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1. WSTEP
1.1.Przedmiot ST

Przedmiotem niniejszej specyfikacji technicznej XS§ wymagania dotycce
wykonania i odbioru rob6t zwkanych z odtworzeniem trasy drogowej i jej punktow
wysokaciowych.

1.2. Zakres stosowania ST

Specyfikacja techniczna zostata opracowana natawasOgolnych Specyfikacji
Technicznych, stanowi podstayako dokument przetargowy i kontraktowy przy zi@ca
realizacji rob6t drogowych

1.3. Zakres robo6t obgtych ST

Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji dotyczasad prowadzenia robot
Zwigzanych z wszystkimi czydciami umaliwiajacymi i mapcymi na
celu odtworzenie w terenie przebiegu trasy drogowefz potgenia obiektéw
inzynierskich.

1.3.1.0dtworzenie trasy i punktéw wysod@owych

W zakres robot pomiarowych, zyganych z odtworzeniem trasy i punktow

wysokaciowych wchodaz:

a) sprawdzenie wyznaczenia sytuacyjnego i wysokmvego punktow gtownych osi trasy
i punktow wysokéciowych,

b) uzupetnienie osi trasy dodatkowymi punktami (wyzeage 0si),

c) wyznaczenie dodatkowych punktéw wységiowych (reperow roboczych),

d) wyznaczenie przekrojow poprzecznych,

e) zastabilizowanie punktéw w sposéb trwaty, ochrooh przed zniszczeniem oraz
oznakowanie w sposoéb utatwjay odszukanie i ewentualne odtworzenie.

1.3.2.Wyznaczenie obiektow mostowych

Wyznaczenie obiektow mostowych obejmuje sprawdzeanjiznaczenia osi obiektu
i punktéw wysokéciowych, zastabilizowanie ich w sposéb trwaty, axirich przed
zniszczeniem, oznakowanie w épagatwiagcy odszukanie i ewentualne
odtworzenie oraz wyznaczenie usytuowania obiektu (kontur, podpory, punkty).

1.4. Okreslenia podstawowe

1.4.1. Punkty gtdbwne trasy - punkty zatamania osi trasynkty kierunkowe oraz
pocztkowy i koncowy punkt trasy.

1.4.2. Pozostate okienia podstawowe gszgodne z obowizujacymi, odpowiednimi
polskimi normami i z ohe€jami podanymi w ST D-M-00.00.00
~Wymagania ogoélne” pkt 1.4.

1.5. Ogdlne wymagania dotycgce robot
Ogoblne wymagania dotygze robét podano w ST D-M-00.00.00 ,Wymagania
0golne” pkt 1.5.
2. MATERIALY
2.1. Ogodlne wymagania dotycxe materiatow

Ogdlne wymagania dotygeze materiatow, ich pozyskiwania i sktadowania padan
w ST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogolne” pkt 2.



D-01.01.01

2.2. Rodzaje materiatow

Do utrwalenia punktow gtéwnych trasy nafe stosowa pale drewniane z
gwozdziem lub pgtem stalowym, stupki betonowe albo rury metalowdhagasci okoto
0,50 metra.

Pale drewniane umieszczone poza geanbot ziemnych, wasiedztwie punktow
zatamania trasy, powinny nd¢iérednic; od 0,15 do 0,20 m i dlugbod 1,5 do 1,7 m.

Do stabilizacji pozostatych punktéw nayestosowa paliki drewnianesrednicy od
0,05 do 0,08 m i dtugd okoto 0,30 m, a dla punktéw utrwalanych w isigie]
nawierzchni bolce stalow&ednicy 5 mm i dugéci od 0,04 do 0,05 m.

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

3. SPRZET
3.1. Ogodlne wymagania dotycxce sprztu

Ogoblne wymagania dotygze sprztu podano w ST D-M-00.00.00 ,Wymagania
0golne” pkt 3.

