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1. WSTEP
1.1. Przedmiot ST
Przedmiotem niniejszej specyfikacji technicznej sa wymagania dotyczace wykonania i odbioru
Robét zwigzanych z odtworzeniem trasy drogowej i jej punktow wysokosciowych w ramach realizaciji
zadania pn.: ,Projekt uzbrojenia terenu inwestycyjnego Kazdebie w zakresie budowy infrastruktury i
technicznej i drogowej: sieci wodociggowej, sieci kanalizacji sanitarnej z ttocznig Tk 1, sieci kanalizaciji
deszczowej ze zbiornikiem retencyjnym DN2200, separatorem lamelowym i osadnikiem wirowym,
sieci elektroenergetycznej i oswietlenia ulicznego, teletechnicznej kanalizacji kablowej, wewnetrznego
uktadu drogowego wraz ze zjazdami”.
1.2. Zakres stosowania ST
Specyfikacja Techniczna jest stosowana jako dokument przetargowy i kontraktowy przy zlecaniu i
realizacji Robét wymienionych w p. 1.1. zgodnie z ST DU 00.00.00.
1.3. Zakres robot objetych ST
Roboty, ktorych dotyczy specyfikacja obejmuja wszystkie czynnosci majace na celu wykonanie
robét zwigzanych z kompletnym wytyczeniem i odtworzeniem sytuacyjnym oraz wysokosciowym
uktadu drogowego objetego opracowaniem oraz tras infrastruktury technicznej wykonywanych w
ramach robét przygotowawczych.
Zakres rob6t pomiarowych obejmuije:
* sprawdzenie wyznaczenia sytuacyjnego i wysokosciowego punktédw gtéwnych osi trasy i punktéw
wysokosciowych,
* uzupemienie osi trasy dodatkowymi punktami (wyznaczenie osi),
* wyznaczenie dodatkowych punktéw wysokosciowych (reperéw roboczych),
* wyznaczenie przekrojow poprzecznych,
» zastabilizowanie punktéw w sposéb trwaty, ochrona ich przed zniszczeniem oraz oznakowanie w
sposob utatwiajacy odszukanie i ewentualne odtworzenie.
1.4. Okreslenia podstawowe
Punkty gtdéwne trasy - punkty zatamania osi trasy, punkty kierunkowe oraz poczatkowy i koncowy
punkt trasy.
Pozostate okreslenia podstawowe podane w niniejszej ST sa zgodne z obowigzujgcymi normami,
wytycznymi i okresleniami podanymi w ST DU 00.00.00. ,Wymagania ogoine" p.1.4.
1.5. Ogodlne wymagania dotyczace Robot
Wykonawca Robot jest odpowiedzialny za jako$é wykonania Robét i ich zgodnos¢ z
Dokumentacjg Projektowg i poleceniami Inzyniera. Ogdlne wymagania Rob6t podano w
ST DU 00.00.00 ,Wymagania ogélne" p.1.5.

2. MATERIALY
21. Ogodlne wymagania dotyczace materiatow

Ogolne wymagania dotyczace materiatéw, ich pozyskiwania i skladowania podano w
ST DU 00.00.00 ,Wymagania ogélne" p.2.
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2.2, Rodzaje materiatow

Do utrwalenia punktéw gtéwnych trasy nalezy stosowac pale drewniane z gwozdziem lub pretem
stalowym, stupki betonowe albo rury metalowe o dtugosci okoto 0,50 metra.

Pale drewniane umieszczone poza granicg robot ziemnych, w sasiedztwie punktéw zatamania
trasy, powinny mie¢ $rednice od 0,15 do 0,20 m i dtugos¢ od 1,5 do 1,7 m.

Do stabilizacji pozostatych punktow nalezy stosowac paliki drewniane $rednicy od 0,05 do 0,08 m
i dtugosci okoto 0,30 m, a dla punktéw utrwalanych w istniejgcej nawierzchni bolce stalowe $rednicy 5
mm i dtugosci od 0,04 do 0,05 m.

,Swiadki” powinny mie¢ diugos¢ okoto 0,50 m i przekrdj prostokatny.

