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1. WSTEP

1.1. Przedmiot STWiORB
Przedmiotem niniejszej STWIORB (STy wymagania dotycze wykonania i odbioru rob6t zaggianych z budow
cmentarza komunalnego ,Wroctaw — Oporéw” we Wrodtaw

1.2. Zakres stosowania ST

Specyfikacja techniczna jest stosowana jako doktimeetargowy i kontraktowy przy zlecaniu i reabgaobot
wymienionych w punkcie 1.1.

1.3. Zakres robo6t obgtych SST

Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji doty@asad prowadzenia rob6t asanych z dostarczeniem na budoiw
montaem dylatacji i zakresem swym obejmuje wymaganiwistiae materiatom i wykonywanej pracy.

1.4. Okreslenia podstawowe

1.4.1.  Szczelina dylatacyjna
Przerwa w cigtosci konstrukcji obiektu mostowego, udiiwiajaca swobod wzajemnych przemieszazeelementow tej
konstrukcji i eliminujca powstawanie dodatkowych sit westnznych w jej przekrojach.

1.4.2.  Uradzenie dylatacyjne
Element wyposgenia pomostu, instalowany w strefie szczeliny édginej, przenoscy bezpérednio obcizenia ruchu
drogowego, ktérego konstrukcja ugiziia przemieszczenia wzajemne krglzi szczeliny dylatacyjnej.

1.4.3.  Szczelne ugdzenie dylatacyjne
Urzadzenie dylatacyjne unieniliwiajace dos¢p wody i zanieczyszchew glab szczeliny dylatacyjnej.

1.4.4. Temperatura morita
Srednia temperatura pg=ta konstrukcji mostowej obliczona na podstawie jaodw w trzech punktach tego gsta na
powierzchni stale zacienionej.

1.5. 0Ogolne wymagania dotycgce robot

Wykonawca jest odpowiedzialny za jakostosowanych materiatdbw i wykonywanych robét orae ich zgodné z
projektem technicznym i specyfikadechnicza.

2. MATERIALY

Projekt dylatacji wykonano w oparciu o dylatatypu MULTIFLEX, zastosowanie innej dylatacji wymnedg bedzie
przeprojektowania konstrukgjcian zaplecznych przyczotkdw i kodwek ptyty pomostowe;.
Urzadzenia dylatacyjne MULTIFLEXazbudowane z tan dylatacyjnych MULTIFLEX . Do monta tam
dylatacyjnych niezédne jest zastosowanie ngafjacych materiatow:
- dwusktadnikowego elastomeru SEAL-TECH SS do wulkawenia tdm dylatacyjnych,
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- jednosktadnikowego kitu poliuretanowego do uszdaelia styku tém dylatacyjnych z podi@m,

- jednoskiadnikowego kitu uszczelnigggo na bazie poliuretanu do wypetniania otworéw keawy w tamach
dylatacyjnych, otwory naky wypetnic w taki sposéb, aby przykéykotwy w celu zabezpieczenia ich przed kogozj

- dwusktadnikowejywicy epoksydowej przeznaczonej do wykonania etastyj zaprawy przégiowej typu PC stmcej
do wypetnienia szczelin poguzy témami dylatacyjnymi MULTIFLEX S i MULTIFLEX T a nawbrzchni mostowy;
dopuszcza gizastpienie zaprawy prz&giowej elastomeroasfaltemmasg, zalewovd,

- zaprawy typu PC do wyréwnania i uszczelnienia pzalfood tdmami dylatacyjnymi.
Urzadzenie dylatacyjne powinno posigdaktualr aprobat technicza.
Przed przysipieniem do rob6t powinien zostaopracowany projekt techniczny dylatacji z wyszadrigniem
poszczegoinych elementéw dylatacji. Gtoéwne eleméwtgtacji powinny speiniawymogi okrglone ponkej:

2.1. Zaprawa przeznaczona do kotwienia sworzni w betpoiginna posiadaaproba¢ techniczna IBDIM potwierdzaga
jej przydatné¢ do kotwienia sworzni w betonie lub powinna spetniggmagania wedtug pomszej tablicy:

Lp. | Whasciwosé Jednostka | Wymaganie| Metoda badania wedtu
1 2 3 4 5

1 Wytrzymata¢ nasciskanie MPa >9 PN-EN 1015-11:2001

2 Wytrzymata¢ na zginanie MPa >12 PN-EN 1015-11:2001

2.2. Kit uszczelniajacy styk pomigdzy taSma dylatacyjna i podiozem powinien spetni& wymagania wedtug pozszej
tablicy.

Lp. | Wihaéciwosé Jednostka | Wymaganie| Metoda badania wediu
1 2 3 4 5

1 Zmiana objtosci % <10 PN-EN ISO 10563:2007
2 Powrdt elastyczny % >80 PN-EN ISO 7389:2004

3 Odporné¢ na sptywanie mm <3 PN-EN ISO 7390:2004

2.3. Materiat do wypetniania otworéw na kotwy wstaach dylatacyjnych powinien spetdiwymagania wedtug porszej
tablicy:

Lp. | Wiasciwosé Jednostka Wymg,gana Metoda badania wedtug
wartasé
1 2 3 4 5
1 Wytrzymala¢ na rozciganie MPa > 20 PN-EN ISO 527-1:1998
2 Wydtuzenie wzgkdne przy zerwaniu % > 25 PN-EN ISO 527-1:1998
Twardasé Shore’a 0] 28 dniach, .
3 twardaiciomierz typu D P ShD 75 &5) PN-EN ISO 868:2005

