D-01.01.01 ODTWORZENIE TRASY | PUNKTOW WYSOKOSCIOWYCH

1. WSTEP
1.1.Przedmiot ST

Przedmiotem niniejszej specyfikacji technicznej \Sgr'wymagania dotycgce wykonania i odbioru
robot zwihzanych z odtworzeniem trasy drogowej i jej punkt@ysokaciowych.

1.2. Zakres stosowania ST

Specyfikacja techniczna (ST) stanowi obguijagcy dokument przetargowy na wykonanie robét
.Przebudowa drogi gminnej miejscosad Janowek”.

1.3. Zakres robdt obgtych ST

Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji dotyczasad prowadzenia robét zwanych z
wszystkimi czynnéciami umaliwiajagcymi i magcymi na celu odtworzenie w terenie przebiegu
trasy drogowej oraz patenia obiektow inynierskich.

1.3.1.0dtworzenie trasy i punktéw wysod@owych

W zakres robot pomiarowych, zyganych z odtworzeniem trasy i punktow wysé@iowych

wchodz:

a) sprawdzenie wyznaczenia sytuacyjnego i wysméwego punktow gtownych osi trasy i
punktow wysokéciowych,

b) uzupetnienie osi trasy dodatkowymi punktawyznaczenie osi),

c) wyznaczenie dodatkowych punktéw wysakowych (reperéw roboczych),

d) wyznaczenie przekrojow poprzecznych,

e) za stabilizowanie punktéw w sposdb trwaljhrona ich przed zniszczeniem oraz oznakowanie
w sposob utatwiagy odszukanie i ewentualne odtworzenie.

1.3.2.Wyznaczenie obiektéw mostowych

Wyznaczenie obiektow mostowych obejmuje sprawdzemenaczenia osi obiektu i punktow
wysokaciowych, za stabilizowanie ich w sposob trwaty, meck ich przed zniszczeniem,
oznakowanie w sposOb utatwjay odszukanie i ewentualne odtworzenie oraz wyzmasez
usytuowania obiektu (kontur, podpory, punkty).

1.4. Okreslenia podstawowe

1.4.1. Punkty gtdwne trasy - punkty zatamania osi trasynkpy kierunkowe oraz pogtkowy i
koncowy punkt trasy.

1.4.2. Pozostate okidenia podstawowe gszgodne z obowizujacymi, odpowiednimi polskimi
normami i z definicjami podanymi w OST D-M-00.00.00ymagania ogoélne” pkt. 1.4.

1.5. Ogodlne wymagania dotycgce robot
Ogodlne wymagania dotygee robot podano w OST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogblvkt. 1.5.

2. MATERIALY
2.1. Ogolne wymagania dotycgce materiatow

Ogdlne wymagania dotygze materiatdw, ich pozyskiwania i sktadowania padan OST D-M-
00.00.00 ,Wymagania ogolne” pkt. 2.

2.2. Rodzaje materiatow

Do utrwalenia punktow gtownych trasy najestosowa pale drewniane z gwdziem lub petem
stalowym, stupki betonowe albo rury metalowe o dkagokoto 0,50 metra.

Pale drewniane umieszczone poza granbot ziemnych, wasiedztwie punktdw zatamania trasy,
powinny mie srednic; od 0,15 do 0,20 m i diugood 1,5do 1,7 m.

Do stabilizacji pozostatych punktéw najestosowa paliki drewnianesrednicy od 0,05 do 0,08 m i
dtugacsci okoto 0,30 m, a dla punktéw utrwalanych w istmiej nawierzchni bolce stalowéeednicy

5 mm i dlugdci od 0,04 do 0,05 m.



, Swiadki” powinny mi& dtugaié okoto 0,50 m i przekroj prostatay.

3. SPRZAET

3.1. Ogolne wymagania dotycgce spratu

Ogodlne wymagania dotygee sprztu podano w OST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogolne”. j3t
3.2. Sprzt pomiarowy

Do odtworzenia sytuacyjnego trasy i punktow wysakowych naley stosowa nastpujacy sprzit:

"1 teodolity lub tachimetry,

niwelatory,

dalmierze,

tyczki,

laty,

1 tamy stalowe, szpilki.

Sprzt stosowany do odtworzenia trasy drogowej i jej kiGw wysokaciowych powinien
gwarantowa uzyskanie wymaganej doktadiwd pomiaru.
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4. TRANSPORT

4.1. Ogolne wymagania dotycgce transportu

Ogodlne wymagania dotygee transportu podano w OST D-M-00.00.00 ,Wymagawgjaline” pkt. 4.
4.2. Transport sprzetu i materiatow

Sprzt i materialty do odtworzenia trasy tma przewoz 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 1 do
7).

Przed przysipieniem do robot Wykonawca powinien peggepd Zamawiajcego dane zawiergje
lokalizacg i wspétrzdne punktoéw gtéwnych trasy oraz reperéw.

