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D-01.01.01
ODTWORZENIE TRASY
| PUNKTOW WYSOKO SCIOWYCH

1. WSTEP

1.1.Przedmiot SST

Przedmiotem niniejszej specyfikacji technicznej TS wymagania dotycice wykonania i
odbioru robot zwjzanych z odtworzeniem trasy drogowej i jej punkt@ysokasciowych

dot. remontu nawierzchni drogi gminnej na dz. nr 93; 96~ m. Leszkowy.

1.2. Zakres stosowania SST

Szczegodtowa specyfikacja techniczna (ST) jestostasa jako dokument przetargowy przy
zlecaniu i realizacji prac wymienionych w pkt. 1.1.

1.3. Zakres robot okych SST

Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji dotyzasad prowadzenia robét z@anych z
wszystkimi czynnéciami umaliwiajacymi i mapcymi na celu odtworzenie w terenie przebiegu
trasy drogowej oraz patenia obiektow inynierskich.

1.3.1.0dtworzenie trasy i punktow wysoi@mowych

W zakres robdét pomiarowych, zwenych 2z odtworzeniem trasy i punktow
wysokaciowych wchodaz:
a) sprawdzenie wyznaczenia sytuacyjnego i wysoikwego punktéw gtéwnych osi trasy i
punktéw wysokéciowych,

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

c) wyznaczenie dodatkowych punktéw wysékiowych (reperéw roboczych),

d) wyznaczenie przekrojow poprzecznych,

e) zastabilizowanie punktow w sposob trwaly, ochromdn iprzed zniszczeniem oraz
oznakowanie w sposob utatwiay odszukanie i ewentualne odtworzenie.

1.3.2.Wyznaczenie obiektéw mostowych
Wyznaczenie obiektbw mostowych obejmuje sprawdzemyznaczenia osi obiektu i
punktéw wysokéciowych, zastabilizowanie ich w sposob trwaty, aelgrich przed zniszczeniem,

oznakowanie w sposob utatwiay odszukanie i ewentualne odtworzenie oraz wyzgez
usytuowania obiektu (kontur, podpory, punkty).

1.4. Okrdlenia podstawowe

1.4.1. Punkty gtdwne trasy - punkty zalamania osi trasynkpy kierunkowe oraz pogikowy i
koncowy punkt trasy.

1.4.2. Pozostate okidenia podstawowe aszgodne z obowizujacymi, odpowiednimi polskimi
normami i z definicjami podanymi w SST D-M-00.00,8ymagania ogolne” pkt 1.4.
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1.5. Ogélne wymagania dotygze robot

Ogodlne wymagania dotygze rob6t podano w SST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogbjrkt
1.5.

2. MATERIALY

2.1. Ogolne wymagania dotyge materiatow

Ogdblne wymagania dotygze materiatdw, ich pozyskiwania i sktadowania padanSST
D-M-00.00.00 ,Wymagania ogoélne” pkt 2.

2.2. Rodzaje materiatow
Do utrwalenia punktéw gtdwnych trasy nalestosowa pale drewniane z gwdziem lub
pretem stalowym, stupki betonowe albo rury metalowstugcici okoto 0,50 metra.

Pale drewniane umieszczone poza gegniob6t ziemnych, w gsiedztwie punktow
zatamania trasy, powinny ngiérednic; od 0,15 do 0,20 m i dlugédod 1,5 do 1,7 m.

Do stabilizacji pozostatych punktow nayestosowad paliki drewnianesrednicy od 0,05 do
0,08 m i dtugéci okoto 0,30 m, a dla punktow utrwalanych w isjadej nawierzchni bolce stalowe
srednicy 5 mm i diugéci od 0,04 do 0,05 m.

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

3. SPRZET

3.1. Og6lne wymagania dotyg® sprztu

Ogodlne wymagania dotygze sprztu podano w SST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogolne”
pkt 3.

