SPECYFIKACJA TECHNICZNA

ST -03.00

ROBOTY BEZWYKOPOWE
Nazwy i kody robot wedlug kodu numerycznego stownika gtéwnego Wspdlnego Stownika
Zamowien (CPV)

Grupa robot — 45200000-9 — Roboty budowlane w zakresie wznoszenia kompletnych obiektow
budowlanych lub ich cze¢sci oraz roboty w zakresie inzynierii §ciekowej i wodnej

Klasa robot — 45220000-5 — Roboty inzynieryjne i budowlane

Kategoria robot — 45221250-9 — Roboty podziemne inne niz dotyczace tuneli, szybow i kolei
podziemnych
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1.  WSTEP

1.1 Przedmiot ST

Przedmiotem niniejszej Specyfikacji Technicznej sa wymagania dotyczace wykonania i odbioru robot
zwigzanych z wykonywaniem projektowanego rurociggu tranzytowego metoda bezwykopowa, ktory
zostanie wykonany w ramach zadania pn. ,,Przebudowa rurociggu przesylowego z uje¢ wodnych w
Konradowce do SUW w Chojnowie”.

1.2 Zakres stosowania ST

Specyfikacja Techniczna jest stosowana jako dokument przetargowy i kontraktowy przy zlecaniu i
realizacji robot wymienionych w punkcie 1.1.

1.3 Zakres robot objetych ST

1.3.1 Roboty budowlane podstawowe

Ustalenia zawarte w niniejszej STWIORB dotyczg prowadzenia robét, zgodnie z dokumentacja
projektowa, przy uktadaniu metoda bezwykopows rurociggu wodociggowego - metoda przecisku oraz
przewiertu sterowanego.

1.3.2 Wyszczegdlnienie i opis prac towarzyszgcych i robét tymczasowych.

Do wykonania robdt budowlanych podstawowych niezbedne sa nastepujace roboty tymczasowe:

— roboty pomiarowe, przygotowawcze,

— wykonanie wszystkich niezbednych tymczasowych zabezpieczen,

— wykonanie wszystkich robét tymczasowych niezbednych do usuniecia kolizji z istniejacym
uzbrojeniem,

oraz prace towarzyszace:

— geodezyjne wytyczanie,

— wytyczenie urzadzen podziemnych,

— wykonanie i zabezpieczenie wykopow komoér roboczych przeciskow, w tym:
» wydobycie, zatadunek i wywéz urobku (gruntu z komoér roboczych, z rur przeciskowych) na

czasowy lub staty odktad, ewentualne oplaty za sktadowanie gruntu na sktadowisku,

» wykonanie szalunkow,
» rozparcie grodzic oraz innych zabezpieczen wykopow,

— wykonanie i zabezpieczenie wykopow komor roboczych przewiertow, w tym:
» wydobycie, zatadunek i wywo6z urobku (gruntu z komoér roboczych) na czasowy lub staty

odklad, ewentualne oplaty za sktadowanie gruntu na sktadowisku,

» wykonanie szalunkow,
» rozparcie grodzic oraz innych zabezpieczen wykopow,

— zapewnienie energii do uruchomienia urzadzen (agregat, zasilanie tymczasowe z linii
energetycznej),

— Iaczenie (zgrzewanie, spawanie) odcinkow rur,

— przycinanie, ukosowanie i kalibrowanie koncéw rur do spawania,

— zaizolowanie miejsc spawanych i uszkodzen,

— przeciagniecie rur przewodowych w rurze ochronnej,

— wykonanie niezbednych izolacji rur ochronnych,

— wykonanie ptoz slizgowych i manszet uszczelniajagcych w rurach ochronnych,

— zamkniecie koncowek rur przeciskowych,

— przeprowadzenie wszystkich niezbednych badan,

— uporzadkowanie miejsc prowadzonych robot, doprowadzenie terenu do stanu pierwotnego.
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1.4 Okreslenia podstawowe

Okreslenia podstawowe podane w niniejszej STWIORB sa zgodne z obowiazujacymi odpowiednimi
normami i ST-00.00 "Wymagania og6lne.”

1.5 Ogoélne wymagania dotyczace robot

Wykonawca robot jest odpowiedzialny za jakos$¢ ich wykonania, zgodno$¢ z Dokumentacjg Projektows,
STWIORB i poleceniami Inzyniera.
Ogo6lne wymagania dotyczace robot podano w ST-00.00 ,,Wymagania ogdlne."