Wszystkie elementy uzywane do stabilizacji punktéw powinny mie¢ dtugosé¢ dostosowana do
aktualnie panujacych warunkéw atmosferycznych i powinny pozwoli¢ na stabilizacje punktow w
sposOb okreslony w niniejszej ST. Ewentualna wymiana punktéw z powodu ich zniszczenia lub
warunkow atmosferycznych nie moze powodowac roszczen Wykonawcy o dodatkowa zaptate.

Do utrwalenia punktow osnowy geodezyjnej nalezy stosowa¢ materialy zgodne z instrukcjami

technicznymi G1 i G-2.

3. SPRZET
3.1. Ogodlne wymagania dotyczace sprzetu
Ogolne wymagania dotyczace sprzetu podano w ST DU 00.00.00 ,Wymagania ogdlne" p.3.
Ponadto uzywany sprzet powinien by¢ zgodny z oferta Wykonawcy i PZJ oraz uzyskaé akceptacje
Inzyniera.
3.2 Sprzet pomiarowy
Roboty pomiarowe nalezy wykona¢ nastepujacym sprzetem geodezyjnym gwarantujgcym
dokfadnosci podane w p.5.:
+ teodolity lub tachymetry,
* niwelatory,
« dalmierze,
+ tyczki,
« faty,
+ tasmy stalowe,
* szpiki.
Wszystkie uzywane do Robot instrumenty geodezyjne powinny by¢ zrektyfikowane oraz posiadac
wymagane przepisami szczegllnymi Swiadectwa legalizacji. Doktadnos¢ instrumentéw powinna

zapewnia¢ wykonanie Robét z zatozong w niniejszej ST doktadnoscia.

4. TRANSPORT
4.1, Ogodlne wymagania dotyczace transportu

Ogolne wymagania dotyczace transportu podano w ST DU 00.00.00 ,Wymagania ogélne" p.4.
4.2, Transport sprzetu i materiatow

Sprzet i materiaty do odtworzenia trasy mozna przewozi¢ dowolnymi srodkami transportu.
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5. WYKONANIE ROBOT
5.1. Ogodlne zasady wykonania Robot

Ogolne zasady wykonania Robét podano w ST DU 00.00.00 ,Wymagania ogélne" p.5.
5.2. Zasady wykonywania prac pomiarowych

Prace pomiarowe powinny by¢é wykonane zgodnie =z obowigzujagcymi Instrukcjami
GUGIK (1 do 7). Przed przystgpieniem do robdt Wykonawca powinien przeja¢ od Zamawiajgcego
dane zawierajace lokalizacje i wspotrzedne punktow gtéwnych trasy oraz reperéw. W oparciu o
materialy dostarczone przez Zamawiajacego, Wykonawca powinien przeprowadzi¢ obliczenia i
pomiary geodezyjne niezbedne do szczegétowego wytyczenia robot.

Prace pomiarowe powinny by¢ wykonane przez osoby posiadajace odpowiednie kwalifikacje i
uprawnienia.

Wykonawca powinien natychmiast poinformowaé¢ Inzyniera o wszelkich btedach wykrytych w
wytyczeniu punktéw gtownych trasy i (lub) reperéw roboczych. Btedy te powinny by¢ usuniete na koszt
Zamawiajacego.

Wykonawca powinien sprawdzi¢ czy rzedne terenu okreslone w dokumentacji projektowej sg
zgodne z rzeczywistymi rzednymi terenu. Jezeli Wykonawca stwierdzi, ze rzeczywiste rzedne terenu
istotnie réznig sie od rzednych okreslonych w dokumentacji projektowej, to powinien powiadomic¢ o
tym Inzyniera. Uksztattowanie terenu w takim rejonie nie powinno by¢ zmieniane przed podjeciem
odpowiedniej decyzji przez Inzyniera. Wszystkie roboty dodatkowe, wynikajace z réznic rzednych
terenu podanych w dokumentacji projektowej i rzednych rzeczywistych, akceptowane przez Inzyniera,
zostang wykonane na koszt Zamawiajgcego. Zaniechanie powiadomienia Inzyniera oznacza, ze
roboty dodatkowe w takim przypadku obcigzg Wykonawce.

Wszystkie roboty, ktore bazujg na pomiarach Wykonawcy, nie moga by¢ rozpoczete przed
zaakceptowaniem wynikow pomiaréw przez Inzyniera.

