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1. WSTEP

1.1.Przedmiot ST

Przedmiotem niniejszej specyfikacji technicznej YSTwymagania dotyczce wykonania i odbioru
robét zwizanych z odtworzeniem trasy drogowej i jej punkt@ysokasciowych.

1.2. Zakres stosowania ST

Specyfikacja techniczna zostala opracowana nateds Ogolnych Specyfikacji Technicznych,
stanowi podstaw jako dokument przetargowy i kontraktowy przy zigicai realizacji rob6t drogowych
zwiazanych z przebudawnawierzchni ulicyZeromskiego wswieradowie Zdroju.

1.3. Zakres robét obgtych ST

Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji dotyczasad prowadzenia rob6t awanych
z wszystkimi czynngciami umaliwiajacymi i mapcymi na celu odtworzenie w terenie przebiegu trasy
drogowej oraz potzenia obiektdw inynierskich.

1.3.1.0dtworzenie trasy i punktéw wysod@owych

W zakres robét pomiarowych, zwanych z odtworzeniem trasy i punktow wysédiowych

wchoda;:

a) sprawdzenie wyznaczenia sytuacyjnego i wystkevego punktéw gtdwnych osi trasy i punktow
wysokasciowych,

b) uzupeienie osi trasy dodatkowymi punktami (mg@zenie osi),

¢) wyznaczenie dodatkowych punktéw wysétiowych (reperéw roboczych),

d) wyznaczenie przekrojow poprzecznych,

e) zastabilizowanie punktéw w sposob trwaly, oclrarh przed zniszczeniem oraz oznakowanie w sposob
utatwiajacy odszukanie i ewentualne odtworzenie.

1.3.2.Wyznaczenie obiektow mostowych

Wyznaczenie obiektdw mostowych obejmuje sprawdzemyznaczenia osi obiektu i punktéw
wysokaciowych, zastabilizowanie ich w sposob trwaty, amkrich przed zniszczeniem, oznakowanie
w sposoOb utatwiacy odszukanie i ewentualne odtworzenie oraz wyzriez usytuowania obiektu
(kontur, podpory, punkty).

1.4. Okredlenia podstawowe

1.4.1. Punkty gtéwne trasy - punkty zatamania osi trasynkty kierunkowe oraz pogtkowy i koncowy
punkt trasy.

1.4.2. Pozostate okienia podstawowe aszgodne z obowgzujacymi, odpowiednimi polskimi normami
i z definicjami podanymi w ST D-M-00.00.00 ,Wymagarmgoine” pkt 1.4.

1.5. Ogo6lne wymagania dotycgce robot
Ogdlne wymagania dotygee rob6t podano w ST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogbpie 1.5.

2. MATERIALY

2.1. Ogdlne wymagania dotycgce materiatlow

Ogllne wymagania dotygze materialdw, ich pozyskiwania i sktadowania padan
w ST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogdlne” pkt 2.

2.2. Rodzaje materiatow

Do utrwalenia punktow gtownych trasy nafestosowd pale drewniane z gwdziem lub pgtem
stalowym, stupki betonowe albo rury metalowe o dkagjokoto 0,50 metra.

Pale drewniane umieszczone poza grandot ziemnych, wasiedztwie punktdw zatamania trasy,
powinny mie srednig; od 0,15 do 0,20 m i diugbod 1,5 do 1,7 m.

Do stabilizacji pozostatych punktéw najestosowad paliki drewnianesrednicy od 0,05 do 0,08 m
i dtugosci okoto 0,30 m, a dla punktow utrwalanych w istagej nawierzchni bolce stalovgeednicy 5 mm i
dtugcéci od 0,04 do 0,05 m.

»Swiadki” powinny mie diugai¢ okoto 0,50 m i przekrdj prostatay.



3. SPRZET

3.1. Ogdlne wymagania dotycgce spratu
Og6lne wymagania dotygee sprztu podano w ST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogolne” Bkt
3.2. Sprat pomiarowy

Do odtworzenia sytuacyjnego trasy i punktéw wysakmwvych naley stosowd nastpujacy sprzt:
— teodolity lub tachimetry,
- niwelatory,
- dalmierze,
- tyczki,
- faty,
- tasmy stalowe, szpilki.
Sprzt stosowany do odtworzenia trasy drogowej i jej kiGw wysokdciowych powinien
gwarantowa uzyskanie wymaganej doktadyed pomiaru.

4. TRANSPORT

4.1. Ogolne wymagania dotycgce transportu
Ogodlne wymagania dotysee transportu podano w ST D-M-00.00.00 ,Wymagagéloe” pkt 4.
4.2. Transport sprzetu i materiatléw

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

5.1. Ogdlne zasady wykonania robot
Ogoblne zasady wykonania robét podano w ST D-M-000 ,Wymagania ogoélne” pkt 5.
5.2. Zasady wykonywania prac pomiarowych

Prace pomiarowe powinny b&ywykonane zgodnie z oboygujacymi Instrukcjami GUGIK
(od1do 7).