3.2. Sprzt pomiarowy

Do odtworzenia sytuacyjnego trasy i punktéw wysekowych naley stosowa nastpujacy

sprzt:

— teodolity lub tachimetry,

- niwelatory,

- dalmierze,

- tyczki,

- faty,

- tasmy stalowe, szpilki.

Sprzt stosowany do odtworzenia trasy drogowej i jej kiaw wysokaciowych powinien
gwarantowad uzyskanie wymaganej doktadioo pomiaru.

4. TRANSPORT

4.1. Ogoblne wymagania dotygze transportu

Ogdélne wymagania dotygze transportu podano w SST D-M-00.00.00 ,Wymagania
ogolne” pkt 4.
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4.2. Transport spezu i materiatéw

Sprzt i materiaty do odtworzenia trasy ur@ przewoz dowolnymisrodkami transportu.

5. WYKONANIE ROBOT

5.1. Ogdlne zasady wykonania robot

Ogolne zasady wykonania robét podano w SST D-MMDOO ,Wymagania ogolne” pkt 5.

5.2. Zasady wykonywania prac pomiarowych

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

Przed przyspieniem do rob6t Wykonawca powinien pegejod Zamawiajcego dane
zawierajice lokalizac i wspotrzdne punktéw gtéwnych trasy oraz reperow.

W oparciu o materialy dostarczone przez Zamawe&gio, Wykonawca powinien
przeprowadi obliczenia i pomiary geodezyjne niedlne do szczegbétowego wytyczenia robot.

Prace pomiarowe powinny dyykonane przez osoby posiagtag odpowiednie kwalifikacje
I uprawnienia.

Wykonawca powinien natychmiast poinforma@aazyniera o wszelkich llach wykrytych
w wytyczeniu punktow gtownych trasy i (lub) reperéoboczych. Bidy te powinny by usungte na
koszt Zamawiajcego.

Wykonawca powinien sprawdzczy rzdne terenu ok&one w dokumentacji projektowej
Sa zgodne z rzeczywistymi ¢gdnymi terenu. Jeeli Wykonawca stwierdzize rzeczywiste rgne
terenu istotnie rénia sic od rzdnych okrélonych w dokumentacji projektowej, to powinien
powiadomé o tym Inzyniera. Uksztaltowanie terenu w takim rejonie n@vpno by zmieniane
przed podiciem odpowiedniej decyzji przezAyniera. Wszystkie roboty dodatkowe, wynikzg z
roznic rzednych terenu podanych w dokumentacji projektowejrz¢dnych rzeczywistych,
akceptowane przez Ayniera, zosta;m wykonane na koszt Zamawiapgo. Zaniechanie
powiadomienia layniera oznaczae roboty dodatkowe w takim przypadku abigiWykonawe.

Wszystkie roboty, ktére bazupa pomiarach Wykonawcy, nie mpQy¢ rozpoczte przed
zaakceptowaniem wynikow pomiaréw przezyniera.

Punkty wierzchotkowe, punkty gtowne trasy i punkpgsrednie osi trasy mugzby¢
zaopatrzone w oznaczenia o#tegace w sposOb wyrany i jednoznaczny charakterystyki
potozenie tych punktow. Forma i wzor tych oznatpewinny by zaakceptowane przezziymiera.

Wykonawca jest odpowiedzialny za ochgowszystkich punktéw pomiarowych i ich
oznaczé w czasie trwania robot. dei znaki pomiarowe przekazane przez Zamawejo zostan
zniszczone przez Wykonawcswiadomie lub wskutek zaniedbania, a ich odtworzejast
konieczne do dalszego prowadzenia rob6t, to zestae odtworzone na koszt Wykonawcy.

Wszystkie pozostate prace pomiarowe koniecznedevidtowej realizacji robot natg do
obowiazkbw Wykonawcy.

