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ODTWORZENIE TRASY
| PUNKTOW WYSOKO SCIOWYCH

1. WSTEP
1.1.Przedmiot SST

Przedmiotem niniejszej szczegétowej specyfikacjchtecznej (SST) s wymagania dotycxe
wykonania i odbioru rob6t zwranych z odtworzeniem trasy drogowej i jej punktdysokaciowych przy
budowie drég gminnych na osiedlu mieszkaniowym wZgowie

1.2. Zakres stosowania SST

Szczegotowa specyfikacja techniczna (SST) standekument przetargowy i kontraktowy przy
zlecaniu i realizacji rob6t na drogach miejskigiminnych.

1.3. Zakres rob6t obgtych SST

Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji dotyeasad prowadzenia rob6t aganych z wszystkimi
czynnaciami umaliwiajacymi i mapcymi na celu odtworzenie w terenie przebiegu trdsygowej oraz
potozenia obiektow inynierskich.

1.3.1.0dtworzenie trasy i punktéw wysod@owych

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

a) sprawdzenie wyznaczenia sytuacyjnego i wys$okaego punktow gtdwnych osi trasy i punktow
wysokaciowych,

b) uzupenienie osi trasy dodatkowymi punktami (wyzeate osi),

¢) wyznaczenie dodatkowych punktow wyséki@wych (reperéw roboczych),

d) wyznaczenie przekrojéw poprzecznych,

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

1.4. Okreslenia podstawowe

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

1.4.2. Pozostate oki&enia podstawoweaszgodne z obowizujacymi, odpowiednimi polskimi normami i z
definicjami podanymi w OST D-M-00.00.00 ,Wymagawnigoline” pkt 1.4.

1.5. Ogolne wymagania dotycgce robot
Wykonawca robot jest odpowiedzialng mka¢ robot oraz za ich zgodéb z dokumentag
projektows, oraz poleceniami ltyniera.
Ogolne wymagania dotysze rob6t podano w OST D-M-00.00.00 ,Wymagania og0jwkt 1.5.
2. MATERIALY
2.1. Ogdlne wymagania dotyczce materiatow

Ogl6lne wymagania dotygze materiatdw, ich pozyskiwania i skladowania padam OST D-M-
00.00.00 ,Wymagania ogolne” pkt 2.

2.2. Rodzaje materiatéw

Do utrwalenia punktéw gtéwnych trasy nalestosowd pale drewniane z gwdziem lub petem
stalowym, stupki betonowe albo rury metalowe o dkaijokoto 0,50 metra.

Pale drewniane umieszczone poza geamabot ziemnych, w asiedztwie punktéw zatamania trasy,
powinny mie srednie; od 0,15 do 0,20 m i diugédbod 1,5 do 1,7 m.
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Do stabilizacji pozostatych punktéw najestosowd paliki drewnianesrednicy od 0,05 do 0,08 m i
diugdsci okoto 0,30 m, a dla punktéw utrwalanych w isiaoej nawierzchni bolce stalowgednicy 5 mm i
dtugasci od 0,04 do 0,05 m.

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

3. SPRZET
3.1. Ogdlne wymagania dotycgce sprztu

Og6lne wymagania dotygee sprztu podano w OST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogdlne” pkt
3.2. Sprat pomiarowy

Do odtworzenia sytuacyjnego trasy i punktow wysaimyych naley stosowd nastpujacy sprzt:
— teodolity lub tachimetry,
- niwelatory,
- dalmierze,
- tyczki,
- faty,
- tasmy stalowe, szpilki.
Sprzt stosowany do odtworzenia trasy drogowej i jej kiw wysokdciowych powinien
gwarantowd uzyskanie wymaganej doktadiwd pomiaru.

4. TRANSPORT
4.1. Ogoblne wymagania dotycgce transportu

0Ogolne wymagania dotysee transportu podano w OST D-M-00.00.00 ,Wymagagaine” pkt 4.
4.2. Transport sprzetu | materiatow

Sprzt i materialy do odtworzenia trasy @ przewoz dowolnymisrodkami transportu.

5. WYKONANIE ROBOT
5.1. Ogélne zasady wykonania robot

Ogolne zasady wykonania robét podano w OST D-MXQQ0 ,Wymagania ogolne” pkt 5.
5.2. Zasady wykonywania prac pomiarowych

Prace pomiarowe powinny byvykonane zgodnie z oboadujacymi Instrukcjami GUGIK (od 1 do 7).

Przed przyspieniem do robét Wykonawca powinien prgejod Zamawiaicego dane zawierge
lokalizacg i wspo6trzdne punktéw gtéwnych trasy oraz reperow.

W oparciu o materialy dostarczone przez Zamaweegjo, Wykonawca powinien przeprowadzi
obliczenia i pomiary geodezyjne niezine do szczegétowego wytyczenia robét.

Prace pomiarowe powinny b&ywykonane przez osoby posiagtsg odpowiednie kwalifikacje i
uprawnienia.

