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1. WSTEP

1.1. Przedmiot SST
Przedmiotem niniejszej szczegétowej specyfikacjchtecznej (SST) & wymagania dotycxe
wykonania i odbioru wykopéw w gruntach nieskalistyrzyprzebudowie ul. Wesotej w Lelisie

1.2. Zakres stosowania SST

Niniejsza szczegoOtowa specyfikacja techniczna stapomdstaw do sporadzenia czsci technicznej
istotnych warunkéw zamowienia publicznego na wykveaobot przebudowy drogi ¢fych w dokumentacii
projektowej i opisanych szczeg6towo co do rodzajosci w przedmiarze robot.

1.3. Zakres robo6t obgtych SST

Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji dotyczasad prowadzenia robét ziemnych w czasie
budowy lub modernizacji drég i obejmujvykonanie wykopow w gruntach nieskalistych.
Roboty objete niniejsza SST obejmup pozycije nr 3,2; 3,3; 3,4 przedmiaru robot.

1.4. Okreslenia podstawowe

Podstawowe okétenia zostaly podane w SST D-02.00.01 pkt 1.4.
1.5. Ogolne wymagania dotycrce robot

Ogolne wymagania dotygee robét podano w SST D-02.00.01 pkt 1.5.

2. MATERIALY (GRUNTY)

Materiat wystpujacy w poditazu wykopu jest gruntem rodzimym, ktéryedrie stanowit podize
nawierzchni. Zgodnie z Katalogiem typowych konstjukawierzchni podatnych i potsztywnych [12] povein
charakteryzowa sie grup nosnosci G;. Gdy podiae nawierzchni zaklasyfikowano do innej grupysmaci,
nalezy podiaze doprowadi do grupy nénosci G, zgodnie z dokumentacja projektpwSST.

3. SPRZET
Ogodlne wymagania i ustalenia dotgce sprztu okrelono w SST D-02.00.01 pkt 3.

4. TRANSPORT
Ogoblne wymagania i ustalenia dotyce transportu okéono w SST D-02.00.01 gkt

5. WYKONANIE ROBOT

5.1. Zasady prowadzenia robot

Ogoblne zasady prowadzenia rob6t podano w SST DAG2L(pkt 5.

Sposo6b wykonania skarp wykopu powinien gwarantoieh stateczn& w catym okresie prowadzenia
robot, a naprawa uszkodzewynikajagcych z nieprawidtowego uksztattowania skarp wykaph, podcgcia lub
innych odsgpstw od dokumentacji projektowej obza Wykonawe.

Wykonawca powinien wykonywawykopy w taki sposob, aby grunty ozriym stopniu przydatrici
do budowy nasypéw byly odspajane oddzielnie, w &pamiemaliwiajacy ich wymieszanie. Odgistwo od
powyzszego wymagania, uzasadnione skomplikowanym uklademstw geotechnicznych, wymaga zgody
Inzyniera.

Odspojone grunty przydatne do wykonania nasypowimaowby¢ bezpdrednio wbudowane w nasyp
lub przewiezione na odklad. O ilezynier dopdci czasowe sktadowanie odspojonych gruntéw, zyaje
odpowiednio zabezpieczyrzed nadmiernym zawilgoceniem.

5.2. Wymagania dotycace zagszczenia i nénosci gruntu

Zaggszczenie gruntu w wykopach i miejscach zerowychdraiemnych powinno spetniavymagania,
dotyczice minimalnej wartéci wskaznika zagszczenia (), podanego w tablicy 1.

Tablica 1. Minimalne wartai wskanika zagszczenia w wykopach i miejscach zerowych rob6t migrh

Minimalna warta¢ Is dla:
Strefa autostrad | innych drég




korpusu i drég kategoria ruchikategoria ruchii
ekspresowych KR3-KR6 KR1-KR2

Goérna warstwa o gruloi 20 cm | 1,03 1,00 1,00

Na gbbokoé_ci od’20_ do 50 cm Odl,OO 1.00 0.97
powierzchni robdt ziemnych

Jezeli grunty rodzime w wykopach i miejscach zerowysle spelniaj wymaganego wskaika
zag:szczenia, to przed uteniem konstrukcji nawierzchni naleje dog:éci¢ do wartdci I, podanych w tablicy
1.