3.2. Sprat pomiarowy

Do odtworzenia sytuacyjnego trasy i punktow wysackmwych naley stosowa
nastpujacy sprzt:
— teodolity lub tachimetry,
- niwelatory,
— dalmierze,
- tyczki,
- faty,
- tasmy stalowe, szpilki.
Sprzt stosowany do odtworzenia trasy drogowej i jej kidw wysokaciowych
powinien gwarantowauzyskanie wymaganej doktadiod pomiaru.

4. TRANSPORT

4.1. Ogolne wymagania dotycgce transportu

Ogoblne wymagania dotysgee transportu podano w ST D-M-00.00.00 ,Wymagania
0golne” pkt 4.

4.2. Transport sprzetu i materiatow

Sprzt i materialy do odtworzenia trasy ura przewozi dowolnymi srodkami
transportu.

5. WYKONANIE ROBOT
5.1. Ogdlne zasady wykonania rob6t

Ogolne zasady wykonania robot podano w ST D-M-@00 ,Wymagania ogolne”
pkt 5.

5.2. Zasady wykonywania prac pomiarowych

Prace pomiarowe powinny &yykonane zgodnie z obogaujacymi Instrukcjami
GUGIK (od 1do 7).

Przed przyspieniem do robot Wykonawca powinien prgepd Zamawiajcego
dane zawierafe lokalizac i wspétrzdne punktdéw gtownych trasy oraz reperow.

W oparciu o materiaty dostarczone przez Zamaweggo, WWykonawca powinien
przeprowad# obliczenia i pomiary geodezyjne nierne do szczegétowego wytyczenia
robot.
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Prace pomiarowe powinny &ywykonane przez osoby posiagtag odpowiednie

kwalifikacje i uprawnienia.
Wykonawca powinien natychmiast poinforma@mazyniera o wszelkich lgtach
wykrytych W wytyczeniu punktatdwnych trasy i (lub) reperéw roboczych.

Btedy te powinny by usunégte na koszt Zamawiggego.

Wykonawca powinien sprawdziczy rzdne terenu ok&one w dokumentacji
projektowej azgodne z rzeczywistymi ¢gdnymi terenu. Jeeli Wykonawca
stwierdzi, ze rzeczywiste rmne terenu istotnie #@ia sie od rzdnych okrélonych w
dokumentacji projektowej, to powinien powiad@émd tym Inzyniera. Uksztattowanie
terenu w takim rejonie nie powinno dymieniane przed pogjiem odpowiedniej decyzji
przez Irkyniera. Wszystkie roboty dodatkowe, wynik@g z rGnic rzednych terenu
podanych w dokumentacji projektowej iednych rzeczywistych, akceptowane przez
Inzyniera, zostam wykonane na koszt Zamawiapgo. Zaniechanie powiadomienia
Inzyniera oznaczaze roboty dodatkowe w takim przypadiochza
Wykonawe.

Wszystkie roboty, ktére bazujna pomiarach Wykonawcy, nie mpgbyc¢
rozpoczte przed zaakceptowarnveynikdw pomiarow przez kyniera.

Punkty wierzchotkowe, punkty gtébwne trasy i pungty¥rednie osi trasy mugdy¢
zaopatrzone w oznaczenia éljgce w sposob wytay i jednoznaczny
charakterysty& i potozenie tych punktéw. Forma i wzoér tych oznatzgowinny by
zaakceptowane przezzyniera.

Wykonawca jest odpowiedzialny za ochgonszystkich punktéw pomiarowych i
ich oznaczgé W czasie trwania robotzdke znaki pomiarowe przekazane przez
Zamawiajcego zostanzniszczone przez Wykongwwiadomie lub wskutek
zaniedbania, a ich odtworzenie jest konieczne dszdgo prowadzenia robot, to zostan
one odtworzone na koszt Wykonawcy.

Wszystkie pozostate prace pomiarowe koniecznepavidtowej realizacji robot
nalezg do oboyukéw Wykonawcy.

5.3. Sprawdzenie wyznaczenia punktow gtéwnych osesy i punktéw
wysokdciowych

Punkty wierzchotkowe trasy i inne punkty gtéwne mony by zastabilizowane w
sposob trwaty, przyayciu pali drewnianych lub stupkéw betonowych, azeaklowhzane
do punktdw pomocniczych, patonych poza granic robot ziemnych. Maksymalna
odlegta¢ pomidzy punktami gtownymi odcinkach prostych nie me
przekracz& 500 m.