Wykonawca powinien natychmiast poinformawanzyniera o wszelkich kbach wykrytych w
wytyczeniu punktow gtownych trasy i (lub) reperéwboczych. Bi¢dy te powinny by usungte na koszt
Zamawiajcego.

Wykonawca powinien sprawdzczy rzdne terenu okigéone w dokumentacji projektowej 2godne z
rzeczywistymi rednymi terenu. Jeeli Wykonawca stwierdzize rzeczywiste rgne terenu istotnie #fia sie od
rzednych okrélonych w dokumentacji projektowej, to powinien padomi o tym Inzyniera. Uksztattowanie
terenu w takim rejonie nie powinno dymieniane przed pogliiem odpowiedniej decyzji przez Ayniera.
Wszystkie roboty dodatkowe, wynikae z ré&nic rzednych terenu podanych w dokumentacji projektowej i
rzednych rzeczywistych, akceptowane przezyhera, zostamwykonane na koszt Zamawaapgo. Zaniechanie
powiadomienia layniera oznacza,e roboty dodatkowe w takim przypadku afigi Wykonawe.

Wszystkie roboty, ktére bazujna pomiarach Wykonawcy, nie mpgby¢ rozpoczte przed
zaakceptowaniem wynikdw pomiarow przezyniera.

Punkty wierzchotkowe, punkty gtéwne trasy i puniggérednie osi trasy mugzby¢ zaopatrzone w
oznaczenia okéajace w sposob wyray i jednoznaczny charakterystyk potozenie tych punktow. Forma i
wzOor tych oznaczepowinny by zaakceptowane przezzymiera.

Wykonawca jest odpowiedzialny za ochgamszystkich punktéw pomiarowych i ich oznatize czasie
trwania robo6t. Jeeli znaki pomiarowe przekazane przez Zamawwijo zostanzniszczone przez Wykonawc
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swiadomie lub wskutek zaniedbania, a ich odtworzgese konieczne do dalszego prowadzenia robéipstam
one odtworzone na koszt Wykonawcy.

Wszystkie pozostatle prace pomiarowe konieczne pHawidtowej realizacji robét nate do
obowiazk6w Wykonawcy.

5.3. Sprawdzenie wyznaczenia punktoéw gtdwnych osaky i punktéw
wysokdciowych

Punkty wierzchotkowe trasy i inne punkty gtéwne oy by¢ zastabilizowane w sposéb trwaty, przy
uzyciu pali drewnianych lub stupkéw betonowych, aztaklowhzane do punktéw pomocniczych, padmych
poza granig robot ziemnych. Maksymalna odlegdopomicdzy punktami gtdwnymi na odcinkach prostych nie
moze przekracza 500 m.

Zamawiajcy powinien zatay¢ robocze punkty wysokeiowe (repery robocze) wzdiuosi trasy
drogowej, a take przy kadym obiekcie itynierskim.

Maksymalna odlegké migdzy reperami roboczymi wzdiurasy drogowej w terenie ptaskim powinna
wynosit 500 metréw, natomiast w terenie falistym i gorslipowinna by odpowiednio zmniejszona, zatee
od jego konfiguracii.

Repery robocze nalg zalazy¢ poza granicami rob6t zedanych z wykonaniem trasy drogowej i
obiektéw towarzysgcych. Jako repery robocze ama wykorzystad punkty state na stabilnych, istrieych
budowlach wzdha trasy drogowej. O ile brak takich punktow, repesipocze naley zatazy¢ w postaci stupkéw
betonowych lub grubych ksztattownikéw stalowychadmwonych w gruncie w sposéb wyklucagj osiadanie,
zaakceptowany przezdyniera.

Rzedne reperéw roboczych nale okreslac z taky dokladndcia, aby $redni bhd niwelacji po
wyréwnaniu byt mniejszy od 4 mm/km, stogujiwelacg podwdjra w nawizaniu do reperow gagtwowych.

Repery robocze powinny bywyposaone w dodatkowe oznaczenia, zawigtej wyrane i
jednoznaczne okgkenie nazwy reperu i jegogdne;.

5.4. Odtworzenie osi trasy

Tyczenie osi trasy natg wykona w oparciu o dokumentagjprojektowy oraz inne dane geodezyjne
przekazane przez Zamawdeggo, przy wykorzystaniu sieci poligonizacji ngawowej albo innej osnowy
geodezyjnej, okrdonej w dokumentacji projektowej.

O$ trasy powinna by wyznaczona w punktach gtéwnych i w punktachérpdnich w odlegtéci
zaleznej od charakterystyki terenu i uksztattowaniaytrdescz nie rzadziej nico 50 metréw.

Dopuszczalne odchylenie sytuacyjne wytyczonetrasly w stosunku do dokumentacji projektowej nie
moze by wicksze ni 3 cm dla autostrad i drog ekspresowych lub 5 canpdizostatych drég. Rdne niwelety
punktéw osi trasy naky wyznaczy z doktadnécia do 1 cm w stosunku dogdnych niwelety okrdonych w
dokumentacji projektowe;.

Do utrwalenia osi trasy w terenie nafeuzy¢ materiatdbw wymienionych w pkt 2.2.

