D-01.01.01 ODTWORZENIE TRASY | PUNKTOW WYSOKO SCIOWYCH

1.WSTEP

1.1. Przedmiot SST

Przedmiotem niniejszej szczeg6towej specyfikagghteécznej (SST) gwymagania dotycgce wykonania i odbioru robi
zwigzanych z odtworzeniem trasy drogowej i jej punktéwsekaciowych, ktére zostan wykonane wramact
przebudowy drogi powiatowej nr 1316P Stradirzcianka.

1.2. Zakres stosowania SST

Szczegétowa specyfikacja techniczna (SST) jestostasa jako dokument przetargowy i kontraktowy pegcaniu i
realizacji rob6t wymienionych w pkt. 1.1.

1.3. Zakres robot olgtych SST

Ustalenia zawarte w niniejszepecyfikacji dotyca zasad prowadzenia rob6t zwanych z wszystkimi czynsoiami
umazliwiajgcymi i mapcymi na celu odtworzenie w terenie przebiegu trasggdwej oraz potzenia obiektow
inzynierskich zgodnie z dokumentagjrojektowvs.

1.3.1. Odtworzenie trasy i punktow wysosmowych

W zakres rob6t pomiarowych, zyrianych z odtworzeniem trasy i punktéw wysédéiowych wchoda:

a) sprawdzenie wyznaczenia sytuacyjnego i wysolawego punktéw giéwnych osi trasy i punktéw wysédiowych,

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

c) wyznaczenie dodatkowych punktéw wysékmwych (reperéw roboczych),

d) wyznaczenie przekrojow poprzecznych,

e) zastabilizowanie punktow w sposo6b trwaly, ochrastaprzed zniszczeniem oraz oznakowanie w sposdtviajacy
odszukanie i ewentualne odtworzenie.

1.3.2.Wyznaczenie obiektéw mostowych

Wyznaczenie obiektéw mostowych obejmuje sprawdzemigznaczenia osi obiektu i punktéw wysaékmwych,
zastabilizowanie ich w sposob trwaty, ochgdnh przed zniszczeniem, oznakowanie w sposéb id@toy odszukanie
ewentualne odtworzenie oraz wyznaczenie usytuowaiiktu (kontur, podpory, punkty).

1.4. Okreslenia podstawowe
1.4.1.Punkty gtéwne trasy - punkty zatamania osi trasykty kierunkowe oraz pogtkowy i koncowy punkt trasy.

1.4.2. Pozostate okrdenia podstawowegszgodne z obowizujacymi, odpowiednimi polskimi normami i z definicjal
podanymi w SST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogoélne” fkt.

1.5. Ogélne wymagania dotygze robot
Ogo6lne wymagania dotygee rob6t podano w SST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogbpie 1.5.

2. MATERIALY
2.1. Ogélne wymagania dotygee materiatow

Ogoblne wymagania dotygee materiatdw, ich pozyskiwania i sktadowania padan SST D-M00.00.00 ,Wymagani
0golne” pkt 2.

2.2. Rodzaje materiatow

Do utrwalenia punktow gtéwnych trasy najestosowd pale drewniane z gwdziem lub pgtem stalowym, stupk
betonowe albo rury metalowe o dhégookoto 0,50 metra.

Pale drewniane umieszczone poza gramabdt ziemnych, w gsiedztwie punktéw zaltamania trasy, powinny é
srednic: od 0,15 do 0,20 midlugéod 1,5 do 1,7 m.

Do stabilizacji pozostatych punktéw najestosowa paliki drewnianerednicy od 0,05 do 0,08 m i dtugm okoto 0,30
m, a dla punktéw utrwalanych w istraepj nawierzchni bolce stalowseednicy 5 mm i dtugéci od 0,04 do 0,05 m.
»Swiadki” powinny mig diugasé¢ okoto 0,50 m i przekroj prostatay.

