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SCINANIE | UZUPELNIANIE POBOCZY

1. WSTEP

1.1. Przedmiot SST

Przedmiotem niniejszej szczegotowe] specyfikacfihtécznej (SST) s wymagania dotyee wykonania i
odbioru robét zwizanych zescinaniem i uzupetnianiem poboczy gruntowych przgepudowy drogi gminnej nr
180409 C.

1.2. Zakres stosowania SST

Szczegotowa specyfikacja techniczna (SST) starawiwiazujaca podstaw jako dokument przetargowy i
kontraktowy przy zlecaniu i realizacji rob6t na gach krajowych i wojewddzkich gminnych.
Zaleca si wykorzystanie SST przy zlecaniu robét na drogajskich i gminnych.

1.3. Zakres rob6t obgtych SST

Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji dotyczasad prowadzenia rob6t zwanych zescinaniem
zawyzonych poboczy i uzupetnianiem zaonych poboczy.

1.4. Okreslenia podstawowe

1.4.1.Pobocze gruntowe - ¢& korony drogi przeznaczona do chwilowego zatrzymam pojazdéw, umieszczenia
urzadzenr bezpieczastwa ruchu i wykorzystywana do ruchu pieszychzagda jednoczénie do bocznego oparcia
konstrukcji nawierzchni.

1.4.2.0dkiad - miejsce skladowania gruntu pozyskanegaasiescinania poboczy.
1.4.3.Dokop - miejsce pozyskania gruntu do wykonania emipnia poboczy polmne poza pasem drogowym.

1.4.4.Pozostate okigenia podstawoweaszgodne z obowizujacymi, odpowiednimi polskimi normami i z definicjami
podanymi w OST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogéine” fil4.

1.5. Ogolne wymagania dotycgce robot
Ogolne wymagania dotysee robo6t podano w OST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogbpkt 1.5.

2. MATERIALY

2.1. Ogolne wymagania dotycgce materiatow

Ogolne wymagania dotyaze materiatow, ich pozyskiwania i skladowania, pudav OST D-M-00.00.00
~Wymagania ogélne” pkt 2.

2.2. Rodzaje materiatéw

Rodzaje materiatow stosowanych do uzupetnieniaopop podano w OST D-05.01.00
.Nawierzchnie gruntowe” i D-05.01.01 ,Nawierzchrmjeuntowa naturalna”.
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3. SPRZET

3.1. Ogdlne wymagania dotycgce spratu
0Og6lne wymagania dotygee sprztu podano w OST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogélne” pkt
3.2. Sprat do $cinania i uzupetniania poboczy

Wykonawca przygpujacy do wykonania robot okénych w niniejszej OST powinien wykazasie
mozliwoscia korzystania z nagbujacego sprztu:
— zrywarek, kultywatoréw lub bron talerzowych,
- rowniarek z transporterergcfnarki poboczy),
— réwniarek do profilowania,
- ‘fadowarek czotowych,
- walcow,
- plytowych zagszczarek wibracyjnych,
— przewanych zbiornikéw na wog

4. TRANSPORT

4.1. Ogo6lne wymagania dotycgce transportu
0Og6lne wymagania dotygee transportu podano w OST D-M-00.00.00 ,Wymagagalne” pkt 4.
4.2. Transport materiatow

Przy wykonywaniu robdt okénych w niniejszej OST, nima korzystd z dowolnych srodkow
transportowych przeznaczonych do przewozu gruntu.

5. WYKONANIE ROBOT

5.1. Ogélne zasady wykonania robot
Ogolne zasady wykonania robét podano w OST D-M@@0 ,Wymagania ogoélne” pkt 5.
5.2.Scinanie poboczy

Scinanie poboczy mi@ by wykonywane ¢cznie, za pomactopat lub sprztem mechanicznym wg pkt 3.2.

Scinanie poboczy naky przeprowadi od kravedzi pobocza do kraydzi nawierzchni, zgodnie z zalonym
w dokumentacji projektowej spadkiem poprzecznym.

Nadmiar gruntu uzyskanego podczaania poboczy nahy wywiez¢ na odktad. Miejsce odktadu naje
uzgodné z Inzynierem.

Grunt pozostaly w poboczu najespulchné na gkbokas¢ od 5 do 10 cm, doprowadzido wilgotnGci
optymalnej poprzez dodanie wody i z&gj¢.

Wskaznik zagszczenia okrdony zgodnie z BN-77/8931-12 [3], powinien wyndsto najmniej 0,98
maksymalnego zagzczenia, wedtug normalnej metody Proctora, zgozrfél-B-04481 [1].

5.3. Uzupetnianie poboczy

W przypadku wysipowania ubytkéw (wgbien) i zanizenia w poboczach nalg je uzupeint materiatem o
wiasciwosciach podobnych do materiatu, z ktérego zostalyogab wykonane.

Miejsce, w ktorym wykonywane ¢bzie uzupetienie, natg spulchné na gkbokas¢ od 2 do 3 cm,
doprowadzt do wilgotngci optymalnej, a nagpnie uley¢ w nim warstwg materialu uzupetniagego w postaci
mieszanek optymalnych oldenych w OST D-05.01.01 ,Nawierzchnia gruntowa makoa”. Wilgotng¢ optymalr i
maksymall gestas¢ szkieletu gruntowego mieszanek riglekresli¢ laboratoryjnie, zgodnie z PN-B-04481 [1].