Przed przyspieniem do robot Wykonawca powinien prgepd Zamawigicego dane zawiergje
lokalizacg i wspoétrzdne punktow gtownych trasy oraz reperéw.

W oparciu o materialy dostarczone przez Zamawejo, Wykonawca powinien przeprowadzi
obliczenia i pomiary geodezyjne niezime do szczeg6towego wytyczenia robot.

Prace pomiarowe powinny bywykonane przez osoby posiagtad odpowiednie kwalifikacje
i uprawnienia.

Wykonawca powinien natychmiast poinformd@wadnzyniera o wszelkich kblach wykrytych
w wytyczeniu punktow gtdwnych trasy i (lub) reperd@boczych. Bidy te powinny by usungte na koszt
Zamawiajcego.

Wykonawca powinien sprawdziczy rzdne terenu oki&one w dokumentacji projektowej
sa zgodne z rzeczywistymi ¢dnymi terenu. leeli Wykonawca stwierdzize rzeczywiste rgne terenu
istotnie ré&nia si¢ od rzdnych okrélonych w dokumentacji projektowej, to powinien padomé o tym
Inzyniera. Uksztattowanie terenu w takim rejonie ngavmno by zmieniane przed pogiem odpowiedniej
decyzji przez Iayniera. Wszystkie roboty dodatkowe, wynid@g z rénic rzednych terenu podanych w
dokumentacji projektowej i ednych rzeczywistych, akceptowane przezyhiera, zostam wykonane na
koszt Zamawiajcego. Zaniechanie powiadomieniazyniera oznaczaze roboty dodatkowe w
takim przypadku obeiza Wykonawe.

Wszystkie roboty, ktére bazuj na pomiarach Wykonawcy, nie mpgby¢ rozpoczte
przed zaakceptowaniem wynikow pomiarow przeziiera.

Punkty wierzchotkowe, punkty gtdwne trasy i puniggérednie osi trasy mugzby¢ zaopatrzone
w oznaczenia okéajace w sposob wyiay i jednoznaczny charakterystykpotozenie tych punktéw. Forma
i wzor tych oznaczepowinny by zaakceptowane przezzymiera.

Wykonawca jest odpowiedzialny za ochgowszystkich punktow pomiarowych i ich oznafize
w czasie trwania robét. Zeli znaki pomiarowe przekazane przez Zamawego zostan zniszczone
przez Wykonawg swiadomie lub wskutek zaniedbania, a ich odtworzejeist konieczne do dalszego
prowadzenia robot, to zostaone odtworzone na koszt Wykonawcy.

Wszystkie pozostale prace pomiarowe konieczne plHawidtowej realizacji robét nate
do obowazkow Wykonawcy.



5.3. Sprawdzenie wyznaczenia punktéw gtéwnych osafsy i punktéw
wysokdciowych

Punkty wierzchotkowe trasy i inne punkty gtéwne pany by¢ zastabilizowane w sposdéb trwaly,
przy wyciu pali drewnianych lub stupkéw betonowych, az@kdowhzane do punktéw pomocniczych,
potozonych poza granic rob6t ziemnych. Maksymalna odlegto pomiedzy punktami gtéwnymi
na odcinkach prostych nie mprzekracza500 m.

Zamawiajcy powinien zatay¢é robocze punkty wysokciowe (repery robocze) wzdiuosi trasy
drogowej, a take przy kadym obiekcie iaynierskim.

Maksymalna odlegkd miedzy reperami roboczymi wzdiutrasy drogowej w terenie ptaskim
powinna wynosi 500 metrOéw, natomiast w terenie falistym i gérskippwinna by¢ odpowiednio
zmniejszona, zakmie od jego konfiguraciji.

Repery robocze nalg zalazy¢ poza granicami rob6t zwdanych z wykonaniem trasy drogowej
i obiektdéw towarzyszcych. Jako repery robocze vma wykorzysté punkty state na stabilnych, istrieych
budowlach wzdta trasy drogowej. O ile brak takich punktéw, repeopocze naley zatayé w postaci
stupkéw betonowych lub grubych ksztattownikéw stafoh, osadzonych w gruncie w sposob wyklugzaj
osiadanie, zaakceptowany przezymera.

Rzedne reperéw roboczych naje okreilac z taky doktadndcia, aby sredni bhd niwelacji
po wyréwnaniu byt mniejszy od 4 mm/km, stasujniwelacg podwéjrm w nawkzaniu do reperow
panstwowych.

Repery robocze powinny bywyposaone w dodatkowe oznaczenia, zawigcej wyrane
i jednoznaczne okéenie nazwy reperu i jegogdnej.

5.4. Odtworzenie osi trasy

Tyczenie osi trasy natg wykona w oparciu o dokumentagprojektow oraz inne dane geodezyjne
przekazane przez Zamawieggo, przy wykorzystaniu sieci poligonizacjingawowej albo innej osnowy
geodezyjnej, okrdonej w dokumentacji projektowej.

