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1. WSTEP

1.1.Przedmiot OST

Przedmiotem niniejsze] szczegdtowej specyfikacji technicznej (SST) sa wymagania
dotyczace wykonania | odbioru robdt zwiazanych z odtworzeniem trasy drogowej 1 jej
punktow wysokodciowych ulicy Wrzosowe] w Micigozdzie
1.2, Zakres stosowania O8T

Szezegdowa specylikacia techniczna (SST) stanowi obowiazujacy podstawe  jako
dokument preetargowy 1 kontrektowy przy zlecaniu i realizacji robot |

1.3, Zakres robét objptych 88T

Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji dotycza zasad prowadzenia robdt
zwigzenych z wszystldmi czynnosciami umozliwiajacymi 1 majgeymi na celu odtworzenie w
terenie przebiegu trasy drogowej oraz polozenia obiektow inzynierskich.

1.3.1, Odtworzenie trasy 1 punktow wysokosciowych

W zakres robdt pomiarowych, zwiazanvch z odtworzeniem trasy 1 punktow

wysokosciowych wehodzg;

a) sprawdzenie wyznaczenia sytuacyjnego i wysokodciowego punktow glownych osi trasy
i punktdw wysokosciowych,

b) uzupelnienie osi trasy dodatkowymi punktami (wyznaczenie osi),

¢) wyznaczenie dodatkowych punktéw wysokosciowych (reperdw roboczych),

d) wyznaczenie przekrojdw poprzecznych,

e} zastabilizowanie punktéow w sposdb tewaly, ochrona ich przed zniszczeniem oraz
oznakowanie w sposdb ulatwiajgoy odszukanie 1 ewentualne odtworzenie,

1.3.2. Wyznaczenie obiektdw mostowych

Wyznaczenie obiektdw mostowych obejmuje sprawdzenie wyznaczenia osi obieltu
i punktéw wysokodciowych, zastabilizowanie ich w sposdb trwaly, ochrong ich przed
zniszezeniem, oznakowanie w sposob ulatwiajacy odszukanie i ewentualne odtworzenie oraz
wyznaczenie usytuowania obiektu (kontur, podpory, punkty),

1.4. Okreflenia podstawowe

1.4.1. Punkty gldwme trasy - punkty zalamania osi trasy, punkty Kerunkowe oraz
poczatkowy i koficowy punkt trasy.

1.4.2. Pozostale okreslenia podstawowe sg zpodne z obowlazunjacymi, odpowiednimi
polskimi normami i z definicjami podanymi w OST D-M-00.00.00 , Wymagania ogolne™ pkt
1.4,
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4. TRANSPORT

4.1. Ogdlne wymagania dotyczgce transportu

Ogolne wymagania dotyczace transportu podano w  OST  D-M-00.00.00
wWymagania ogdlne” pkt 4,

4.2, Transport sprzetu i materialéw

Sprzgt 1 materialy do odtworzenia trasy moina przewozi¢ dowolnymi $rodkami
transportu,

5, WYKONANIE ROBOT

5.1 Ogdlne zasady wykonania robét

Ogolne zasady wykonania robdt podane w 0ST D-M-00.00.00 , Wymagania .
ogolne” pkt 5.

5.2, Zasady wykonywania prac pomiarowych

Prace pomiarowe powinny by¢ wykonane zgodnie z obowiazujacymi Instrukcjami
GUGIK (od 1 do 7).

Przed przystapieniem do robdt Wykonawea powinien przefaé od Zamawiajacego
dane zawierajace lokalizacje | wspélrzedne punktéw gléwnych trasy araz reperdw,

W oparciu o materialy dostarczone przez Zamawiajacego, Wykonawca powinien
przeprowadzié obliczenia i pomiary geodezyjne mezbedne do szczegdlowego wytyczenia
robat.

Prace pomiarowe powinny by¢ wykonane przez osoby posiadajgce odpowiednie
kwalifikacje | uprawmienia.

Wykonawca powinien natychmiast poinformowaé InZyniera o wszelkich bledach
wykrytych w wytyezeniu punktéw gléwnych trasy i (lub) reperéw roboczych, Bledy te
powinny by¢ usunigte na koszt Zamawiajacego.

Wykonawea powinien sprawdzié czy rzedne terenu okredlone w dokumentacii
projektowsj sg zgodne z rzeczywistymi rzednymi terenu, Jezeli Wykonawea stwierdz, ze
rzeczywiste rzgdne terenu istotnie rdinip si¢ od rzednych okreflonych w dokumentaci
projektowej, to powinien powiadomié o tym [nzyniera Uksztaltowanie terenu w takim
rejonie nie powinno byé zmieniane przed podjeciem odpowiedniej decyzji przez Inzyniera.
Wazystkie roboty dodatkowe, wynikajace z réznic rzednych terenu podanych w
dokumentacji projektowej i rzednych rzeczywistych, akeeptowane przez Inzyniera, zostany
wykonane na koszt Zamawisjacego. Zaniechanie powiadomienia Inzyniera oznacza, e
roboty dodatkowe w takim przypadku obciaza Wykonawoee.

