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1. WSTEP
1.1.Przedmiot ST

Przedmiotem niniejszej szczegdtowej specyfikacji technicznej sg wymagania dotyczace wykonania i
odbioru robdt zwigzanych z robotami pomiarowymi przy liniowych robotach ziemnych w ramach
przebudowy drogi wojewddzkiej nr 471 Opatdwek - Rzymsko polegajacej na budowie chodnika wraz z
zatokami autobusowymi w granicach istniejgcego pasa drogowego w m. Opatéwek.

1.2. Zakres stosowania ST

Specyfikacja techniczna (ST) jest stosowana jako dokument przetargowy i kontraktowy przy zlecaniu i
realizacji robét zwigzanych z odtworzeniem trasy i punktow wysoko$ciowych i obejmuje:
- roboty pomiarowe przy liniowych robotach ziemnych w terenie réwninnym

1.3. Zakresrob6t obj etych ST

Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji dotyczg zasad prowadzenia robot zwigzanych z wszystkimi
czynno$ciami umozliwiajgcymi i majacymi na celu odtworzenie w terenie przebiegu chodnika oraz
wyznaczenie geometrii pozostatych elementéw pasa drogowego objetych przebudowa.

1.3.1. Odtworzenie trasy i punktow wysokos$ciowych

W zakres rob6t pomiarowych, zwigzanych z odtworzeniem trasy i punktéw wysoko$ciowych wchodza:
a) wyznaczenie sytuacyjne i wysokosciowe punktéw gtéownych osi trasy i punktdw wysokosciowych,
b) uzupetnienie osi trasy dodatkowymi punktami (wyznaczenie osi),

¢) wyznaczenie dodatkowych punktdw wysoko$ciowych (reperéw roboczych),

d) wyznaczenie przekrojow poprzecznych,

e) zastabilizowanie punktéw w sposdb trwaty, ochrona ich przed zniszczeniem oraz oznakowanie w
sposdb utatwiajacy odszukanie i ewentualne odtworzenie.

1.3.2. Sprawdzenie rzednych przed rozpoczeciem robot.

Wykonawca ma obowi gzek sprawdzenia istniej acych rz ednych terenu i rz ednych
projektowanych, zamieszczonych na rysunkach przekro jéw poprzecznych i przekrojéw

podtu znych.

W wypadku stwierdzonych niezgodno  $ci Wykonawca powinien, przed rozpocz eciem robdt,
bezzwitocznie poinformowa € projektanta o zaistniatych okoliczno  sciach.

1.4. Okre slenia podstawowe

1.4.1. Punkty gtdwne trasy - punkty zatamania osi trasy, punkty kierunkowe oraz poczatkowy i
koncowy punkt trasy.

1.4.2. Pozostate okre$lenia podstawowe sg zgodne z obowigzujgcymi, odpowiednimi polskimi normami
i z definicjami podanymi w ST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogdlne” pkt 1.4.

1.5. Ogo6lne wymagania dotycz gce robot

Ogolne wymagania dotyczace robdt podano w ST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogolne” pkt 1.5.

2. MATERIALY

2.1. Ogdlne wymagania dotycz ace materiatow

Ogolne wymagania dotyczace materiatdw, ich pozyskiwania i sktadowania podano w ST D-M-00.00.00
~Wymagania ogdlne” pkt 2.

2.2. Rodzaje materiatow

- Do utrwalenia punktéw gtéwnych trasy nalezy stosowac: paliki o Srednicy od 0,15 do 0,20 m i
dtugosci od 1,5 do 1,7 m oraz o Srednicy 5-8 cm i dtugosci 0,5 m,

- stupki betonowe
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3. SPRZET

3.1. Ogodlne wymagania dotycz ace sprz etu

Ogolne wymagania dotyczace sprzetu podano w ST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogolne” pkt 3.
3.2. Sprz et pomiarowy

Do odtworzenia sytuacyjnego trasy i punktdow wysokosciowych nalezy stosowaé nastepujacy sprzet:
—teodolity lub tachimetry,

- niwelatory,

—dalmierze,

- tyczki,

- taty,

- tasmy stalowe, szpilki.

