ZAGOSPODAROWANIE TERENU NAD RZEK A KANAL
t ARPIA W POLICACH NA ODCINKU OD ul.
GOLENIOWSKIEJ DO ISTNIEJ ACEJ MIEJSKIEJ
PRZYSTANI ZEGLARSKIEJ NA CELE SPORTU,
TURYSTYKI | REKREACJI WRAZ Z BUDOW A
INFRASTRUKTURY TECHNICZNEJ.
BUDOWA SCIE ZKI ROWEROWEJ PRZY ul.
GOLENIOWSKIEJ W POLICACH
72-010 POLICE
ul. GOLENIOWSKA, Dz. Geod. Nr 2671; 2697; 2697/4, Z
OBREBU POLICE-10

SPECYFIKACJA TECHNICZNA
WYKONANIA I ODBIORU
ROBOT BUDOWLANYCH

ST.1.0.2.
ORGANIZACJARUCHU

INWESTOR:

GMINA POLICE
72-010 POLICE
ul. STEFANA BATOREGO 3

Opracowat. Bronistaw Wilczyski

STARGARD SZCZECNKNSKI
Grudzien 2015 r.



1.0.2. SZCZEGOLOWA SPECYFIKACJA TECHNICZNA

ORGANIZACJA RUCHU
Spis tréci
1. Wstp
1.1. Przedmiot Szczegbtowej SpecyfikacgArgcznej (SST)
1.2. Zakres stosowania SST
1.3. Zakres robot ajtych SST
1.4. Ogdélne wymagania dotgce robot
1.5. Wspolny Stownik Zamowi€CPV) — nazwy i kody grup, klas i kategorii robot
1.6. Okreslenia podstawowe.
2.Materiaty
2.1. Materiaty niezlne do prowadzenia prac
2.2. Pozostate materiaty
3.Sprzt
3.1. Ogodlne wymagania dotyce sprztu
3.2. Sprg, ktory maze by¢ uzyty do wykonywania robot (podstawowy)
3.3. Pozostaly spitzi sprzt zamienny
4. Transport
4.1. Ogolne wymagania dotgce transportu
5. Wykonanie robo6t
5.1. Ogolne zasady wykonania robot
5.2. Organizacja ruchu
6. Kontrola jakéci robot
6.1. Zasady ogolne
6.2. Kontrola, pomiary i badania
7. Obmiar robot
7.1. Ogolne zasady obmiaru robot
7.2. Zasady ok§kania ilosci robot i materiatow
7.3. Urgdzenia i spret pomiarowy
7.4. Czas przeprowadzania obmiaru
8. Odbior robot
8.1. Rodzaje odbioréw robot
8.2. Odbidr robot zanikaych lub ulegajcych zakryciu
8.3. Odbidr czciowy
8.4. Odbidr ostateczny robot
8.5. Odbidr pogwarancyjny
9. Podstawa ptatsoi
9.1. Ustalenia ogdlne
10. Przepisy zvdzane
10.1. Polskie Normy



1. WSTEP
1.1. Przedmiot Szczegdtowej Specyfikacji TechniczpgSST)

Przedmiotem Szczegotowej Specyfikacji Techniczaeyvgmagania dotycee wykonania i
odbioru robét, prowadzenia rob6t zwanych z wykonaniem zadania inwestycyjnego pn.
,Zagospodarowanie terenu nad rzei Kanat tarpia w Policach na odcinku od ul.
Goleniowskiej do istniepcej Miejskiej Przystani Zeglarskiej na cele sportu, turystyki i
rekreacji wraz z budowa infrastruktury technicznej — Budowa §ciezki rowerowej przy

ul. Goleniowskiej w Policach, Police Dz. Geod. Nr6Z1; 2694; 2697/4, z olgbu Police-
10” zgodnie z zakresem robot przedstawionym w ProgelBuidowlano-Wykonawczym i
przedmiarze robot.

Podstaw opracowania niniejszej SSTa $rojekty Budowlane, przepisy obawaujacego
prawa, normy i zasady sztuki budowlanej.

