D-05.03.11. FREZOWANIE NAWIERZCHNI ASFALTOWYCH NA ZIMNO
1. WSTEP

1.1 PRZEDMIOT ST.

Przedmiotem niniejszej Specyfikacji Technicznej sa wymagania dotyczace wykonania i odbioru frezowania
nawierzchni na zimno na remontowanych powierzchniach w ramach realizacji zadania pn: ,, Remont drogi
krajowej nr 6 od km 62+773 do km 133+000(na odcinkach wyznaczonych przez Zamawiajgcego) oraz Remont
drogi krajowej nr 11 od km 1+200 do km 38+703 (na odcinkach wyznaczonych przez Zamawiajgcego) ”.

1.2 ZAKRES STOSOWANIA ST

Specyfikacja Techniczna jest stosowana jako dokument przetargowy przy zlecaniu i realizacji robot
wymienionych w punkcie 1.1. Roboty nalezy wykonaé¢ zgodnie z wymaganiami okre$lonymi w Specyfikacji
oraz z zaleceniami Inzyniera.

1.3 ZAKRES ROBOT OBJETYCH ST

Roboty przedstawione w tym rozdziale obejmujg wykonanie frezowania nawierzchni asfaltowej na zimno o $r.
gr. w-wy 8 cm na remontowanych powierzchniach w ramach realizacji zadania pn: ,, Remont drogi krajowej nr
6 od km 62+773 do km 133+000(na odcinkach wyznaczonych przez Zamawiajqcego) oraz Remont drogi
krajowej nr 11 od km 1+200 do km 38+703 (ha odcinkach wyznaczonych przez Zamawiajgcego)”.

1.4 OKRESLENIA PODSTAWOWE

1.4.1 Recykling nawierzchni asfaltowej -powtérne uzycie mieszanki mineralno -asfaltowej odzyskanej z
nawierzchni.

1.4.2 Frezowanie nawierzchni asfaltowej na zimno -kontrolowany proces skrawania gornej warstwy nawierzchni
asfaltowej, bez jej ogrzania, na okreslong glebokosc.

1.5 OGOLNE WYMAGANIA DOTYCZACE ROBOT.

Ogolne wymagania dotyczace robot podano w ST D-00.00.00.
2. MATERIALY

Nie wystepuja.

3. SPRZET

Nalezy stosowac frezarki drogowe umozliwiajgce frezowanie nawierzchni na okreslong glebokosé z
doktadnoscia okreslong w pkt. 5 niniejszej ST. Frezarka powinna by¢ sterowana elektronicznie i zapewnié
zachowanie wymaganej réwnosci oraz pochylen poprzecznych i podluznych powierzchni po frezowaniu.
Wymagang rowno$¢ okreslono w pkt. 5 niniejszej ST. Inzynier moze dopusci¢ frezarki sterowane mechanicznie
w przypadku stosowania frezarki sterowanej mechanicznie nalezy wczedniej zaniwelowaé istniejaca
nawierzchni¢ w celu doktadnego ustalenia koniecznej glebokosci frezowania, a wyniki niwelacji opisac czytelnie
na istniejacej nawierzchni. Sprzet uzyty do frezowania nawierzchni powinien by¢ uzgodniony i zaakceptowany
przez Inzyniera.

Wydajnos¢ frezarki powinna zapewni¢ wykonanie robot w terminie okreslonym w kontrakcie, przy jak
najmniejszym zakloceniu ruchu. Wykonawca moze uzywac tylko frezarki zaakceptowane przez Inzyniera. Do
uzyskania akceptacji sprzgtu przez Inzyniera Wykonawca powinien przedstawi¢ dane techniczne frezarki, a w
przypadkach jakichkolwiek watpliwosci przeprowadzi¢ demonstracj¢ pracy frezarki na wtasny koszt.

4. TRANSPORT



Transport powinien by¢ tak zorganizowany, aby zapewni¢ prace frezarki bez postojow. Material moze
by¢ wywozony dowolnymi $rodkami transportu. Zbywajace ilosci destruktu stanowia wlasno$¢ Zamawiajacego i
beda wywiezione z terenu budowy na miejsce wskazane przez Zamawiajacego.

5. WYKONANIE ROBOT
5.1 OGOLNE ZASADY DOTYCZACE ROBOT

Nawierzchnia powinna by¢ frezowana do glebokosci, szerokosci pochylen zgodnych z SST.
Nierownosci sfrezowanej powierzchni mierzone 4 — metrows tatg zgodnie z BN-68/8931-04, przy uzyciu klina
pomiarowego powinny wynosi¢ nie wigcej niz 6 mm. Inzynier lub przedstawiciel Zamawiajagcego moze
dopusci¢ wigksze nierdéwnosci w przypadkach watpliwych, ze wzgledu na duza ilo§¢ elementdw uzbrojenia.
Jezeli ruch drogowy bedzie dopuszczony po sfrezowanej cze$ci jezdni, to wowczas ze wzgledow
bezpieczenstwa nalezy spetnic¢ nastepujace warunki :

-nalezy usung¢ $ciety material i oczy$ci¢ nawierzchnig,

-przy frezowaniu poszczegoélnych paséw ruchu, wysokos§¢ pionowych krawedzi nie powinna stwarzaé
zagrozenia dla ruchu,

-pionowe krawedzie poprzeczne na zakonczenie dnia roboczego powinny mieé¢ lagodnie Scigte
krawedzie.

