D -02.01.01

WYKONANIE WYKOPOW
W GRUNTACH |-V KATEGORII
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1. WSTEP

1.1. Przedmiot ST

Przedmiotem niniejszej szczegdtowej specyfikacji technicznej wykonania i odbioru rob6t budowlanych
(zwanej dalej specyfikacja techniczng lub ST) sa wymagania dotyczace wykonania i odbioru wykopow w
gruntach I-V kategorii zwigzanych z zadaniem pn. ,,Remont ulicy Kochanowskiego w miejscowosci Siechnice”

1.2. Zakres opracowania ST
Specyfikacja techniczna (ST) stanowi obowigzujaca podstawe opracowania jako dokument przetargowy
i kontraktowy przy zlecaniu i realizacji robot wymienionych w punkcie 1.1.

1.3. Zakres robot objetych ST

Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji dotycza zasad prowadzenia robét ziemnych ujetych w
przedmiarze robot.

1.4. Okreslenia podstawowe

Podstawowe okres$lenia zostaly podane w ST D-02.00.01 pkt 1.4.
1.5. Wymagania dotyczace robot

Wymagania dotyczace robot podano w ST D-02.00.01 pkt 1.5.

2. MATERIALY (GRUNTY)

Podstawe podziatu gruntdéw i innych materiatdow na kategorie pod wzgledem trudnosci ich odspajania
podano w ST D-02.00.01, tablica 1. W wymienionej tablicy okreslono przecigtne wartosci gestosci
objetosciowej gruntow i materialow w stanie naturalnym oraz spulchnienie po odspojeniu.

3. SPRZET
Wymagania i ustalenia dotyczace sprzetu okreslono w ST D-02.00.01 pkt 3.

4. TRANSPORT
Wymagania i ustalenia dotyczgce transportu okre$lono w ST D-02.00.01 pkt 4.

5. WYKONANIE ROBOT

5.1. Zasady prowadzenia robot

Ogolne zasady prowadzenia robdt podano w ST D-02.00.01 pkt 5.

Sposob wykonania skarp wykopu powinien gwarantowac ich stateczno$¢ w calym okresie prowadzenia
roboét, a naprawa uszkodzen, wynikajacych z nieprawidlowego uksztaltowania skarp wykopu, ich podcigcia lub
innych odstepstw od dokumentacji projektowej obciaza Wykonawce robot ziemnych.

Wykonawca powinien wykonywac¢ wykopy w taki sposob, aby grunty o ré6znym stopniu przydatnosci
do budowy nasypow byty odspajane oddzielnie, w sposob uniemozliwiajacy ich wymieszanie. Odstepstwo od
powyzszego wymagania, uzasadnione skomplikowanym uktadem warstw geotechnicznych, wymaga zgody
Inzyniera.

Odspojone grunty przydatne do wykonania nasypéw powinny by¢ bezposrednio wbudowane w nasyp
lub przewiezione na odktad. O ile Inzynier dopusci czasowe sktadowanie odspojonych gruntéw, nalezy je
odpowiednio zabezpieczy¢ przed nadmiernym zawilgoceniem.

Jezeli grunt jest zamarznig¢ty nie nalezy odspaja¢ go do glebokosci okoto 0,5 metra powyzej
projektowanych rzgdnych robot ziemnych.

5.2. Wymagania dotyczace zageszczenia

Zageszczenie gruntu w wykopach i miejscach zerowych robdt ziemnych powinno spetnia¢ wymagania,
dotyczace minimalnej warto$ci wskaznika zaggszczenia (Is), podanego w tablicy 1.
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Tablica 1. Minimalne warto$ci wskaznika zageszczenia w wykopach i miejscach zerowych robot ziemnych

Strefa korpusu Minimalna wart. Is dla
KR3 — KR6:
Goérna warstwa o grubosci 20 cm 1,00
Na gtebokosci od 20 do 50 cm od
powierzchni rob6t ziemnych 1,00

Jezeli grunty rodzime w wykopach i miejscach zerowych nie spelniaja wymaganego wskaznika
zageszczenia, to przed utozeniem konstrukcji nawierzchni nalezy je dogesci¢ do wartoéci Is, podanych w tabl. 1.