Jezeli wartdsci wskaznika zagszczenia okrdone w tablicy 1 nie mag by¢ oshgniete przez
bezpdrednie zagszczanie gruntéw rodzimych, to nafepodpé srodki w celu ulepszenia gruntu podég
umazliwiajgcego uzyskanie wymaganych wadbwskanika zagszczenia. Maliwe do zastosowanigrodki, o
ile nie g okreslone w SST, proponuje Wykonawca i przedstawia deeptaciji Ireynierowi.

Dodatkowo mana sprawdzi nosnos¢ warstwy gruntu na powierzchni robét ziemnych nagtawie
pomiaru wtérnego modutu odksztatceniazgodnie z PN-02205:1998 [4] rysunek 4.

5.3. Ruch budowlany

Nie nalery dopuszczaruchu budowlanego po dnie wykopu o ile grétbwarstwy gruntu (nadktadu)
powyzej rzzdnych robét ziemnych jest mniejsza 6i,3 m.

Z chwilg przystpienia do ostatecznego profilowania dna wykopu depra si po nim jedynie ruch
maszyn wykonujcych & czynnaé¢ budowlan. Moze odbywé si¢ jedynie sporadyczny ruch pojazddw, ktore nie
spowodug uszkodzé powierzchni korpusu.

Naprawa uszkodzepowierzchni rob6t ziemnych, wynikgjych z niedotrzymania podanych paowy
warunkow obciza Wykonawe robot ziemnych.

6. KONTROLA JAKO SCI ROBOT

6.1. Ogolne zasady kontroli jakéci robot
Ogoblne zasady kontroli jakoi robét podano w SST D-02.00.01 pkt 6.
6.2. Kontrola wykonania wykopow

Kontrola wykonania wykop6w polega na sprawdzeniodrgici z wymaganiami ok&onymi w
dokumentacji projektowej i SST. W czasie kontrakizegdln uwag nalezy zwrdcic na:
a) sposoOb odspajania gruntdw nie pogasszaich wiaciwosci,
b) zapewnienie stateczéw skarp,
¢) odwodnienie wykopéw w czasie wykonywania robgbiich zakéczeniu,
d) doktadné¢ wykonania wykopow (usytuowanie i wykeczenie),
e) zagszczenie gornej strefy korpusu w wykopie wedtug \agai okreslonych w pkcie 5.2.

7. OBMIAR ROBOT

7.1. Ogolne zasady obmiaru robot
Ogodlne zasady obmiaru robdt podano w SST D-02.00k0D7Y.
7.2. Jednostka obmiarowa

Jednostk obmiarowy jest nf (metr szécienny) wykonanego wykopu.

8. ODBIOR ROBOT
Ogoblne zasady odbioru rob6t podano w SST D-02.00kD 8.

9. PODSTAWA PLATNOSCI

9.1. Ogodlne ustalenia dotycrce podstawy ptatndci
Ogodlne ustalenia dotygze podstawy ptatrici podano w SST D-02.00.01 pkt 9.



9.2. Cena jednostki obmiarowe;j

Cena wykonania 1 iwykopdéw w gruntach nieskalistych obejmuije:
— prace pomiarowe i roboty przygotowawcze,
- oznakowanie robdt,
— wykonanie wykopu z transportem urobku na nasypddktad, obejmujce: odspojenie, przemieszczenie,
zaladunek, przewiezienie i wytadunek,
- odwodnienie wykopu na czas jego wykonywania,
- profilowanie dna wykopu, rowéw, skarp,
— zagszczenie powierzchni wykopu,
— przeprowadzenie pomiaréw i badiaboratoryjnych, wymaganych w specyfikacji teclamigj,
— rozplantowanie urobku na odkiadzie,
- wykonanie, a nagpnie rozebranie drog dojazdowych,
- rekultywacg terenu.

10. PRZEPISY ZWIAZANE
Spis przepiséw zwzanych podano w SST D-02.00.01 pkt 10.



