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1. WSTEP
1.1. Przedmiot SST
Przedmiotem niniejszej szczegotowej specyfikacjchtecznej § wymagania dotycxe
wykonania i odbioru nawierzchni z piyt chodnikowydbetonowych wibroprasowanych
wykonywanego w ramach projektu pn.:

~-Remont elewacji z docieplenienscian budynku przy ul. Pitsudskiego 46 w Watbrzychu”

1.2. Zakres stosowania SST
Szczegotowa specyfikacja techniczna jest stosoyaktadokument pod Zamowienie Publiczne
przy zlecaniu i realizacji rob6t wymienionych w pkt1.

1.3. Zakres robot obgtych SST
Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji dotyazasad prowadzenia robét zganych z
wykonaniem nawierzchni z ptyt betonowych wibropraanych 50x50x7 cm.

1.4. Okreslenia podstawowe
Okreslenia i nazewnictwo iyte w niniejszej specyfikacji technicznej SS® ggodne z
obowiazujacymi podanymi w normach PN i przepisach Prawa buaoggo.

1.5. Ogolne wymagania dotycgce robot

Wykonawca robot jest odpowiedzialny za jaékavykonania robét, ich zgod&éz dokumentagj
projektowa, SST i poleceniami Inspektora Nadzoru. Ogolne wgan#a dotyczce robdt podano
w ST-0.0.

2. MATERIALY

2.1. Wymagania ogolne

Ogolne wymagania dotyaze materiatow podano w ogolnej specyfikacji techne ST-0.0.
Wszystkie materiaty ayte do budowy powinny pochodzitylko ze zrodet uzgodnionych i
zatwierdzonych przez Inspektora nadzoru.

2.2. Podstawowe materiaty
- ptyta chodnikowa betonowa wibroprasowana o wyx5®x7 cm
- obrzeze betonowe 8x30 cm
- na podsypk
- kruszywo drobne 0/2, 0/4 lub 0/5 wg normy PN-EBR42 kategorii uziarnienia &0,
zawartgci pytow fi,
- kruszywo 1/4, 2/5 lub 2/8 , wg. normy PN-EN 132k&egorii uziarnienia 0-20,
zawartdci pytow fyekiarowana(max. do 10% pytow)
- do wypetnienia spoin:
- kruszywo drobne 0/2 wg normy PN-EN 13242 katdgoriarnienia B0, zawartéci
pytow f3.

3. SPRZET
3.1. Ogdlne wymagania dotycgce sprztu
Ogolne wymagania dotyaeze sprztu podano w ST-0.0.

3.2. Sprzt do wykonania robot
Do wykonania warstwy podbudowy z kruszywa tamansgbilizowanego mechanicznie naje
stosowa nastpujace rodzaje sprzu:
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- mieszarki stacjonarne do wytwarzania mieszankskyw, wyposzone w uradzenia dozujce
wode. Mieszarki powinny zapewéi wytworzenie jednorodnej mieszanki o wilgotob
optymalnej,

- wymaganie to jest zdne w przypadku, gdy producent kruszywa gwaranugstawy
jednorodnej mieszanki 0 wymaganym uziarnieniu iawddniej wilgotndci,

- rowniarki lub ukfadarki do rozi@nia mieszanki,

- walce ogumione i stalowe wibracyjne lub statycdoezagszczania,

- ptyty wibracyjne lub ubijaki mechaniczne do gszczania w miejscach trudnodgstych.

4. TRANSPORT
4.1. Ogolne wymagania dotycgce spratu
Ogolne wymagania dotyaeze sprztu podano w ST-0.0.

4.2. Transport kruszywa

Kruszywa mana przewozi dowolnymisrodkami transportu w warunkach zabezpiegaajh je
przed zanieczyszczeniem, zmieszaniem z innymi maéeri, nadmiernym wysuszeniem i
zawilgoceniem.

5. WYKONANIE ROBOT
5.1. 0Ogodlne zasady wykonania robot
Ogolne zasady wykonania robot podano w ST-0.0.

5.2. Podsypka
Podsypka piaskowa 3-5 cm.

5.3. Uktadanie ptyt

Po ulazeniu podsypki naley utozy¢ ptyty chodnikowe z ichgcznym ubiciem, z zachowaniem
projektowanych podtnych i poprzecznych pochyle Powierzchnia chodnikow powinna by
rowna i bez pofatdowa

Ich gorna krawdz musi znajdowasie 0 1 cm powyej gérnej krawdzi obrzea.

W wykonywanej nawierzchni nie magvyskpowa piyty popgkane.

Szerokaé¢ fug miedzy elementami 3-5 mm.

5.4. Wypetnienie spoin

Wypetnienie spoin polega na rozsypaniu warstwyKuidsvmieceniu go w spoiny na sucho lub
po obfitym polaniu wodl - wmieceniu papki piaskowej szczotkami wiilie rozgarniaczkami z
piorem gumowym. Do zachowania rowno sch@myzh seé spoin mana wyé krzyzy
spoinowych, ktdre usuwaesz powierzchni przed uzupetnianiem przerw ptukanyiaskiem.
Catas¢ nalezy ubi¢ przy pomocy wibratora ptytowego, koniecznie z ostaeby nie uszkodzi
powierzchni. Przesypywanie spoin piaskiem powtgrzaz do catkowitego wypetniania
przestrzeni.

