SPECYFIKACJA TECHNICZNA

D-01.01.01

ODTWORZENIE TRASY
| PUNKTOW WYSOKO SCIOWYCH



1. Wstep

1.1.Przedmiot ST

Przedmiotem niniejszej specyfikacji technicznej XS®& wymagania dotyexe
wykonania i odbioru robét zwranych z odtworzeniem trasy drogowej i jej punktéw
wysokaciowych wykonywanych dla potrzeb przebudowy mostmep Kanat Notecki w
ciggu drogi powiatowej nr 2558C w m. Kotuda.

1.2. Zakres stosowania ST

Specyfikacja techniczna (ST) stosowana jest jadkuchent przetargowy i kontraktowy
przy zlecaniu i realizacji rob6t na drogach krajoWwy wojewodzkich.

1.3. Zakres robdt obgtych ST

Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji dotyeasad prowadzenia robét z@anych
z wszystkimi czynngciami umaliwiajacymi i mapcymi na celu odtworzenie w terenie
przebiegu trasy drogowej oraz padmia obiektow inynierskich.

1.3.1.0dtworzenie trasy i punktow wysod@mowych

Roboty pomiarowe, zwkane z odtworzeniem trasy i punktow wysgtiowych
obejmup:

a) sprawdzenie wyznaczenia sytuacyjnego i wysokaego punktéw gtownych osi
trasy i punktow wysokiciowych,

b) uzupetnienie osi trasy dodatkowymi punktami (wyzeage 0si),

c) wyznaczenie dodatkowych punktow wysékiowych (reperéw roboczych),

d) wyznaczenie przekrojow poprzecznych,

e) zastabilizowanie punktdw w sposob trwaty, ochroda przed zniszczeniem oraz
oznakowanie w sposoéb utatwjay odszukanie i ewentualne odtworzenie.

1.3.2.Wyznaczenie obiektéw mostowych
Roboty pomiarowe, zwzane z wyznaczeniem obiektow mostowych obejmuj

a) sprawdzenie wyznaczenia osi obiektu i punktéw wgsolowych,

b) zastabilizowanie punktow w sposob trwaly, ochkroith przed zniszczeniem,
oznakowanie w sposoéb utatwjay odszukanie i ewentualne odtworzenie

C) wyznaczenie usytuowania obiektu (kontur, podpouyiby).

1.3.3.Wykonanie inwentaryzacji powykonawczej wykonanychdat.

1.4. Okredlenia podstawowe

1.4.1.Punkty gtéwne trasy - punkty zatamania osi trasymkby kierunkowe oraz pogtkowy
i koncowy punkt trasy.

1.4.2.Pozostate okigdenia podstawoweaszgodne z obovazujacymi, odpowiednimi polskimi
normami i z definicjami podanymi w ST D-M-00.00.00ymagania ogolne” pkt 1.4.
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1.5. Ogodlne wymagania dotycgce robot

Ogolne wymagania dotygee rob6t podano w ST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogbine
pkt 1.5.

2. Materiaty

2.1. Ogolne wymagania dotycgce materiatow

Ogodlne wymagania dotygze materiatdw, ich pozyskiwania i skladowania padan
w ST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogolne” pkt 2.

2.2. Rodzaje materiatow

Do utrwalenia punktow gtéwnych trasy nafestosowa pale drewniane z gwdziem lub
pretem stalowym, stupki betonowe albo rury metalowd#ugasci okoto 0,50 metra.

Pale drewniane umieszczone poza geammbot ziemnych, w gsiedztwie punktow
zatamania trasy, powinny ntiérednic; od 0,15 do 0,20 m i diugébod 1,5 do 1,7 m.

Do stabilizacji pozostatych punktéw najestosowad paliki drewnianesrednicy od 0,05
do 0,08 m i dhuggci okoto 0,30 m, a dla punktow utrwalanych w isipiej nawierzchni
bolce stalowdrednicy 5 mm i dtugéci od 0,04 do 0,05 m.

,Swiadki” powinny mi& dtugas¢ okoto 0,50 m i przekrdj prostatay.

3. Sprzet

3.1. Ogolne wymagania dotycrce sprztu

Ogodlne wymagania dotygze sprztu podano w ST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogolne
pkt 3.

3.2. Sprat pomiarowy
Do odtworzenia sytuacyjnego trasy i punktow wysakowych naley stosowa
nastpujacy sprzt:

— teodolity lub tachimetry,
- niwelatory,

— dalmierze,

- tyczki,

- faty,

- tasmy stalowe, szpilki.

Sprzt stosowany do odtworzenia trasy drogowej i jej kiGw wysoka@ciowych
powinien gwarantowauzyskanie wymaganej doktadiwd pomiaru.

4. Transport

4.1. Ogoblne wymagania dotycgce transportu

Ogdélne wymagania dotygeze transportu podano w ST D-M-00.00.00 ,Wymagania
0golne” pkt 4.
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4.2. Transport sprzetu i materiatow

Sprzt i materialy do odtworzenia trasy tma przewoz dowolnymi srodkami
transportu.

5. Wykonanie robo6t

5.1. Ogolne zasady wykonania robot

Ogodlne zasady wykonania robot podano w ST D-M-@00 ,Wymagania ogoélne” pkt 5.
5.2. Zasady wykonywania prac pomiarowych

Prace pomiarowe powinny &ywykonane zgodnie z obogdujgcymi Instrukcjami
GUGIK (od 1 do 7).

Przed przyspieniem do rob6t Wykonawca powinien pegepd Zamawiajcego dane
zawierajce lokalizac i wspotrzdne punktéw gtéwnych trasy oraz reperow.