Jezeli wartosci wskaznika zaggszczenia okreslone w tablicy 1 nie moga by¢ osiagnigte przez
bezposrednie zaggszczanie gruntdw rodzimych, to nalezy podja¢ srodki w celu ulepszenia gruntu podtoza,
umozliwiajacego uzyskanie wymaganych warto$ci wskaznika zageszczenia. Mozliwe do zastosowania $rodKi
proponuje Wykonawca i przedstawia do akceptacji Inzynierowi.

5.3. Ruch budowlany

Nie nalezy dopuszczaé ruchu budowlanego po dnie wykopu o ile grubo$¢ warstwy gruntu (nadktadu)
powyzej rzednych rob6t ziemnych jest mniejsza niz 0,3 metra.

Z chwilg przystgpienia do ostatecznego profilowania dna wykopu dopuszcza si¢ po nim jedynie ruch
maszyn wykonujacych te czynno$¢ budowlana. Moze odbywac sie jedynie sporadyczny ruch pojazdow, ktore
nie spowoduja uszkodzen powierzchni korpusu.

Naprawa uszkodzen powierzchni robot ziemnych, wynikajacych z niedotrzymania podanych powyzej
warunkow obcigza Wykonawce robot ziemnych.

6. KONTROLA JAKOSCI ROBOT

6.1. Zasady kontroli jakesci robot
Zasady kontroli jako$ci rob6t podano w ST D-02.00.00 pkt 6.
6.2. Badania i pomiary w czasie wykonywania robét ziemnych

6.2.1. Sprawdzenie odwodnienia
Sprawdzenie odwodnienia korpusu ziemnego polega na kontroli zgodnosci z wymaganiami specyfikacji
okreslonymi w pkt 5 oraz z dokumentacjg projektowa.
Szczegdlng uwage nalezy zwrocié na:
- wlasciwe ujecie i odprowadzenie wod opadowych,
- wlasciwe ujecie 1 odprowadzenie wysickow wodnych.

6.2.2. Sprawdzenie jakos$ci wykonania robot

Czynnoséci wchodzace w zakres sprawdzenia jakosci wykonania robot okreslono w punkcie 6 ST D-
02.01.01, D-02.02.01 oraz D-02.03.01.

6.3. Badania do odbioru korpusu ziemnego
6.3.1. Czestotliwos¢ oraz zakres badan i pomiaréw

Czgstotliwos¢ oraz zakres badan i pomiaréw do odbioru korpusu ziemnego podaje tablica 3.

Tablica 3. Czestotliwo$¢ oraz zakres badan i pomiar6w wykonanych rob6t ziemnych

Lp. Badana cecha Minimalna czestotliwo$¢ badan i pomiarow

1 | Pomiar szerokos$ci korpusu | Pomiar tasma, szablonem, tata o dlugosci 3 m i
ziemnego poziomica lub niwelatorem, w odstgpach co 20 m

2 | Pomiar szerokos$ci dna rzednych osi podtuznej jezdni i krawedzi, a na
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rowow odcinkach krzywoliniowych co 10 m.

3 | Pomiar rzednych
powierzchni korpusu
ziemnego

4 [ Pomiar pochylenia skarp

5 | Pomiar réwnosci
powierzchni korpusu

6 [ Pomiar rownosci skarp

7 | Pomiar spadku podiuznego | Pomiar niwelatorem rz¢dnych w odstgpach co 200 m
powierzchni korpusu lub dna | oraz w punktach watpliwych
rowu

8 |Badanie zaggszczenia gruntu | Wskaznik zageszczenia okresla¢ dla kazdej utozonej
warstwy lecz nie rzadziej niz raz na kazde 500 m3
nasypu

