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SCINANIE | UZUPELNIANIE POBOCZY



1. WSTEP
1.1. Przedmiot SST

Przedmiotem niniejszej szczegdtowej specyfikacji technicznej (SST) sa wymagania ogdine dotyczace wykonania i odbioru robot
drogowych $Scinania i uzupetnienia poboczy zwigzanych z realizacjg inwestycji.

1.2. Zakres stosowania SST

Szczegotowa specyfikacja techniczna (SST) jest dokumentem przetargowym i kontraktowym przy realizacji inwestycji.
1.3. Zakres robét objetych SST

Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji dotycza zasad prowadzenia robét zwigzanych ze $cinaniem zawyzonego pobocza
1.4. Okreslenia podstawowe

1.4.1. Pobocze gruntowe - cze$¢ korony drogi przeznaczona do chwilowego zatrzymania sie pojazdoéw, umieszczenia urzadzen
bezpieczenstwa ruchu i wykorzystywana do ruchu pieszych, stuzaca jednocze$nie do bocznego oparcia konstrukcji nawierzchni.

1.4.2. Pozostate okreslenia podstawowe sg zgodne z obowigzujgcymi, odpowiednimi polskimi normami i z definicjami podanymi w SST D-M-
00.00.00 ,Wymagania ogoine” pkt 1.4.

1.5. Ogoélne wymagania dotyczace robot

Ogolne wymagania dotyczace robot podano w SST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogélne” pkt 1.5.
2. MATERIALY

Nie dotyczy
3. SPRZET
3.1. Ogélne wymagania dotyczace sprzetu

Ogolne wymagania dotyczace sprzetu podano w SST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogoine” pkt 3.
3.2. Sprzet do $cinania i uzupetniania poboczy

Wykonawca przystepujacy do wykonania robét okreslonych w niniejszej SST powinien wykaza¢ si¢ mozliwoscig korzystania z
nastepujgcego sprzetu:
— rowniarek do profilowania,
— tadowarek czotowych,

4. TRANSPORT
4.1. Ogdlne wymagania dotyczace transportu

Ogolne wymagania dotyczace transportu podano w SST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogdine” pkt 4.
4.2. Transport materiatow

Przy wykonywaniu rob6t okre$lonych w niniejszej SST, mozna korzysta¢ z dowolnych Srodkéw transportowych przeznaczonych do
przewozu gruntu.

5. WYKONANIE ROBOT
5.1. Ogolne zasady wykonania robot
Ogolne zasady wykonania robét podano w SST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogélne” pkt 5.
6. KONTROLA JAKOSCI ROBOT
6.1. Ogdlne zasady kontroli jako$ci robé6t
OgolIne zasady kontroli jakosci robét podano w SST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogoine” pkt 6.
6.2. Pomiar cech geometrycznych $cinanych lub uzupetnianych poboczy
Czestotliwo$¢ oraz zakres pomiardw po zakoriczeniu robét podano w tablicy 2.

Tablica 2. Czestotliwos¢ oraz zakres pomiaréw $cinanych poboczy

Lp. Wyszczegblnienie Minimalna czgstotliwo$¢ pomiaréw
1 Spadki poprzeczne 2razyna 100 m
2 Réwnos¢ podiuzna co 50 m
3 Réwnos¢ poprzeczna

6.4.1. Spadki poprzeczne poboczy

Spadki poprzeczne poboczy powinny by¢ zgodne z dokumentacijg projektowa, z tolerancjg + 1%.



6.4.2. Réwnos¢ poboczy

Nieréwnosci podituzne i poprzeczne nalezy mierzy¢ tatg 4-metrowg wg BN-68/8931-04. Maksymalny prze$wit pod tatg nie moze
przekracza¢ 15 mm.

7. OBMIAR ROBOT
7.1. Ogodlne zasady obmiaru robét
OgolIne zasady obmiaru robét podano w SST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogdlne” pkt 7.
7.2. Jednostka obmiarowa
Jednostkag obmiarowg jest m2 (metr kwadratowy) wykonanych rob6t na poboczach.
8. ODBIOR ROBOT

Ogolne zasady odbioru robo6t podano w SST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogdlne” pkt 8.
Roboty uznaje sie za wykonane zgodnie z dokumentacjg projektowa, SST i wymaganiami Inspektora Nadzoru, jezeli wszystkie
pomiary i badania z zachowaniem tolerancji wg pkt 6 daty wyniki pozytywne.

9. PODSTAWA PLATNOSCI
9.1. Ogolne ustalenia dotyczace podstawy ptatnosci

Ogolne ustalenia dotyczace podstawy ptatnosci podano w SST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogéine” pkt 9.
9.2. Cena jednostki obmiarowej

Cena wykonania 1 m2 rob6t obejmuje:
— prace pomiarowe i przygotowawcze,
— oznakowanie robdt,





