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1. WSTEP
Przedmiotem niniejszych Warunkéw Wykonania i Odbioru Robét Budowlanych sg wytyczne do przygotowania przez
Wykonawce Specyfikacji Technicznych Wykonania i Odbioru Robot Budowlanych dla robét przy zadaniu

,»,Przebudowa drogi powiatowej nr 1671IN Kipary — Sedrowo od km 5+700 do km 11+883.¢

Zakres rzeczowy obejmuje:
— wykonanie frezowania.

1.1. OkreSlenia podstawowe

1.1.1.  Frezowanie nawierzchni asfaltowej na zimno - kontrolowany proces skrawania gornej warstwy nawierzchni
lasfaltowej, bez jej ogrzania, na okreslona gtebokos$¢.

1.1.2. Frezarka drogowa - maszyna do frezowania nawierzchni na zimno.

1.1.3. Pozostate okreslenia podstawowe podane w niniejszej WWIORB sa zgodne z zamieszczonymi w WWiORB
DM 00.00.00 "Wymagania ogolne".

1.2. Wspolny Stownik Zaméwien (CPV)
Kody grup, klas i kategorii robot Wspolnego Stownika Zamoéwien (CPV) dotyczacych przedmiotu zaméwienia podano
w WWiORB DM 00.00.00 ,,Wymagania Ogdlne”.

2. MATERIALY

2.1. Ogolne wymagania dotyczace materialow
Ogoblne wymagania dotyczace materialow, ich pozyskiwania i sktadowania, podano w WWiORB DM 00.00.00
,Wymagania ogdlne”.

3. SPRZET

3.1. Ogolne wymagania dotyczace sprzetu
Ogoblne wymagania dotyczace sprzetu podano w WWiORB DM 00.00.00 "Wymagania ogolne".

3.2. Sprzet do wykonania robot

Do frezowania nawierzchni na zimno nalezy stosowa¢ frezarki drogowe umozliwiajace frezowanie nawierzchni asfaltowej na
zimno na okreslong glebokos¢ z doktadnoscig okreslona w pkt. 5 niniejszej WWiORB.

Frezarka powinna by¢ sterowana elektronicznie i zapewnia¢ zachowanie wymaganej rownosci oraz pochylen poprzecznych i
podtuznych powierzchni po frezowaniu. Wymagang rowno$¢ okreslono w pkt. 5 niniejszej WWiORB. Do matych robot (na-
prawy) Inzynier moze dopusci¢ frezarki sterowane mechanicznie.

Szerokos¢ bebna frezujacego powinna by¢ dobrana zaleznie od zakresu robot. Przy lokalnych naprawach szeroko$¢ bebna
moze by¢ dostosowana do szerokos$ci skrawanych elementow nawierzchni. Przy frezowaniu catej jezdni szeroko$¢ bebna
skrawajgcego powinna by¢, co hajmniej rowna 1200 mm. Przy duzych robotach frezarki musza by¢ wyposazone W przenosnik
sfrezowanego materiatu, podajacego go z jezdni na samochody. Przy pracach prowadzonych na terenie zabudowanym frezarki
muszg by¢ zaopatrzone w systemy odpylania. W terenie niezabudowanym frezarki powinny by¢ zaopatrzone w systemy od-
pylania. Sprzet uzyty do frezowania nawierzchni powinien odpowiadaé¢ pod wzgledem typu i ilosci wymaganiom zawartym
w PZJ i by¢ zaakceptowany przez Inzyniera.

Wydajnos$¢ frezarek powinna zapewni¢ wykonanie rob6t przy jak najmniejszych zaktoceniach ruchu.

4. TRANSPORT

4.1. Ogélne wymagania dotyczace transportu
Ogo6lne wymagania dotyczace transportu podano w WWiORB DM 00.00.00 "Wymagania ogdlne".

4.2. Transport materialow

Transport powinien by¢ tak zorganizowany, aby zapewni¢ prace frezarek bez postoju. Material moze by¢ wywozony
dowolnymi $§rodkami transportowymi.

Materiat z frezowania jest wlasnoscig Wykonawcy i nalezy go wywiez¢ z terenu budowy.

5. WYKONANIE ROBOT
5.1. Ogolne warunki wykonywania robot

Ogolne zasady wykonywania rob6t podano w WWIORB DM 00.00.00 "Wymagania ogolne".
Wykonawca przedstawi Inzynierowi do akceptacji Projekt Technologii i Organizacji Robot oraz Program Zapewnienia
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Jako$ci uwzgledniajacy wszystkie warunki, w jakich beda wykonywane roboty.