Zagzszczenie ulbonej warstwy materiatu uzupetrigpgo naley prowadzé od krawedzi poboczy w kierunku
krawedzi nawierzchni. Rodzaj spitu do zagszczania musi Wy zaakceptowany przez dyniera. Zagszczona
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powierzchnia powinna léyréwna, posiadaspadek poprzeczny zgodny z zatoym w dokumentacji projektowej, oraz
nie posiadéasladoéw po przejciu walcéw lub zagszczarek.

Wskaznik zag:szczenia wykonany wedtug BN-77/8931-12 [3] powinigwynost co najmniej 0,98
maksymalnego zagzczenia wedtug normalnej proby Proctora, zgodié&lzB-04481 [1].

6. KONTROLA JAKO SCI ROBOT

6.1. Ogolne zasady kontroli jakéci robot
Ogoblne zasady kontroli jakoi rob6t podano w OST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogdlpkt 6.
6.2. Badania przed przysipieniem do robét

Przed przyspieniem do robot Wykonawca przeprowadzi badaniatgm proponowanych do uzupetnienia
poboczy oraz opracuje optymalny sklad mieszankituge®ST D-05.01.00 ,Nawierzchnie gruntowe”, OST BAQ1.01
.Nawierzchnia gruntowa naturalna”.

6.3. Badania w czasie rob6t
Czestotliwos¢ oraz zakres bada pomiaréw w czasie prowadzenia rob6t podanobhidg 1.

Tablica 1. Cestotliwos¢ oraz zakres bada pomiaréw

Czestotliwos¢ bada
Lp. Wyszczegélnienie bada Minimalna liczba badana dziennej
dziatce roboczej

1 | Uziarnienie mieszanki uzupetniagj 2 probki

2 | Wilgotnas¢ optymalna mieszan

uzupetiagcej

3 | Wilgotnas¢ optymalna gruntu wécietym 2 prébki
poboczu

4 | Wskanik zag:szczenia nacinanych lub

uzupetianych poboczach

2 prébki

2razy nalkm

6.4. Pomiar cech geometrycznyckcinanych lub uzupetnianych poboczy
Czstotliwos¢ oraz zakres pomiaréw po zalkazeniu robét podano w tablicy 2.

Tablica 2. Cgstotliwos¢ oraz zakres pomiardseinanych lub uzupetnianych poboczy

Lp. Wyszczegolnienie Minimalna egtotliwos¢ pomiarow
1 | Spadki poprzeczne 2 razy na 100 m

2 | Rownda¢ podtuzna co50m

3 | Rbwna¢ poprzeczna

6.4.1.Spadki poprzeczne poboczy
Spadki poprzeczne poboczy powinny lzgodne z dokumentacprojektova, Z tolerangjt 1%.

6.4.2.R6wnai¢ poboczy
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Nieréwndgci podtuzne i poprzeczne nalg mierzy¢ tata 4-metrova wg BN-68/8931-04 [2]. Maksymalny
prz&wit pod tat nie mae przekraczal5 mm.

7. OBMIAR ROBOT

7.1. Ogo6lne zasady obmiaru robét
Ogollne zasady obmiaru robét podano w OST D-M-00@(QWymagania ogolne” pkt 7.
7.2. Jednostka obmiarowa

Jednostl obmiarow jest nf (metr kwadratowy) wykonanych robét na poboczach.

8. ODBIOR ROBOT

Ogollne zasady odbioru robét podano w OST D-M-000@QWymagania ogolne” pkt 8.
Roboty uznaje siza wykonane zgodnie z dokumentapjojektova, SST i wymaganiami
Inzyniera, jeeli wszystkie pomiary i badania z zachowaniem toieji wg pkt 6 daty wyniki pozytywne.

9. PODSTAWA PLATNOSCI

9.1. Ogdlne ustalenia dotycge podstawy ptatndci
Ogodlne ustalenia dotysze podstawy ptatrici podano w OST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogoine” pkt
9.2. Cena jednostki obmiarowe;j

Cena wykonania 1 firobét obejmuije:
— prace pomiarowe i przygotowawcze,
- oznakowanie robot,
— 4ciecie poboczy i zagszczenie podim,
— odwiezienie gruntu na odkfad,
— dostarczenie materiatu uzupetaieggo,
— roziozenie materiatu,
— Zzagszczenie poboczy,
- przeprowadzenie pomiaréw i badiaboratoryjnych wymaganych w specyfikacji techniegz

10. PRZEPISY ZWIAZANE

10.1. Normy

1. PN-B-04481 Grunty budowlane. Badania labmyjne
2. BN-68/8931-04 Drogi samochodowe. Pomiar réenpawierzchni planografem i tat
3. BN-77/8931-12 Oznaczenie wshika zagszczenia gruntu.

10.2. Inne materiaty

4. Stanistaw Datka, Stanistaw Luszawski: Drogoalsoty ziemne.
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