1.2. Zakres stosowania SST

Niniejsza SST traktowana jest obok Projektu Budowetpo i przedmiaru robét jako
pomocnicza dokumentacja przetargowa przy zlecargalizacji robo6t -Organizacja ruchu

- ,Zagospodarowanie terenu nad rzek Kanat tarpia w Policach na odcinku od ul.
Goleniowskiej do istniepcej Miejskiej Przystani Zeglarskiej na cele sportu, turystyki i
rekreacji wraz z budowa infrastruktury technicznej — Budowa §ciezki rowerowej przy
ul. Goleniowskiej w Policach, Police Dz. Geod. Nr6Z1; 2694; 2697/4, z olgbu Police-
10".

1.3. Zakres robot obgtych SST

Roboty, ktérych dotyczy STWIORB, obejmuyvszystkie czynn&i umazliwiajgce i majce
na celu wykonanie tymczasowej organizacji ruchugdveego zgodnie z Dokumentacj
Projektow.

Zakres rzeczowy obejmuije:

» Wykonanie organizacji ruchu drogowego w zmkiu z budow sciezki rowerowej,
zgodnie z Dokumentagprojektovy.

1.4. Ogo6lne wymagania dotycrce Robot
Zgodnie ze SpecyfikagjTechniczig nr 1.0.0. ,Wymagania ogolne”.

1.4.1. Przekazanie terenu Budowy
Zgodnie ze SpecyfikagjTechniczig nr 1.0.0. ,Wymagania ogolne”.

1.4.2. Dokumentacja Projektowa do opracowania przWykonawace
Zgodnie ze SpecyfikagjTechniczig nr 1.0.0. ,Wymagania ogolne”.

1.4.3. Zgodndé¢ Robot z Dokumentacy Projektowa i ST
Zgodnie ze SpecyfikagjTechniczg nr 1.0.0. ,Wymagania ogolne”.

1.4.4. Zabezpieczenie terenu budowy
Zgodnie ze SpecyfikagjTechniczig nr 1.0.0. ,Wymagania ogolne”.



1.4.5. Ochronasrodowiska w czasie wykonywania robot
Zgodnie ze SpecyfikagjTechniczig nr 1.0.0. ,Wymagania ogolne”.

1.4.6. Ochrona przeciwpaarowa

Zgodnie ze SpecyfikagjTechniczg nr 1.0.0. ,Wymagania ogolne”.

1.4.7. Ochrona wiasnéci publicznej i prywatnej
Zgodnie ze SpecyfikagjTechniczig nr 1.0.0. ,Wymagania ogolne”.

1.4.8. Ograniczenie obaizen osi pojazdow
Zgodnie ze SpecyfikagjTechniczg nr 1.0.0. ,Wymagania ogolne”.

1.4.9. Bezpiecagstwo i higiena pracy

Zgodnie ze SpecyfikagjTechniczig nr 1.0.0. ,Wymagania ogolne”.

1.4.10. Ochrona i utrzymanie robot

Zgodnie ze SpecyfikagjTechniczig nr 1.0.0. ,Wymagania ogdlne”.

1.4.11. Stosowanie gido prawa i innych przepiséw

Zgodnie ze SpecyfikagjTechniczig nr 1.0.0. ,Wymagania ogolne”.

1.5. Wspolny Stownik Zamowié (CPV) — nazwy i kody grup, klas i kategorii robot

Dziat Grupa Klasa Kategoria Nazwa
45.000000+ Roboty budowlane
I
451.00000- Przygotowanie terenu pod budow
8
45111.200¢ Roboty w zakresie przygotowania
0 terenu pod budogvi roboty ziemne
45111.291+ Roboty w zakresie zagospodarowan
4 terenu
452.00000- Roboty budowlane w zakresie
9 wznoszenia kompletnych obiektow
budowlanych lub ich czsci oraz
roboty w zakresie inzynierii | gdowe]
i wodnej
4523.0000+ Roboty budowlane w zakresie
8 budowy rurociagow, linii
komunikacyjnych i
elektroenergetycznych, autostrad,
drég, lotnisk i kolei, wyréwnywanie
terenu
45233.220¢ Roboty w zakresie nawierzchni drég
7
45233.222+ Roboty w zakresie chodnikow
1
45233.226+ Drogi dojazdowe
9
453.00000+ Roboty w zakresie instalacji