5.2 FREZOWANIE ISTNIEJACEJ WARSTWY
Do frezowania nalezy uzy¢ frezarek sterowanych elektronicznie, wzgledem ustalonego poziomu
odniesienia, zachowujac spadki poprzeczne i niwelete¢ drogi. Nawierzchnia powinna by¢ sfrezowana na
glebokosé projektowang z doktadnoscia + 5 mm.
6. KONTROLA JAKOSCI ROBOT
6.1. OGOLNE ZASADY KONTROLI JAKOSCI ROBOT
Ogolne zasady kontroli jakosci rob6t podano w ST D-00.00.00 ,,Wymagania ogdlne” pkt 6.
6.2. CZESTOTLIWOSC ORAZ ZAKRES POMIAROW KONTROLNYCH
6.2.1. MINIMALNA CZESTOTLIWOSC POMIAROW

Czestotliwos¢ oraz zakres pomiarow dla nawierzchni frezowanej na zimno podano w tablicy 1.

Tablica 1. Czestotliwo$¢ oraz zakres pomiaréw kontrolnych nawierzchni frezowanej na zimno

Lp. Wiasciwo$¢ nawierzchni Minimalna czestotliwo$¢ pomiaréw
1 Rowno$¢ podtuzna w sposob ciagly, dla kazdego pasa ruchu
2 Rownos¢ poprzeczna nie rzadziej niz co 5 m
3 Spadki poprzeczne co50m
4 Szerokos¢ frezowania co50m
5 Glebokos¢ frezowania na biezgco, wedtug ST

6.2.2. ROWNOSC PODLUZNA NAWIERZCHNI

Do oceny réwnosci podtuznej warstw nawierzchni drogi klasy Z i1 drog wyzszych klas nalezy stosowaé
jedng z nastepujacych metod:

1) metodg profilometryczna pomiaru, umozliwiajaca obliczanie wskaznika rownosci IRI,

2) metod¢ pomiaru rownowazng uzyciu faty i klina, okre§lonych w Polskiej Normie,




metod¢ z wykorzystaniem faty i klina, okreslonych w Polskiej Normie.

9]

Stosowanie laty czterometrowej i klina dopuszcza si¢ do oceny réwnosci podtuznej drogi klasy Z oraz
tych elementéw nawierzchni drogi klasy G i drog wyzszych klas, gdzie nie mozna wykorzysta¢ innych metod.
Do profilometrycznych pomiarow rownosci podtuznej powinien byé wykorzystywany sprzgt umozliwiajacy
rejestracje, z btgdem pomiaru nie wigkszym niz 1,0 mm, profilu podtuznego o charakterystycznych dlugosciach
mieszczacych si¢ w przedziale od 0,5 m do 50 m. Wartosci IRI oblicza si¢ nie rzadziej niz co 50 m. Wymagana
réwno$¢ podtuzna jest okreslona przez wartosci wskaznika, ktorych nie mozna przekroczy¢ na 50%, 80% i
100% dtugosci badanego odcinka nawierzchni. Wartosci wskaznika, wyrazone w mm/m, okresla tabela:

Klasa drogi | Element nawierzchni Rodzaj warstwy konstrukcyjnej 50% | 80% | 100%
1 2 3 4 5 6
GP Pasy ruchu zasadnicze wigzaca <2,0 | B4 | <56

Jezeli na odcinku nie mozna wyznaczy¢ wigeej niz 10 wartosci IRI, to warto$¢ miarodajna bgdgca suma
wartosci $redniej E(IRI) i odchylenia standardowego D : E(IRI) + D nie powinna przekroczy¢ wartosci
odpowiedniej dla 80% dtugosci badanego odcinka nawierzchni.

W wypadku gdy konieczne jest stosowanie taty i klina, okre§lonych w Polskiej Normie, pomiar
wykonuje si¢ nie rzadziej niz co 10 m. Wymagana rowno$¢ podtuzna jest okreslona przez warto$ci odchylen
réwnosci, ktéore nie moga by¢ przekroczone w liczbie pomiaréw stanowiacych 95% oraz 100% liczby
wszystkich pomiarow na badanym odcinku. Przez odchylenie rownosci rozumie si¢ najwicksza odleglosé

miedzy tata a mierzona powierzchnig. Wartosci odchylen, wyrazone w mm, okresla tabela:

i inei Procent liczby pomiarow
Klasa drogi Element nawierzchni Rodzaj konstrukcyjnej YP
warstwy 95% 100%
1 2 3 4 5
GP Pasy ruchu zasadnicze, wigzgca <7 <8

Wymagania dotyczace rowno$ci podtuznej, okreslone w ust. 6.2.2. powinny by¢ spelnione w trakcie
wykonywania robdt i po ich zakonczeniu.