6.3.2. Szerokos¢ korpusu ziemnego

Szerokos¢ korpusu ziemnego nie moze rozni¢ si¢ od szerokosci projektowanej o wigcej niz £ 10 cm.
6.3.3. Szerokos¢ dna rowow

Szerokos$¢ dna rowdw nie moze ro6zni¢ si¢ od szerokosci projektowanej o wigcej niz =5 cm.
6.3.4. Rzedne korony korpusu ziemnego

Rzedne korony korpusu ziemnego nie moga r6znic¢ si¢ od rzednych projektowanych o wiecej niz 2 cm.
6.3.5. Pochylenie skarp

Pochylenie skarp nie moze roézni¢ si¢ od pochylenia projektowanego o wigcej niz 10% wartosci
pochylenia wyrazonego tangensem kata.

6.3.6. Rownos¢ korony korpusu

Nieréwnosci powierzchni korpusu ziemnego mierzone tatg 3-metrowa, nie mogg przekraczac¢ 3 cm.
6.3.7. ROwnos¢ skarp

Nieréwnosci skarp, mierzone tatg 3-metrowa, nie mogg przekraczac¢ + 10 cm.
6.3.8. Spadek podtuzny korony korpusu lub dna rowu

Spadek podtuzny powierzchni korpusu ziemnego lub dna rowu, sprawdzony przez pomiar niwelatorem
rzednych wysokosciowych, nie moze dawac roznic, w stosunku do rzednych projektowanych, wigkszych niz 2
cm.

6.3.9. Zageszczenie gruntu

Wskaznik zageszczenia gruntu okre$lony powinien by¢ zgodny z zatozonym dla odpowiedniej kategorii
ruchu.

6.4. Zasady postepowania z wadliwie wykonanymi robotami

Wszystkie materialy nie speiniajace wymagan podanych w odpowiednich punktach specyfikacji,
zostang odrzucone. Je$li materialy nie spelniajace wymagan zostana wbudowane lub zastosowane, to na
polecenie Inzyniera Wykonawca wymieni je na wlasciwe, na wlasny koszt.

Wszystkie roboty, ktéore wykazuja wigksze odchylenia cech od okre§lonych w punktach 5 i 6
specyfikacji powinny by¢ ponownie wykonane przez Wykonawce na jego koszt.

Na pisemne wystapienie Wykonawcy, Inzynier moze uzna¢ wade¢ za nie majaca zasadniczego wpltywu
na cechy eksploatacyjne drogi i ustali zakres i wielko$¢ potracen za obnizong jako$¢.
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6.5. Kontrola wykonania wykopow

Sprawdzenie wykonania wykopow polega na kontrolowaniu zgodno$ci z wymaganiami okreslonymi w
niniejszej specyfikacji oraz w dokumentacji projektowej. W czasie kontroli szczegdlng uwage nalezy zwrdcié
na:

a) odspajanie gruntdbw w sposob nie pogarszajacy ich wlasciwosci,

b) zapewnienie statecznosci skarp,

€) odwodnienie wykopow w czasie wykonywania rob6t i po ich zakonczeniu,

d) doktadnos$¢ wykonania wykopow (usytuowanie i wykonczenie),

e) zageszczenie gornej strefy korpusu w wykopie wedlug wymagan okreslonych w punkcie 5.2.

7. OBMIAR ROBOT

7.1. Zasady obmiaru robot
Zasady obmiaru rob6t podano w ST D-02.00.01 pkt 7.
7.2. Jednostka obmiarowa

Jednostkg obmiarowg jest m® (metr sze$cienny) wykonanego wykopu.

8. ODBIOR ROBOT
Zgodnie z zapisami umowy z Zamawiajacym.
9. PODSTAWA PLATNOSCI

Zgodnie z zapisami umowy z Zamawiajacym.

10. PRZEPISY ZWIAZANE
Spis przepisow zwigzanych podano w ST D-02.00.01 pkt 10.
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