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D-06.01.01.01 UMOCNIENIE SKARP

1. WSTEP
1.1. Przedmiot Specyfikacji Technicznej Wykonania Odbioru Robét Budowlanych (STWiIORB)
Przedmiotem niniejszej szczegoétowe] specyfikacghtécznej wykonania i odbioru rob6t budowlanych wymagania
dotyczice wykonania i odbioru robét zagianych z wykonywaniem umocnienia skarp w ramach:
modernizacji — remontu drogi dojazdowej do gruntéwrolnych
wsi Tokary

1.2. Zakres stosowania STWIORB
Szczegobtowa specyfikacja techniczna wykonania iadbrobét budowlanych jest stosowana jako dokunpenétargowy i
kontraktowy przy zlecaniu i realizacji rob6t wymienych w pkt. 1.1

1.3. Zakres rob6t obgtych STWIORB
Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji dotyzasad prowadzenia rob6t z@anych z umocnieniem skarp przez:
— plantowanie skarp i dna wykopéw

1.4. Okreslenia podstawowe
1.4.1. Roéw- otwarty wykop, ktory zbiera i odprowadza veod
1.4.2. Pozostate oki&genia podstawoweaszgodne z obowizujacymi, odpowiednimi polskimi normami i z definicjami
podanymi w STWIORB D-M-00.00.00 ,Wymagania ogoélnet fil4.

1.5. Ogodlne wymagania dotycgce robot
Ogolne wymagania dotysee rob6t podano w STWIORB D-M-00.00.00 ,Wymaganialogdpkt 1.5.

2. MATERIALY
2.1. Ogolne wymagania dotycgce materiatow
Ogodlne wymagania dotygze materiatdw, ich pozyskiwania i sktadowania, podav STWIORB D-M-00.00.00
~Wymagania ogélne” pkt 2.

2.2. Rodzaje materiatow
Materiatami stosowanymi przy umacnianiu skarp, navabjetymi niniejsz SST a:
— grunt rodzimy.

3. SPRZET
3.1. Ogodlne wymagania dotycgce spratu
OgobIne wymagania dotygze sprztu podano w STWIORB D-M-00.00.00 ,Wymagania ogoélnkt .

3.2. Sprat do wykonania robét
Wykonawca przyspujacy do wykonania umocnienia powinien wykézsie mazliwoscia korzystania z nagbujacego
sprztu:
- réwniarek,
- walcéw gtadkich zebrowanych,
— ubijakéw o ecznym prowadzeniu,
— wibratoréw samobimych,
— plyt ubijajacych.

4. TRANSPORT
4.1. Og6Ine wymagania dotycgce transportu
Ogolne wymagania dotygee transportu podano w STWIORB D-M-00.00.00 ,Wymagagolne” pkt 4.

4.2. Transport materiatow
Nie dotyczy.

5. WYKONANIE ROBOT
5.1. Ogolne zasady wykonania robét
Ogdlne zasady wykonania rob6t podano w STWIORB D-MY0®O ,Wymagania ogdine” pkt 5.

6. KONTROLA JAKO SCI ROBOT
6.1. Ogolne zasady kontroli jakéci robot
Ogdlne zasady kontroli jakoi robét podano w STWIORB D-M-00.00.00 ,Wymagania logd pkt 6.

6.2. Kontrola jakosci
Kontrola polega na ocenie wizualnej jgkowykonanych robo6t i ich zgodéa z STWIORB.
Kontrola polega na sprawdzeniu czy powierzchnitirj@sna i nie ma widocznych szczelin i obsgni
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7. OBMIAR ROBOT
7.1. Ogolne zasady obmiaru rob6t
Ogoblne zasady obmiaru rob6t podano w STWIORB D-M-0@0 ,Wymagania ogdlne” pkt 7.

7.2. Jednostka obmiarowa
Jednostl obmiarow jest:
- m? (metr kwadratowy) powierzchni skarp i rowéw pogrg#antowanie (obrobienie na czysto) skarp i dn&oppw
wykonywanych ¢cznie w gruntach kat. I-111.

8. ODBIOR ROBOT
Ogdlne zasady odbioru robét podano w STWIORB D-M-0@O0 ,Wymagania ogdlne” pkt 8.
Roboty uznaje gi za wykonane zgodnie z dokumensagrojektows, SST i wymaganiami Inspektora Nadzoruzejée
wszystkie pomiary i badania daty wyniki pozytywne.

9. PODSTAWA PLATNOSCI
9.1. Ogolne ustalenia dotycece podstawy ptatnéci
Ogdlne ustalenia dotygze podstawy ptatriei podano w STWIORB D-M-00.00.00 ,Wymagania ogéIné&t 9.

9.2. Cena jednostki obmiarowej
Cena wykonania 1frumocnienia skarp i rowéw przez plantowanie obegmu;
— roboty pomiarowe i przygotowawcze,
— plantowanie skarp i dna wykopdw,
- uporazidkowanie terenu,
— przeprowadzenie bafla pomiaréw wymaganych w specyfikacji technicznej.

Zgodnie z dokumentacy projektow g, roboty zwigzane z umocnieniem skarp obejmu:

plantowanie (obrobienie na czysto) skarp i dna wykpow 9513,38 rh
10. PRZEPISY ZWIAZANE
10.1. Normy
1. PN-S-02205 Drogi samochodowe. Roboty ziehgnagania i badania

10.2. Inne materiaty
12. Stanistaw Datka, Stanistaw Lenczewski: Drogoweptglziemne.
13. Katalog powtarzalnych elementéw drogowych (KPED#&nsprojekt-Warszawa, 1979.



