SPECYFIKACJA TECHNICZNA WYKONANIA | ODBIORU ROBOT B UDOWLANYCH

ST D-01.01.01.
Odtworzenie trasy i punktéw wysokgciowych

1. WSTEP

1.1.Przedmiot ST

Przedmiotem niniejszej specyfikacji technicznejveymagania dotycze wykonania i odbioru
robét zwhzanych z odtworzeniem trasy drogowej i jej punktéywsokaciowych ktére zostan
wykonane w ramach przebudowy drogi gminnej — ul.s@ékiego w Wieluniu na odcinku o
tacznej dtugéci 434,09 m zgodnie z Dokumentacja Projektow

1.2. Zakres stosowania ST

Specyfikacja Techniczna jest stosowana jako doktimpeaetargowy i kontraktowy przy zlecaniu i
wykonaniu robot opisanych w podpunkcie 1.1.

1.3. Zakres robot obgtych ST

Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji dotyczasad prowadzenia robét zwanych z
wszystkimi czynnéciami umaliwiajacymi i mapcymi na celu odtworzenie w terenie przebiegu
trasy projektowanej drogi oraz paknia obiektow towarzyazych.

W zakres rob6t pomiarowych, zyganych z odtworzeniem trasy i punktow wysgdowych

wchodz:

a) sprawdzenie wyznaczenia sytuacyjnego i wysckavego punktow gtownych osi trasy i

punktéw wysokéciowych,

b) uzupetnienie osi trasy dodatkowymi punktami (wgezenie osi),

c) wyznaczenie dodatkowych punktow wysésiowych (reperoéw roboczych),

d) wyznaczenie przekrojéw poprzecznych,

e) zastabilizowanie punktéw w sposob trwaty, ochrarmaprzed zniszczeniem oraz oznakowanie
w sposoOb utatwiacy odszukanie i ewentualne odtworzenie.

1.4. Okreslenia podstawowe

1.4.1. Punkty gtdbwne trasy - punkty zatamania osi tragynkby kierunkowe oraz pogtkowy i
koncowy punkt trasy.

1.4.2. Pozostate oki&tenia podstawowe aszgodne z obowazujacymi, odpowiednimi polskimi
normami i z definicjami podanymi w ST D-00.00.00 yivagania ogolne”

1.5. Ogodlne wymagania dotycgee robot

Wykonawca robét jest odpowiedzialny za jé&kech wykonania oraz za zgodstoz Dokumentagj
Projektova, ST i poleceniami liayniera.
Ogolne wymagania dotyaze robot podano w ST D-00.00.00 ,Wymagania ogolne”
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2. MATERIALY

2.1. Ogolne wymagania dotycgce materiatow

Ogoblne wymagania dotygze materiatdw, ich pozyskiwania i sktadowania padanw ST
D-00.00.00 ,Wymagania ogolne”.

2.2. Rodzaje materiatow

Do utrwalenia punktow gtéwnych trasy nafestosowa pale drewniane z gwdziem lub pgtem
stalowym, stupki betonowe albo rury metalowe o dkegokoto 0,50 metra.

Pale drewniane umieszczone poza granbot ziemnych, wasiedztwie punktow zatamania trasy,
powinny mie srednie; od 0,15 do 0,20 m idiugbod 1,5do 1,7 m.

Do stabilizacji pozostatych punktow najestosowa paliki drewnianegrednicy od 0,05 do 0,08 m i
dhugcsci okoto 0,30 m, a dla punktow utrwalanych w istmiej nawierzchni bolce stalowseednicy

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

,» Swiadki” powinny mi& dtugaié¢ okoto 0,50 m i przekroj prostatqy.

3. SPRZET

3.1. Ogolne wymagania dotycpgce spratu
Ogolne wymagania dotyaze sprztu podano w ST D-00.00.00 ,Wymagania ogolne” .
3.2. Sprat pomiarowy

Do odtworzenia sytuacyjnego trasy i punktow wysekovych naley stosowdé nastpujacy
sprzt:

— teodolity lub tachimetry,

- niwelatory,

- dalmierze,

- tyczki,

- faty,

- tasmy stalowe, szpilki.

Sprzt stosowany do odtworzenia trasy drogowej i jej kiGw wysokadciowych powinien
gwarantowa uzyskanie wymaganej doktadied pomiaru.

4. TRANSPORT

4.1. Ogolne wymagania dotycgce transportu

Ogolne wymagania dotygee transportu podano w ST D-00.00.00 ,Wymaganidrajo
4.2. Transport sprzetu i materiatow

Sprzt i materiaty do odtworzenia trasy tr@ przewoz dowolnymisrodkami transportu.