Sprzet stosowany do odtworzenia trasy drogowej i jej punktow wysokosciowych powinien
gwarantowac uzyskanie wymaganej doktadnosci pomiaru.

4. TRANSPORT

4.1. Ogolne wymagania dotycz ace transportu

Ogolne wymagania dotyczace transportu podano w ST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogdlne” pkt 4.
4.2. Transport sprz etu i materiatow

Sprzet i materiaty do odtworzenia trasy mozna przewozi¢ dowolnymi Srodkami transportu.

5. WYKONANIE ROBOT

5.1. Ogélne zasady wykonania robot

Ogolne zasady wykonania robot podano w ST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogdlne” pkt 5.

5.2. Zasady wykonywania prac pomiarowych

Wyznaczenie gtéwnych punktdw trasy drogowej nalezy wykona¢ w oparciu o Dokumentacje
Projektowq przy wykorzystaniu sieci poligonizacji pafnstwowej oraz w oparciu o informacje przekazane
przez Inzyniera.

5.3. Sprawdzenie wyznaczenia punktéw gtéwnych osit  rasy i punktéw wysoko $ciowych

Punkty wierzchotkowe trasy i inne punkty gtéwne powinny by¢ zastabilizowane w sposéb trwaty, przy
uzyciu pali drewnianych lub stupkéw betonowych, a takze dowigzane do punktéw pomocniczych,
potozonych poza granicg robdt ziemnych. Nalezy zatozyé¢ robocze punkty wysokosciowe (repery
robocze) wzdtuz osi trasy drogowej wyznaczane co okoto 250m.

Rzedne reperow roboczych nalezy okreslac¢ z takg doktadnoscia, aby Sredni btad niwelacji po
wyréwnaniu byt mniejszy od 4 mm/km, stosujac niwelacje podwdjng w nawigzaniu do reperéw
panstwowych.

Repery robocze powinny by¢ wyposazone w dodatkowe oznaczenia, zawierajagce wyrazne i
jednoznaczne okreSlenie nazwy reperu i jego rzednej.

5.4. Odtworzenie osi trasy

Tyczenie osi trasy nalezy wykonac w oparciu o dokumentacje projektowg oraz inne dane geodezyjne,
przy wykorzystaniu sieci poligonizacji panstwowej albo innej osnowy geodezyjnej.

Os$ trasy powinna by¢ wyznaczona w punktach gtéwnych i w punktach posrednich w odlegtosci
zaleznej od charakterystyki terenu i uksztattowania trasy, lecz nie rzadziej niz co 50 metréw.
Dopuszczalne odchylenie sytuacyjne wytyczonej osi trasy w stosunku do dokumentacji projektowej nie
moze by¢ wieksze niz 5 cm. Rzedne niwelety punktoéw osi trasy nalezy wyznaczy¢ z doktadnoscig do 1
cm w stosunku do rzednych niwelety okreslonych w dokumentacji projektowej.

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

Usuniecie pali z osi trasy jest dopuszczalne tylko wéwczas, gdy Wykonawca robot zastapi je
odpowiednimi palami po obu stronach osi, umieszczonych poza granicg robét.

Przebudowa drogi wojewédzkiej nr 471 Opatéwek - Rzymsko poleggaca na budowie chodnikawraz z zatokami autobusowymi w granicachistigjacego pasadrogowego wm. Opatdwek

Strona 20



SST D-01.01.01

5.5. Wyznaczenie przekrojow poprzecznych

Wyznaczenie przekrojow poprzecznych obejmuje wyznaczenie krawedzi nasypdw i wykopow na
powierzchni terenu (okreslenie granicy robdt), a takze wyznaczenie w czasie trwania robot ziemnych
zarysu nasypow i wykopdw w przekrojach poprzecznych (profilowanie przekrojéw poprzecznych)
zgodnie z dokumentacjg projektowa oraz w miejscach wymagajacych uzupetnienia dla popraw nego
przeprowadzenia robdt i w miejscach zaakceptowanych przez Inzyniera.

