwiajacag wyznaczenie odchylenia rownosci w przekroju poprzecznym pasa
ruchu/elementu drogi. Odchylenie to jest obliczane jako najwigcksza odleglto$¢ (przeswit)
pomiedzy teoretyczng tata (o dlugosci 2 m) a zarejestrowanym profilem poprzecznym
warstwy. Efektywna szeroko$¢ pomiarowa jest rowna szeroko$ci mierzonego pasa ruchu
(elementu nawierzchni) z tolerancja +£15%. Wartos¢ odchylenia roéwnosci poprzecznej
nalezy wyznacza¢ z krokiem co 1 m. W miejscach niedostepnych dla profilografu pomiar
réwnosci poprzecznej warstw nawierzchni nalezy wykona¢ z uzyciem taty i klina. Dlugo$é
faty w pomiarze réwnos$ci poprzecznej powinna wynosi¢ 2 m. Pomiar powinien by¢
wykonywany nie rzadziej niz co 5 m.

Dopuszczalne wartos$ci odchylen rownosci poprzecznej

Rodzai warst Maksymalne wartos$ci
Klasa drogi Element nawierzchni J WY odchylen rownosci
konstrukcyjnej X
poprzecznej warstwy [mm]
G Pasy zasadnicze, dodatkowe,
wlaczania i wylaczania, Scieralna 6
postojowe,

Przed uptywem okresu gwarancyjnego wartos¢ odchylenia réwnos$ci poprzecznej
warstwy $cieralnej nawierzchni drog wszystkich klas technicznych nie powinna by¢ wigksza
niz podana w tablicy 19. Badanie wykonuje si¢ wedlug procedury jak podczas odbioru
nawierzchni.

6.4. Spadki poprzeczne

Spadki poprzeczne nawierzchni po frezowaniu powinny by¢ zgodne z Dokumentacja
Projektowa, z tolerancja +0,5%.

6.5. Szerokos¢ frezowania

Szerokos¢ frezowania powinna odpowiadaé szerokosci okreslonej w Dokumentacji
Projektowej z doktadnoscig +5 cm.
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6.6. Glebokos¢ frezowania

Gleboko$¢ frezowania powinna odpowiadaé glebokosci okreslonej w Dokumentacji
Projektowej z doktadnoscig =5 mm.

7. Obmiar robot

7.1. Ogolne zasady obmiaru robot

Ogolne wymagania dotyczace obmiaru podano w ST D-M.00.00.00 punkt 7.
7.2. Jednostka obmiarowa

Jednostkami obmiaru sg :

~ dla frezowania poszczegdlnych warstw nawierzchni — m?

8. Odbior robot

Ogolne zasady odbioru robot podano w ST D-M.00.00.00. "Wymagania ogolne".

9. Podstawa platnosci

9.1. Ogolne ustalenia dotyczace podstawy platnosci

Ogolne wymagania dotyczace platnosci podano w ST D-M.00.00.00 "Wymagania
0golne".

9.2. Cena jednostki obmiarowej
Cena wykonania robdt obejmuje:

- wyznaczenie miejsc rozbiorek,

- oznakowanie miejsca robot,

- rozebranie poszczegolnych asortymentow,

- sortowanie materialéw do ponownego wykorzystania,

- zaladunek i odtransportowanie materiatow z frezowania do Obwodu Drogowego
w Wolsztynie, wraz z roztadunkiem na miejscu,

- przeprowadzenie pomiardw wymaganych w specyfikacji techniczne;.

- uporzadkowanie miejsc prowadzonych robot.

- pomiar inwentaryzacji geodezyjnej przed i po frezowaniu\

10. Przepisy zwigzane

1. BN-68/8931-04 Drogi samochodowe. Pomiar rowno$ci nawierzchni planografem i tata.
2. Wymagania Techniczne ,,Nawierzchnie asfaltowe na drogach publicznych”, WT-2
Nawierzchnie asfaltowe 2016, Warszawa 2016

3. Rozporzadzenie Ministra Infrastruktury z dnia 3 lipca 2003 r w sprawie szczegoétowych
warunkow technicznych dla znakéw i1 sygnatow Swietlnych oraz urzadzen bezpieczenstwa
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ruchu i warunkéw ich umieszczania na drogach (Dz.U. nr 220 z 2003 roku poz. 2181) — zat.
nr4.
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