5. WYKONANIE ROBOT

5.1. Ogdlne zasady wykonania robét
Ogolne zasady wykonania robo6t podano w ST D-000M@ymagania ogolne”.
5.2. Zasady wykonywania prac pomiarowych

Wykonawca przedstawi hynierowi do akceptacji projekt organizacji i harnognam robot,
uwzglkdniajace wszystkie warunki, w jakichetlzie wykonywane odtworzenie trasy i punktow
wysokaciowych.
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Prace pomiarowe powinny &ywykonane zgodnie z oboadujacymi Instrukcjami Gtdéwnego
Urzedu Geodezji i Kartografii (GUGIK). Przebieg drogi planie oraz wspotedne gtéwnych
punktow osiowych i punktow charakterystycznych pgstawiono w dokumentacji projektowej.
Przed przysipieniem do rob6t Wykonawca powinien pegepd Zamawigcego dane zawiergje
lokalizack i wspétrzdne punktow gtownych trasy oraz reperow.

W oparciu o materiaty zawarte w Dokumentacji Pragalej Wykonawca przeprowadzi obliczenia i
pomiary geodezyjne nieztine do szczegbétowego i zgodnego z Dokumenptd®jojektovy
wytyczenia robot i zastabilizuje w terenie punkgnleczne do prawidtowego ich wykonania (w
tym repery robocze). Tyczenie nalevykona dla catego odcinka drogi.

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

Wykonawca powinien natychmiast poinformawknzyniera o wszelkich kbach wykrytych w
wytyczeniu punktéw gtdwnych trasy i (lub) reperéaboczych. B¢dy te powinny by usungte na
koszt Zamawiajcego.

Wykonawca powinien sprawdziczy rzdne terenu oké&one w dokumentacji projektowejas
zgodne z rzeczywistymi ¢dnymi terenu. Jeeli Wykonawca stwierdzize rzeczywiste rxne
terenu istotnie rinia sig od rzdnych okrélonych w dokumentacji projektowej, to powinien
powiadomé o tym Irnzyniera. Uksztattowanie terenu w takim rejonie n@vmno by zmieniane
przed podjciem odpowiedniej decyzji przezAyniera. Wszystkie roboty dodatkowe, wynikzg z
réznic rzednych terenu podanych w dokumentacji projektowejrzédnych rzeczywistych,
akceptowane przez 2gniera, zostap wykonane na koszt Zamawdapgo. Zaniechanie
powiadomienia Inyniera oznaczase roboty dodatkowe w takim przypadku afzai Wykonawe.
Wszystkie roboty, ktére bazujna pomiarach Wykonawcy, nie mpdy¢ rozpoczte przed
zaakceptowaniem wynikéw pomiarow przezyniera.

Punkty wierzchotkowe, punkty gtébwne trasy i punktgrednie osi trasy mugady¢ zaopatrzone w
oznaczenia okétajace w sposOb wyrday i jednoznaczny charakterystyki potozenie tych
punktow. Forma i wzor tych oznagzpowinny by zaakceptowane przezzymiera.

Wykonawca jest odpowiedzialny za ochgonszystkich punktow pomiarowych i ich oznatag
czasie trwania robot. deli znaki pomiarowe przekazane przez Zamagejo zostanzniszczone
przez Wykonawe swiadomie lub wskutek zaniedbania, a ich odtworzeest konieczne do
dalszego prowadzenia robot, to zogtane odtworzone na koszt Wykonawcy.

Wszystkie pozostate prace pomiarowe konieczne déawvigtowe] realizacji robot naka do
obowiazkéw Wykonawcy.

5.3. Sprawdzenie wyznaczenia punktéw gtownych osesy i punktow
wysokdciowych

Punkty wierzchotkowe trasy i inne punkty gtowne pamy by zastabilizowane w sposoéb trwaty,
przy wyciu pali drewnianych lub stupkédw betonowych, a ztakdowhzane do punktéw
pomocniczych, potoonych poza granic robot ziemnych. Maksymalna odlegto pomidzy
punktami gtdbwnymi na odcinkach prostych nieza@rzekracza500 m.

Maksymalna odlegkd miedzy reperami roboczymi wzdiutrasy drogowej w terenie ptaskim
powinna wynosi 500 metrow, natomiast w terenie falistym i gorskpowinna by odpowiednio
zmniejszona, zakmie od jego konfiguracji.

Repery robocze natg zatazy¢ poza granicami rob6t zadanych z wykonaniem trasy drogowej i
obiektow towarzyszrych. Jako repery robocze pma wykorzysta punkty state na stabilnych,
istniepcych budowlach wzdiutrasy drogowej. O ile brak takich punktéw, repeshocze naley
zatazy¢ w postaci stupkéw betonowych lub grubych ksztatidsdw stalowych, osadzonych w
gruncie w sposéb wykluczgjy osiadanie, zaakceptowany przezylmera.

Rzedne reperéw roboczych nale okresla¢c z taky doktadndcia, aby sredni bhd niwelacji po
wyréwnaniu byt mniejszy od 4 mm/km, stostijniwelacg podwdéjra w nawihzaniu do reperéw
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panstwowych.
Repery robocze powinny bywyposaone w dodatkowe oznaczenia, zawigraj wyrane i
jednoznaczne okékenie nazwy reperu i jegogane;.

5.4. Wyznaczenie osi trasy

Tyczenie osi trasy natg wykona w oparciu o dokumentagcprojektows.

