D-05.03.11

FREZOWANIE NAWIERZCHNI
ASFALTOWYCH NA ZIMNO
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1. WSTEP
1.1. Przedmiot ST

Przedmiotem niniejszej specyfikacji technicznej wykonania i odbioru robét budowlanych (zwanej
dalej specyfikacja techniczng lub ST) sa wymagania dotyczace wykonania i odbioru robdt zwigzanych z
frezowaniem nawierzchni asfaltowych na zimno zwiazanych z zadaniem pn ,,Opracowanie dokumentacji
projektowo-kosztorysowych dla modernizacji drog na terenie Gminy Kudowa-Zdréj - ul. Lakowa”.

1.2. Zakres stosowania ST

Specyfikacja techniczna stanowi obowigzujaca podstawe opracowania jako dokument kontraktowy
przy realizacji robot wymienionych w punkcie 1.1.

1.3. Zakres robot objetych ST

Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji dotycza zasad prowadzenia robdt zwigzanych z
frezowaniem nawierzchni asfaltowych na zimno na drogach bocznych.

1.4. Okreslenia podstawowe

1.4.1. Frezowanie nawierzchni asfaltowej na zimno - kontrolowany proces skrawania gornej warstwy
nawierzchni asfaltowej, bez jej ogrzania, na okreslong gtebokosc.

1.4.3. Pozostale okre$lenia sg zgodne z obowigzujagcymi, odpowiednimi polskimi normami i z definicjami
podanymi w ST D-00.00.00 ,,Wymagania ogdlne” pkt 1.4.

1.5. Wymagania dotyczace robét
Ogolne wymagania dotyczace robot podano w ST D-00.00.00 ,,Wymagania og6lne” pkt 1.5.
2. MATERIALY
Nie wystepuja.
3. SPRZET
3.1. Wymagania dotyczace sprzetu
Ogolne wymagania dotyczace sprzg¢tu podano w ST D-00.00.00 ,,Wymagania ogdlne” pkt 3.

3.2. Sprzet do frezowania

Nalezy stosowacé frezarki drogowe umozliwiajgce frezowanie nawierzchni asfaltowej na zimno na
okreslong glebokosé.

Frezarka powinna by¢ sterowana elektronicznie i zapewniaé zachowanie wymaganej rownosci
oraz pochylen poprzecznych i podtuznych powierzchni po frezowaniu. Do matych robot (naprawy czesci
jezdni) Inzynier moze dopusci¢ frezarki sterowane mechanicznie.

Szeroko$¢ begbna frezujacego powinna by¢ dobrana zaleznie od zakresu robot. Przy lokalnych
naprawach szeroko$¢ bebna moze by¢ dostosowana do szerokos$ci skrawanych elementow nawierzchni.

Przy duzych robotach frezarki musza by¢ wyposazone w przenosnik sfrezowanego materiatu,
podajacy go z jezdni na $rodki transportu.

Przy pracach prowadzonych w terenie zabudowanym frezarki musza, a poza nimi powinny, by¢
zaopatrzone w systemy odpylania. Za zgoda Inzyniera mozna dopusci¢ frezarki bez tego systemu:

a) nadrogach zamiejskich w obszarach niezabudowanych,
b) na drogach miejskich, przy matym zakresie robot.

Wykonawca moze uzywac tylko frezarki zaakceptowane przez Inzyniera. Wykonawca powinien
przedstawi¢ dane techniczne frezarek, a w przypadkach jakichkolwiek watpliwosci przeprowadzié
demonstracje pracy frezarki, na wtasny koszt.

4. TRANSPORT
4.1. Wymagania dotyczace transportu

Ogo6lne wymagania dotyczace transportu podano w ST D-00.00.00 ,,Wymagania ogolne” pkt 4.
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4.2. Transport sfrezowanego materiatu

Transport sfrezowanego materiatu powinien by¢ tak zorganizowany, aby zapewni¢ prace frezarki
bez postojow. Materiat moze by¢ wywozony dowolnymi $rodkami transportowymi.

5. WYKONANIE ROBOT
5.1. Zasady wykonania robot
Ogolne zasady wykonania robot podano w ST D-00.00.00 ,,Wymagania ogdlne” pkt 5.

