SZCZEGOLOWE SPECYFIKACJE TECHNICZNE
D-01.01.01
ODTWORZENIE TRASY
| PUNKTOW WYSOKO SCIOWYCH

1. WSTEP

1.1.Przedmiot SST

Przedmiotem niniejszej specyfikacji technicznej (SS3wymagania dotycie wykonania i odbioru robot
zwigzanych z odtworzeniem trasy drogowej i jej punktgysokaciowych .

1.2. Zakres stosowania SST

Szczegotowa specyfikacja techniczna (SST) stosowanggkstdokument przetargowy i kontraktowy przy
zlecaniu i realizacji rob64t na drogach.

1.3. Zakres rob6t obgtych SST

Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji dotyczasad prowadzenia rob6t zwanych z wszystkimi
czynndgciami umaliwiajagcymi i majgcymi na celu odtworzenie w terenie przebiegu trasy drogowafg potaenia
obiektéw irzynierskich.

1.3.1.0dtworzenie trasy i punktéw wysod@owych

W zakres rob6t pomiarowych, zyganych z odtworzeniem trasy i punktéw wysédiowych wchodz:

a) sprawdzenie wyznaczenia sytuacyjnego i wys$okavego punktdw gtéwnych osi trasy i punktéw
wysokasciowych,

b) uzupetnienie osi trasy dodatkowymi punktami (wy@zenie osi),

¢) wyznaczenie dodatkowych punktéw wységiowych (reperéw roboczych),

d) wyznaczenie przekrojéw poprzecznych,

e) zastabilizowanie punktéw w sposob trwaly, ochrona idegrzniszczeniem oraz oznakowanie w sposob utageya;
odszukanie i ewentualne odtworzenie.

1.3.2.Wyznaczenie obiektdw mostowych

Wyznaczenie obiektbw mostowych obejmuje sprawdzenie wagzenia osi obiektu i punktéw
wysokaciowych, zastabilizowanie ich w sposéb trwaly, ochydoh przed zniszczeniem, oznakowanie w sposéb
utatwiajgcy odszukanie i ewentualne odtworzenie oraz wyzsgiezusytuowania obiektu (kontur, podpory, punkty).

1.4. Okredlenia podstawowe
1.4.1.Punkty gtéwne trasy - punkty zatamania osi trasyky kierunkowe oraz pogtkowy i koncowy punkt trasy.

1.4.2.Pozostate okrdenia podstawoweaszgodne z obowizujacymi, odpowiednimi polskimi normami i z definicjami
podanymi w SST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogélne” pkt.

1.5. Ogolne wymagania dotycgce robot
Ogolne wymagania dotygeze rob6t podano w SST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogbpkt 1.5.

2. MATERIALY

2.1. Ogdlne wymagania dotycgre materiatow

Ogdlne wymagania dotygze materiatdw, ich pozyskiwania i sktadowania podano w SS™-D0.00.00
~Wymagania ogolne” pkt 2.

2.2. Rodzaje materiatow

Do utrwalenia punktow gtéwnych trasy najestosowé pale drewniane z gwalziem lub pgtem stalowym,
stupki betonowe albo rury metalowe o dtdgicokoto 0,50 metra.

Pale drewniane umieszczone poza gramabdét ziemnych, w gsiedztwie punktéw zatamania trasy, powinny
mie¢ srednie od 0,15 do 0,20 m i diugood 1,5do 1,7 m.



Do stabilizacji pozostatych punktéw nalestosowé paliki drewnianesrednicy od 0,05 do 0,08 m i diugoi
okoto 0,30 m, a dla punktéw utrwalanych w istriegj nawierzchni bolce stalowiednicy 5 mm i dtugéci od 0,04 do
0,05 m.

,Swiadki” powinny mi& diugas¢ okoto 0,50 m i przekréj prostatay.