5.5. Ulazenie obrzey

Obrzea winny by zamontowane na tawie betonowej lub podsypce piaskoNiweleta
podiuzna powinna b§ zgodna z projektowamiwelet chodnika.

Szerok&¢ spoin nie powinna przekragzda cm. Spoiny wypetnia gi zaprawi cementowo-
piaskowa.

6. KONTROLA JAKO SCI ROBOT
6.1. Ogodlne zasady kontroli jakéci robot
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Ogolne zasady kontroli jakoi robot podano w ST-0.0.

6.2. Badania przed przysipieniem do robot

Badanie obejmuje sprawdzenie cech zgwmych i dopuszczalnych odchytek, naleje
przeprowadzaprzy kadym sprawdzaniu zgodia partii z wymaganiami normy, badanie petne
przeprowadza sina zadanie odbiorcy. W badaniu partie towaru agleizn& za zgodn z
wymaganiami normy, jeeli liczba sztuk niedobrych w zbadanej sdo kostek jest dla
poszczegolnych sprawdzadwna lub mniejsza od 4.

W przypadku, gdy liczba kostek niedobrych dla jeginsprawdzenia jest wksza od 4, cata
partie naley uzn& za niezgodna z wymaganiami.

Badania pozostatych materiatéw stosowanych do wak@nawierzchni z kostek kamiennych,
powinny obejmowé wszystkie wiaciwosci, ktdére zostaty okidone w normach podanych dla
odpowiednich materiatow.

6.3. Badanie w czasie robot

Sprawdzenie podsypki

Sprawdzenie podsypki polega na stwierdzeniu jeflagei z dokumentacija projektowa oraz z
wymaganiami okrdonymi w p. 5.

Badanie prawidtowgri uktadania elementow

Badanie prawidtowsi uktadania polega na:

— zmierzeniu szerokeoi spoin oraz powizania spoin i sprawdzeniu zgodobz p. 5.

— zbadaniu rodzaju i gatunku, zgodnie z wymogampwg

— sprawdzeniu prawidtovéai wykonania szczelin dylatacyjnych zgodnie z p.3.
Sprawdzenie wizania wykonuje siwyrywkowo w kilku miejscach przez aglziny nawierzchni
i okreslenie czy wazanie odpowiada wymaganiom wg p. 5.

Badanie wypetnienia spoin

Badanie prawidtowsci wypetnienia spoin polega na sprawdzeniu zgédna wymaganiami
zawartymi w projekcie.

Sprawdzenie wypetnienia spoin wykonuje, gioprzez ocesiwizualra.

6.4. Sprawdzenie cech geometrycznych nawierzchni

Rownas¢

Nieréwnaici podtuzne nawierzchni naly mierzy 4-metrowa tata lub planografem, zgodnie z
norma BN-68/8931-04 .

Nieréwnaici podtuzne nawierzchni nie powinny przekra¢Zg0 cm.

Spadki poprzeczne

Spadki poprzeczne nawierzchni powinny lzgodne z dokumentacprojektows z tolerancja +
0,5%.

Rzedne wysokéciowe

Rd&znice pome¢dzy rzdnymi wykonanej nawierzchni i ggnymi projektowanymi nie powinny
przekracza+ 2 cm.

Uksztattowanie osi

Os nawierzchni w planie nie me by przesunita do osi projektowanej 0 wgej niz + 5 cm.
Szerokad¢ nawierzchni

Szeroka&¢ nawierzchni nie mee r@nic sk od szerokéci projektowanej o wicej niz £ 5 cm.
Grubgs¢ podsypki

Dopuszczalne odchyiki od projektowanej grétigpodsypki nie powinny przekracza 1,0 cm.
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7. OBMIAR ROBOT

Ogolne zasady i wymagania dotyce obmiaru robot podano wT-0.0.

Jednostki obmiarowe natg przyjmowa zgodnie z formularzem wyceny robét (przedmiarem
robot).

Sposob obmierzania poszczegodlnych robét ayalerzyjmowa& zgodnie z  pozycjami
katalogowymi opisanymi w formularzu wyceny (przedrme robot).

8. ODBIOR ROBOT
Roboty uznaje giza wykonane zgodnie z Dokumenta€jrojektows i ST oraz wymaganiami
Inspektora Nadzoru, zeli wszystkie badania i pomiary wg pkt 6 daty wyirpkzytywne.

9. PRZEPISY ZWIAZANE

PN- EN 1339. - Betonowe ptyty brukowe. Wymaganiaeitody bada.

PN -EN 13242 - Kruszywa do niezwanych i hydraulicznie zwkzanych materiatow
stosowanych w obiektach budowlanych i budownictiviegowym.

BN-77/8931-12 - Oznaczanie wskeka zagszczenia gruntu.