5.2. Wykonanie frezowania

Nawierzchnia powinna by¢ frezowana do glebokosci, szerokosci i pochylen zgodnych z
dokumentacja projektowa i ST na poczatku i na koncu w miejscach laczenia z istnicjgca nawierzchnig
przewiduje si¢ cigcie pita warstwy bitumicznej na gh. ok. 4-6 cm. Przesuniecie krawedzi pionowej
frezowania zgodnie z dokumentacja projektowa.

Jezeli frezowana nawierzchnia ma by¢ oddana do ruchu bez ulozenia nowej warstwy $cieralnej, to
jej tekstura powinna by¢ jednorodna, zlozona z niecigglych prazkéw podtuznych lub innych form
geometrycznych, gwarantujagcych rownosc, szorstko$é i estetyczny wyglad.

Jezeli ruch drogowy ma by¢ dopuszczony po sfrezowanej czgséci jezdni, to wowczas, ze wzgledow
bezpieczenstwa nalezy spetnié nastepujace warunki:

a) nalezy usuna¢ $ciety materiat i oczy$ci¢ nawierzchnig,

b) przy frezowaniu poszczegdlnych pasow ruchu, wysokos¢ podtuznych pionowych krawedzi nie moze
przekracza¢ 40 mm,

€) przy lokalnych naprawach polegajacych na sfrezowaniu nawierzchni przy linii kraweznika ($cieku)
dopuszcza si¢ wigkszy uskok niz okreslono 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.

5.3. Frezowanie warstwy $cieralnej przed ulozeniem nowej warstwy lub warstw asfaltowych

Do frezowania nalezy uzy¢ frezarek sterowanych elektronicznie, wzgledem ustalonego poziomu
odniesienia, zachowujac spadki poprzeczne i niwelete drogi. Nawierzchnia powinna by¢ sfrezowana na
glebokosé projektowana z doktadnoscig £ 5 mm.

6. KONTROLA JAKOSCI ROBOT
6.1. Zasady kontroli jakosci robét
Ogolne zasady kontroli jakosci robot podano w ST D-00.00.00 ,,Wymagania ogo6lne” pkt 6.
6.2. Czestotliwos$¢ oraz zakres pomiaréow kontrolnych
6.2.1. Minimalna czestotliwo$¢ pomiarow
Czgstotliwos¢ oraz zakres pomiarow dla nawierzchni frezowanej na zimno podano w tablicy 1.

Tablica 1. Czestotliwo$¢ oraz zakres pomiaréw kontrolnych nawierzchni frezowane;j

na zimno
Lp. Whasciwos$¢ nawierzchni Minimalna czestotliwo$¢é pomiardw
1 | Rowno$¢ podtuzna lata 4-metrowg co 20 metrow
2 | Réwnos¢ poprzeczna fata 4-metrowa co 20 metrow
3 | Spadki poprzeczne co50m
4 | Szerokos$¢ frezowania co50m
5 | Glebokos¢ frezowania na biezaco, wedhug ST
6 | Powiazanie ze skrzyzowaniem cata krawedz jezdni glownej

6.2.2. ROwnos$¢ nawierzchni

Nierdwnosci powierzchni po frezowaniu mierzone latg 4-metrowa, nie powinny przekraczac
8 mm.
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6.2.3. Spadki poprzeczne

Spadki poprzeczne nawierzchni po frezowaniu powinny by¢ zgodne z dokumentacja projektows,
z tolerancja + 0,5%.

6.2.4. Szeroko$¢ frezowania

Szerokos$¢ frezowania powinna odpowiada¢ szeroko$ci okreslonej w dokumentacji projektowej
z doktadnos$cig = 5 cm.

6.2.5. Glgbokos¢ frezowania

Glegbokos¢ frezowania powinna odpowiadaé giebokosci okreslonej w dokumentacji projektowej
z doktadno$cig +£ 5 mm.

6.2.5. Powiazanie ze skrzyzowaniem.
Na polaczeniu nawierzchni jezdni gldwnej z jezdnia drogi bocznej ze skrzyzowaniem rdéznice nie
powinny przekracza¢ 4mm.

7. OBMIAR ROBOT
7.1. Ogélne zasady obmiaru robét
Ogolne zasady obmiaru robot podano w ST D-00.00.00 ,,Wymagania ogolne” pkt 7.
7.2. Jednostka obmiarowa
Jednostka obmiarowa jest m® (metr kwadratowy).
8. ODBIOR ROBOT
Zgodnie z zapisami umowy z Zamawiajacym.
9. PODSTAWA PLATNOSCI

Zgodnie z zapisami umowy z Zamawiajgcym.
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