3. SPRZET

3.1. Ogdlne wymagania dotycrce sprztu
Ogblne wymagania dotygee sprztu podano w SST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogélne” pkt
3.2. Sprat pomiarowy

Do odtworzenia sytuacyjnego trasy i punktéw wysalmwyych naley stosowd nastpujacy sprzt:
— teodolity lub tachimetry,
- niwelatory,
- dalmierze,
- tyczki,
- faty,
- tasmy stalowe, szpilki.
Sprzt stosowany do odtworzenia trasy drogowej i jej punktéw viggoiowych powinien gwarantowéa
uzyskanie wymaganej doktadizd pomiaru.

4. TRANSPORT

4.1. Ogdélne wymagania dotycgce transportu
Ogdlne wymagania dotygee transportu podano w SST D-M-00.00.00 ,Wymagangiaine” pkt 4.
4.2. Transport sprzetu i materiatéw

Sprzt i materiaty do odtworzenia trasy oma przewoz dowolnymisrodkami transportu.
5. WYKONANIE ROBOT

5.1. Ogdlne zasady wykonania robot
Ogoblne zasady wykonania robét podano w SST D-M@OM,Wymagania ogoélne” pkt 5.
5.2. Zasady wykonywania prac pomiarowych

Prace pomiarowe powinny &wykonane zgodnie z oboyziujacymi Instrukcjami GUGIK (od 1 do 7).

Przed przysipieniem do robét Wykonawca powinien przépd Zamawiajcego dane zawierge lokalizacg i
wspotrzdne punktow gtéwnych trasy oraz reperéw.

W oparciu 0 materiaty dostarczone przez Zamayeiafjo, Wykonawca powinien przeprowagzibliczenia i
pomiary geodezyjne niezbine do szczegotowego wytyczenia robét.

Prace pomiarowe powinny bwykonane przez osoby posiagtzg odpowiednie kwalifikacje i uprawnienia.

Wykonawca powinien natychmiast poinformaivinzyniera o wszelkich kidach wykrytych w wytyczeniu
punktéw gtéwnych trasy i (lub) reperéw roboczychedd te powinny by usunéte na koszt Zamawiggego.

Wykonawca powinien sprawdziczy rzedne terenu okidone w dokumentacji projektowejgszgodne z
rzeczywistymi rzdnymi terenu. Jeeli Wykonawca stwierdzize rzeczywiste radne terenu istotnie ddig sie od
rzgdnych okrélonych w dokumentacji projektowej, to powinien powiadéroitym Inzyniera. Uksztattowanie terenu w
takim rejonie nie powinno hyzmieniane przed poefiem odpowiedniej decyzji przez dpniera. Wszystkie roboty
dodatkowe, wynikajce z r@&nic rzednych terenu podanych w dokumentacji projektowej ¢drzych rzeczywistych,
akceptowane przez igniera, zostas wykonane na koszt Zamawigiego. Zaniechanie powiadomieniazymiera
oznaczaze roboty dodatkowe w takim przypadku atigi Wykonawe.

Wszystkie roboty, ktére bazujna pomiarach Wykonawcy, nie mp@py¢ rozpoczte przed zaakceptowaniem
wynikow pomiaréw przez kyniera.



Punkty wierzchotkowe, punkty gtéwne trasy i punkty$pednie osi trasy mugzbyé zaopatrzone w oznaczenia
okreslajace w spos6b wyray i jednoznaczny charakterystyk potozenie tych punktdw. Forma i wzér tych oznaéze
powinny by zaakceptowane przezzimiera.

Wykonawca jest odpowiedzialny za ocheomszystkich punktéw pomiarowych i ich oznaéze czasie trwania
robét. Jeeli znaki pomiarowe przekazane przez Zamayae@o zostaf zniszczone przez Wykonawdéwiadomie lub
wskutek zaniedbania, a ich odtworzenie jest konieczne dkzelgo prowadzenia robo6t, to zosjasne odtworzone na
koszt Wykonawcy.

Wszystkie pozostate prace pomiarowe konieczne dla prawiit realizacji robot nale do obowhzkow
Wykonawcy.