3. SPRZET

3.1. Ogdélne wymagania dotygee sprztu

Ogolne wymagania dotygee sprztu podano w SST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogoélne” pkt
3.2. Sprzt pomiarowy

Do odtworzenia sytuacyjnego trasy i punktéw wysakowych naley stosowé nastpujacy sprzt:
- teodolity lub tachimetry,



- niwelatory,

- dalmierze,

- tyczki,

- faty,

- tasmy stalowe, szpilki.

Sprzt stosowany do odtworzenia trasy drogowej i jej pamk wysokdciowych powinien gwarantowauzyskanie
wymaganej doktadrizi pomiaru.

4. TRANSPORT

4.1. Ogélne wymagania dotygee transportu

Ogodlne wymagania dotygee transportu podano w SST D-M-00.00.00 ,Wymagamgjélne” pkt 4.
4.2. Transport sprgu i materiatow

Sprzt i materiaty do odtworzenia trasy wa przewoz dowolnymisrodkami transportu.

5. WYKONANIE ROBOT
5.1. Ogélne zasady wykonania robot
Ogolne zasady wykonania rob6t podano w SST D-M-Q0@Wymagania ogélne” pkt 5.

5.2. Zasady wykonywania prac pomiarowych

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

Przed przysgpieniem do robét Wykonawca powinien prgejod Zamawigicego dane zawiergje lokalizact i
wspotrzdne punktow gtéwnych trasy oraz reperéw.

W oparciu o materialy dostarczone przez Zamawiego, Wykonawca powinien przeprowadzbliczenia i pomiary
geodezyjne niezline do szczegbétowego wytyczenia rob6ét.

Prace pomiarowe powinny byvykonane przez osoby posiaglzg odpowiednie kwalifikacje i uprawnienia.
Wykonawca powinien natychmiast poinformawénzyniera o wszelkich dach wykrytych w wytyczeniu ymktéw
gtéwnych trasy i (lub) reperéw roboczych.eBY te powinny by usunéte na koszt Zamawiggego.

Wykonawca powinien sprawdziczy rzdne terenu okidone w dokumentacji projektowep sgodne z rzeczywistyn
rzgdnymi terenu. Jeeli Wykonawca stwierdzize rzeczywiste ra@ine terenu istotnie #fiia si¢ od rzdnych okrélonych w
dokumentacji projektowej, to powinien powiad@énoi tym Irzyniera. Uksztattowanie terenu w takim rejonie niayino
by¢ zmieniane przed poglfiem odpowiedniej decyzji przezAyniera. Wszystkie roboty dodatkowe, wynikeg z rénic
rzednych terenu podanych w dokumentacji projektowegetinych rzeczywistych, akceptowane przezyhiera, zostas
wykonane na koszt Zamawidagpgo. Zaniechanie powiadomieniazyniera oznaczaze roboty dodatkowe w takin
przypadku obeiza Wykonawe.

Wszystkie roboty, ktére bazajna pomiarach Wykonawcy, nie mpgy¢ rozpoczte przed zaakceptowaniem wynike
pomiaréw przez layniera.

Punkty wierzchotkowe, punkty gtéwne trasy i punki¥rednie osi trasy mees by¢ zaopatrzone w oznaczenia oiegace
w sposob wyrany i jednoznaczny charakterystyk potozenie tych punktéw. Forma i wzér tych oznatzewinny by
zaakceptowane przezzyniera.

Wykonawca jest odpowiedzialny za ochgowszystkich punktow pomiareych i ich oznaczie w czasie trwania robd
Jezeli znaki pomiarowe przekazane przez Zamaygi@jo zostas zniszczone przez Wykonawéwiadomie lub wskute
zaniedbania, a ich odtworzenie jest konieczne dezéglo prowadzenia rob6t, to zostaone odtworzoa na kosz
Wykonawcy.

Wszystkie pozostate prace pomiarowe konieczne idiwiptowej realizacji rob6t naig do obowizkéw Wykonawcy.