5.3. Sprawdzenie wyznaczenia punktow gtdwnychrasiti punktow
wysokdciowych

Punkty wierzchotkowe trasy i inne punkty gidwne m@ony by zastabilizowane w sposéb
trwaly, przy wyciu pali drewnianych lub stupkéw betonowych, azldowhzane do punktow
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pomocniczych, potonych poza granic robot ziemnych. Maksymalna odlegto pomicdzy
punktami gitdbwnymi na odcinkach prostych nieam@rzekracza500 m.

Zamawiajcy powinien zatay¢ robocze punkty wysokoiowe (repery robocze) wzdiosi
trasy drogowej, a tale przy kadym obiekcie iaynierskim.

Maksymalna odlegkd micdzy reperami roboczymi wzdiutrasy drogowej w terenie
ptaskim powinna wynoéi 500 metrow, natomiast w terenie falistym i gorskpowinna by
odpowiednio zmniejszona, zatge od jego konfiguraciji.

Repery robocze nalg zalay¢ poza granicami robot ze#anych z wykonaniem trasy
drogowej i obiektéw towarzyseych. Jako repery robocze pma wykorzysta punkty state na
stabilnych, istnigjicych budowlach wzdiu trasy drogowej. O ile brak takich punktéw, repery
robocze nalgy zatazy¢ w postaci stupkéw betonowych lub grubych ksztatidww stalowych,
osadzonych w gruncie w sposob wykluazgjosiadanie, zaakceptowany przezyhiera.

Rzedne reperow roboczych naleokresla¢ z taky doktadndcia, abysredni bhd niwelacji po
wyrownaniu byt mniejszy od 4 mm/km, stostijniwelacg podwojra w nawizaniu do reperéw
panstwowych.

Repery robocze powinny byvyposaone w dodatkowe oznaczenia, zawigraj wyr&ne i
jednoznaczne okékenie nazwy reperu i jegogdne;.

5.4. Odtworzenie osi trasy

Tyczenie osi trasy natg wykona w oparciu o dokumentagjprojektows oraz inne dane
geodezyjne przekazane przez Zamasjo, przy wykorzystaniu sieci poligonizacjingtwowej
albo innej osnowy geodezyjnej, oki@nej w dokumentacji projektowe;j.

O$ trasy powinna by wyznaczona w punktach gtéwnych i w punktachérpdnich w
odlegtcci zaleznej od charakterystyki terenu i uksztattowaniatrdecz nie rzadziej aico 50
metrow.

Dopuszczalne odchylenie sytuacyjne wytyczonej tossy w stosunku do dokumentacji
projektowej nie mee by wicksze nk 3 cm dla autostrad i drég ekspresowych lub 5 cen dl
pozostatych drég. Rene niwelety punktow osi trasy najewyznaczy z doktadnécia do 1 cm w
stosunku do r@dnych niwelety okrdonych w dokumentacji projektowe.

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

Usunkcie pali z osi trasy jest dopuszczalne tylko woveczaly Wykonawca robot zagpi je
odpowiednimi palami po obu stronach osi, umieszgzbmpoza granicrobot.

5.5. Wyznaczenie przekrojow poprzecznych

Wyznaczenie przekrojébw poprzecznych obejmuje wyzeae krawdzi nasypow i
wykopow na powierzchni terenu (okkenie granicy robét), zgodnie z dokumeniapyojektows
oraz w miejscach wymagaych uzupetnienia dla poprawnego przeprowadzeniaotra w
miejscach zaakceptowanych przezyimera.

Do wyznaczania kragdzi nasypow i wykopow naky stosowa dobrze widoczne paliki lub
wiechy. Wiechy nalgy stosowa w przypadku nasypéw o wysod@ przekraczajcej 1 metr oraz
wykopow gebszych nt 1 metr. Odlegte¢ migdzy palikami lub wiechami natg dostosowa do
uksztattowania terenu oraz geometrii trasy drogo®ejegitac¢ ta co najmniej powinna odpowiata
odstpowi kolejnych przekrojéw poprzecznych.