W oparciu o materiaty dostarczone przez Zamawejo, Wykonawca powinien przeprowadzi
obliczenia i pomiary geodezyjne niezlme do szczegbétowego wytyczenia robot.

Prace pomiarowe powinny bywykonane przez osoby posiagtag odpowiednie kwalifikacje i
uprawnienia.

Wykonawca powinien natychmiast poinformawénzyniera o wszelkich llach wykrytych w
wytyczeniu punktow gtownych trasy i (lub) reperéaboczych. B¢dy te powinny by usunéte na
koszt Zamawiajcego.

Wykonawca powinien sprawdzczy rzdne terenu ok&one w dokumentacji projektoweg 2godne
z rzeczywistymi rgdnymi terenu. Jeeli Wykonawca stwierdzize rzeczywiste rgne terenu istotnie
roznig si¢ od rzdnych okrélonych w dokumentacji projektowej, to powinien padomé o tym
Inzyniera. Uksztaltowanie terenu w takim rejonie niewpno by zmieniane przed pogiiem
odpowiedniej decyzji przez igniera. Wszystkie roboty dodatkowe, wynid@g z r@nic rzednych
terenu podanych w dokumentacji projektowej kdizych rzeczywistych, akceptowane przez
Inzyniera, zostam wykonane na koszt Zamawdaggo. Zaniechanie powiadomieniazyniera
oznaczaze roboty dodatkowe w takim przypadku afigiWykonawe.

Wszystkie roboty, ktére bazpjna pomiarach Wykonawcy, nie mpdyé rozpoczte przed
zaakceptowaniem wynikéw pomiarow przezyniera.

Punkty wierzchotkowe, punkty gidwne trasy i punkigérednie osi trasy mugzy¢ zaopatrzone w
oznaczenia okiajace w sposOb wyrany i jednoznaczny charakterystykpotozenie tych punktow.
Forma i wzor tych oznacagowinny by zaakceptowane przezzymiera.



Wykonawca jest odpowiedzialny za ochgonszystkich punktéw pomiarowych i ich oznatze
czasie trwania robot. deli znaki pomiarowe przekazane przez Zamawegyo zostaq zniszczone
przez Wykonawe swiadomie lub wskutek zaniedbania, a ich odtworzgsé konieczne do dalszego
prowadzenia robot, to zostaone odtworzone na koszt Wykonawcy.

Wszystkie pozostate prace pomiarowe konieczne dkwidtowej realizacji robét naig do
obowigzkow Wykonawcy.

5.3. Sprawdzenie wyznaczenia punktéw gtéwnych osasy i punktow wysokaciowych

Punkty wierzchotkowe trasy i inne punkty gtbwne many by za stabilizowane w sposob trwaty,
przy wyciu pali drewnianych lub stupkédw betonowych, a ze@akdowhzane do punktéw
pomocniczych, polonych poza granic robét ziemnych. Maksymalna odlegto pomiedzy
punktami gtbwnymi na odcinkach prostych nieaa@rzekracza500 m.

Zamawiajcy powinien zatay¢ robocze punkty wysokciowe (repery robocze) wzdtuosi trasy
drogowej, a take przy kadym obiekcie igynierskim.

Maksymalna odlegkt miedzy reperami roboczymi wzdtutrasy drogowej w terenie ptaskim
powinna wynosi 500 metréw, natomiast w terenie falistym i gorskdowinna by odpowiednio
zmniejszona, zakmie od jego konfiguracji.

Repery robocze natg zatary¢ poza granicami robdt zwdanych z wykonaniem trasy drogowej i
obiektow towarzysgrych. Jako repery robocze wma wykorzystd punkty stale na stabilnych,
istniejgcych budowlach wzdtutrasy drogowej. O ile brak takich punktéw, repeopocze naley
zatlazy¢ w postaci stupkow betonowych lub grubych ksztahiww stalowych, osadzonych w
gruncie w sposob wykluczajy osiadanie, zaakceptowany przezyimera.

Rzedne reperoéw roboczych nale okresla¢ z talky doktadndcia, aby sredni bhd niwelacji po
wyréwnaniu byt mniejszy od 4 mm/km, stogujniwelacg podwdjry w nawgzaniu do reperow
panstwowych.

Repery robocze powinny bBywyposaone w dodatkowe oznaczenia, zawigcaj wyrane |
jednoznaczne okfkenie nazwy repera i jegogane;.

5.4. Odtworzenie osi trasy

Tyczenie osi trasy natg wykona& w oparciu o dokumentacprojektows oraz inne dane geodezyjne
przekazane przez Zamawjeggo, przy wykorzystaniu sieci poligonizacjinsawowej albo innej
osnowy geodezyjnej, okilenej w dokumentacji projektowe;j.

Os trasy powinna by wyznaczona w punktach gtéwnych i w punktachrpdnich w odlegtéci
zaleznej od charakterystyki terenu i uksztattowaniaytydecz nie rzadziej nico 50 metrow.
Dopuszczalne odchylenie sytuacyjne wytyczonej @sytw stosunku do dokumentacji projektowej
nie maze by wigcksze ni 3 cm dla autostrad i drog ekspresowych lub 5 canpdizostatych drég.
Rzedne niwelety punktow osi trasy nalewyznaczy z doktadnécia do 1 cm w stosunku do
rzednych niwelety okrdonych w dokumentaciji projektowe;.