5.3. Sprawdzenie wyznaczenia punktéw gtéwnych osi trgaynktow

wysokasciowych
Punkty wierzchotkowe trasy i inne punkty gtéwne pomy by zastabilizowane w sposéb trwaty, przyyaiu pali
drewnianych lub stupkéw betonowych, a zakdowizane do punktdéw pomocniczych, pobmych poza granicrobot
ziemnych. Maksymalna odleg® pomigdzy punktami gtéwnymi na odcinkach prostych nie ze@rzekracza 500 m.
Zamawiajacy powinien zatay¢ robocze punkty wysokaiowe (repery robocze) wzdhwosi trasy drogowej, a tak przy
kazdym obiekcie iaynierskim.
Maksymalna odlegk migdzy reperami robczymi wzdhi trasy drogowej w terenie ptaskim powinna wyo500
metréw, natomiast w terenie falistym i gorskim pom& by odpowiednio zmniejszona, zateée od jego konfiguracj
Repery robocze natg zalary¢ poza granicami rob6t zwdanych z wykonaniemtrasy drogowej i obiektoy
towarzysacych. Jako repery robocze oma wykorzysté punkty state na stabilnych, istrgejch budowlach wzdiutrasy
drogowej. O ile brak takich punktoéw, repery roboazalery zalazy¢é w postaci stupkédw betonowych lub gruby
kszattownikow stalowych, osadzonych w gruncie w sposdfkluczapcy osiadanie, zaakceptowany przezyimera.
Rzedne reperéw roboczych naleokresla¢ z taky doktadndcig, abysredni bhd niwelacji po wyréwnaniu byt mniejszy «
4 mm/km, stosujc niwelacg podwoéjry w nawizaniu do reperéw gatwowych.
Repery robocze powinny bBywyposaone w dodatkowe oznaczenia, zawiecaj wyr&ne i jednoznaczne olkdlenie
nazwy repera i jego ednej.



5.4, Odtworzenie osi tras

Tyczenie osi trasy natg wykona w oparciu o dokumentagjprojektows oraz inne dane geodezyjne przekazane |
Zamawiaj acego, przy wykorzystaniu sieci poligonizacjiiigawowej albo innej osnowy geodezyjnej, ckomej w
dokumentacji projektowej.

O$ trasy powinna by wyznaczona w mktach gtéwnych i w punktach peednich w odlegiéci zaleznej od
charakterystyki terenu i uksztattowania trasy, leezrzadziej, i co 50 metréw.

Dopuszczalne odchylenie sytuacyjne wytyczonej i@yt w stosunku do dokumentacji projektowej niezenby¢ wicksze
niz 3 cm dla autostrad i drog ekspresowych lub 5 cenplizostatych drég. Rdne niwelety punktéw osi trasy nale
wyznaczy z dokfadnéciag do 1 cm w stosunku do ganych niwelety okrdonych w dokumentacji projektowej. [
utrwalenia osi trasy w terenie najeuzy¢ materiatdbw wymienionych w pkt 2.2,

Usunkcie pali z osi trasy jest dopuszczalne tylko wéveszgly Wykonawca robét zagi je odpowiednimi palami po ol
stronach osi, umieszczonych poza gramabot.

5.5. Wyznaczenie przekrojow poprzecznych

Wyznaczenie przekrojéw poprzecznych obejmuje wyzeaie krawdzi nasypow i wykopow na powierzchni tere
(okreslenie granicy robo6t), zgodnie z dokumentagrojektows oraz w miejscach wymaggych uzupetnienia d
poprawnego przeprowadzenia robo6t i w miejscach @gatowanych przez hyniera.