Punkty wierzchotkowe, punkty gtéwne trasy i punkty posrednie osi trasy muszg byé zaopatrzone
w oznaczenia okreslajagce w sposOb wyrazny i jednoznaczny charakterystyke i potozenie tych
punktéw. Forma i wzér tych oznaczen powinny by¢ zaakceptowane przez Inzyniera.

Wykonawca jest odpowiedzialny za ochrone wszystkich punktéw pomiarowych i ich oznaczen w
czasie trwania robdt. Jezeli znaki pomiarowe przekazane przez Zamawiajgcego zostang zniszczone
przez Wykonawce $wiadomie lub wskutek zaniedbania, a ich odtworzenie jest konieczne do dalszego
prowadzenia robot, to zostang one odtworzone na koszt Wykonawcy.

Wszystkie pozostate prace pomiarowe konieczne dla prawidtowe]j realizacji robét naleza do

obowigzkéw Wykonawcy.
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5.3. Sprawdzenie wyznaczenia punktow gtéwnych osi trasy i punktéw wysokosciowych

Punkty wierzchotkowe trasy i inne punkty gtdwne powinny byé zastabilizowane w sposob trwaty,
przy uzyciu pali drewnianych lub stupkéw betonowych, a takze dowigzane do punktéw pomocniczych,
potozonych poza granicg robot ziemnych.

Repery robocze nalezy zatozyé poza granicami robét zwigzanych z wykonaniem trasy drogowe;j i
obiektow towarzyszacych. Jako repery robocze mozna wykorzysta¢ punkty state na stabilnych,
istniejacych budowlach wzdtuz trasy drogowej. O ile brak takich punktéw, repery robocze nalezy
zatozy¢ w postaci stupkoéw betonowych lub grubych ksztattownikéw stalowych, osadzonych w gruncie
w sposob wykluczajacy osiadanie, zaakceptowany przez Inzyniera.

Rzedne reperéw roboczych nalezy okresla¢ z takg dokfadnoscia, aby sredni btad niwelacji po
wyréwnaniu byt mniejszy od 4 mm/km, stosujac niwelacje podwdjng w nawigzaniu do reperéw
panstwowych.

Repery robocze powinny by¢ wyposazone w dodatkowe oznaczenia, zawierajace wyrazne i
jednoznaczne okreslenie nazwy reperu i jego rzedne;j.

5.4. Odtworzenie osi trasy

Tyczenie osi trasy nalezy wykonaé w oparciu o dokumentacje projektowg oraz inne dane
geodezyjne przekazane przez Zamawiajgcego, przy wykorzystaniu sieci poligonizacji panstwowej albo
innej osnowy geodezyjnej, okreslonej w dokumentaciji projektowe;.

Os trasy powinna by¢ wyznaczona w punktach gtéwnych i w punktach posrednich w odlegtosci
zaleznej od charakterystyki terenu i uksztattowania trasy, lecz nie rzadziej niz co 20 metréw.
Dopuszczalne odchylenie sytuacyjne wytyczonej osi trasy w stosunku do dokumentacji projektowej nie
moze by¢ wigksze niz 5 cm. Rzedne niwelety punktéw osi trasy nalezy wyznaczyé z doktadnoscig do
1 cm w stosunku do rzednych niwelety okreslonych w dokumentacji projektowe;.

Do utrwalenia osi trasy w terenie nalezy uzy¢ materiatéw wymienionych w pkt 2.2.

Usuniecie pali z osi trasy jest dopuszczalne tylko wéwczas, gdy Wykonawca robét zastapi je
odpowiednimi palami po obu stronach osi, umieszczonych poza granica robét.

5.5. Wyznaczenie przekrojow poprzecznych

Wyznaczenie przekrojow poprzecznych obejmuje wyznaczenie krawedzi nasypéw i wykopow na
powierzchni terenu (okreslenie granicy rob6t), zgodnie z dokumentacjg projektowa oraz w miejscach
wymagajacych uzupetnienia dla poprawnego przeprowadzenia robét i w miejscach zaakceptowanych
przez Inzyniera.