a



0 budowlanych
4534.0000- Instalowanie ogrodzd, ptotow i
2 sprzetu ochronnego
45342.000¢1 Wznoszenie ogrodae
6

1.6. Okredlenia podstawowe
Zgodnie ze SpecyfikagjTechniczig nr 1.0.0. ,Wymagania ogolne”.

2. MATERIALY

2.1. Materiaty niezbedne do prowadzenia prac.
Organizacja ruchu na czas budowy obejmuije:
» o0znakowanie poziome,
» oznakowanie pionowe,
» sygnat ostrzegawczy umieszczony na znakach drogowgodnie z Dokumentag]
Projektow,

Elementy oznakowania robot prowadzonych w pasigalkym musz spetni& nastpujace
warunki:

> ksztalt, wielkd¢ i tres¢ znakdw: zgodnie z dokumentagjrojektow,

» stupki z rur stalowych ocynkowanygtrednicy 70 mm, malowane fayb
poliwinylowa, modyfikowara w kolorze jasnoszarym,

» Woysiegniki do stupkow pod znaki natg wykona w sposéb umdiwiajacy
zamontowanie znaku w miejscu wskazanym w dokumgmeaektowej,

» tarcze znakow z blachy stalowej ocynkowanej oifwr@fdpornym na odginanieka,
mocowane do stupkéw w sposéb wyklugzsj obrot tarczy wokét stupka lub
wysiggnika,

» Farba chlorokauczukowa do malaw@drogowych

» znaki drogowe z foli odblaskow typu 2, posiadaga aproba¢ IBDiM.

2.2. Pozostate materiatly.

Zgodnie z Dokumentagijtechniczi, Zestawieniem materiatdw zawartym w Przedmiarze
Robdot.

3. SPRZET

3.1. Ogolne wymagania dotycge spratu
Zgodnie ze SpecyfikagjTechniczg nr 1.0.0. ,Wymagania ogolne”.

3.2.  Sprzet, ktory moze by¢ uzyty do wykonywania robot (podstawowy)
Roboty lzdg wykonywane przy iyciu dowolnego spktu zaakceptowanego przezymiera.

3.3. Pozostaly spret i sprzet zamienny
Zgodnie ze SpecyfikagjTechniczig nr 1.0.0. ,Wymagania ogolne”.




4. TRANSPORT

4.1. Ogoblne wymagania dotycgce transportu
Zgodnie ze SpecyfikagjTechniczig nr 1.0.0. ,Wymagania ogolne”.

4.2. Transport materiatow
Wykonawca mee wykorzystéd dowolnesrodki transportu, zaakceptowane przezymera.

5. WYKONANIE ROBOT

5.1. 0Ogodlne zasady wykonania rob6t

Wykonawca jest odpowiedzialny za prowadzenie ratgadnie z umow oraz za jakét
zastosowanych materiatdbw i wykonywanych robo6t, zh izgodné¢ z dokumentag
projektowg, przedmiarem robdt, wymaganiami niniejszej spéey)i, PZJ, projektu
organizacji rob6t oraz poleceniami Inspektora naalzo

Wykonawca ponosi odpowiedziakto za dokladne wytyczenie w planie i wyznaczenie
wysokaci wszystkich elementéw robot zgodnie z wymiaranrizgdnymi okr&lonymi w
dokumentacji projektowe] lub wskazanymi nérpie przez Inspektora nadzoru.