5.3. Sprawdzenie wyznaczenia punktéw gtéwnych osesy i punktow
wysokdciowych

Punkty wierzchotkowe trasy i inne punkty gtéwne powinny taastabilizowane w sposéb trwaly, przyygiu
pali drewnianych lub stupkéw betonowych, a takdowihzane do punktéw pomocniczych, paémych poza granic
robét ziemnych. Maksymalna odlegéopomiedzy punktami gldwnymi na odcinkach prostych nie z@qrzekracza
500 m.

Zamawiajcy powinien zatay¢ robocze punkty wysokigiowe (repery robocze) wzdiwsi trasy drogowej, a
takze przy kadym obiekcie inynierskim.

Maksymalna odlegk& miedzy reperami roboczymi wzdiutrasy drogowej w terenie ptaskim powinna wynosi
500 metréw, natomiast w terenie falistym i gérskim powinng bdpowiednio zmniejszona, zalde od jego
konfiguracji.

Repery robocze nalg zatary¢ poza granicami rob6t zezanych z wykonaniem trasy drogowej i obiektow
towarzysacych. Jako repery robocze wma wykorzysta punkty state na stabilnych, istniglych budowlach wzdtu
trasy drogowej. O ile brak takich punktdw, repery roboczienazatazy¢ w postaci stupkdw betonowych lub grubych
ksztattownikéw stalowych, osadzonych w gruncie wssb wykluczajcy osiadanie, zaakceptowany przezytriera.

Rzedne reperdw roboczych naleokresla¢ z taky doktadndcia, abysredni bhd niwelacji po wyréwnaniu byt
mniejszy od 4 mm/km, stosigj niwelacg podwoéjry w nawigzaniu do reperéw gigtwowych.

Repery robocze powinny Bywyposaone w dodatkowe oznaczenia, zawigca wyrane i jednoznaczne
okreslenie nazwy reperu i jegogdne;j.

5.4. Odtworzenie osi trasy

Tyczenie osi trasy nably wykona® w oparciu o dokumentagjprojektowy oraz inne dane geodezyjne
przekazane przez Zamawgaggo, przy wykorzystaniu sieci poligonizacjifsawowej albo innej osnowy geodezyjnej,
okreslonej w dokumentaciji projektowe;.

O$ trasy powinna b§ wyznaczona w punktach gtéwnych i w punktachsigainich w odlegtéci zaleznej od
charakterystyki terenu i uksztattowania trasy, Ieiezrzadziej ni co 50 metrow.

Dopuszczalne odchylenie sytuacyjne wytyczonej osi trastasunku do dokumentacji projektowej nie reo
by¢ wieksze nk 3 cm dla autostrad i drog ekspresowych lub 5 cm dla pozostalyég. Rzdne niwelety punktéw osi
trasy naley wyznaczy z doktadndcia do 1 cm w stosunku do ¢dnych niwelety okréonych w dokumentacji
projektowej.

Do utrwalenia osi trasy w terenie nateizy¢ materialdw wymienionych w pkt 2.2.

Usunkcie pali z osi trasy jest dopuszczalne tylko wéwczas, gdy Wviglkvca rob6t zagpi je odpowiednimi
palami po obu stronach osi, umieszczonych pozagyaobot.

5.5. Wyznaczenie przekrojow poprzecznych

Wyznaczenie przekrojéw poprzecznych obejmuje wyznaezkravwedzi nasypow i wykopéw na powierzchni
terenu (okrélenie granicy robét), zgodnie z dokumentapjojektows oraz w miejscach wymagggych uzupetnienia dla
poprawnego przeprowadzenia robét i w miejscachagakwanych przez kyniera.

