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D.05.03.11a. Wykonanie frezowania nawierzchni

1. WSTEP
1.1. Ogélne zasady wykonania rob6t podano w OST-DEM0.00 ,Wymagania ogélne” .

2. MATERIAL
Przy wykonywaniu samego frezowania materiat podstaywnie wysgpuje.

3. SPRZET
Do wykonania frezowania nawierzchni podstawewyz:t to:
- frezarka samojezdna,
- samochody samowytadowcze,
- zamiatarki mechaniczneeiczne, topaty, taczki lub inn§rodek transportu itp.

4. TRANSPORT
Transport materiatdw me by dokonany dowolnynérodkiem transportu w sposéb
zabezpieczagy przed wysypaniem, przed zabrudzeniem nawierzttig po ktérych pojazdesi
porusza oraz przed zanieczyszczerigdowiska.

5. WYKONANIE ROBOT

5.1. Zasady wykonywania robét
Sposo6b wykonania rob6t powiniendggodny z ST. W przypadku braku wystargzggh danych mma
korzysta z ustalé podanych w niniejszej specyfikacji .

Podstawowe czynioi przy wykonywaniu robot obejmalj
roboty przygotowawcze,
frezowanie odksztaléenawierzchni,
usuwanie frezowanego materiatu z oczyszczeni@marzchni oraz zatadowaniem éradki
transportu,
wywiezienie frezowanego materiatu,
roboty wykaczeniowe.
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.2. Roboty przygotowawcze
Przed przysjpieniem do robét naly, na podstawie ST lub wskazZamawiajcego:
— ustali lokalizacg terenu robot,
— wyznaczy powierzchng naprawy, tj. znieksztatlcone fragmenty nawierzcbbiejmujce sfalowania, koleiny i fatdy
oraz remonty asfaltem lanym
— sprowadz sprzt do wykonania robot,
— wykona® oznakowanie rob6t.

5.3. Wykonanie frezowania
Do dor&nego frezowania nieréwtoi podhwnych i innych deformacji naky stosowa frezarki samojezdne.
Glebokas¢ frezowania powinna léyokreslona w dokumentacji projektowej, ST lub przez Zarizgaeego.
Tekstura frezowanej nawierzchni powinna lpgdnorodna, ztzona z niecigtych rowkowa podtwznych, o
gicbokdici nie wickszej od 6 mm, gwarantigych rownd¢, szorstkéc i estetyczny wygid.
Ré&znica wysokéci powierzchni gsiednich frezowanych paséw roboczych lub pasa frerego i nie
frezowanego nie powinna byvieksza od 5 mm.
Glebokas¢ frezowania powinna wynasi 5 mm w stosunku do nominalnegbbkasci okreslonej w
dokumentacji projektowej, ST lub przez Zamawgiggo.
Spadek poprzeczny nawierzchni po sfrezowaniu p@nibi¢ zgodny z dokumentagcprojektows, z tolerancj + 0,5%.
Nieréwnaci powierzchni po frezowaniu, mierzonegdt0 m, zgodnie z BN-68/8931-04 [3] nie powinny
przekraczd 6 mm.
Na zak@czenie dnia roboczego kradzie poprzeczne powinny &klinowo sciete.

5.4. Usungcie i wywiezienie frezowanego materiatu
Przed dopuszczeniem ruchu drogowego po frezoweaveierzchni naley:
- $ciety grubszy materiat doktadnie usién zatadowa nasrodki transportowe,
— pozostatéci drobnych okruchow nawierzchni i pylu oéelé za pomog zamiatarki (szczotki) mechanicznej i
zaladowa nasrodki transportowe,
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— materiat pozostaly po sfrezowaniu wywiena sktadowisko odpaddéw lub miejsce wskazane dresmiera.
Przy usuwaniu i wyweniu frezowanego materiatu;

— sprzt powinien odpowiadawymaganiom okrdonym w punkcie 3.

— oczyszczenie nawierzchni wykonygvarzy pomocy szczotki mechanicznej

5.5. Roboty wykéaczeniowe
Roboty wykdiczeniowe powinny byyzgodne z dokumentacprojektovg i ST. Do rob6t wykéaczeniowych
nalezg prace zwizane z dostosowaniem wykonanych robét do isfoyeh warunkéw terenowych, takie jak:
— usunkcie oznakowania robot,
— ewentualne uzupetnienie zniszczonej w czasie magbhnosci, np.: zakrzewienie, trawniki itp.,
— roboty poradkujgce otoczenie terenu robaét.

6. KONTROLA JAKO SCI ROBOT

6.1. Ogodlne zasady kontroli jada robét podano w OST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogdIn

6.2. Kontrola w czasie robot
W czasie wykonywania robét naleprowadzé ciagta kontrok poprawndci robot, zgodnie z wymaganiami
punktu 5, zwracap uwag na:
— prawidtowas¢ zastosowanego Spite,
— sposob wykonywania robdt frezarskich i oczyszgzaih,
— ewentualne nie zagtanie otaczacemusrodowisku przez roboty czyszg=z,
- wihasciwy sposob wyweenia zebranych odpaddow.

6.3. Czstotliwos¢ oraz zakres pomiaréw kontrolnych
Czstotliwos¢ oraz zakres bada pomiardw, ktére naley wykona w czasie rob6t podaje tablica.

Czestotliwos¢ oraz zakres bada pomiaréw w czasie robot

Lp. | Wyszczegdlnienie bada pomiaréw ngitgélg/lvmc Wartasci dopuszczalne
1 | Réwna¢ podiwzna i poprzeczna la¥-metrove 6 mm
co20m

Spadki poprzeczne co50m +0,5%

Szeroké¢ frezowania biggco Wg dokumentacji
projektowej, ST lub
polecenia Zamawiagego

4 | Gkbokas¢ frezowania bigaco Wg pktu 5.4

7. OBMIAR ROBOT

7.1. Ogolne zasady obmiaru robot

Ogolne zasady obmiaru robot podano w OST D-M-00@QWymagania ogoine”
7.2. Jednostka obmiarowa

Jednost obmiarow jest nf (metr kwadratowy) wykonanego frezowania.

8. ODBIOR ROBOT

Cena jednostki obmiarowej wykonania 1 frezowania nawierzchni obejmuije:
— prace pomiarowe i roboty przygotowawcze,
— oznakowanie rohot,
— dostarczenie materiatow i spta,
— wykonanie doraznego frezowania nawierzchni w celu naprawy odkeafialz oczyszczeniem jezdni i odwiezieniem
zebranego materiatu, wedlug wymagapecyfikacji technicznej,
— przeprowadzenie pomiarow i badaymaganych w niniejszej specyfikacji technicznej,
odwiezienie spetu.
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9. PODSTAWA PLATNOSCI

Ogodlne ustalenia dotygee ptatnéci podano w OST D-M — 00.00.00. ,Wymagania ogdlne”.
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