Usunkcie pali z osi trasy jest dopuszczalne tylko woveczgdy Wykonawca robét zapi je
odpowiednimi palami po obu stronach osi, umieszgebrpoza granigrobot.

5.5. Wyznaczenie przekrojow poprzecznych

Wyznaczenie przekrojow poprzecznych obejmuje wyzenie krawdzi nasypow i wykopdw na
powierzchni terenu (okéenie granicy robot), zgodnie z dokumensagprojektova oraz w miejscach
wymagajicych uzupetnienia dla poprawnego przeprowadzenigtré w miejscach zaakceptowanych przez
Inzyniera.

Do wyznaczania kragdzi nasypow i wykopéw naly stosowd dobrze widoczne paliki lub wiechy.
Wiechy naley stosowé w przypadku nasypow o wysod@ przekraczajcej 1 metr oraz wykopow ¢ghszych
niz 1 metr. Odlegt& migdzy palikami lub wiechami naty dostosowé do uksztattowania terenu oraz geometrii
trasy drogowej. Odlegké ta co najmniej powinna odpowiadadstpowi kolejnych przekrojéw poprzecznych.

Profilowanie przekrojéw poprzecznych musi ufiwia¢ wykonanie nasypow i wykopow o ksztalcie
zgodnym z dokumentacprojektowy.

5.6. Wyznaczenie potzenia obiektéw mostowych

Dla kazdego z obiektéw mostowych nalewyznaczy jego potaenie w terenie poprzez:
a) wytyczenie osi obiektu,
b) wytyczenie punktéw okéajacych usytuowanie (kontur) obiektu, w szczegétiqrzyczotkéw i filarow
mostéw i wiaduktow.
W przypadku mostow i wiaduktéw dokumentacja prtj@la powinna zawietaopis odpowiednigj
osnowy realizacyjnej do wytyczenia tych obiektéw.
Polazenie obiektu w planie nalg okresli¢ z doktadnécia okreslona w punkcie 5.4.
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6. KONTROLA JAKO SCI ROBOT
6.1. Ogdlne zasady kontroli jakéci robét

Ogodlne zasady kontroli jakoi robét podano w OST D-M-00.00.00 ,Wymagania og8lpkt 6.
6.2. Kontrola jakosci prac pomiarowych

Kontrole jakaosci prac pomiarowych zwezanych z odtworzeniem trasy i punktéw wys@kowych
nalezy prowadzt wedlug ogélnych zasad oktenych w instrukcjach i wytycznych GUGIK (1,2,3,4657)
zgodnie z wymaganiami podanymi w pkt 5.4.

7. OBMIAR ROBOT
7.1. Ogolne zasady obmiaru robot

Ogolne zasady obmiaru robot podano w OST D-M-00@QWymagania ogolne” pkt 7.
7.2. Jednostka obmiarowa

Jednosti obmiarow jest km (kilometr) odtworzonej trasy w terenie.
Obmiar rob6t zwjzanych z wyznaczeniem obiektéw jes¢d&da obmiaru rob6t mostowych.

8. ODBIOR ROBOT
8.1. Ogllne zasady odbioru robét

Ogoblne zasady odbioru rob6t podano w OST D-M-000QQWymagania ogélne” pkt 8.
8.2. SposG6b odbioru robét

Odbiér rob6t zwjzanych z odtworzeniem trasy w terenie gasfe na podstawie szkicow i dziennikéw
pomiaréw geodezyjnych lub protokétu z kontroli geayinej, ktére Wykonawca przedkfadaynierowi.

9. PODSTAWA PLATNOSCI
9.1. Ogodlne ustalenia dotycrce podstawy ptatndci

Ogodlne ustalenia dotysze podstawy ptatrigi podano w OST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogoélne” pkt
9.

9.2. Cena jednostki obmiarowej

Cena 1 km wykonania robét obejmuje:
— sprawdzenie wyznaczenia punktéw gtéwnych osi tigenktow wysokéciowych,
— uzupetnienie osi trasy dodatkowymi punktami,
— wyznaczenie dodatkowych punktow wység&owych,
— wyznaczenie przekrojow poprzecznych z ewentualnytyezeniem dodatkowych przekrojow,
— zastabilizowanie punktéw w sposéb trwaty, ochrool przed zniszczeniem i oznakowanie utatyde;
odszukanie i ewentualne odtworzenie.
Ptatng¢ robot zwizanych z wyznaczeniem obiektow mostowych jesttaujw koszcie robot
mostowych.

10. PRZEPISY ZWIAZANE

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

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

Instrukcja techniczna G-1. Geodezyjna osnowa poajdatuGiK 1978.

Instrukcja techniczna G-2. Wysal@owa osnowa geodezyjna, GUGIK 1983.

Instrukcja techniczna G-4. Pomiary sytuacyjne i ekgsciowe, GUGIK 1979.

Wytyczne techniczne G-3.2. Pomiary realizacyjne G#J1983.

Wytyczne techniczne G-3.1. Osnowy realizacyjne, GUED83.
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