Wszystkie roboty, ktore bazuja na pomiarach Wykonawcy, nie mogg byé
rozpoczgte przed zaakceptowaniem wynikdw pomiardw przez Inzyniera.

Punkty wierzcholkowe, punkty gidwne trasy i punkty posrednie osi trasy musza byé
zaopatrzone w oznaczenia okreflajace w sposob wyragny i jednoznaczny charakterystyke i




8 Hoboty przygolowawcze D=04.00.00

potozenie tych punktéw. Forma i weor tych oznaczen powinny by¢ zaakceptowane przez
Iniyniera,

Wykonawca jest edpowiedzialny za ochrone wszystkich punktdw pomiarowych i
ich oznaczen w czasie trwania robot. Jezeli zneki pomiarowe przekazane przez
Zamawiajgcego zostang, zniszczone przez Wykonawee $wiadomie lub wskutek zaniedbania,
a ich odtworzenie jest konieczne do dalszego prowadzenia robét, to zostang one
odtworzone na koszt Wykonawcy.

Wazystkie pozostale prace pomiarowe konieczne dla prawidlowe) realizacji robot
naleza do obowigzkdw Wykonawcy.

5.3. Sprawdzenie wyznaczenia punktéw gléwnych osi trasy i punktow
wysokodciowych

Punkty wierzcholkowe trasy 1 inne punkty glowne powinny byé zastabilizowane w
sposob trwaly, przy uzyeiu pali drewnianych lub stupkow betonowych, a takie dowigzane
do punktéw pomocniczych, polozonych poza granicq robodt ziemnych. Maksymalna
odlegtosé pomiedzy punktami plownymi na odeinkach prostych nie moze przekraczaé
500 m.

Zamawiajacy powinien zalozyé robocze punkty wysokosciowe (repery robocze)
wzdluz osi trasy drogowej, a takze przy kazdym obiekeie inzynierskim,

Maksymalna odlegloé¢ migdzy reperami roboczymi wedhiz trasy drogowej w
terenie plaskim powinna wynosié 500 metrdw, natomiast w teremie falistym i gorskim
powinna byé odpowiednio zmniejszona, zaleznie od jego konfiguracji.

Repery robocze nalezy zaloZzyé poza granicami robét zwigzanych z wykonaniem
trasy drogowej i obiektdw towarzyszacych. Jako repery robocze moina wykorzystad punkty
state na stabilnych, istnigjacych budowlach wzdhiz trasy drogowej. O ile brak takich
punktow, repery robocze naledy zalolyé w postaci shupkéw betonowych lub grubyeh
ksztallownikdw stalowych, osadzonych w gruncie w spasob wykluczajacy osiadanie,
zaakeeptowany przez Inzynicra.

Rzedne reperdw roboczych naledy okredlaé z taky dokladnoscia, aby sredm blgd
niwelacii po wyrdéwnaniu byt mnisjszy od 4 mm/km, stosujge niwelacje podwdjng w
nawigzaniu do reperdw panstwowych,

Repery robocze powinny byé wyposazone w dodatkowe oznaczenia, zawierajace
wyragne i jednoznacene okredlenie nazwy reperu i jego rzednej.

5.4. Odiworzenie osi trasy

Tyczenie osi trasy nalery wykonad w aparciu o dokumentacje projektows oraz inne
dane geodezyjne przekazane przez Zamawiajacego, przy wykorzystaniu sieci poligonizacji
pafstwowej albo innej osnowy geodezyjnej, okreslonej w dokumentacji projektowej.

0% trasy powinna by¢ wyznaczona w punktach ptéwnych i w punktach poérednich
w odlegtosci zaleznej od charakterystyki terenu i uksztattowania trasy, lecz nie rzadziej niz
co 50 metrdw.

Dopuszczalne odchylenie syluacyjne wytyczone] osi trasy w stosunku do
dokumentacji projektowe] nie moze byd wigksze niz 3 cm dla autostrad i drdg ekspresowych
lub 5 em dla pozostalych drog. Rzedne niwelety punktow osi trasy nalesy wyznaczyé z
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—

dokladnosciy do 1 cm w stosunku do rzednych niwelety okredlonveh w dokumentacji
projektowe;.
Do utrwalenia osi trasy w terenie nalezy uzyé materiatéw wymieniomych w pkt 2.2,
Usunigeie pali z osi trasy jest dopuszczalne tylko wowczas, gdy Wykonawea robot
zastapi je odpowiednimi palami po obu stronach osi, umieszczonych poza granica robot.

3.5. Wyznaczenie przekrojow poprzecznych

Wyznaczenie przekrojéw poprzecznych obejmuje wyznaczenie krawedzi nasypow i
wykopow na powierzchni terenu (okreélenie granicy robot), zgodnie z dokumentaciy
projektows oraz w migjscach wymagajacych uzupelnienia dla poprawnego przeprowadzenia
robot | w migjscach zaakceptowanych przez Inzyniera.

