3.2. Sprzet stosowany do wykonania robét

Przy wykonywaniu robét Wykonawca w zaleznosci od potrzeb, powinien wykaza¢ si¢ mozliwoscia
korzystania ze sprzetu dostosowanego do przyjetej metody robdt, jak:
—  zurawie samochodowe lub samojezdne,
—  walce ogumione,
—  wibratory ptytowe,
—  ubijaki,
—  zbiorniki na wode,
-~ rowniarki, koparki, ew. spycharki,
—  sprzet transportowy.
Sprzet powinien odpowiada¢ wymaganiom okreslonym w dokumentacji projektowej, ST, instrukcjach
producentéw lub propozycji Wykonawcy i powinien by¢ zaakceptowany przez Inzyniera.

4, TRANSPORT
4.1. Ogoélne wymagania dotyczace transportu

Ogélne wymagania dotyczace transportu podano w SST D-M-00.00.00 ,,Wymagania ogélne” [1] pkt 4.
4.2, Transport materialéw

Materialy sypkie (piasek) mozna przewozi¢ dowolnymi S$rodkami transportu, w warunkach
zabezpieczajacych je przed zanieczyszczeniem, zmieszaniem z innymi materialami i nadmiernym
zawilgoceniem.

Plyty nawierzchniowe mozna przewozi¢ pojazdami otwartymi. Ptyty mozna uklada¢ na drewnianych
paletach, pakowane w folig lub spiete tasma polipropylenowa, ewentualnie zbrojona dodatkowo w miejscu styku
tasmy z phyta podkladkami z tworzywa sztucznego, aby zapobiec ewentualnemu przetarciu. Zaladunku piyt na
samochéd dokonuje si¢ przy pomocy lekkich zurawi lub wézkéw widtowych. W szczegdlnych przypadkach
plyty mozna tadowaé recznie przy zastosowaniu pochylni. Podczas transportu nie nalezy spigtrza¢ palet.

5. WYKONANIE ROBOT
5.1. Ogolne zasady wykonania robét

Ogélne zasady wykonania robot podano w SST D-M-00.00.00 ,,Wymagania ogélne” [1] pkt 5.
5.2. Zasady wykonywania robét

Sposéb wykonania robét powinny by¢ zgodny z dokumentacja projektowa i ST. W przypadku braku
wystarczajacych danych mozna korzysta¢ z ustalen podanych w niniejszej specyfikacji oraz z informacji
podanych w zatacznikach.

Podstawowe czynnosci przy wykonywaniu robdt obejmuja:

1. roboty przygotowawcze,

2. przygotowanie podioza,

3. ulozenie nawierzchni z plyt,
4. roboty wykonczeniowe.
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.3. Roboty przygotowawcze
Przed przystapieniem do robdt nalezy, na podstawie dokumentacji projektowej, ST lub wskazan

Inzyniera:
— ustali¢ lokalizacje terenu robdt,
— przeprowadzi¢ obliczenia i pomiary geodezyjne niezbedne do szczegbtowego wytyczenia robot oraz
ustalenia danych wysoko$ciowych,
— usunad przeszkody, np. drzewa, krzaki, obiekty, elementy drdg, ogrodzen itd.,
- zgromadzié wszystkie materialy potrzebne do robét.
Zaleca si¢ korzystanie z ustaledi SST D-01.00.00 [2] w zakresie niezbednym do wykonania robot
przygotowawczych oraz z ustalen SST D-02.00.00 [3] przy wystgpowaniu robot ziemnych.

5.4. Przygotowanie podloza

Koryto pod nawierzchnie zaleca si¢ wykonywaé bezposrednio przed rozpoczeciem robot
nawierzchniowych. Wezesniejsze wykonanie koryta jest mozliwe za zgoda Inzyniera, w korzystnych warunkach
atmosferycznych.

Koryto mozna wykonywaé recznie lub mechanicznie przy uzyciu réwniarek, koparek i spycharek.
Grunt odspojony powinien byé wykorzystany zgodnie z ustaleniami dokumentacji projektowej.