Nastpstwa jakiegokolwiek kdu spowodowanego przez Wykonawev wytyczeniu i
wyznaczaniu robot zastanezeli wymagéa bedzie tego Inspektor nadzoru, poprawione przez
Wykonawe na wiasny koszt.

Sprawdzenie wytyczenia roboét lub wyznaczenia wysokprzez Inspektora nadzoru nie
zwalnia Wykonawe od odpowiedzialnéi za ich doktadng:.

Decyzje Inspektora nadzoru dotyce akceptacji lub odrzucenia materiatdw i elementow
robét keda oparte na wymaganiach sformutowanych w dokumentembwy, dokumentacji
projektowej i w ST, a tale w normach i wytycznych. Przy podejmowaniu decizgipektor
nadzoru uwzgidni wyniki bada materiatow, déwiadczenia z przeszoi, wyniki bada
naukowych oraz inne czynniki wptywgae na rozwzamn kweste.

Polecenia Inspektora nadzorgdp wykonywane nie piniej niz w czasie przez niego
wyznaczonym, po ich otrzymaniu przez Wykonawgod grdbg zatrzymania rob6t. Skutki
finansowe z tego tytutu ponosi Wykonawca.

5.2. Organizacja ruchu

Ustawienie i monta elementéw organizacji ruchu przewidzianych w ,Bkaje Organizacji
Ruchu dot. budowysciezki rowerowej przy ul. Goleniowskiej w Policach” araw
Dokumentacji Projektowe].

Na czas wykonywania robot drogowych Wykonawca mdtowigzany do przedstawienie
Inwestorowi ,Tymczasowe] Organizacji Ruchu”, ustati odpowiednimi Instytucjami
wysokasci optat za zajcia drog i chodnikOw oraz te optatysai. Wykonawca zobowzany
jest rownig do ustawienia odpowiednich znakéw drogowych, shgairéow swietlnych,
tablic informacyjnych, oznakowia poziomych i pionowych, wyznaczenia objazdéw i
dojazdéw do obiektéw koniecznych dla prawidiowegmathnia Tymczasowej Organizacji
Ruchu.

Dla przebudowywanych skrzgwan oraz odcinkéw pomgdzy skrzyowaniami na drodze
mog by¢ opracowane powtarzalne schematy organizacji ruéhaebudowa m@ by
prowadzona z wykzeniem jednego pasa ruchu, a ruchzenadbywa si¢c po drugim pasie w
zZwigzku z tym mae by przewidziane wahadiowe prowadzenie ruchu sterowamez
przendna sygnalizacj swietlng statoczasow



Przy sterowaniu ruchem wahadlowym ina stosowa sygnalizatory tréjkomorowe o
srednicy 200 lub 300 mm.

Odcinki naley dopasowado istniegcych skrzgowan i zjazdow publicznych.

Na czas remontu natg przewidzi€ mozliwos$¢ wiaczenia st pojazdéw do ruchu z odgych
posesji.

Stah organizagi ruchu naley wykona& zgodnie z dokumentagj projektows, ktora
przewiduje likwidac§ niektorych istnigjicych znakéw drogowych, ustawienie stupkéw
wysi¢egnikowych, na ktérych d¢ma zamontowane nowe znaki drogowecdB réwniez
malowane oznakowania poziome na jezdni. Wszystkémenty musza ky zgodne z
obowigzujacymi normami i posiadaodpowiednie atesty.

6. KONTROLA JAKO SCI ROBOT

6.1. Zasady ogolne

6.1.1. Program Zapewnienia Jakéci
Zgodnie ze SpecyfikagjTechniczig nr 1.0.0. ,Wymagania ogolne”.

6.1.2. Zasady kontroli jakaci robot
Zgodnie ze SpecyfikagjTechniczig nr 1.0.0. ,Wymagania ogolne”.

6.1.3. Kontrola jakosci prac pomiarowych
Kontrola polega na wizualnym sprawdzeniu zakresgzawego i zgodriai wykonania
Robé6t z DokumentagjProjektowg oraz wymiarowe sprawdzenie ustawienia oznakowania

7. OBMIAR ROBOT

7.1. Ogolne zasady obmiaru robot
Zgodnie ze SpecyfikagjTechniczig nr 1.0.0. ,Wymagania ogolne”.

7.2. Jednostka obmiarowa
Jednostlk obmiaru jest komplet (kpl.) wykonanej i odebratygjczasowej i statej organizacji
ruchu zgodnie z Dokumentadprojektove.

