SPECYFIKACJA TECHNICZNA WYKONANIA
| ODBIORU ROBOT BUDOWLANYCH
D.01.01.01
ODTWORZENIE TRASY | PUNKTOW
WYSOKOSCIOWYCH ORAZ WZNOWIENIE |
STABILIZACJA PASA DROGOWEGO

1. Wstep

1.1.Przedmiot ST

Przedmiotem niniejszej specyfikacji technicznej X Ssf'wymagania dotycice wykonania
i odbioru rob6t w ramach przebudowy mostu na prgemurchgu drogi wojewddzkiej nr 307 w
m. Wojnowice zwigzanych z:

»  odtworzeniem trasy drogowej
*  punktow wysokeéciowych

1.2. Zakres stosowania ST

Specyfikacja Techniczna stosowana jest jako doktimperetargowy i kontraktowy przy
zlecaniu i realizacji robot wymienionych w punkdid..

1.3. Zakres robot obgtych ST

Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji dotyzasad prowadzenia robot aganych
Z wszystkimi czynngciami umaliwiajgcymi i mapcymi na celu odtworzenie w terenie przebiegu
trasy drogowej oraz patenia obiektow iaynierskich.

Zakres robot obejmuje odtworzenie w terenie:

— trasy drogowej,

— wyznaczenie sytuacyjne i wysalaowe punktéw gtdwnych osi trasy i punktow
wysokasciowych,

— uzupetnienie osi trasy dodatkowymi punktami,

— wyznaczenie dodatkowych punktéw wysé&owych (reperéw roboczych),

— wyznaczenie przekrojow poprzecznych z ewentualnytgezeniem dodatkowych
przekrojow,

— wyznaczenie osi gtdwnych obiektuzymierskiego,

— zastabilizowanie punktow w sposoéb trwaly, ochrool przed zniszczeniem
i oznakowanie w sposob utatwiay odszukanie oraz odtworzenie punktéw
zlikwidowanych

1.3.1. Odtworzenie trasy i punktéw wysokéciowych

W zakres robo6t pomiarowych, zygianych z odtworzeniem trasy i punktéw wysaiowych
wchodz:

a) pomiar wysokeéciowy w osi i innych charakterystycznych miejscacsy,
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b) wyznaczenie dodatkowych punktéw wysé&owych (reperow roboczych),

C) wyznaczenie parametrow tukow pionowych i poziomych,

d) wyznaczenie przekrojow poprzecznych w miejscachatttarystycznych,

e) zastabilizowanie punktow w sposob trwaty, ochrocla przed zniszczeniem oraz
oznakowanie w sposéb utatwjay odszukanie i ewentualne odtworzenie.

1.3.2. Wyznaczenie obiektow itynierskich

Wyznaczenie obiektéw #ynierskich obejmuje sprawdzenie wyznaczenia oskeldhi
I punktow wysokéciowych, zastabilizowanie ich w sposob trwaly, aokr ich przed
zniszczeniem, oznakowanie w sposob utatyeijodszukanie i ewentualne odtworzenie oraz
wyznaczenie usytuowania obiektu

1.4.0Okreslenia podstawowe

1.4.1. Punkty gtdwne trasy - punkty zatamania osi trasykpy kierunkowe oraz pogikowy
I koncowy punkt trasy.

1.4.2. Pozostate okienia podstawowegzgodne z obowzujacymi, odpowiednimi polskimi
normami i z definicjami podanymi w ST D-M-00.00.00ymagania ogolne” pkt 1.4.

1.5.0g0lne wymagania dotycace robot

Ogoblne wymagania dotygee robot podano w ST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogblne
pkt 1.5.

2. Materiaty

2.1. Ogolne wymagania dotycgce materiatow

Ogolne wymagania dotygee materiatéw, ich pozyskiwania i sktadowania padarST D-
M-00.00.00 ,Wymagania ogoélne” pkt 2.

2.2. Rodzaje materiatow

Do utrwalenia punktow gtownych trasy nafestosowd, dla punktow utrwalanych
w istniegcej nawierzchni bolce stalowgeednicy 5 mm i dtugéci od 0,04 do 0,05 m.

Pale drewniane umieszczone poza graribot ziemnych, wagsiedztwie punktéw zatamania
trasy, powinny miésrednie od 0,15 do 0,20 mi dtugbod 1,5 do 1,7 m.

Do stabilizacji pozostatych punktow najestosowa paliki drewnian&rednicy od 0,05 do
0,08 m i dhugéci okoto 0,30 m, a dla punktéw utrwalanych w ispgiej nawierzchni bolce
stalowesrednicy 5 mm i dtugéci od 0,04 do 0,05 m.

3. Sprzt

3.1. Ogodlne wymagania dotycgce spratu

Ogolne wymagania dotygeze sprztu podano w ST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogoélne
pkt 3.