Os trasy powinna by wyznaczona w punktach gtownych i w punktackrpdnich w odlegtéci
zaleznej od charakterystyki terenu i uksztattowaniaytydecz nie rzadziej nico 50 metrow.
Dopuszczalne odchylenie sytuacyjne wytyczonejmrasiytw stosunku do dokumentaciji projektowej
nie mae by wieksze nk 5 cm. Rzdne niwelety punktéw osi trasy naje wyznaczy z
doktadndcia do 1 cm w stosunku dogdnych niwelety okrdonych w dokumentaciji projektowe;.
Do utrwalenia osi trasy w terenie najaizy¢ materiatdbw wymienionych w pkt 2.2.

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

5.5. Wyznaczenie przekrojow poprzecznych

Wykonawca wyznaczy przekroje poprzeczne zgodnie akubhentac Projektows oraz w
miejscach wymagagych uzupetnienia dla poprawnego przeprowadzenitré w miejscach
zaakceptowanych przezzyniera.

Do wyznaczania kragdzi nasypéw i wykopOw naky stosowa dobrze widoczne paliki lub
wiechy. Wiechy naley stosowdé w przypadku nasypow o wysoda przekraczajcej 1 metr oraz
wykopow gkbszych ni 1 metr. Odlegt& migdzy palikami lub wiechami natg dostosowéa do
uksztaltowania terenu oraz geometrii trasy drogow@plegid¢ ta co najmniej powinna
odpowiadé odstpowi kolejnych przekrojow poprzecznych.

Profilowanie przekrojow poprzecznych musi uiiwia¢ wykonanie nasypow i wykopow o
ksztatcie zgodnym z dokumentagjrojektows.

6. KONTROLA JAKO SCI ROBOT

6.1. Ogolne zasady kontroli jakéci robot
Ogolne zasady kontroli jakoi robo6t podano w ST D-00.00.00 ,Wymagania ogolne”.
6.2. Kontrola jakosci prac pomiarowych

Kontrole jakasci prac pomiarowych zwkanych z odtworzeniem trasy i punktéw wysgdowych
nalezy prowadzé wedtug ogolnych zasad oktenych w instrukcjach i wytycznych GUGIK
zgodnie z wymaganiami podanymi w pkt 5.4.

7. OBMIAR ROBOT

7.1. Ogolne zasady obmiaru robot
Ogolne zasady obmiaru robét podano w ST D-00.00M¥magania ogolne”.
7.2. Jednostka obmiarowa

Jednostl obmiarowy jest km (kilometr) odtworzonej trasy w terenie.
Obmiar przeprowadzony w terenie nie powinien obeyago jakichkolwiek dodatkowo
wykonanych prac, nie zaakceptowanych przeyrirera.
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8. ODBIOR ROBOT

8.1. Ogolne zasady odbioru robot
Ogolne zasady odbioru robét podano w ST D-00.0Q/0¢magania ogoéine”.
8.2. Sposob odbioru robot

Odbiér rob6t zwizanych z odtworzeniem trasy w terenie gasje na podstawie szkicOw i
dziennikbw pomiaréw geodezyjnych lub protokotu znkoli geodezyjnej, ktore Wykonawca
przedktada laynierowi.

9. PODSTAWA PLATNOSCI

9.1. Ogolne ustalenia dotycge podstawy ptatndci

Ptatng¢ powinna nagipi¢ zgodnie z ST D-00.00.00. ,Wymagania ogoélne” nagpawie jednostek
obmiarowych wg punktu 7, zgodnie z obmiarem, poadie robét zgodnie z punktem 8.

9.2. Cena jednostki obmiarowej

Cena 1 km wykonania rob6t obejmuje:

a) dostarczenie materiatow i spinz,

b) wyznaczenie punktow gtdbwnych osi trasy i punkigysokaciowych,

c) uzupetnienie osi trasy dodatkowymi punktami,

d) wyznaczenie dodatkowych punktéw wyséetiowych,

e) wyznaczenie przekrojow poprzecznych z ewentualwytyczeniem dodatkowych
przekrojow,

f) zastabilizowanie punktow w sposob trwaty, ocltaach przed zniszczeniem
i oznakowanie utatwiage odszukanie i ewentualne odtworzenie,

h) prowadzenie dokumentacji geodezyjnej,

i ) odwiezienie sprgu po zak@éczeniu robot,

j) oznakowanie robot i jego demonta

Zgodnie z DokumentagjProjektowa nalezy wyznaczy trag na dtugéci 0,4 km.

10. PRZEPISY ZWIAZANE

1. Instrukcja techniczna 0-1. Ogo6lne zasady wykomyaarac geodezyjnych.

2. Instrukcja techniczna G-3. Geodezyjna obstuga estycji, Giowny Urad Geodezji i
Kartografii, Warszawa 1979.

Instrukcja techniczna G-1. Geodezyjna osnowagooaj GUGIK 1978.

Instrukcja techniczna G-2. Wysakiowa osnowa geodezyjna, GUGIK 1983.

Instrukcja techniczna G-4. Pomiary sytuacyjng/sekaciowe, GUGIK 1979.

Wytyczne techniczne G-3.2. Pomiary realizacyfBgGiK 1983.

Wytyczne techniczne G-3.1. Osnowy realizacyjng K 1983.
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