2 MATERIALY

Materiaty do wykonania robot przy wykonaniu przejscia stosowaé zgodnie z niniejsza ST i rysunkami:

e rury tréjwarstwowe o potgczeniach molekularnych warstw PE100ORC SDR11 o grubosci S$cianki
zewngtrznej 1 wewnetrznej 25% nominalnej grubos$ci $cianki rury; rury te powinny charakteryzowaé
si¢ wysokg odpornoscig na skutki nacie¢ i zarysowan (spelnione testy karbu, FNCT i nacisku
punktowego). Ponadto rury te powinny by¢ dostarczone z certyfikatem zgodnym z EN 10204-3.1,
zawierajacym wyniki badan dla kazdej partii produkcyjnej. Wymagana jest rowniez zgodno$¢ ze
specyfikacjg PAS1075 potwierdzong certyfikatami DIN CERTCO.

e rury stalowe przeciskowe: odpowiednie do przenoszenia obciazen zewngtrznych, np.

- rury stalowe ze szwem przewodowe wg PN-EN 10219-1,2:2007,
e plozy Slizgowe z tworzywa sztucznego (PEHD dostosowane do rurociagu przewodowego i rury
ochronnej), temperatura pracy: od -20 do +80 st. C,
e manszety uszczelniajace do rur ochronnych, dostosowane do rurociagu przewodowego i1 rury
ochronnej, wykonanie z elastometru; opaska zaciskowa ze stali nierdzewnej,
e iinne — drobne materiaty pomocnicze

wraz z niezbednymi elementami dodatkowymi.

3 SPRZET WYKONAWCY

Ogolne wymagania dotyczace stosowania sprz¢tu podano w ST-00.00 - Wymagania ogolne.
Sprzgt winien gwarantowa¢ uzyskanie odpowiedniej jakosci robdt. Dobor sprzetu budowlanego pod
wzgledem typow i ilo$ci powinien by¢ zgodny z opracowanym przez wykonawce PZJ zaakceptowanym
przez Inzyniera.
Do wykonania przej$¢ metodg przecisku/przewiertdw nalezy stosowaé sprzet odpowiedni do tego rodzaju
robot.
Do wykonania robot proponuje si¢ uzy¢ nastgpujacego sprzetu:

— urzadzenia do wykonywania przeciskow,

— urzadzenia do wykonywania przewiertow,

—  zespoél agregatdw zapewniajacych zasilanie energetyczne,

— zgrzewarki doczotowe z rejestracjg zgrzewu i mozliwosécig wydruku danych zgrzewu,

— urzadzenia pomocnicze do zgrzewania tj., kalibratory, obcinarki itp.

— niezbedne narzgdzia montazowe,

— $rodki transportu przystosowane do charakteru wykonywanych robét i transportu materiatow,

— koparki, dzwigi itp.,

— zuraw samochodowy.

4  TRANSPORT

Transport zgodnie z warunkami og6élnymi ST-00.00 - "Wymagania ogo6lne”.
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Do transportu proponuje si¢ uzy¢ takich srodkow transportu, jak:
— samochoéd skrzyniowy,
— przyczepa dluzycowa,
— przyczepa skrzyniowa,
— samochdd dostawczy,
— samochdd wywrotka.

5 WYKONANIE ROBOT

5.1 Warunki ogélne wykonania robot

Ogoblne wymagania dotyczace wykonania robot podano w ST-00.00 -"Wymagania ogdlne".
Podziemne przejScia rurociggdw nalezy wykona¢ zgodnie z metodami wykonania opisanymi w
STWIORB i Dokumentacji projektowej.

Uwagal!

Rurociag tranzytowy nalezy wykonaé¢ za pomoca przewiertu sterowanego z powierzchni terenu. Zaktada
sie wykonanie budowy rurociagu ta metoda na calej jego dlugo$ci (poza krotkim odcinkami na ujeciu
wody - podlaczenia poszczegdlnych studni oraz tam gdzie wykonanie bezwykopowo rurociagu ze
wzgledu na uwarunkowania lokalizacyjne jest niemozliwe do zrealizowania; w_takich przypadkach
wykonanie rurociagu projektowane jest metoda wykopu otwartego). Przejscia poprzeczne pod jezdnia
(droga powiatowa) oraz _nasypem kolejowym zaprojektowano metoda przecisku w_rurze przeciskowej
stalowej z poziomu wykopu.

