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1. Wstep
1.1 Przedmiot ST
Przedmiotem niniejszej Specyfikacji Technicznej s3 wymagania dotyczace wykonania i
odbioru robot zwigzanych z przekraczaniem przeszkéd terenowych na trasach rurociagéw,
ktére zostang wykonane w ramach zadania ,Wykonanie trzech przeciskow pod droga
powiatowa dla sieci kanalizacji ttocznej i sieci wodociggowej Swierczyna — Otrzep”.
1.2 Zakres stosowania ST
Specyfikacja Techniczna jest stosowana jako dokument przetargowy i kontraktowy przy
zlecaniu i realizacji rob6t wymienionych w punkcie 1.1.
1.3 Zakres robét objetych ST
1.3.1 Roboty budowlane podstawowe
Ustalenia zawarte w niniejszej Specyfikacji dotyczg prowadzenia roboét, zgodnie z projektem
przy:
- przekraczaniu przeszkdd terenowych na trasie kanatéw tfocznych,
- przekraczaniu przeszkod terenowych na trasie kanatéw wodociggowych.
1.3.2 Wyszczegélnienie i opis prac towarzyszacych i robét tymczasowych.
Do wykonania robdét budowlanych podstawowych niezbedne s3 nastgpujgce roboty
tymczasowe:
- roboty pomiarowe, przygotowawcze,
- wykonanie wszystkich niezbednych tymczasowych zabezpieczen,
- wykonanie wszystkich robét tymczasowych niezbednych do usunigcia kolizji z istniejgcym
uzbrojeniem,
Oraz prace towarzyszace:
- wykonanie i zabezpieczenie wykopow komor roboczych przeciskow, w tym:
e Wydobycie, zatadunek i wywoz urobku (gruntu z komér roboczych, z rur
przeciskowych) na czasowy lub staty odkiad,
e Wykonanie szalunkow i zabezpieczen wykopow,
- zapewnienie energii do uruchomienia urzadzen (agregat, zasilanie tymczasowe z linii
energetycznej),
- taczenie (zgrzewanie, spawanie)odcinkéw rur,
- przycinanie, ukosowanie i kalibrowanie koricéw rur do spawania,
- zaizolowanie miejsc spawanych i uszkodzen,
- przeprowadzenie wszystkich niezbednych badan,

- uporzadkowanie miejsc prowadzonych robét, doprowadzenie ternu do stanu
pierwotnego.

1.4 Okreslenia podstawowe

Okreélenia podstawowe podane w niniejszej ST s3 zgodne z obowigzujacymi
odpowiednimi normami.



Dla potrzeb niniejszej specyfikacji zastosowane ponizej okreslenia nalezy rozumieé w
nastepujacy sposob:
- przecisk/ przewiert sterowany poziomy — roboty wykonane z poziomu rurociggu od
komory startowej do komory odbiorczej.
1.5 Ogélne wymagania dotyczgce robét
Wykonawca robét jest odpowiedzialny za jakos$¢ ich wykonania, zgodnosé z rysunkami i
specyfikacja techniczna.
2. MATERIALY
Materiaty do wykonania robét przy wykonaniu przejscia stosowac zgodnie z niniejszg ST i
rysunkami:
e Rury ochronne stalowe przyciskowe dn.150 (@ 168,3x5) odpowiednie do
przenoszenia obcigzen zewnetrznych,
e |inne —drobne materiaty pomocnicze.
3. SPRZET WYKONAWCY
Do wykonania przejsé metoda przecisku nalezy stosowac sprzet odpowiedni do tego rodzaju
robot.
Do wykonania robét proponuje sie uzy¢ nastepujacego sprzetu:
- urzadzenie do wykonania przeciskéw,
- urzgdzenie do wykonywania przewiertéw sterowanych,
- zespot agregatow zapewniajacych zasilanie energetyczne,
- urzadzen pomocniczych do spawania,
- niezbednych narzedzi montazowych,
- érodkéw transportowych przystosowanych do charakteru wykonywanych robot i
transportu materiatow,
- koparek, dZwigdw, itp.
- zuraw samochodowy,
- urzadzen do odwodnienia wykopow.
4. TRANSPORT
Do transportu proponuje sig uzyc takich srodkéw transportu, jak:
- samochdd skrzyniowy,
- przyczepa dtuzycowa,
- przyczepa skrzyniowa,
- samochod dostawczy,
- samochoéd wywrotka.
5.WYKONANIE ROBOT
5.1 Warunki ogélne wykonania robot.
Do wykonania przejé¢ podziemnych nalezy wybrac jedna z nizej opisanych metod wykonania
przejscia, odpowiednia do wskazanej w projekcie.
5.1.1Wykonanie przecisku
Wykonawca uwzgledni przy realizacji warunki wynikajace z uzgodnien.



W szczegdlnosci wykonawca uwzgledni wymogi wtasciciela lub zarzady drogi w sprawie
przekroczenia drég metoda przecisku i powiadomi go o terminie przeprowadzenia prac.
Ponadto wykonawca uzgodni sposéb prowadzenia robot z posiadaczami urzadzen obcych
znajdujacych sie w pasie drogowym lub w jego poblizu.

Przed wykonaniem przejscia nalezy przygotowac stanowisko robocze - wykona¢ umocnione
komory robocze: startowa i odbiorcza. Nastepnie wykona¢ dokop na gtebokos¢ dostosowang
do zagtebienia przewodu i posadowienia rury przyciskowej. Urzadzenie przeciskowe opuscic¢
na dno wykopu i zmontowa¢. Na powierzchni terenu ustawi¢ hydrauliczny agregat
napedowy. Podtaczyé przewody. Do komory opusci¢ rure przeciskowa. Rurg zamontowaé w
urzadzeniu. Wykonaé wiercenie a urobek z przewiertu usuwaé na zewnatrz dotu
montazowego. Rury zesypywal a miejsca spawane zaizolowa¢. Po wykonaniu przecisku
urzadzenia zdemontowaé. Po wykonaniu robét przeciskowych komory rozebra¢, zasypac
wykopy a teren przywrécié do stanu pierwotnego. W przypadku wystapienia wod
gruntowych nalezy wykona¢ odwodnienie wykopow.

