D-01.01.01 ROBOTY POMIAROWE PRZY POWIERZCHNIOWYCH ROBOTACH
ZIEMNYCH

1. WSTEP
1.1.Przedmiot SST
Przedmiotem niniejszej szczegdtowej specyfikaghteécznej (SST)gwymagania dotycce
wykonania i odbioru robot zezanych z odtworzeniem punktéw wysgkmwych placu.
1.2. Zakres stosowania SST
Szczegotowa specyfikacja techniczna (SST) stanamkuwchent przetargowy na wykonanie
robot ,,Budowa wielofunkcyjnego boiska sportowegdionnej”.
1.3. Zakres robot oklych SST
\Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji dotyeasad prowadzenia robét zwanych z
wszystkimi czynnéciami umaliwiajacymi i mapcymi na celu odtworzenie w terenie
punktéw wysokéciowych zaprojektowanego placu.
1.3.1. Odtworzenie punktow wysalaowych
W zakres rob6t pomiarowych, zyganych z odtworzeniem punktow wysgkmwych
wchodz:
a) sprawdzenie wyznaczenia sytuacyjnego i wysn&wego punktéw wysokeiowych,
b) uzupetnienie terenu dodatkowymi punktami (mg@zenie osi),
c) wyznaczenie dodatkowych punktow wysaiowych (reperéw roboczych),
d) wyznaczenie przekrojow poprzecznych,
e) zastabilizowanie punktéw w sposéb trwaty, rooa ich przed zniszczeniem oraz
oznakowanie w sposéb utatwiay odszukanie i ewentualne odtworzenie.
1.4. Okrdlenia podstawowe
1.4.1. Okrélenia podstawoweaszgodne z obowzujacymi, odpowiednimi polskimi normami
i z definicjami podanymi w OST D-M-00.00.00 ,Wymaga ogolne” pkt. 1.4.
1.5. Ogolne wymagania dotygz robot
Ogodlne wymagania dotyaeze rob6t podano w OST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogblokt.
1.5.
2. MATERIALY
2.1. Ogoblne wymagania dotygz materiatow
Ogodlne wymagania dotygze materiatéw, ich pozyskiwania i sktadowania padanOST D-
M-00.00.00 ,Wymagania ogolne” pkt. 2.
2.2. Rodzaje materiatow
Do utrwalenia punktow gtownych placu nafestosowa pale drewniane z gwdziem lub
pretem stalowym, stupki betonowe albo rury metalowd#ugasci okoto 0,50 metra.
Pale drewniane umieszczone poza grarobot ziemnych, wasiedztwie punktow zatamania,
powinny mie& srednie; od 0,15 do 0,20 m i diugood 1,5do 1,7 m.
Do stabilizacji pozostatych punktow najestosowa paliki drewnianesrednicy od 0,05 do
0,08 m i dtugéci okoto 0,30 m, a dla punktow utrwalanych w isiaéej nawierzchni bolce
stalowesrednicy 5 mm i dtuggei od 0,04 do 0,05 m.
. Swiadki” powinny mi& dtugaié okoto 0,50 m i przekroj prostatqy.
3. SPRET
3.1. Ogolne wymagania dotyge sprztu
Ogodlne wymagania dotygee sprztu podano w OST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogoélne”
pkt. 3.
3.2. Spret pomiarowy
Do odtworzenia sytuacyjnego trasy i punktow wysakmwvych naley stosowa nastpujacy
sprzt:

* teodolity lub tachimetry,

* niwelatory,



* dalmierze,

* tyczki,

o faty,

* tasmy stalowe, szpilki.
Sprzt stosowany do odtworzenia trasy drogowej i jej kiaw wysokd@ciowych powinien
gwarantowa uzyskanie wymaganej doktadimo pomiaru.
4. TRANSPORT
4.1. Ogo6lne wymagania dotygz transportu
Ogodlne wymagania dotygee transportu podano w OST D-M-00.00.00 ,Wymagagalne”
pkt. 4.
4.2. Transport spetu i materiatow
Sprzt i materiaty do odtworzenia trasy tr@ przewozi dowolnymisrodkami transportu.
5. WYKONANIE ROBOT
5.1. Ogdlne zasady wykonania robét
Ogodlne zasady wykonania robot podano w OST D-M-@0®,Wymagania ogolne” pkt. 5.
5.2. Zasady wykonywania prac pomiarowych
Prace pomiarowe powinny byvykonane zgodnie z oboyzujacymi Instrukcjami GUG i K
(od 1do 7).
Przed przysipieniem do robdét Wykonawca powinien pegejod Zamawiaicego dane
zawierajce lokalizac i wspotrzdne punktéw gtéwnych trasy oraz reperow.
W oparciu o materialy dostarczone przez Zamawejo, Wykonawca powinien
przeprowadz obliczenia i pomiary geodezyjne niezlne do szczegbtowego wytyczenia
robot.
Prace pomiarowe powinny byvykonane przez osoby posiagtzg odpowiednie kwalifikacje
i uprawnienia.
Wykonawca powinien natychmiast poinformawazyniera o wszelkich ktlach wykrytych
w wytyczeniu punktow gtéwnych trasy i (lub) reperdaboczych. Bidy te powinny by
usungte na koszt Zamawigego.
Wykonawca powinien sprawdzczy rzdne terenu ok&one w dokumentacji projektowej s
zgodne z rzeczywistymi ¢gdnymi terenu. Jeeli Wykonawca stwierdzie rzeczywiste rgne
terenu istotnie rinia sig od rzdnych okrélonych w dokumentacji projektowej, to powinien
powiadomé o tym Inzyniera. Uksztattowanie terenu w takim rejonie niewmno by
zmieniane przed pogjiem odpowiedniej decyzji przez Ayniera. Wszystkie roboty
dodatkowe, wynikaijce z r@nic rzednych terenu podanych w dokumentacji projektowe;j i
rzednych rzeczywistych, akceptowane przezzymera, zostam wykonane na koszt
Zamawiajcego. Zaniechanie powiadomieniazyniera oznaczaze roboty dodatkowe w
takim przypadku obgiza Wykonawe.
Wszystkie roboty, ktére bazupa pomiarach Wykonawcy, nie mply¢ rozpoczte przed
zaakceptowaniem wynikéw pomiarow przezyniera.
Punkty wierzchotkowe mugzy¢ zaopatrzone w oznaczenia ciegace w sposob wyrany i
jednoznaczny charakterystykpotozenie tych punktow.
Wykonawca jest odpowiedzialny za ochgomvszystkich punktéw pomiarowych i ich
oznaczé w czasie trwania robot. dai znaki pomiarowe przekazane przez Zamawego
zostam zniszczone przez Wykonawéwiadomie lub wskutek zaniedbania, a ich odtworzenie
jest konieczne do dalszego prowadzenia robot, tstamp one odtworzone na koszt
Wykonawcy.
Wszystkie pozostate prace pomiarowe konieczne daigtowej realizacji robot naig do
obowiazkdw Wykonawcy.
5.3. Wyznaczenie przekrojow poprzecznych