6.2.3. OCENA ROWNOSCI POPRZECZNEJ

Do pomiaru poprzecznej rdwnosci nawierzchni powinna by¢ stosowana metoda rownowazna metodzie

z wykorzystaniem laty i klina, okreslonych w Polskiej Normie. Pomiar powinien by¢ wykonywany nie rzadziej
niz co 5 m, a liczba pomiar6w nie moze by¢ mniejsza niz 20. Wymagana réwno$¢ poprzeczna jest okreslona
przez warto$ci odchylen rownosci, ktore nie moga by¢ przekroczone w liczbie pomiar6w stanowiacych 90% i
100% albo 95% 1 100% liczby wszystkich pomiar6w na badanym odcinku. Odchylenie réwnos$ci oznacza
najwickszg odleglos¢ miedzy tata a mierzong powierzchnia w danym profilu. Wartosci odchylen, wyrazone w
mm, okresla tabela:

Klasa drogi Element nawierzchni Rodzaj warstwy 90% | 95% | 100%
konstrukcyjnej
1 2 3 4 5 6
GP Pasy ruchu zasadnicze wigzgca <6 - <8

Wymagania dotyczace rownosci poprzecznej, okreslone w ust. 6.2.3. powinny by¢ spetnione w trakcie
wykonywania robét i po ich zakonczeniu.



6.2.4. SPADKI POPRZECZNE

Spadki poprzeczne nawierzchni po frezowaniu powinny by¢ zgodne z SST, z tolerancja + 0,5%.
6.2.5. SZEROKOSC FREZOWANIA

Szeroko$¢ frezowania powinna odpowiada¢ szerokosci okreslonej w SST z doktadnos$cig + 5 cm.
6.2.6. GLEBOKOSC FREZOWANIA

Glegbokos¢ frezowania powinna odpowiadac glgbokosci okreslonej w SST z doktadnoscig £ 5 mm.

Powyzsze ustalenia dotyczace doktadnosci frezowania nie dotycza wyburzenia kilku lub wszystkich
warstw nawierzchni przy naprawach kapitalnych. W takim przypadku wymagania powinny by¢ okreslone w ST
w dostosowaniu do potrzeb wynikajacych z przyjetej technologii naprawy.

7. OBMIAR ROBOT

Obmiar nawierzchni po frezowaniu na zimno powinien by¢ dokonany na budowie w m?. Obmiar rob6t
odbywa si¢ w obecno$ci Inzyniera i wymaga jego akceptacji. Obmiar nie powinien obejmowac jakichkolwiek
dodatkowo sfrezowanych powierzchni nie wykazanych w SST z wyjatkiem powierzchni zaakceptowanych na
pismie przez Inzyniera. Nadmierna glgbokos$¢ sfrezowania warstwy lub nadmierna powierzchnia w stosunku do
Przedmiaru, wykonana bez pisemnego upowaznienia Inzyniera, nic mogg stanowi¢ podstawy do roszczen o
dodatkowa zaptate. Koszt ewentualnych wyréwnan w miejscach przefrezowanych poniesie Wykonawca.

8. ODBIOR ROBOT

Do odbioru Wykonawca przedstawia wszystkie wyniki pomiaréw z biezgcej kontroli robdt. Odbioru
dokonuje Inzynier na podstawie wynikow pomiarow Wykonawcy i ewentualnych uzupetniajacych pomiarow
oraz ogledzin powierzchni po frezowaniu. Inzynier zleci Wykonawcy lub niezaleznej stuzbie geodezyjnej
przeprowadzenie uzupetniajgcych pomiarow, wtedy gdy:

-zakres lub czgstotliwo$¢ pomiardéw Wykonawcy sa niezgodne z ST,

-istniejg jakiekolwiek watpliwosci co do jakoSci robot lub rzetelnosci pomiaréw Wykonawcy

W przypadku stwierdzenia wad, Inzynier ustali zakres wykonania robot poprawkowych. Inzynier moze
uzna¢ wade za nie majaca zasadniczego wptywu na cechy eksploatacyjne nawierzchni i zgodnie z ustaleniami
kontraktu ustali¢ zakres i wielko$§¢ potracen za obnizong jako$¢.

9. PODSTAWA PEATNOSCI

Platno$¢ za m? nalezy przyjmowaé zgodnie z obmiarem i oceng jako$ci robot na podstawie wynikow
pomiarow i oceny wizualnej. Cena jednostkowa obejmuje:

-prace pomiarowe,

-oznakowanie robot,

-frezowanie,

-wywiezienie sfrezowanego materialu poza teren budowy w miejsce wskazane przez Zamawiajgcego,
-przeprowadzenie pomiaréw powierzchni po frezowaniu

10. PRZEPISY ZWIAZANE

Rozporzadzenie Ministra Transportu i Gospodarki Morskiej z dnia 2 marca 1999 r. w sprawie
warunkéw technicznych, jakim powinny odpowiada¢ drogi publiczne i ich usytuowanie (Dz. U. z dnia 14 maja
1999 r.), zatacznik nr 6.