Do wyznaczania krawedzi nasypéw i wykopow nalezy stosowaé dobrze widoczne paliki lub
wiechy. Wiechy nalezy stosowa¢ w przypadku nasypéw o wysokosci przekraczajacej 1 metr oraz
wykopdw gtebszych niz 1 metr. Odlegtos¢ miedzy palikami lub wiechami nalezy dostosowac¢ do
uksztattowania terenu oraz geometrii trasy drogowej. Odlegtos$¢ ta co najmniej powinna odpowiadac
odstepowi kolejnych przekrojéw poprzecznych.

Profilowanie przekrojéow poprzecznych musi umozliwia¢ wykonanie nasypéw i wykopow o

ksztatcie zgodnym z dokumentacjg projektowa.
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6. KONTROLA JAKOSCI ROBOT
6.1. Ogodlne zasady kontroli jakosci robot

Ogolne wymagania dotyczace kontroli robét podano w ST DU 00.00.00 ,Wymagania ogélne" p.6.
6.2. Kontrola jakosci prac pomiarowych

Kontrole jakosci prac pomiarowych zwigzanych z odtworzeniem trasy i punktéw wysokosciowych
nalezy prowadzi¢ wedtug ogdlnych zasad okre$lonych w instrukcjach i wytycznych GUGIK

(1,2,3,4,5,6,7) zgodnie z wymaganiami podanymi w pkt 5.4.

7. OBMIAR ROBOT
7.1. Ogolne zasady obmiaru robot
Ogolne wymagania dotyczace obmiaru rob6t podano w ST DU 00.00.00 ,Wymagania
ogélne" p.7.
7.2. Jednostka obmiarowa

Jednostkg obmiarowa jest 1 [km] (kilometr) odtworzonej trasy w terenie.

8. ODBIOR ROBOT
8.1. Ogodlne zasady odbioru robét

Ogoblne wymagania dotyczace odbioru robét podano w ST DU 00.00.00 ,Wymagania ogdlne" p.8.
8.2 Sposoéb odbioru robot

Odbiér robo6t zwigzanych z odtworzeniem trasy w terenie nastepuje na podstawie szkicOw i
dziennikéw pomiaréw geodezyjnych Ilub protokétu z kontroli geodezyjnej, ktdére Wykonawca

przedktada Inzynierowi.

9. PODSTAWA PLATNOSCI

9.1. Ogolne ustalenia dotyczace podstawy ptatnosci
Ogolne wymagania dotyczace pfatnosci rob6t podano w ST DU 00.00.00 ,Wymagania

ogolne" p.9.

9.2 Cena jednostki obmiarowej

Cena wykonania 1 [km] robét obejmuije:

+ sprawdzenie wyznaczenia punktow gidwnych osi trasy i punktow wysokosciowych,

* uzupemienie osi trasy dodatkowymi punktami,

* wyznaczenie dodatkowych punktéw wysokosciowych,

* wyznaczenie przekrojow poprzecznych z ewentualnym wytyczeniem dodatkowych przekrojow,

» zastabilizowanie punktéw w sposdb trwaty, ochrona ich przed zniszczeniem i oznakowanie
utatwiajace odszukanie i ewentualne odtworzenie. Ptatno$¢ robét zwigzanych z wyznaczeniem

obiektow mostowych jest ujeta w koszcie robdt mostowych.




D.01.01.01 Odtworzenie trasy i punktow wysokosciowych

10.

n

N o o s~ w0

PRZEPISY ZWIAZANE
Instrukcja techniczna 0-1. Ogdlne zasady wykonywania prac geodezyjnych.
Instrukcja techniczna G-3. Geodezyjna obstuga inwestycji, Gtéwny Urzad Geodezji i Kartografii,
Warszawa 1979.
Instrukcja techniczna G-1. Geodezyjna osnowa pozioma, GUGIK 1978.
Instrukcja techniczna G-2. Wysokosciowa osnowa geodezyjna, GUGIK 1983.
Instrukcja techniczna G-4. Pomiary sytuacyjne i wysokosciowe, GUGIK 1979.
Wytyczne techniczne G-3.2. Pomiary realizacyjne, GUGIK 19883.
Wytyczne techniczne G-3.1. Osnowy realizacyjne, GUGIK 1983.