Zamawiagcy powinien zatay¢ robocze punkty wysokgiowe (repery robocze)
wzdtuz osi trasy drogowej, a ta& przy kadym obiekcie iaynierskim.

Maksymalna odlegkt miedzy reperami roboczymi wzdiutrasy drogowej w
terenie ptaskim powinna wyn@sb00 metrow, natomiast w terenie falistym i gérskim
powinna by odpowiednio zmniejszona, zatee od jego konfiguraciji.

Repery robocze nalg zatazy¢ poza granicami rob6t zedanych z wykonaniem
trasy drogowej i obiektow towarzysych. Jako repery robocze pma
wykorzysta& punkty state na stabilnych, istrjeych budowlach wzdiutrasy drogowej. O
ile brak takich punktéw, repery robocze rgieatazy¢ w postaci stupkow betonowych lub
grubych ksztaltownikow stalowych, osadzonych w grenw sposob wykluczagy
osiadanie, zaakceptowany przezyimera.

Rzedne reperéw roboczych najeokreslaé z taky doktadndcia, aby sredni bhd
niwelacji po wyrownaniu hyiiejszy od 4 mm/km, stosigj niwelacg
podwodjrg w nawbzaniu do reperdéw matwowych.

Repery robocze powinny bywyposaone w dodatkowe oznaczenia, zawigeaj
wyrazne I jednoznaczne @gl@rie nazwy reperu i jegogdnej.
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5.4. Odtworzenie osi trasy

Tyczenie osi trasy natg wykona& w oparciu o dokumentagcprojektows oraz inne
dane geodezyjne przekazane przez Zamaeegp, przy wykorzystaniu sieci poligonizacji
panstwowej albo innej osnowy geodezyjnej, ckomej w dokumentacji projektowe;.

Os trasy powinna by wyznaczona w punktach gtéwnych i w punktackrpdnich
w odlegiaci zaleznej od charakterystyki terenu i uksztattowaniayrdscz nie rzadziej,
niz co 50 metrow.

Dopuszczalne odchylenie sytuacyjne wytyczonej tsisy w stosunku do
dokumentacji projektowej nie me by wicksze nk 3 cm dla autostrad i drég
ekspresowych lub 5 cm dla pozostatych drogedRe niwelety punktow osi trasy naje
wyznaczy z doktadnécia do 1 cm w stosunku do gd@nych niwelety okrdonych w
dokumentaciji projektowe,.

Do utrwalenia osi trasy w terenie nalerzy¢ materiatbw wymienionych w pkt 2.2.

Usunkcie pali z osi trasy jest dopuszczalne tylko woveczady Wykonawca robot
zastpi je odpowiednimi palami po obu stronach osi, wntzonych poza granicobot.

5.5. Wyznaczenie przekrojow poprzecznych

Wyznaczenie przekrojéw poprzecznych obejmuje wyzeae krawdzi nasypow i
wykopow na powierzchni terenu @lenie granicy robot), zgodnie z
dokumentagj projektowy oraz w miejscach wymaggaych uzupetnienia dla poprawnego
przeprowadzenia robdt i w miejscach zaakceptowapyzbz Irkyniera.

Do wyznaczania kraydzi nasypow i wykopow nahy stosowd dobrze widoczne
paliki lub wiechy. Wiechy naley stosowa w przypadku nasypow o wysola
przekraczajcej 1 metr oraz wykopow gbszych ni 1 metr. Odlegte migdzy palikami
lub wiechami nalgy dostosowé do uksztattowania terenu oraangetrii trasy
drogowej. Odlegtéé ta co najmniej powinna odpowiadadstpowi kolejnych przekrojow
poprzecznych.

Profilowanie przekrojow poprzecznych musi utwia¢ wykonanie nasypow i
wykopow 0 ksztatcie dggm z dokumentagjprojektowy.