Profilowanie przekrojéw poprzecznych musi uwia¢ wykonanie nasypow i wykopdw o
ksztalcie zgodnym z dokumentagrojektows.
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5.6. Wyznaczenie potenia obiektéw mostowych

Dla kazdego z obiektéw mostowych najewyznaczy jego potaenie w terenie poprzez:
a) wytyczenie osi obiektu,
b) wytyczenie punktow ok&ajacych usytuowanie (kontur) obiektu, w szczegétno
przyczotkow i filarow mostéw i wiaduktow.

W przypadku mostow i wiaduktow dokumentacja prtpela powinna zawieta opis
odpowiedniej osnowy realizacyjnej do wytyczeniahtpbiektow.

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

6. KONTROLA JAKO SCI ROBOT

6.1. Ogdlne zasady kontroli jad@ robot

Ogodlne zasady kontroli jakoi robét podano w SST D-M-00.00.00 ,Wymagania 0gbIn
pkt 6.

6.2. Kontrola jakéci prac pomiarowych

Kontrole jakosci prac pomiarowych zwranych z odtworzeniem trasy i punktow
wysokaciowych naley prowadzé wedtug ogélnych zasad oktenych w instrukcjach i
wytycznych GUGIK (1,2,3,4,5,6,7) zgodnie z wymagemni podanymi w pkt 5.4.

7. OBMIAR ROBOT

7.1. Ogolne zasady obmiaru robot
Ogodlne zasady obmiaru rob6t podano w SST D-M-Q0@AINymagania ogoélne” pkt 7.
7.2. Jednostka obmiarowa

Jednostk obmiarow jest km (kilometr) odtworzonej trasy w terenie.

Obmiar robdét zwgzanych z wyznaczeniem obiektow jestsza obmiaru rob6t mostowych.

8. ODBIOR ROBOT

8.1. Ogdlne zasady odbioru robot
Ogolne zasady odbioru rob6t podano w SST D-M-00@QWymagania ogolne” pkt 8.
8.2. Sposab odbioru robot

Odbidr robot zwizanych z odtworzeniem trasy w terenie gasfe na podstawie szkicow i
dziennikbw pomiarow geodezyjnych lub protokotu znkoli geodezyjnej, ktore Wykonawca
przedktada laynierowi.

9. PODSTAWA PLATNOSCI

9.1. Ogollne ustalenia dotygz podstawy ptatrigi

Ogodlne ustalenia dotygze podstawy ptatrssi podano w SST D-M-00.00.00 ,Wymagania
0golne” pkt 9.
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9.2. Cena jednostki obmiarowe;j

Cena 1 km wykonania robét obejmuje:
— sprawdzenie wyznaczenia punktow gtownych osi trasnktow wysokéciowych,
— uzupelnienie osi trasy dodatkowymi punktami,
— wyznaczenie dodatkowych punktow wysékiowych,
— wyznaczenie przekrojow poprzecznych z ewentualnymtyezeniem dodatkowych
przekrojéw,
— zastabilizowanie punktow w sposob trwaty, ochrattaprzed zniszczeniem i oznakowanie
utatwiajace odszukanie i ewentualne odtworzenie.

Ptatnag¢ robdt zwiazanych z wyznaczeniem obiektéw mostowych jestauyv koszcie robot
mostowych.
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1. Instrukcja techniczna 0-1. Ogodlne zasady wykonyagmac geodezyjnych.
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Kartografii, Warszawa 1979.

Instrukcja techniczna G-1. Geodezyjna osnowa poajdauGiK 1978.

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

Instrukcja techniczna G-4. Pomiary sytuacyjne iokgsciowe, GUGIK 1979.

Wytyczne techniczne G-3.2. Pomiary realizacyjne GBJ1983.

Wytyczne techniczne G-3.1. Osnowy realizacyjne, GUID83.
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