5.2. Wykonanie frezowania
Przed przystgpieniem do wykonania robot Wykonawca zobowiazany jest do sporzgdzenia we wiasnym zakresie i na
wlasny koszt projektu roboczego zawierajacego:
- plan rzednych powierzchni istniejacej warstwy gornej w przekrojach prostopadtych do osi drogi i
odleglych od siebie o nie wigcej niz 10 m,
- naniesienie na plan rzednych, w oparciu o dane Dokumentacji Projektowej, grubosci warstw nawierzchni,
ktére podlegac beda frezowaniu.

Wykonawca jest zobowigzany do wykonania inwentaryzacji geodezyjnej przed i po wykonaniu frezowania.
Nawierzchnia powinna by¢ frezowana do glgbokosci, szerokosci i pochylen zgodnych z Dokumentacja Projektowa z
doktadnoscig £ 5 mm.
Nierownosci sfrezowanej powierzchni mierzone tatg 4-metrowa zgodnie z BN-68/8931-04, przy uzyciu klina pomiarowego
0 szeroko$ci 40 mm, nie powinny wynosi¢ wigcej niz 8 mm.
Jezeli ruch drogowy ma by¢ dopuszczony po sfrezowanej czesci jezdni, to wowczas, ze wzgleddw bezpieczenistwa nalezy
spetni¢ nastepujace warunki:
a) nalezy usung¢ $ciety material i oczy$ci¢ nawierzchnie,
b) przy frezowaniu poszczegolnych paséw ruchu, wysoko$¢ podtuznych pionowych krawedzi nie moze przekraczac

40 mm,
) przy lokalnych naprawach polegajacych na sfrezowaniu nawierzchni przy linii kraweznika (Scieku) dopuszcza sie

wiekszy uskok niz okre$lono w pkt b), ale przy glebokosci wigkszej od 75 mm wymaga on specjalnego oznakowania,
d) krawedzie poprzeczne na zakonczenie dnia roboczego powinny by¢ klinowo $ciete.

6. KONTROLA JAKOSCI ROBOT

6.1. Ogolne zasady kontroli jakosci robot
Ogolne zasady dotyczace kontroli jakosci robot podano w WWiIORB DM 00.00.00 "Wymagania og6lne".

6.2. Badania przed przystapieniem do robot
Kontrola jakosci rob6t podczas frezowania nawierzchni na zimno powinna obejmowaé pomiary okreslone w tablicy 1.

Tablica 1. Zakres czestotliwosci badan kontrolnych przy frezowaniu nawierzchni na zimno.

Lp. Wiasciwos¢ Czestotliwos¢ badan Kontrolnych
1 Rownosé podtuzna latg 4-metrowg co 20 m

2. Roéwnos¢ poprzeczna fatg 4-metrowa co 20 m

3. Spadki poprzeczne co50m

4. Szeroko$¢ frezowania co50m

5. Glgbokos¢ frezowania na biezaco

6.3. Dopuszczalne tolerancje

Sfrezowana powierzchnia nawierzchni powinna by¢ zgodna z Dokumentacjg Projektows, z nastepujacymi tolerancjami:
—  roéwno$¢ podluzna i poprzeczna jak w pkt. 5.2.

—  spadek poprzeczny + 0,5%,

—  szerokos$¢ frezowania - pelna,

—  gleboko$é frezowania + 5mm.

7. OBMIAR ROBOT
Kontrakt ryczattowy — jednostkg obmiaru jest wykonana i odebrana protokotem Odbioru Koncowego jednostka okreslona
w WWIORB.

8. ODBIOR ROBOT

8.1. Ogolne zasady odbioru robét

Ogolne zasady odbioru robot podano w WWiORB DM.00.00.00 ,,Wymagania ogdlne”

Roboty uznaje si¢ za wykonane zgodnie z Dokumentacja Projektowa, WWiORB i wymaganiami Inzyniera, jesli
wszystkie pomiary i badania z zachowaniem tolerancji wg. pkt. 6 daty wyniki pozytywne.

W przypadku niezgodnosci, cho¢ jednego elementu robot z wymaganiami, roboty uznaje si¢ za niezgodne z
Dokumentacjg Projektowa i Wykonawca zobowigzany jest do ich poprawy na wilasny koszt.
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9. PODSTAWA PLATNOSCI
Wynagrodzenie ryczattowe: zasady platnosci podano w umowie pomigdzy Zamawiajacym a Wykonawca.

10. PRZEPISY ZWIAZANE

10.1. Normy
BN-68/8931-04  Drogi samochodowe. Pomiar réwnosci nawierzchni planografem i tatg.

10.2. Inne dokumenty
Nie wystepuja.