Do wyznaczania kragdzi nasypéw i wykopow nalgy stosowa dobrze widoczne paliki lub wiechy. Wiechy
nalery stosowé w przypadku nasypéw o wysokd przekraczajcej 1 metr oraz wykopow gbszych nk 1 metr.
Odlegtai¢ miedzy palikami lub wiechami nafy dostosowa do uksztattowania terenu oraz geometrii trasy drogowej.
Odlegta¢ ta co najmniej powinna odpowiatladstpowi kolejnych przekrojow poprzecznych.

Profilowanie przekrojéw poprzecznych musi uitiwia¢ wykonanie nasypéw i wykopdw o ksztatcie zgodnym
z dokumentagj projektow.



5.6. Wyznaczenie polzenia obiektéw mostowych

Dla kazdego z obiektéw mostowych najewyznaczy jego potaenie w terenie poprzez:
a) wytyczenie osi obiektu,
b) wytyczenie punktow okiajacych usytuowanie (kontur) obiektu, w szczeg@ltigprzyczotkéw i filarow mostow i
wiaduktow.
W przypadku mostéw i wiaduktow dokumentacja projektowa ipoa& zawierd opis odpowiedniej osnowy
realizacyjnej do wytyczenia tych obiektow.
Potazenie obiektu w planie natg okresli¢ z doktadnécia okreslong w punkcie 5.4.

6. KONTROLA JAKO $CI ROBOT

6.1. Ogollne zasady kontroli jakéci robot
Ogodlne zasady kontroli jakoi rob6t podano w SST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogblpkt 6.
6.2. Kontrola jakosci prac pomiarowych

Kontrole jakosci prac pomiarowych zwgzanych z odtworzeniem trasy i punktéw wysékimwych naley
prowadzé wedlug ogdlnych zasad oldenych w instrukcjach i wytycznych GUGIK (1,2,3,4,5,6,7pganie z
wymaganiami podanymi w pkt 5.4.

7. OBMIAR ROBOT

7.1. Ogo6lne zasady obmiaru robét

Ogodlne zasady obmiaru rob6t podano w SST D-M-00@QNymagania ogdlne” pkt 7.
7.2. Jednostka obmiarowa

Jednostlk obmiarowy jest km (kilometr) odtworzonej trasy w terenie.

Obmiar rob6t zwgzanych z wyznaczeniem obiektow jes¢deds obmiaru robét mostowych.

8. ODBIOR ROBOT

8.1. Ogdlne zasady odbioru robét

Ogolne zasady odbioru robo6t podano w SST D-M-00@QWymagania ogélne” pkt 8.
8.2. Spos6b odbioru robét

Odbiér robo6t zwizanych z odtworzeniem trasy w terenie gpsfe na podstawie szkicow i dziennikéw
pomiaréw geodezyjnych lub protokétu z kontroli gemginej, ktére Wykonawca przedktadaynierowi.

9. PODSTAWA PLATNOSCI

9.1. Ogolne ustalenia dotycrce podstawy ptatndci
Ogodlne ustalenia dotygeze podstawy ptatrsci podano w SST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogoélne” @kt
9.2. Cena jednostki obmiarowej

Cena 1 km wykonania robét obejmuije:
— sprawdzenie wyznaczenia punktoéw gtéwnych osi trgmnktow wysokéciowych,
— uzupetnienie osi trasy dodatkowymi punktami,
- wyznaczenie dodatkowych punktéw wysé&owych,
— wyznaczenie przekrojow poprzecznych z ewentualnytyezeniem dodatkowych przekrojow,
- zastabilizowanie punktow w sposoéb trwaty, ochrona ich grzeiszczeniem i oznakowanie utatvgeg odszukanie i
ewentualne odtworzenie.
Ptatna¢ rob6t zwizanych z wyznaczeniem obiektdw mostowych jegtauy koszcie rob6t mostowych.



10. PRZEPISY ZWIAZANE

Instrukcja techniczna 0-1. Ogolne zasady wykomyavarac geodezyjnych.

Instrukcja techniczna G-3. Geodezyjna obstugagtyeji, Gtowny Urad Geodezji i Kartografii, Warszawa 1979.
Instrukcja techniczna G-1. Geodezyjna osnowagmaj GUGIK 1978.