Do wyznaczania krawedzi nasypéw i wykopow nalezy stosowaé dobrze widoczne
paliki lub wiechy. Wiechy nalezy stosowaé w przypadku nasypéw o wysokosci
przekraczajacej 1 metr oraz wykopow glebszych niz 1 metr. Odlegloéé miedzy palikami lub
wiechami nalezy dostosowaé do uksztaltowania terenu oraz geometdi trasy drogowe,
Odleglos¢ ta co najmniej powinna odpowiadad odstepowi kolejnych przekrojow
poprzecznych.

Profilowanic przekrojow poprzecznych musi umozliwiaé wykonanie nasypow i
wykopow o ksztalcie zgodnym = dokumentacia projektowa.

3.6. Wyznaczenie polozenia obicktdw mostowych

Dla kazdego z obicktéw mostowych nalety wyznaczyé jego polozenie w terenie
poprzez:
a) wylyczenie osi obiekiu,
b) wytyczenie punktéw okreflajgoych usytuowanie (kontur) obiektu, w szczegélnodc

przyczotkow i filardw mostow | wiaduktdw,

W przypadku mostow i wiaduktow dokumentacja projektowa powinna zawieraé
opis odpowiedniej osnowy realizacyjne] do wytyczenia tych obiektdw,

Polozenie obiektu w planie nalezy okredlié z dokladnoscig okredlong w
punkcie 5.4,

6. KONTROLA JAKOSCIROBOT

6.1. Ogélne zasady kontroli jakedci robot

Ogolne zasady kontroli jakodei robét podano w OST D-M-00.00.00 , Wymagania
ogolne” pkt 6.
6.2. Kontrola jakofci prac pomiarowych

Kontrolg jakoSci prac pomiarowych zwigzanych z odtworzeniem trasy i punktéw
wysokosciowych nalezy prowadzié wedlug ogdlnych zasad okredlonych w instrukcjach i
wytycznych GUGIK (1,2,3,4,5,6,7) zgodnie z wymaganiami podanymi w pkt 5.4,
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7. OBMIAR ROBOT

7.1. Ogdlne zasady obmiaru rohit

Ogolne zasady obmiaru robot podano w QST D-M-00.00,00  Wymagania ogdlne”
pkt 7.

7.2. Jednostka ohmiarowa
Tednostka obmiarowa jest km (kilometr) odtworzone] trasy w terenie.

Obmiar robdt zwigzanych z wyznaczeniem obiektdw jest czescia obmiamu robdt
mostowych.

8. ODBIOR ROBOT

8.1. Ogdlne zasady edbioru robét

Ogdlne zasady odbioru robdt podano w OST D-M-00,00.00 ,\Wymagania ogdlne™
pkt B,

8.2, Sposdb odbioru robdt

Odbidr robdt zwigzanych z odiworzeniem trasy w terenie nastgpuje na podstawie
szkicow i dziennikéw pomiardw geodezyjnych lub protokéhs z kontroli geodezyingj, ktore
Wykonawca przedldada Insynierowi,

9, PODSTAWA PEATNOSCI

9.1. Ogélne ustalenia dotyczgce podstawy platnodei

Ogolne ustalenia dotyczace podstawy platnodci podane w OST D-M-00.00.00
wWymagania ogolne” pkt 9,

9.2. Cena jednostki ocbmiarowej

Cena 1 km wykonania robét obejmuje:
- sprawdzenie wyznaczenia punktéw glownych osi trasy i punktdw wysokodciowych,
- uzupelnienie osi trasy dodatkowymi punktami,
— wyznaczenie dodatkowych punktdw wysokosciowych,
- wyznaczenie przekrojéw poprzecznych z ewentualnym wytyczeniem dodatkowych
przekrojow,
— zastabilizowanie punktéw w sposib trwaly, ochrona ich przed =zniszczeniem i
oznakowanie ulatwiajace odszukanie | ewentualne odtworzenie.
Platno$¢ robot zwigzanych z wyznaczeniem obiektow mostowych jest ujeta w
koszcie robot mostowych.

10. PRZEPISY ZWIAZANE
1. Instrukeja techniczna 0-1. Ogdlne zasady wykonywania prac geodezyjnyeh.
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2. Instrukcja techniczna G-3. Geodezyjna obshiga inwestycji, Cldwny Urzad Geodezji i
Kartografii, Warszawa 1979,

Instrukcja techniczna G-1. Geodezyjna osnowa pozioma, GUGIK 1978,

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

Instrukeja techniczna G-4. Pomiary sytuacyjne i wysokoéciowe, GUGIK 1979,

Wytyczne techniczne G-3.2, Pomiary realizacyjne, GUGIK 1983,

Wytyczne techniczne G-3.1. Osnowy realizacyine, GUGIK. 1983,
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