Do wyznaczania kraydzi nasypow i wykopow nahy stosowé dobrze widoczne paliki lub wiechy. Wiechy nah
stosowa w przypadku nasypow o wysod@ przekraczajcej 1 metr oraz wykopéw gbszych nk 1 metr. Odlegtéc
migdzy palikami lub wiechami naty dostosowé do uksztaltowania terenu oraz geometrii trasy dveej. Odlegtécé ta,
co najmniej powinna odpowiad@adstpowi kolejnych przekrojow poprzecznych.

Profilowanie przekrojéw poprzecznych musi uiliwia¢ wykonanie masypow i wykopéw o ksztatcie zgodnym
dokumentagj projektows.

5.6. Wyznaczenie poteenia obiektow mostowych

Dla kazdego z obiektéw mostowych najewyznaczy jego polaenie w terenie poprzez:

a) wytyczenie osi obiektu,

b) wytyczenie punktéw okéajacych usytuowanie (kontur) obiektu, w szczegdtngrzyczétkow i filaréw mostow i
wiaduktow.

W przypadku mostéw i wiaduktéw dokumentacja projekd powinna zawieraopis odpowiedniej osnowy realizacyji

do wytyczenia tych obiektéw.

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

6. KONTROLA JAKOSCI ROBOT
6.1. Ogdlne zasady kontroli jakoi rob6t
Ogolne zasady kontroli jakoi rob6t podano w SST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogdlpkt 6.

6.2. Kontrola jakdci prac pomiarowych
Kontrole jakosci prac pomiarowych zwkzanych z odtworzeniem trasy i punktéw wysékiowych naley prowadzé

wedtug ogoélnych zasad ollenych w instrukcjach i wytycznych GUGIK (1,2,3,45]) zgodnie z wymaganial
podanymi w pkt 5.4.

7. OBMIAR ROBOT

7.1. Og6lne zasady obmiaru robét

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

7.2. Jednostka obmiarowa

Jednostlk obmiarowy jest km (kilometr) odtworzonej trasy w terenie.
Obmiar rob6t zwjzanych z wyznaczeniem obiektéw jes¢&da obmiaru robét mostowych.

8. ODBIOR ROBOT
8.1. OglIne zasady odbioru robot
Ogodlne zasady odbioru robét podano w SST D-M-00@QWymagania ogoélne” pkt 8.

8.2. Sposo6b odbioru robot
Odbiér robét zwizanych z odtworzeniem trasy w terenie ppsje na podstawie szkicoOw dziennikow pomiaréy
geodezyjnych lub protokétu z kontroli geodezyjrefire Wykonawca przedktadaynierowi.



9. PODSTAWA PLATNGSCI

9.1.0g06Ine ustalenia dotygze podstawy ptatrici

Ogolne ustalenia dotygee podstawy ptatrsei podano w SST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogolne” gkt

9.2 Cena jednostki obmiarowej
Cena 1 km wykonania rob6t obejmuije:

sprawdzenie wyznaczenia punktéw gtéwnych osi trgaynktow wysokéciowych,

uzupetnienie osi trasy dodatkowymi punktami,

wyznaczenie dodatkowych punktow wysékimwych,

wyznaczenie przekrojow poprzecznych z ewentualnytyezeniem dodatkowych przekrojow,

zastabilizowanie punktow w sposéb trwaty, ochrastaprzed zniszczeniem i oznakowanie utatydajodszukanie i
ewentualne odtworzenie.

Ptatna¢ robot zwigzanych z wyznaczeniem obiektow mostowych jestaijw koszcie rob6t mostowych.

10.PRZEPISY ZWAZANE

NoogkrwnNpE

Instrukcja techniczna 0-1. Ogélne zasady wykonyaamac geodezyjnych.

Instrukcja techniczna G-3. Geodezyjna obstuga ityegis Gtéwny Urzd Geodezji i Kartografii, Warszawa 1979.
Instrukcja techniczna G-1. Geodezyjna osnowa pozjddUGIK 1978.

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

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

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

Wytyczne techniczne G-3.1. Osnowy realizacyjne, GKIE983