Instrukcja techniczna G-2. Wysakiowa osnowa geodezyjna, GUGIK 1983.

Instrukcja techniczna G-4. Pomiary sytuacyjngsokaciowe, GUGIK 1979.

Wytyczne techniczne G-3.2. Pomiary realizacyfgGiK 1983.

Wytyczne techniczne G-3.1. Osnowy realizacyjné &< 1983.
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SZCZEGOLOWE SPECYFIKACJE TECHNICZNE
D-01.02.04
ROZBIORKA ELEMENTOW DROG, OGRODZE N
| PRZEPUSTOW

1. WSTEP

1.1.Przedmiot SST

Przedmiotem niniejszej specyfikacji technicznej (SST wymagania dotycge wykonania i odbioru robét
zwigzanych z rozbiork elementow drég, ogrodie przepustow.

1.2. Zakres stosowania SST

Szczegotowa specyfikacja techniczna (SST) stosowanggkstdokument przetargowy i kontraktowy przy
zlecaniu i realizacji robot..

1.3. Zakres robot obgtych SST

Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji dotyzasad prowadzenia robot z@anych z rozbidrk
— warstw nawierzchni,
— kraweznikéw, obrzey i opornikéw,
- $ciekow,
- chodnikow,
- ogrodzé,
— barier i poeczy,
- znakéw drogowych,
- przepustéw: betonowychelbetowych, kamiennych, ceglanych itp.

1.4. Okredlenia podstawowe

Stosowane okidenia podstawowe gszgodne z obowdizujagcymi, odpowiednimi polskimi normami oraz z
definicjami podanymi w SST D-M-00.00.00 ,Wymaganigolne” pkt 1.4.

1.5. Ogodlne wymagania dotycgce robot
Ogolne wymagania dotygeze rob6t podano w SST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogbpkt 1.5.

2. MATERIALY

2.1. Ogdlne wymagania dotycgre materiatow
Ogolne wymagania dotygee materialéw, ich pozyskiwania i sktadowania, podano w S%M-00.00.00
~Wymagania ogélne” pkt 2.
3. SPRZET

3.1. Ogdblne wymagania dotycrce sprztu
Ogblne wymagania dotygee sprztu podano w SST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogélne” pkt
3.2. Sprat do rozbiorki
Do wykonania robét zwizanych z rozbiork elementéw drog, ogrodae przepustéw mee by wykorzystany
sprzt podany poriej, lub inny zaakceptowany przezzymiera:
- spycharki,

- fadowarki,
- zurawie samochodowe,



— samochody erarowe,
- zrywarki,

- mioty pneumatyczne,
- pity mechaniczne,

— frezarki nawierzchni,
- koparki.

4. TRANSPORT

4.1. Ogdélne wymagania dotycgce transportu
Ogblne wymagania dotygee transportu podano w SST D-M-00.00.00 ,Wymagangiaine” pkt 4.
4.2. Transport materiatow z rozbiorki

Materiat z rozbiérki mena przewoz dowolnymsrodkiem transportu.
5. WYKONANIE ROBOT

5.1. Ogdlne zasady wykonania robot
Ogoblne zasady wykonania robét podano w SST D-M@OM,Wymagania ogoélne” pkt 5.
5.2. Wykonanie robot rozbiérkowych

Roboty rozbiorkowe elementéw drog, ogrodzieprzepustéw obejmuyj usunicie z terenu budowy wszystkich
elementéw wymienionych w pkt 1.3, zgodnie z dokutaep projektows, SST lub wskazanych przezzimiera.

Jeli dokumentacja projektowa nie zawiera dokumentacji intaeyzacyjnej lub/i rozbiérkowej, kynier maze
polecit Wykonawcy sporgdzenie takiej dokumentacji, w ktorej zostanie dkney przewidziany odzysk materiatow.

Roboty rozbiérkowe mma wykonywa mechanicznie lubecznie w sposéb okény w SST lub przez liyniera.