2.4, Elastomer do wulkanizowaniaa dylatacyjnych SEAL-TECH SS powinien spethiaymagania wedtug pozsze
tablicy:

Lp. | Wihaéciwoséé Jednostka | Wymaganie Metoda badania wediy
1 2 3 4 5

1 Twarda¢ Shore’a, twardgciomierz typu A °Sh A 75t 5 ASTM D 2240

2 | Wytrzymaltdi¢ nasciskanie kg/cnt >80 ASTM D 412

3 Wydtuzenie wzgtdne przy zerwaniu % > 400 ASTM D 412

4 Wytrzymaltai¢ na zerwanie kg/m > 35 ASTM D 624

2.5. Zaprawa prz&jiowa typu PC powinna spehdiavymagania podane w tablicy paa;j:

Lp. | Wihasciwosé Jednostka | Wymaganie| Metoda badania wedtu
1 2 3 4 5

1 Wytrzymat@¢ nasciskanie MPa >9 PN-EN 1015-11:2001

2 Wytrzymala¢ na zginanie MPa >12 PN-EN 1015-11:2001
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[3 [ Nasikliwosc [ % <4 | PN-85/B-04500 |

2.6. TaSmy dylatacyjne powinny wykonane by materiatu, ktdrego waiwosci spetniaj wymagania poriszej tablicy:

Lp. | Wihasciwosé Jednostka | Wymaganie Metoda badania wedtugy
1 2 3 4 5
Twardac¢ Shore’a, twardgciomierz typu A
1 - odmiana sztywna elastomeru °Sh A 60+5 PN-EN ISO 868:2005
- odmiana mikka elastomeru °Sh A 475
2 Wytrzymata¢ na rozcyganie MPa >19 PN-1SO 37:2007
3 Wydtuzenie wzgedne przy zerwaniu % > 450 PN-1SO 37:2007
Odksztatcenie trwate prziciskaniu, po 24 h, w .
4 temp. 70°C, przyciéniq?:ilzjggocatkowsm 25% % =20 PN 1SO 815:1998
5 Wytrzymatdé¢ na rozdzieranie kN/m =20 PN-ISO 34-1:2007
Odporng¢ na przgpieszone starzenie Ww
powietrzu, 72h, 100 °C, zmiana wastD
pocztkowej: 1)
6 - twardgé °Sh A <20 PN-ISO 188:2000
- wytrzymalai¢ na rozciganie % <20
- wydtuzenie wzgédne przy zerwaniu % <20
3. SPRZET

Wybor sprztu do wykonania rob6t zezanych z montaem uradzenia dylatacyjnego nate do "Wykonawcy". Przed
przystpieniem do robot przediony zostaje do akceptacji projekt technologii maataw ktérym to nalgy okresli¢
niezkxdny sprzt do wykonania robot.

4. TRANSPORT

Sposob transportu przez "Wykonayenaterialow przeznaczonych do wykonywania robét miaze powodowé obnizenia
ich jakasci lub uszkodze trwatych.

Wszystkie materiaty stosowane do wykonywania rqisged wbudowaniem powinny bgktadowane zgodnie z zaleceniami
instrukcji producenta.

Odndnie transportu urdzehr dylatacyjnych to przed i po wytadunku natesprawdzé ich kompletné¢ oraz poprawn
zestawienia.

5. WYKONANIE ROBOT

Roboty zwizane z monteem urzadzei dylatacyjnych natey wykona zgodnie z projektem technicznym oraz ST.

Montaz dylatacji mae wykonywa& osoby posiadafe niezledne kwalifikacje i prakty w montau tego typu urgdzen
potwierdzom przez producenta. Nie dopuszcza mionteu urzdzen przez osoby lub grupy osob nie posiadggh
dostatecznej wiedzy o danym zakresie robdt. Osabrujsce montaem musz zost@& zaakceptowane przez producenta
urzadzen.

Wymagania odnémie wykonania i montal uradzen dylatacyjnych musgzost& zawarte w projekcie technologii monta
opracowan przez producenta wdzer. Do wbudowania na obiektach mostowychzmm stosowé wytacznie uradzenia
dylatacyjne lub zabezpieczenia szczelin dylataajinynajce Aprobat Technicza wydam przez IBDiM do stosowania w
budownictwie mostowym.