Wykonanie przecisku

Wykonawca uwzgledni przy realizacji warunki wynikajace z uzgodnien.

W szczegolnosci Wykonawca uwzgledni wymogi wlasciciela lub zarzadcy drog, rowdw i ciekow w
sprawie przekroczenia drog, rowdw, ciekdw metodg przecisku i powiadomi ich o terminie
przeprowadzenia prac.

Ponadto Wykonawca uzgodni sposob prowadzenia robot z posiadaczami urzadzen obcych znajdujacych
si¢ w pasie drogowym lub w jego poblizu.

Przed wykonaniem przejscia nalezy przygotowaé stanowisko robocze - wykona¢ umocnione komory
robocze: startowa i odbiorcza. Nastgpnie wykona¢ dokop na glebokos¢ dostosowana do zaglebienia
przewodu i posadowienia rury przeciskowej. Dno komory nalezy utwardzi¢ ptytami zelbetowymi, a
nastepnie zmontowaé tor i $ciang¢ oporowa. Urzadzenie przeciskowe opusci¢ na dno wykopu i
zmontowac. Na powierzchni terenu ustawi¢ hydrauliczny agregat napgdowy. Podlaczy¢ przewody. Do
komory opusci¢ rurg przeciskowa. Rurg zamontowac w urzadzeniu. Wykona¢ wiercenie, a urobek usuwaé
na zewnatrz dolu montazowego. Po wykonaniu przecisku urzadzenia zdemontowaé. Do komory startowej
opusci¢ rury przewodowe oraz plozy §lizgowe zamontowane co 1,5 m na rurze przewodowej. Po
wprowadzeniu rurociggu uszczelni¢ koncéwki manszetami z tworzywa sztucznego. Po wykonaniu robot
przeciskowych komory rozebrac, zasypa¢ wykopy, a teren przywrdcic¢ do pierwotnego stanu.

Wykonawca w cenie jednostkowej robot uwzgledni wszelkie prace towarzyszace i tymczasowe niezbgdne
do wykonania robot, wyszczegdlnione w punkcie 1.3.2 niniejszej specyfikacji.

Wykonanie przewiertu sterowanego

W pierwszym etapie nalezy wykonaé przewiert (tzw. odwiert pilotazowy), ktory przeprowadzany bedzie
po uprzednio planowanej trasie, z mozliwo$cig dokonania jej korekt w trakcie odwiertu.

Wiercenie zaczyna si¢ od wykopu startowego, poprzez zaglebienie w grunt glowicy wiertniczej
pilotujacej, ktory umozliwia zmiane kierunku wykonywania przewiertu. Podczas wiercenia powstaty
urobek transportowany do wykopu startowego nalezy odtozy¢ w wyznaczone miejsce.
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Po wykonaniu odwiertu pilotazowego nalezy dokonaé rozwiercenia wydrazonego kanalu do wymagane;j
$rednicy. W miejsce glowicy pilotujacej nalezy zamontowa¢ glowice rozwiercajaca i wciagajac ja po
uprzednio wytyczonej trasie rozszerzy¢ odwiert pilotazowy. Bezposrednio za glowica rozwiercajaca
nalezy doczepi¢ odpowiednig rure, ktora zostanie przeciggnigta przez wykonany przewiert i umieszczona
W Wyznaczonym miejscu.

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

5.2. Warunki szczegolowe realizacji robot

W celu wykonania przecisku/przewiertu nalezy wykona¢ komory robocze, zabezpieczone szalunkami (np.
grodzicami stalowymi do uzycia wielokrotnego) z zastosowaniem rozparcia.

Przecisk dla budowy rurociggu wodociggowego wykonac rurami stalowymi przeciskowymi. Rury te beda
pehily role rur ochronnych. W nich nalezy poprowadzi¢ wlasciwy rurociag (rury przewodowe
uwzglednione w ST-02.00) na ptozach slizgowych z tworzywa sztucznego w rozstawie co 1 m. Po obu
stronach przecisku rur¢ ochronng nalezy zabezpieczy¢ manszetami uszczelniajgcymi do rur ochronnych.
Po wykonaniu przeciskow/przewiertow, komory robocze zasypac, szalunki zdemontowac.

Roboty ziemne prowadzi¢ zgodnie z wymogami okreslonymi w ST-01.00.