Wyznaczenie przekrojow poprzecznych obejmuje wyzeaie krawdzi nasypow i
wykopow na powierzchni terenu (okkenie granicy robot), zgodnie z dokumengacj
projektowa oraz w miejscach wymaggych uzupetnienia dla poprawnego przeprowadzenia
robét i w miejscach zaakceptowanych przezivera.
Do wyznaczania kragdzi nasypow i wykopow naky stosowa dobrze widoczne paliki lub
wiechy. Wiechy nalegy stosowa w przypadku nasypow o wysode przekraczajcej 1 metr
oraz wykopow gibszych ni 1 metr. Odlegte¢ miedzy palikami lub wiechami natg
dostosowa do uksztatltowania terenu oraz geometrii terenule@di¢ ta co najmniej
powinna odpowiadaodstpowi kolejnych przekrojow poprzecznych.
Profilowanie przekrojow poprzecznych musi uiliwia¢ wykonanie nasypow i wykopow o
ksztatcie zgodnym z dokumentagjrojektows.
6. KONTROLA JAKCSCI ROBOT
6.1. Ogolne zasady kontroli jad@ robot
Ogodlne zasady kontroli jakoi robot podano w OST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogdIn
pkt. 6.
6.2. Kontrola jakéci prac pomiarowych
Kontrolg jakosci prac pomiarowych zwranych z odtworzeniem trasy i punktow
wysokaciowych naley prowadzé wedtug ogoélnych zasad oktenych w instrukcjach i
wytycznych GUG i K (1,2,3,4,5,6,7) zgodnie z wymaigani podanymi w pkt. 5.4.
7. OBMIAR ROBOT
7.1. Ogolne zasady obmiaru robot
Ogodlne zasady obmiaru robot podano w OST D-M-00@QWymagania ogolne” pkt. 7.
7.2. Jednostka obmiarowa
Jednostk obmiarowy jest ha (hektar) odtworzonego placu.
8. ODBIOR ROBOT
8.1. Ogolne zasady odbioru robot
Ogolne zasady odbioru robét podano w OST D-M-00@QWymagania ogolne” pkt. 8.
8.2. Sposob odbioru robot
Odbiér robét zwiazanych z odtworzeniem trasy w terenie gagte na podstawie szkicow i
dziennikow pomiarow geodezyjnych lub protokotu akkoli geodezyjnej, ktére Wykonawca
przedktada laynierowi.
9. PODSTAWA PLATNGCI
9.1. Ogolne ustalenia dotygz podstawy ptatrici
Ogodlne ustalenia dotygze podstawy ptatrici podano w OST D-M-00.00.00 ,Wymagania
ogolne” pkt. 9.
9.2. Cena jednostki obmiarowej
Cena 1 ha wykonania robo6t obejmuje:

* sprawdzenie wyznaczenia punktow gtéwnych i punkidgsokaciowych,

* uzupetnienie terenu dodatkowymi punktami,

* wyznaczenie dodatkowych punktow wységiowych,

* wyznaczenie przekrojéw poprzecznych z ewentualnyptyezeniem dodatkowych

przekrojow,
» zastabilizowanie punktéw w sposéb trwaly, ochromh iprzed zniszczeniem i
oznakowanie utatwiage odszukanie i ewentualne odtworzenie.

Platna¢ rob6t zwhzanych z wyznaczeniem obiektdw mostowych jestauyv koszcie robét
mostowych.
10. PRZEPISY ZWAZANE
1. Instrukcja techniczna 0-1. Ogolne zasadyamykvania prac geodezyjnych.
2. Instrukcja techniczna G-3. Geodezyjna olsstumyvestycji, Gtéwny Urzd Geodezji i
Kartografii, Warszawa 1979.



Noohkow

Instrukcja techniczna G-1. Geodezyjna osnpazaoma, GUG i K 1978.
Instrukcja techniczna G-2. Wys@kimwa osnowa geodezyjna, GUG i K 1983.
Instrukcja techniczna G-4. Pomiary sytuaeyjwysokdciowe, GUG i K 1979.
Wytyczne techniczne G-3.2. Pomiary realipaeyGUG i K 1983.

Wytyczne techniczne G-3.1. Osnowy realizaeyGUG i K 1983.