W czasie montau urzadzer dylatacyjnych w obiektach wykonanych z betozeilfetowych i spgzonych) oraz na obiektach
zespolonych zelbetowy ptyta wspotpracuica, naley sprawdzt zgodnd¢ realizacji rob6t z nagbujacymi wymaganiami:

- zgodnd¢ poprowadzenia izolacji w oldvie dylatacii;
- warstwa wyréwnawcza pod dylatacjie mae przekrocz§ 2 cm grubéci;

- poziom zamontowania dylatacji w stosunku do poziasfaltu musi migi¢ sie w granicach od 0 mm do -3 mm;

6. KONTROLA JAKO $CI ROBOT

Kontrola jakdci wykonywanych robét powinna odbywssic na kadym etapie prowadzenia rob6t. Za kongraia
poszczegolnych etapach robét odpowiedzialny jeskdgwca.

Poszczegolne etapy robét podczas mangmodlegajce kontroli to:

- wyciecie wreki pod dylatacje zgodnie z projektem technicznyrathcji,

- przygotowanie powierzchni wghi,

- sprawdzenie szeroka szczeliny dylatacyjnej,

- osiowe i wysokéciowe ustawienie dylataciji,
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Po zak@éczeniu montau dylatacji przez wykonawc zostaje sporglzony raport z monfa, ktéry powinien zosta
zaaprobowany przez Inwestora.

W przypadku montau dylatacji przed utzeniem nawierzchni na obiekcie tolerancje ustawiahjlatacji wysokéciowe
wynosi = 3 mm.

W przypadku montau dylatacji po wykonaniu nawierzchni na obiekcitetancje utgenia dylatacji powinny wynoéiod 0
mm do -3 mm poréwnug¢ poziom dylatacji do poziomu nawierzchni.

Konstrukcja przekrycia dylatacji powinna spethisastpujace warunki powodowatagodny i cichy przejazd pojazdow
przez zamontowane uidzenie dylatacyjne.

Sposob kontroli jakéi robot zwizanych z monteem lub wymian urzadzenia dylatacyjnego powinien spethigymagania
okreslone w ST lub instrukcja "Producenta” aaizenia dylatacyjnego.
Pomiar temperatury konstrukcji najlewykona termometrem kontaktowym o doktadiso odczytu co najmniej = 1° C,
bezpdrednio przed regulagjrozwarcia urzdzenia dylatacyjnego. Rozwarcie szczeliny dylatagyjw zalenosci od
temperatury okréda Projektant.
Ponadto konstrukcja przekrycia dylatacji powinnetsia nastpujace warunki:

*  powodowd tagodny i cichy przejazd pojazddw przez szczglin

« gwarantowa swobo& - wszelkich przesueé, wynikajacych z ukladu statycznego i konstrukcyjnego

mostu,

e posiadé wytrzymatg¢ zapewniggca niezmienne warunki eksploatacyjne wagu okrélonego przez
projekt czasu,

¢ by¢ szczelna dla wody

*  by¢ tatwa w montau i w naprawie przy dogpie od goéry i przy zamkaciu potowy jezdni.
Sposo6b kontrolowania poszczegdlnych robét zyalepracowé na podstawie stawianych wymagalla uradzenia i
instrukcji jego stosowania

7. ODBIOR ROBOT

7.1. Ogolne zasady obmiaru robot
Ogolne zasady obmiaru robét podano w OST D-M-00@(Wymagania ogélne” pkt 7.

7.2. Jednostka obmiarowa
Jednostk obmiarows jest m (metr) wykonanej dylatacji blokowe;.

8. ODBIOR ROBOT

Na podstawie wynikow bada kontroli przeprowadzanych wg.p6. nafesporadzi¢ protokoty odbioru robot kicowych.
Jeveli wszystkie badania i odbiory daty wyniki dodanivykonane roboty natg uzn& za zgodne z wymaganiami .zéé
choé jedno badanie lub odbi6r dato wynik ujemny, wykoaaoboty nalgy uzna& za niezgodne z wymaganiami norm i
kontraktu. W takiej sytuacji wykonawca obagany jest doprowad&iroboty do zgodriei z norm i przedstawd je do
ponownego odbioru.

9. PODSTAWA PLATNOSCI

9.1. Ogdlne ustalenia dotyge podstawy ptatrigi
Ogolne ustalenia dotyaze podstawy ptatrici podano w OST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogdlne” fkt

9.2. Szczegbtowe warunki ptatud

Ptatnag¢ za 1 m dylatacji zgodnie z obmiarem oraz pozytyween, jakasci wykonanych robét.
Cena jednostkowa obejmuje:

- przygotowanie podi@ pod dylatag,

- trasowanie i wiercenie otworéw pod kotwagace dylatagi z podtazem betonowym,

- mont& tasmy dylatacyjnej,

- obrébka kacoéwek dylatacji,

- oczyszczenie stanowisk pracy i uswie zkzdnych materiatéw i urkdzen.

10. PRZEPISY ZWIAZANE

Instrukcje montau dylatacji-wydane przez producenta
PN-85/S-10030. Obiekty mostowe. Ody@nia.
PN-/S-10040:1999 Obiekty mostowe. Konstrukcje beton zelbetowe i sprzone. Wymagania i badania.
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