Wykonawca w cenie jednostkowej robét uwzgledni wszelkie prace towarzyszace i
tymczasowe niezbedne do wykonania robdt , wyszczegdlnione w punkcie 1.3.2 niniejszej
specyfikacji.

5.1.2 Wykonanie przewiertu sterowanego

W pierwszym etapie nalezy wykona¢ przewiert (tzw. odwiert pilotazowy), ktory
przeprowadzany bedzie po uprzednio planowanej trasie z mozliwoscia dokonania jej korekt
w trakcie odwiertu. Wiercenie zaczyna sie od wykopu startowego, poprzez zagtebienie w
grunt gtowicy wiertniczej pilotujacej, ktéry umoiliwia zmiane kierunku wykonywania
przewiertu. Podczas wiercenia powstaly urobek transportowany do wykopu startowego
nalezy odlozy¢ w wyznaczone miejsce. Po wykonaniu odwiertu pilotazowego nalezy dokona¢
rozwiercenia wydrazonego kanatu do wymaganej srednicy. W miejsce gtowicy pilotujacej
nalezy zamontowaé glowice rozwiercajaca i wyciagajac ja po uprzednio wytyczonej trasie
rozszerzy¢ odwiert pilotazowy. Bezposredni za glowicg rozwierajaca nalezy doczepic
odpowiednig rure, ktora zostanie przeciaggnigta przez wykonany przewiert i umieszczona w
wyznaczonym miejscu.

Wykonawca w cenie jednostkowej robdt uwzgledni wszelkie prace towarzyszace i
tymczasowe niezbedne do wykonania robdt, wyszczegélnione w punkcie 1.3.2 niniejszej
specyfikacji.

5.2. Warunki szczegétowe realizacji robot.

W celu wykonania przecisku/przewiertu nalezy wykona¢ komory robocze, zabezpieczone
szalunkami z zastosowaniem rozparcia.

Przecisk wykona¢ rurami stalowymi przeciskowymi. Rury te beda petnity rolg rur ochronnych.
Po wykonaniu przeciskéw /przewiertu, komory robocze zasypa¢, szalunki zdementowac.

W koszcie wykonania przecisku/przewiertu uja¢ wszystkie koszty robét tymczasowych, w
tym wykonania rob6t ziemnych i zabezpieczenia wykopow.

6. KONTROLA JAKOSCI ROBOT



Kontrole i badania przewodow kanalizacyjnych i wodociggowych po zainstalowaniu wykonac
zgodnie z obowigzujacymi normami.

W czasie wykonywania robot wykonawca powinien prowadzi¢ systematyczne badania w
zakresie ich jakosci i wyniki dostarczy¢ do akceptacji.

Badaniu podlegaja:

- parametry komory startowej (montazowej) oraz docelowej ( rewizyjnej),

- utozenie rury przewodowej,

- rzedna i spadek rury przeciskowej (ochronnej),

- potaczenia rur — jako$é spawow i izolacja rury przeciskowej (ochronnej),

- sprawdzenie rzednych zatozonych z doktadnoscig do 1 cm,

- badanie odchylenia osi rurociagu,

- sprawdzenie zgodnosci z dokumentacjg projektowa montazu przewodow i armatury,
7.0BMIAR ROBOT

Jednostkg obmiarowg dla robét objetych specyfikacja jest ,mb” dla:

- wykonanego przecisku - dtugos¢ wedtug profili w dokumentacji projektowej,

- przecigganie rurociggéw przewodowych.

8. ODBIOR ROBOT

Przedmiotem odbioréw i badan powinny by¢ w szczegolnosci:

- zgodno$¢ wykonania z rysunkami,

- rzedna i spadek rury przeciskowej,

- potaczenia i izolacje przewodéw ochronnych,

Odbioru robét rurociggu przewodowego nalezy przeprowadzi¢ w oparciu o obowigzujace
przepisy.

9. OPIS SPOSOBU ROZLICZENIA ROBOT — PODSTAWA PLATNOSCI

9.1 Ogdlne wymagania

Zgodnie z dokumentacjg nalezy wykona¢ zakres rob6t wymieniony w p.1.3 niniejszej
specyfikacji. Ptatno$é nalezy przyjmowaé zgodnie z warunkami umowy i oceng jakosci
wykonania robét.

9.2 Cena wykonania robot

Cena wykonania robét rozliczana w mb obejmuje:

- wykonanie niezbednych komér, odeskowanie, zasypanie komor,

- odwodnienie wykopu,

- montaz urzgdzen do wykonania przecisku,

- wykonanie przecisku,

- spawanie rur stalowych,

- uzupetnienie izolacji rur stalowych,

Cena wykonania przewiertu sterowanego rozliczana w mb obejmuje:

- montaz urzadzen do wykonania przewiertu,

- wykonanie przewiertu,

- przeprowadzenie obliczed i pomiaréw geodezyjnych niezbednych do szczegdétowego
zinwentaryzowania wykonanych robét,



+ dostarczenie na teren budowy niezbednych materiatéw, urzadzen i sprzetu budowlanego,
+ wykonanie prob i sprawdzen okreslonych normami,

10. DOKUMENTY ODNIESIENIA

Podstawa do wykonania robét sa nastepujace nizej wymienione elementy dokumentagiji
projektowej:

+ przedmiar robét,

- projekt budowlany.
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