3.2. Sprat pomiarowy

Do odtworzenia sytuacyjnego trasy i punktow wysekmvych naley stosowa nastpujacy
sprzt:
— teodolity lub tachimetry,

- niwelatory,
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— dalmierze,

- tyczki,

- laty,

- tasmy stalowe, szpilki,
— samochdd dostawczy.

Sprzt stosowany do odtworzenia trasy drogowej i jejkiaw wysokdciowych powinien
gwarantowad uzyskanie wymaganej doktadiwo pomiaru.

4. Transport

4.1. Ogollne wymagania dotycgce transportu

Ogolne wymagania dotygee transportu podano w ST D-M-00.00.00 ,Wymaganqiame”
pkt 4.

4.2. Transport sprzetu i materiatow
Sprzt i materiaty do odtworzenia trasy @ przewoz dowolnymisrodkami transportu.

5. Wykonanie robét

5.1. Ogolne zasady wykonania robot
Ogolne zasady wykonania robot podano w ST D-M-00@QWymagania ogolne” pkt 5.
5.2. Zasady wykonywania prac pomiarowych

Prace pomiarowe powinny byvykonane zgodnie z obogaujgcymi Instrukcjami GUGIK
(od 1 do 7) przez osoby posiagtag odpowiednie kwalifikacje i uprawnienia.

Dane dotycace osnowy geodezyjnej poziomej i wysékiowej oraz punktéw granicznych
nalezy pobra ze sktadnicy odpowiedniegaf@ddka Dokumentacji Geodezyjnej i Kartograficznej
(zgodnie z obowezujgcymi przepisami — Ustawa Prawo Geodezyjne i Kadficgne - tylko
jednostka wykonawstwa geodezyjnegozmagtaszéaroboty i pobiera materiaty z ODGIK).

Wykonawca powinien sprawdztzy rzdne terenu okéone w dokumentacji projektowej s
zgodne z rzeczywistymi ¢dnymi terenu. Jeeli Wykonawca stwierdzize rzeczywiste rgine
terenu istotnie rinig si¢ od rzdnych okrélonych w dokumentacji projektowej, to powinien
powiadomé o tym Inzyniera. Uksztattowanie terenu w takim rejonie rogymno by zmieniane
przed podjciem odpowiedniej decyzji przezAyniera.

Punkty wierzchotkowe, punkty gtébwne trasy i punlggérednie osi trasy mugzbyc
zaopatrzone w oznaczenia oleggce w sposob wyrany i jednoznaczny charakterystyk
i potozenie tych punktow. Forma i wzor tych oznatzsowinny by zaakceptowane przez
Inzyniera.

Wykonawca jest odpowiedzialny za ochgowszystkich punktow pomiarowych i ich
oznaczé w czasie trwania robot. Wszystkie pozostate prpoeniarowe konieczne dla
prawidtowej realizacji robot nate do obowizkéw Wykonawcy.

Przed przysipieniem do robot Wykonawca zobazany jest do odszukania i widocznego
oznakowania wszystkich punktowrswowej osnowy geodezyjnej zlokalizowanej w graciica
projektowanych robot.

Punkty osnowy geodezyjnej wskazane w DokumentaapjeRtowe] przewidziane do
likwidacji, w zwiagzku z projektowanymi robotami budowlanymi, naleodtworzy przez
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odpowiedni, uprawnion jednostlke wykonawstwa geodezyjnego, jako punkty geodezgne t
samej klasy.

5.3. Wyznaczenie punktow gtéwnych osi trasy i punkiw wysokdgciowych

Punkty wierzchotkowe trasy i inne punkty gtdwne pomy by¢ w sposob trwaly, a tak
dowigzane do punktow pomocniczych, padmych poza granicrobot.

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

Repery robocze natg zalazy¢ poza granicami robot zedganych z wykonaniem trasy
drogowej i obiektow towarzygeych. Jako repery robocze mma wykorzystéa punkty state na
stabilnych, istnigjcych budowlach wzdiutrasy drogowej. O ile brak takich punktow, repery
robocze nalgy zatazy¢ w postaci stupkéw betonowych lub grubych ksztahiwdw stalowych,
osadzonych w gruncie w sposob wyklugegjosiadanie, zaakceptowany przezyhiera.

Repery robocze powinny byvyposaone w dodatkowe oznaczenia, zawigcajwyrane
i jednoznaczne okgékenie nazwy reperu i jegogdne;.

5.4. Wyznaczenie osi trasy

Tyczenie osi trasy natg wykona w oparciu o dokumentagcprojektows oraz inne dane

geodezyjne przekazane przez Zamayego, przy wykorzystaniu sieci poligonizacji
panstwowej albo innej osnowy geodezyjnej, gkoaej w dokumentacji projektowe;.

Os trasy powinna by wyznaczona w punktach gtébwnych i w punktachérpdnich
w odlegtcaci zaleznej od charakterystyki terenu i uksztattowaniaytréescz nie rzadziej nico
50 metrow.