O$ trasy powinna hb§ wyznaczona w punktach giéwnych i w punktachrpdnich w odlegtéci
zaleznej od charakterystyki terenu i uksztattowaniaytréescz nie rzadziej, nico 50 metréw.

Dopuszczalne odchylenie sytuacyjne wytyczonejtasy w stosunku do dokumentacji projektowej
nie maze by wicksze nk 3 cm dla autostrad i drog ekspresowych lub 5 canpdizostatych drég. Rdne
niwelety punktéw osi trasy nale wyznaczy z dokladnécia do 1 cm w stosunku do g@nych niwelety
okreslonych w dokumentaciji projektowe;.

Do utrwalenia osi trasy w terenie nalarzy¢ materiatow wymienionych w pkt 2.2.

Usunkcie pali z osi trasy jest dopuszczalne tylko woveczgdy Wykonawca robot zapi je
odpowiednimi palami po obu stronach osi, umieszgebmpoza granicrobot.

5.5. Wyznaczenie przekrojow poprzecznych

Wyznaczenie przekrojéw poprzecznych obejmuje wyzeaie krawdzi nasypow i wykopow
na powierzchni terenu (oldlenie granicy roboét), zgodnie z dokumentapjojektowa oraz w miejscach
wymagajcych uzupetnienia dla poprawnego przeprowadzer@trow miejscach zaakceptowanych przez
Inzyniera.

Do wyznaczania kragdzi nasypéw i wykopdéw naly stosowa dobrze widoczne paliki lub wiechy.
Wiechy naley stosowa w przypadku nasypow o wysada przekraczajcej 1 metr oraz wykopéw gbszych
niz 1 metr. Odlegt& miedzy palikami lub wiechami natg dostosowé& do uksztattowania terenu
oraz geometrii trasy drogowej. Odlefgfiota co najmniej powinna odpowiadaodstpowi kolejnych
przekrojow poprzecznych.

Profilowanie przekrojéw poprzecznych musi utiwia¢ wykonanie nasypéw i wykopow
0 ksztalcie zgodnym z dokumentagjrojektova.

6. KONTROLA JAKO SCI ROBOT

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

Kontrolg jakosci prac pomiarowych zwranych z odtworzeniem trasy i punktow wysédiowych
nalery prowadzé wedlug og6inych zasad okftenych w instrukcjach i wytycznych GUGIKL,2,3,4,5,6,7)
zgodnie z wymaganiami podanymi w pkt 5.4.



7. OBMIAR ROBOT

7.1. Ogo6lne zasady obmiaru robét
Ogdlne zasady obmiaru robét podano w ST D-M-00@QWymagania ogdlne” pkt 7.
7.2. Jednostka obmiarowa

Jednostik obmiarowy jest km (kilometr) odtworzonej trasy w terenie.
Obmiar rob6t zwizanych z wyznaczeniem obiektow jestitia obmiaru robét mostowych.

8. ODBIOR ROBOT

8.1. Ogdlne zasady odbioru robét
Ogolne zasady odbioru robot podano w ST D-M-00.00Wymagania ogoélne” pkt 8.
8.2. Spos6b odbioru robét

Odbiér robo6t zwizanych z odtworzeniem trasy w terenie gasfe na podstawie szkicow
i dziennikéw pomiaréw geodezyjnych lub protokéhkantroli geodezyjnej, ktére Wykonawca przedkiada
Inzynierowi.

9. PODSTAWA PLATNOSCI

9.1. Ogdlne ustalenia dotycge podstawy ptatndci

Ogllne ustalenia dotygze podstawy pfatdei podano w ST D-M-00.00.00 ,Wymagania
0golne” pkt 9.

9.2. Cena jednostki obmiarowe;j

Cena 1 km wykonania robét obejmuije:
— sprawdzenie wyznaczenia punktéw gtéwnych osi trgmynktow wysokéciowych,
— uzupehnienie osi trasy dodatkowymi punktami,
— wyznaczenie dodatkowych punktéw wysé&owych,
- wyznaczenie przekrojow poprzecznych z ewentualnytyezeniem dodatkowych przekrojéw,
— zastabilizowanie punktéw w sposdéb trwaly, ochrotta przed zniszczeniem i oznakowanie utatydej
odszukanie i ewentualne odtworzenie.
Pfatng¢ robdt zwihzanych z wyznaczeniem obiektéw mostowych jesttaujw koszcie robot
mostowych.

10. PRZEPISY ZWIAZANE

1. Instrukcja techniczna 0-1. Ogolne zasady wykamyia prac geodezyjnych.

2. Instrukcja techniczna G-3. Geodezyjna obstugaestycji, Gtowny Urad Geodezji i Kartografii,
Warszawa 1979.

Instrukcja techniczna G-1. Geodezyjna osnowgopea, GUGIK 1978.

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

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

Wytyczne techniczne G-3.2. Pomiary realizacyfBdGiK 1983.

Wytyczne techniczne G-3.1. Osnowy realizacy{pdGiK 1983.
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