8. ODBIOR ROBOT

8.1. Rodzaje odbiorow robdt
Roboty podlegajnastpujagcym etapom odbioru robot:

a) odbidr rob6t zanikagych i ulegajcych zakryciu
b) odbior czsciowy

c¢) odbior ostateczny

d) odbiér pogwarancyjny

8.2. Odbidr robdét zanikajacych lub ulegapcych zakryciu
Zgodnie ze SpecyfikagjTechniczig nr 1.0.0. ,Wymagania ogolne”.



8.3. Odbidr czsciowy
Zgodnie ze SpecyfikagjTechniczig nr 1.0.0. ,Wymagania ogolne”.

8.4. Odbior ostateczny robot rozbiorkowych
Zgodnie ze SpecyfikagjTechniczg nr 1.0.0. ,Wymagania ogolne”.

8.4.1. Zasady odbioru ostatecznego robot

Przewiduje si odbiér ustawionej i sprawnie dziadagj tymczasowej i statej organizacji
ruchu, kontrad jej sprawnéci w trakcie prowadzonych robo6t oraz odbiér hgkowy
demontau elementéw tymczasowej organizacji ruchu.

W przypadku niezgodroi, cha jednego elementu Robo6t z wymaganiami, Roboty @zsigj
a niezgodne z Dokumentadprojektovs i Wykonawca zobowzany jest do ich poprawy na
wiasny koszt.

8.4.2. Dokumenty odbioru ostatecznego
Zgodnie ze SpecyfikagjTechniczig nr 1.0.0. ,Wymagania ogolne”.

8.5. Odbidr pogwarancyjny
Zgodnie ze SpecyfikagjTechniczg nr 1.0.0. ,Wymagania ogolne”.

9. PODSTAWA PLATNOSCI

9.1. Ustalenia ogdlne
Zgodnie ze SpecyfikagjTechniczig nr 1.0.0. ,Wymagania ogolne”.

9.2. Cena jednostki obmiarowej
Ptaci s¢ za komplet (kpl.) cakxi wykonanej tymczasowej organizacji ruchu, zgodnie
okresleniem podanym w p.7.
Cena jednostkowa jest ceaéredniory dla podanego sposobu wykonania i obejmuje:

» opracowanie Projektu Technologii i Organizacji Rbbéaz Programu Zapewnienia
Jakaci,
opracowanie wiasnego, dostosowanego do technologiiganizaciji robot projektu
organizacji ruchu na czas budowy wraz z jego zatizeniem,
zapewnienie wszystkich nieginych czynnikéw produkciji,
zakup i dostarczenie na plac budowy wszystkichlgigzych materiatow,
zastosowanie materiatdw pomocniczych koniecznychpoiwidiowego wykonania
robat lub wynikagcych z przygtej technologii robot,
wyznaczenie usytuowania oznakowania,
ustawienie i montaelementéw tymczasowej organizacji ruchu,
demonta elementow tymczasowe]j organizacji ruchu
wykonanie tymczasowe] sygnalizacjwietlnej oraz jej przektadanie (moutai
demonta),
oczyszczenie terenu robot,
wykonanie wszystkich niezdnych pomiarow, prob i sprawdze
oznakowanie miejsca Robdt i jego utrzymanie.
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10. PRZEPISY ZWIAZANE
% Normy - Nie wys¢puja.
+ Instrukcja Oznakowania Robo6t Prowadzonych w Pasog®@vym.



% Whytyczne Projektowania Drog. G.D.D.K i A.
« Wytyczne Projektowania Ulic. G.D.D.K i A.