Dopuszczalne odchylenie sytuacyjne wytyczonejrasiytw stosunku do dokumentacji

projektowej nie mge by wieksze nk 3 cm dla autostrad i drog ekspresowych lub 5 @n dl
pozostatych drog. Rzine niwelety punktdw osi trasy najewyznaczy z doktadnécia do 1 cm
w stosunku do rdnych niwelety okrdonych w dokumentacji projektowe.

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

5.5. Wyznaczenie przekrojow poprzecznych

Wyznaczenie przekrojow poprzecznych obejmuje wyzeiaie krawdzi nasypow i wykopow
na powierzchni terenu (oldlenie granicy robot), zgodnie z dokumengapjojektows oraz
w miejscach wymagagych uzupetnienia dla poprawnego przeprowadzeidtiiov miejscach
zaakceptowanych przezzyniera.

Do wyznaczania kragdzi nasypow i wykopow nalgy stosowa dobrze widoczne paliki lub
wiechy. Wiechy nalgy stosowa w przypadku nasypow o wysadm przekraczajcej 1 metr oraz
wykopow gkbszych nk 1 metr. Odlegté miedzy palikami lub wiechami natg dostosowédo
uksztaltowania terenu oraz geometrii trasy drogov@jlegi@é ta co najmniej powinna
odpowiadé odstpowi kolejnych przekrojéw poprzecznych.

Profilowanie przekrojow poprzecznych musi utiwiaé¢ wykonanie nasypow i wykopow
o0 ksztalcie zgodnym z dokumentaprojektowy.

5.6. Wyznaczenie potzenia obiektéw inzynierskich

Dla kazdego z obiektéw irynierskich naley wyznaczy jego potaenie w terenie poprzez:

a) wytyczenie osi obiektu,

b) wytyczenie punktéw okéajacych usytuowanie (kontur) obiektu.
Potazenie obiektu w planie nate okresli¢ z doktadnécia okreslong w punkcie 5.4.
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6. Kontrola jakosci robot

6.1. Ogolne zasady kontroli jakéci robot
Ogolne zasady kontroli jako rob6t podano w ST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogbuid 6.
6.2. Kontrola jakosci prac pomiarowych

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

7. Obmiar robot

7.1. Ogolne zasady obmiaru robot
Ogolne zasady obmiaru rob6t podano w ST D-M-00@Mymagania ogolne” pkt 7.
7.2. Jednostka obmiarowa

Jednostk obmiarowy jest:

— km (kilometr) odtworzonej trasy w terenie,
— obmiar robét zwjzanych z wyznaczeniem obiektow,

8. Odbior robot

8.1. Ogolne zasady odbioru robot
Ogolne zasady odbioru robét podano w ST D-M-00.00Wymagania ogoélne” pkt 8.
8.2. Sposob odbioru robot

Odbior robot zwdgzanych z odtworzeniem trasy w terenie gasie na podstawie szkicow
i dziennikdw pomiaréw geodezyjnych lub protokoétkantroli geodezyjnej, ktére Wykonawca
przedktada laynierowi.

9. Podstawa ptatndci

9.1. Ogolne ustalenia dotycice podstawy ptatndci

Ogodlne ustalenia dotygze podstawy ptatrsgi podano w ST D-M-00.00.00 ,Wymagania
ogolne” pkt 9.

9.2. Cena jednostki obmiarowej
Cena wykonania robot obejmuje:

— wyznaczenie osi trasy i punktow wysdkmwych,

— uzupetnienie osi trasy dodatkowymi punktami,

— wyznaczenie dodatkowych punktéw wysé&owych,

— wyznaczenie parametrow tukow poziomych i pionowych,

— wyznaczenie przekrojéw poprzecznych z ewentualnytyazeniem dodatkowych
przekrojéw,

— zastabilizowanie punktow w sposéb trwaty, ochrool przed zniszczeniem
i oznakowanie utatwigfe odszukanie oraz odtworzenie punktow zlikwidoveany
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10. Przepisy zwazane

1.

8.
9.

Instrukcja techniczna O-1. Ogolne zasady wykonyaamiac geodezyjnych, GUGIK
Wydanie czwarte 1998

Instrukcja techniczna O-1/0-2. Ogoélne zasady wykeanja prac geodezyjnych
i kartograficznych, GUGIK Wydanie gie 2001.

Instrukcja techniczna G-1. Pozioma osnowa geodaz@ityGiK Wydanie czwarte 1986

Instrukcja techniczna G-2. Wysalaowa osnowa geodezyjna, GUGIK Wydanie czwarte
1988

Instrukcja techniczna G-3. Geodezyjna obstuga itwegsGUGIK Wydanie pite 1988

Instrukcja techniczna G-4. Pomiary sytuacyjne i akggciowe, GUGIK Wydanie trzecie
1988

Instrukcja techniczna G-3.1. Osnowy realizacyjngdGK Wydanie drugie 1987
Instrukcja techniczna G-3.2. Pomiary realizacyfaB&lGiK Wydanie drugie 1987
Norma BN-67/6744-09

10. Ustawa z dn. 17.05.1989 r Prawo geodezyjne i keafmgne ( Dz.U. Nr 240)
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