Do wyznaczania krawedzi nasypdéw i wykopow nalezy stosowaé dobrze widoczne paliki. Odlegtos¢
miedzy palikami nalezy dostosowac do uksztattowania terenu oraz geometrii trasy drogowe;j.
Odlegto$¢ ta co najmniej powinna odpowiadaé odstepowi kolejnych przekrojéow

poprzecznych.

Profilowanie przekrojow poprzecznych musi umozliwia¢ wykonanie nasypow i wykopdw o ksztatcie
zgodnym z dokumentacjq projektowa.

6. KONTROLA JAKO $CI ROBOT

6.1. Ogolne zasady kontroli jako $ci robét

Ogolne zasady kontroli jakosci robét podano w ST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogolne” pkt 6.
Kontrole jakosci prac pomiarowych zwigzanych z odtworzeniem trasy i punktdw wysokosciowych
nalezy prowadzi¢ wedtug ogdlnych zasad okreslonych w instrukcjach i wytycznych GUGIK
(1,2,3,4,5,6,7) zgodnie z wymaganiami podanymi w pkt 5.4.

6.2. Kontrola jako $ci prac pomiarowych

Sprawdzenie robdt pomiarowych nalezy przeprowadzi¢ wg nastepujacych zasad:

a) o$ drogi nalezy sprawdzi¢ na wszystkich zatamaniach pionowych i krzywiznach w poziomie.

b) robocze punkty wysokoSciowe nalez sprawdzi¢ niwelatorem na catej dtugosci przebudowywanego
odcinka

C) wyznaczenie nasypow i wykopdw nalez sprawdzi¢ tasma i szablonem z poziomicg co najmniej w 5
miejscach na kazdym kilometrze oraz w miejscach budzacych watpliwosci.

7. OBMIAR ROBOT

Ogolne zasady obmiaru robét podano w ST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogolne” pkt 7.

Jednostka obmiarowa jest km (kilometr) odtworzonej trasy w terenie.

8. ODBIOR ROBOT

Ogolne zasady odbioru robdt podano w ST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogolne” pkt 8.

Odbidr robdt zwigzanych z odtworzeniem trasy w terenie nastepuje na podstawie szkicow i dziennikdw
pomiaréw geodezyjnych lub protokdtu z kontroli geodezyjnej, ktére Wykonawca przedktada
Inzynierowi.

9. PODSTAWA PLATNO SClI

Ogdlne ustalenia dotyczace podstawy ptatnosci podano w ST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogdlne” pkt
9.

Zgodnie z Dokumentacjg Projektowg roboty zwigzane z wyznaczeniem osi trasy i punktow
wysokosciowych obejmuja:

- roboty pomiarowe na drodze.

Cena 1 km wykonania robot obejmuje:

—wyznaczenie punktéw gtéwnych osi trasy i punktéw wysokosciowych,

- uzupetnienie osi trasy dodatkowymi punktami,

- wyznaczenie dodatkowych punktow wysokosciowych,

—wyznaczenie przekrojow poprzecznych z ewentualnym wytyczeniem dodatkowych przekrojéw,
- zastabilizowanie punktéw w sposdéb trwaty, ochrona ich przed zniszczeniem i oznakowanie
utatwiajace odszukanie i ewentualne odtworzenie,
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- zastabilizowanie tymczasowego oznakowania pasa drogowego w miejscach wskazanych przez
Inwestora

- wykonanie geodezyjnej inwentaryzacji powykonawczej,

- zabezpieczenie lub przeniesienie geodezyjnych punktdw statych,

- odtworzenie granic wasnosci,

- wykonanie wszelkich opracowan w formie tradycyjnej i elektroniczne;j.
10. PRZEPISY ZWIAZANE

1. Instrukcja techniczna 0-1. Ogdlne zasady wykonywania prac geodezyjnych.

]
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