6 KONTROLA JAKOSCI ROBOT

Ogolne zasady kontroli jako$ci robot podano w ST -00.00 - "Wymagania ogdlne".
W czasie wykonywania rob6t Wykonawca powinien prowadzi¢ systematyczne badania w zakresie ich
jakosci 1 wyniki dostarczy¢ Inzynierowi do akceptaciji.

Badaniu podlegaja:
— parametry komory startowej (montazowej) oraz koncowe;j,
— ulozenie rury przewodowej,
— rzedna i spadek rury przeciskowej (ochronnej),
— polaczenia rur,
— zabezpieczenie manszetami rury przeciskowej (ochronnej),
— sprawdzenie rzednych zatozonych z doktadno$cia do 1 cm,
— badanie odchylenia osi rurociagu,
— sprawdzenie zgodnos$ci z dokumentacja projektowa montazu przewodow i armatury,
— badanie odchylenia spadku podtuznego rurociagu,
— badanie szczelnosci przewodu.

7 OBMIAR ROBOT

Ogolne zasady obmiaru podano w ST-00.00 ,,Wymagania ogolne”.

Jednostkg obmiarowg dla robot objetych specyfikacja jest:
- 1 m - dla wykonanego przecisku/przewiertu sterowanego — dt. wg profili w dokumentacji
projektowe;j.

8 ODBIOR ROBOT
Ogolne wymagania dotyczace odbioru rob6t podano w ST-00.00 -"Wymagania ogolne".

Odbioru robdt nalezy dokona¢ z Warunkami Technicznymi Wykonania i Odbioru Rob6t Budowlano-
Montazowych Tom Il - 1988r., "Instalacje sanitarne i przemystowe".
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Przedmiotem odbioréw i badan powinny by¢ w szczegolnosci:
— zgodnos$¢ wykonania z dokumentacjg projektowa,
— rzedna i spadek rury uktadanej przeciskiem,
— rzedna i spadek rur uktadanych przewiertem sterowanym,
— polaczenia i izolacje przewoddéw ochronnych.

9 OPIS SPOSOBU ROZLICZENIA ROBOT - PODSTAWA PLATNOSCI

9.1 Ogolne wymagania

Ogoblne wymagania dotyczace ptatnosci podano w ST-00.00-Wymagania ogdlne.

Zgodnie z Dokumentacjg nalezy wykona¢ zakres robot wymieniony w p. 1.3. niniejszej ST.
Platno$¢ nalezy przyjmowac zgodnie z warunkami umowy i oceng jako$ci wykonania robot.

9.2 Platno$¢

Roboty objete trescig niniejszej specyfikacji beda rozliczane wylacznie po calkowitym i
kompletnym wykonaniu catego zadania.

Nie przewiduje si¢ rozliczenia robo6t na podstawie wskaznika postepu oraz sumy robot objetych
niniejsza specyfikacja techniczng.

10 DOKUMENTY ODNIESIENIA

Podstawa do wykonania robot sa nastepujace nizej wymienione elementy dokumentacji projektowej,
normy oraz inne dokumenty i ustalenia techniczne.

10.1. Normy
Numer normy polskiej i
odpowiadajacej jej normy Tytul normy
europejskiej i miedzynarodowej

PN-EN 10219-1,2:2007 Rury stalowe ze szwem przewodowe

PN-EN 12336+A1:2009 - wersja Maszyny do drgzenia tuneli. Maszyny do drgzenia tarcza,

angielska maszyny do przeciskania, wiertnice §limakowe,
urzadzenia do uktadania ptyt oktadzinowych. Wymagania
bezpieczenstwa

PN-EN 1610:2002 Budowa i badania przewodow kanalizacyjnych.

10.2. Inne dokumenty i ustalenia techniczne

1. Wymagania techniczne COBRI INSTAL Zeszyt 3. ,,Warunki techniczne wykonania i odbioru
sieci wodociggowych” — 2001 r.

) Warunki Techniczne Wykonania i Odbioru rurociagéw z tworzyw sztucznych. PKTSGGIK,
" rok: 1998.

Warunki techniczne wykonania i odbioru rob6t budowlano-montazowych — tom | rozdz.
IV -1989 r. — Roboty ziemne.

4. Warunki Techniczne Wykonania i Odbioru Robét Budowlano-Montazowych Tom II -
1988r., "Instalacje sanitarne i przemystowe".