W przypadku usuwania warstw nawierzchni z zastosowaniesmafek drogowych, natg spemnt warunki
okreslone w SST D-05.03.11 ,Recykling”.

W przypadku robot rozbiérkowych przepustu aggldokona:

— odkopania przepustu,

— ew. ustawienia przedoych rusztowa przy przepustach wgzych od okoto 2 m,

— rozbicia elementéw, ktdrych nie przewidujes 5dzysk&, w sposob ¢czny lub mechaniczny z ew. przeciem
pretow zbrojeniowych i ich odgciem,

— demontau prefabrykowanych elementéw przepustéw (np. rur, eleaverskrzynkowych, ramowych) z uprzednim
oczyszczeniem spoin i efciowym usungciu taw, wzgkdnie ostranego rozebrania konstrukcji kamiennych,
ceglanych, klinkierowych itp. przy zateniu ponownego ich wykorzystania,

- oczyszczenia rozebranych elementow, przewidzianych ddad@eoego uycia (z zaprawy, kawatkow
betonu, izolacji itp.) i ich posortowania.

Wszystkie elementy midiwe do powtérnego wykorzystania powinny dysuwane bez powodowaniaezimych
uszkodzé. O ile uzyskane elementy nie sfagic wlasndciag Wykonawcy, powinien on przewié je na miejsce
okreslone w SST lub wskazane przezyniera.

Elementy i materialy, ktére zgodnie z SST staje wlasndciag Wykonawcy, powinny by usungte z terenu
budowy.

Doty (wykopy) powstate po rozbiorce elementéw drog, ogesidizprzepustéw znajdgre st w miejscach, gdzie
zgodnie z dokumentagjprojektowy bedg wykonane wykopy drogowe, powinny byymczasowo zabezpieczone. W
szczegOlnéci nalezy zapobiec gromadzeniuesiv nich wody opadowe;.

Doly w miejscach, gdzie nie przewiduje¢sivykonania wykopéw drogowych nalg wypelnic, warstwami,
odpowiednim gruntem do poziomu otacgaggo terenu i zagci¢ zgodnie z wymaganiami okslenymi w SST D-
02.00.00 ,Roboty ziemne”.

6. KONTROLA JAKO $CI ROBOT

6.1. Ogolne zasady kontroli jakéci robot

Ogoblne zasady kontroli jakoi rob6t podano w SST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogblpkt 6.



6.2. Kontrola jakosci robét rozbiérkowych

Kontrola jakaci rob6t polega na wizualnej ocenie kompletcio wykonanych robét rozbiérkowych oraz
sprawdzeniu stopnia uszkodzenia elementéw przeangzh do powtérnego wykorzystania.

Zageszczenie gruntu wypetlniggego ewentualne doly po usghich elementach nawierzchni, ogrodze
przepustow powinno spetdi@dpowiednie wymagania oktene w SST D-02.00.00 ,Roboty ziemne”.

7. OBMIAR ROBOT

7.1. Ogolne zasady obmiaru robot
Ogodlne zasady obmiaru rob6t podano w SST D-M-00@AVymagania ogdlne”  pkt 7.
7.2. Jednostka obmiarowa

Jednostl obmiarowg robét zwizanych z rozbiérkelementéw drog i ogrodagest:
- dla nawierzchni i chodnika - hgmetr kwadratowy),
- dla kraveznika, opornika, obrza, sciekdw prefabrykowanych, ogrodzebarier i pogczy - m (metr),
- dla znakéw drogowych - szt. (sztuka),
— dla przepustéw i ich elementéw
a) betonowych, kamiennych, ceglanych®(metr szécienny),
b) prefabrykowanych betonowyckelbetowych - m (metr).