Do utrwalenia osi trasy w terenie nataizy¢ materiatbw wymienionych w pkt. 2.2.

Usunkcie pali z osi trasy jest dopuszczalne tylko woveczgdy Wykonawca robot zapi je
odpowiednimi palami po obu stronach osi, umieszgebmpoza granicrobot.

5.5. Wyznaczenie przekrojow poprzecznych

Wyznaczenie przekrojow poprzecznych obejmuje wyzeaie krawdzi nasypéw i wykopow na
powierzchni terenu (okékenie granicy roboét), zgodnie z dokumengggjojektows oraz w miejscach
wymagajcych uzupetnienia dla poprawnego przeprowadzetiétriow miejscach zaakceptowanych
przez Irzyniera.

Do wyznaczania kragdzi nasypéw i wykopdéw naly stosowa dobrze widoczne paliki lub wiechy.
Wiechy naley stosowa w przypadku nasypow o wysola przekraczajcej 1 metr oraz wykopow
gtebszych ni 1 metr. Odlegt& miedzy palikami lub wiechami naty dostosowé do uksztattowania
terenu oraz geometrii trasy drogowej. Odlggita co najmniej powinna odpowiadadstpowi
kolejnych przekrojéw poprzecznych.

Profilowanie przekrojow poprzecznych musi uitiwia¢ wykonanie nasypow i wykopow o ksztaicie
zgodnym z dokumentagcprojektows.

5.6. Wyznaczenie potkenia obiektdw mostowych
Dla kazdego z obiektéw mostowych nalewyznaczy jego potaenie w terenie poprzez:



a) wytyczenie osi obiektu,

b) wytyczenie punktéw okékjacych usytuowanie (kontur) obiektu, w szczegétnqrzyczotkow
i filarébw mostow i wiaduktow.

W przypadku mostow i wiaduktéw dokumentacja prap@kd powinna zawietaopis odpowiedniej

osnowy realizacyjnej do wytyczenia tych obiektéw.

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

6. KONTROLA JAKO SCI ROBOT

6.1. Ogolne zasady kontroli jakéci robot

Ogolne zasady kontroli jakoi robét podano w OST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogdlpkt. 6.

6.2. Kontrola jakosci prac pomiarowych

Kontrole jakosci prac pomiarowych zwranych z odtworzeniem trasy i punktow wysgtiowych
naleey prowadzé¢ wedtug ogdolnych zasad okienych w instrukcjach i wytycznych GUG i K
(1,2,3,4,5,6,7) zgodnie z wymaganiami podanymi w Hld.

7. OBMIAR ROBOT

7.1. Ogolne zasady obmiaru robot

Ogodlne zasady obmiaru robot podano w OST D-M-00@(Wymagania ogolne” pkt 7.

7.2. Jednostka obmiarowa

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

Obmiar robét zwgzanych z wyznaczeniem obiektow jes¢sia obmiaru rob6t mostowych.

8. ODBIOR ROBOT

8.1. Ogollne zasady odbioru robét

Ogodlne zasady odbioru robot podano w OST D-M-00@QWymagania ogolne” pkt. 8.

8.2. Sposoéb odbioru robét

Odbior robot zwizanych z odtworzeniem trasy w terenie gase na podstawie szkicow i
dziennikdw pomiaréw geodezyjnych lub protokétu znkoli geodezyjnej, ktore Wykonawca
przedktada laynierowi.

9. PODSTAWA PLATNOSCI
9.1. Ogodlne ustalenia dotycgee podstawy ptatndci

Ogolne ustalenia dotygeze podstawy ptatrigi podano w OST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogdélne”
pkt. 9.

9.2. Cena jednostki obmiarowej

Cena 1 km wykonania robot obejmuje:
1 sprawdzenie wyznaczenia punktow gtdbwnychrasiy i punktéw wysokiiowych,
uzupetnienie osi trasy dodatkowymi punktami,
wyznaczenie dodatkowych punktoéw wys@iowych,
wyznaczenie przekrojow poprzecznych z ewdnyuma wytyczeniem dodatkowych przekrojéw,
za stabilizowanie punktow w sposob trwatyhroma ich przed zniszczeniem i oznakowanie
utatwiajgce odszukanie i ewentualne odtworzenie.
Platn@¢ rob6t zwipzanych z wyznaczeniem obiektéw mostowych jesttaujw koszcie robdét
mostowych.
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10. PRZEPISY ZWIAZANE

1. Instrukcja techniczna 0-1. Ogolne zasadyamykvania prac geodezyjnych.
2. Instrukcja techniczna G-3. Geodezyjna olsstugwestycji, Gtéwny Urgzd Geodezji i
Kartografii, Warszawa 1979.



Nookow

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.