5.6. Wyznaczenie potzenia obiektow mostowych

Dla kazdego z obiektow mostowych nalewyznaczy jego potaenie w terenie
poprzez:
a) wytyczenie osi obiektu,
b) wytyczenie punktow ok&ajacych usytuowanie (kontur) obiektu, w szczegétio

przyczotkow i filarow mostow i wiaduktow.

W przypadku mostéw i wiaduktow dokumentacja prtjaka powinna zawieta
opis odpowiedniej osnowy realizacyjnej do wytyczetyich obiektow.

Potazenie obiektu w planie natg okresli¢ z doktadnécia okreslong w punkcie 5.4.

6. KONTROLA JAKO SCI ROBOT

6.1. Ogolne zasady kontroli jakéci robot

Ogolne zasady kontroli jakoi robét podano w ST D-M-00.00.00 ,Wymagania
ogolne” pkt 6.

6.2. Kontrola jakosci prac pomiarowych

Kontrole jakosci prac pomiarowych zwzanych z odtworzeniem trasy i punktow
wysokaciowych naley prowadzé wedtug ogoéinych zasad oktenych w instrukcjach i
wytycznych GUGIK(1,2,3,4,5,6,7) zgodnie z wymaganiami podanymi W54.
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7. OBMIAR ROBOT
7.1. Ogolne zasady obmiaru robot

Ogolne zasady obmiaru robét podano w ST D-M-00@QWymagania ogoélne”
pkt 7.

7.2. Jednostka obmiarowa

Jednostik obmiarows jest km (kilometr) odtworzonej trasy w terenie.
Obmiar robdt zwjzanych z wyznaczeniem obiektéw jestddg obmiaru robo6t
mostowych.

8. ODBIOR ROBOT
8.1. Ogolne zasady odbioru robot

Ogolne zasady odbioru rob6t podano w ST D-M-000QWymagania ogolne” pkt
8.

8.2. Sposo6b odbioru robot

Odbior robot zwizanych z odtworzeniem trasy w terenie gaisie na podstawie
szkicow i dziennikobw pardw geodezyjnych lub protokdtu z kontroli
geodezyjnej, ktére Wykonawca przedktadaymerowi.

9. PODSTAWA PLATNOSCI
9.1. Ogodlne ustalenia dotycgce podstawy ptatndci

Ogolne ustalenia dotygze podstawy ptatrsgi podano w ST D-M-00.00.00
~Wymagania 0golne” pkt 9.rawiapcy przewiduje rozliczenia z
wykonaw@ rob6t budowlanych wykonywanych na podstawie przetbwej
dokumentacji w formie ryczattowe].

9.2. Cena jednostki obmiarowej

Cena 1 km wykonania robot obejmuje:
— sprawdzenie wyznaczenia punktow gtéwnych osi trgmnktow wysokeéciowych,
— uzupetnienie osi trasy dodatkowymi punktami,
— wyznaczenie dodatkowych punktow wységiowych,
— wyznaczenie przekrojow poprzecznych z ewentualnygtyezeniem dodatkowych
przekrojow,
- zastabilizowanie punktow w sposob trwaly, ochrormh iprzed zniszczeniem i
oznakowanie utatwigge odszukanie i ewentualne odtworzenie.
Platnd¢ robot zwipzanych z wyznaczeniem obiektow mostowych jestaupw
koszcie rob6t mostowych.

10. PRZEPISY ZWIAZANE

1. Instrukcja techniczna 0-1. Ogolne zasady wykonyaamac geodezyjnych.

2. Instrukcja techniczna G-3. Geodezyjna obstuga ityegs Gtowny Urzd Geodezji i
Kartografii, Warszawa 1979.

Instrukcja techniczna G-1. Geodezyjna osnowa poajdaJGiK 1978.

Instrukcja techniczna G-2. Wysaddamowa osnowa geodezyjna, GUGIK 1983.
Instrukcja techniczna G-4. Pomiary sytuacyjne i okgsciowe, GUGIK 1979.
Wytyczne techniczne G-3.2. Pomiary realizacyjne GBJ1983.

Wytyczne techniczne G-3.1. Osnowy realizacyjne, GUID83.
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