8. ODBIOR ROBOT
Ogoblne zasady odbioru robét podano w SST D-M-00@QWymagania ogdélne” pkt 8.

9. PODSTAWA PLATNOSCI

9.1. Ogolne ustalenia dotycrce podstawy ptatndci
Ogodlne ustalenia dotygeze podstawy ptatrsci podano w SST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogoélne” @kt
9.2. Cena jednostki obmiarowej

Cena wykonania rob6ét obejmuje:
a) dla rozbiorki warstw nawierzchni:
— wyznaczenie powierzchni przeznaczonej do rozbiérki,
— rozkucie i zerwanie nawierzchni,
— ew. przesortowanie materiatu uzyskanego z rozhigrkielu ponownego jejaycia, z utgzeniem na poboczu,
— zaladunek i wywiezienie materiatdow z rozbiérki,
- wyréwnanie podtga i uporadkowanie terenu rozbiorki;
b) dla rozbiérki krawznikbw, obrzey i opornikow:
— odkopanie krawznikéw, obrzey i opornikéw wraz z wyjciem i oczyszczeniem,
— zerwanie podsypki cementowo-piaskowej i ew. taw,
— zaladunek i wywiezienie materiatu z rozbidrki,
- wyréwnanie podiga i uporadkowanie terenu rozbiorki;
c) dla rozbidrkiscieku:
— odstonkcie scieku,
- reczne wygcie elementdviciekowych wraz z oczyszczeniem,
— ew. przesortowanie materiatu uzyskanego z rozhidéridelu ponownego jegazycia, z utczeniem na poboczu,
— zerwanie podsypki cementowo-piaskowej,
— uzupetnienie i wyréwnanie podia,
- zatadunek i wywéz materiatow z rozbiorki,
— uporzdkowanie terenu rozhiérki;
d) dla rozbio6rki chodnikéw:
- reczne wygcie ptyt chodnikowych, lub rozkucie i zerwanie ichymateriatow chodnikowych,
— ew. przesortowanie materiatu uzyskanego z rozbidr&elu ponownego jegazucia, z utazeniem na poboczu,
— zerwanie podsypki cementowo-piaskowej,



zatadunek i wywiezienie materiatdw z rozbiorki,
wyréwnanie podiga i uporzdkowanie terenu rozbiorki;

e) dla rozbioérki ogrodze

demonta elementoéw ogrodzenia,

odkopanie i wydobycie stupkéw wraz z fundamentem,

zasypanie dotéw po stupkach z zagczeniem do uzyskaniazsl,00 wg BN-77/8931-12 [9],

ew. przesortowanie materiatu uzyskanego z rozbidrki, w ggnownego jego aycia, z ulzeniem w stosy na
poboczu,

zatadunek i wywiezienie materiatow z rozbiorki,

uporzdkowanie terenu rozbiérki;

f) dla rozbiérki barier i parczy:

demonta elementow bariery lub peczy,

odkopanie i wydobycie stupkéw wraz z fundamentem,

zasypanie dotéw po stupkach wraz z gagzeniem do uzyskania#sl,00 wg BN-77/8931-12 [9],
zatadunek i wywiezienie materiatéw z rozbiorki,

uporzdkowanie terenu rozbioérki;

g) dla rozbiorki znakéw drogowych:

demonta tablic znakéw drogowych ze stupkdw,

odkopanie i wydobycie stupkow,

zasypanie dotow po stupkach wraz zgsagzeniem do uzyskaniazsl,00 wg BN-77/8931-12 [9],
zatadunek i wywiezienie materiatow z rozbiorki,

uporzidkowanie terenu rozhbiérki;

h) dla rozbiérki przepustu:

odkopanie przepustu, fundamentow, taw, umacitie,

ew. ustawienie rusztowa ich p&niejsze rozebranie,

rozebranie elementéw przepustu,

sortowanie i pryzmowanie odzyskanych materiatow,

zatadunek i wywiezienie materiatow z rozbiorki,

zasypanie dotow (wykopéw) gruntem z zsgczeniem do uzyskaniazsl,00 wg BN-77/8931-12 [9],
uporzdkowanie terenu rozbioérki.