W oparciu 0 materiaty dostarczone przez Zamaeego, Wykonawca powinien
przeprowadz obliczenia i pomiary geodezyjne niezlme do szczegbétowego wytyczenia
robot.

Prace pomiarowe powinny b&ywykonane przez osoby posiagtze odpowiednie
kwalifikacje i uprawnienia.

Wykonawca powinien natychmiast poinformawdnzyniera o wszelkich lgtach
wykrytych w wytyczeniu punktéw gtownych trasy i @(u reperow roboczych. Bdly te
powinny by usungte na koszt Zamawiggego.

Wykonawca powinien sprawdzi czy rzdne terenu ok&tone w dokumentacji
projektowej § zgodne z rzeczywistymi ¢gdnymi terenu. Jeeli Wykonawca stwierdzize
rzeczywiste rzdne terenu istotnie #ig sic od rzdnych okrélonych w dokumentacji
projektowej, to powinien powiadoo tym Inzyniera. Uksztattowanie terenu w takim rejonie
nie powinno by zmieniane przed pogiem odpowiedniej decyzji przez ZAyniera.
Wszystkie roboty dodatkowe, wynikae z r@nic rzednych terenu podanych w dokumentaciji
projektowej i rzdnych rzeczywistych, akceptowane przezyimera, zostag wykonane na
koszt Zamawiajcego. Zaniechanie powiadomieniayniera oznaczaze roboty dodatkowe
w takim przypadku obgizg Wykonawe.

Wszystkie roboty, ktére bazujna pomiarach Wykonawcy, nie mpdpy¢ rozpoczte
przed zaakceptowaniem wynikdw pomiarow przez/iera.

Punkty wierzchotkowe, punkty gtdwne trasy i punlggsrednie osi trasy mugzbyc
zaopatrzone w oznaczenia oleggce w sposOb wyrany i jednoznaczny charakterystyk
i potozenie tych punktéw. Forma i wzor tych oznatzsmwinny by zaakceptowane przez
Inzyniera.

Wykonawca jest odpowiedzialny za ochgowszystkich punktow pomiarowych i ich
oznaczé w czasie trwania robot. dai znaki pomiarowe przekazane przez Zamaywego
zostan zniszczone przez Wykonagéwiadomie lub wskutek zaniedbania, a ich odtworzenie
jest konieczne do dalszego prowadzenia robot, tstamp one odtworzone na koszt
Wykonawcy.

Wszystkie pozostate prace pomiarowe konieczneodiwidtowej realizacji robot nate
do obowjzkéw Wykonawcy.

5.3. Sprawdzenie wyznaczenia punktéw gtownych osasy i punktow wysokasciowych

Punkty wierzchotkowe trasy i inne punkty gtdwne mamy by zastabilizowane
w sposob trwaty, przyayciu pali drewnianych lub stupkéw betonowych, azeaklowpzane
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do punktéw pomocniczych, patonych poza granicrobét ziemnych. Maksymalna odlegto
pomiedzy punktami gtdwnymi na odcinkach prostych niezenprzekracza500 m.

Zamawiagcy powinien zatay¢ robocze punkty wysokoiowe (repery robocze) wzdiu
osi trasy drogowej, a tak przy kadym obiekcie igynierskim.

Maksymalna odlegké migdzy reperami roboczymi wzdiutrasy drogowej w terenie
ptaskim powinna wynogi500 metrow, natomiast w terenie falistym i gorslpowinna by
odpowiednio zmniejszona, zatee od jego konfiguracji.

Repery robocze nalg zatazy¢ poza granicami robot zezanych z wykonaniem trasy
drogowej i obiektéw towarzygeych. Jako repery robocze mma wykorzysta punkty state
na stabilnych, istnigcych budowlach wzdiutrasy drogowej. O ile brak takich punktow,
repery robocze natg zatary¢ w postaci stupkéw betonowych lub grubych ksztahiuw
stalowych, osadzonych w gruncie w sposéb wyklugzapsiadanie, zaakceptowany przez
Inzyniera.

Rzedne reperow roboczych nale okresla¢ z talkg doktadndcig, aby sredni bhd
niwelacji po wyréwnaniu byt mniejszy od 4 mm/km,ostigc niwelacg podwaojry
W nawgzaniu do reperow gatwowych.

Repery robocze powinny bywyposaone w dodatkowe oznaczenia, zawigeej
wyrazne i jednoznaczne oldlenie nazwy reperu i jegogdne;.

5.4. Odtworzenie osi trasy

Tyczenie osi trasy natg wykona& w oparciu o dokumentagcprojektows oraz inne dane
geodezyjne przekazane przez Zamayuefo, przy wykorzystaniu sieci poligonizacji
panstwowej albo innej osnowy geodezyjnej, cgltomej w dokumentacji projektowe;.

O$ trasy powinna by wyznaczona w punktach gtownych i w punktachérpdnich
w odlegtaci zaleznej od charakterystyki terenu i uksztattowaniayydescz nie rzadziej nico
50 metrow.

Dopuszczalne odchylenie sytuacyjne wytyczonejtiggy w stosunku do dokumentacji
projektowej nie mee by wigcksze nk 5 cm. Rzdne niwelety punktow osi trasy naje
wyznaczy z dokiadnécia do 1cm w stosunku do gdnych niwelety okrdonych
w dokumentacji projektowej.

Do utrwalenia osi trasy w terenie nalaizy¢ materiatdw wymienionych w pkt 2.2.

Usunkcie pali z osi trasy jest dopuszczalne tylko woveczgdy Wykonawca robot
zasgpi je odpowiednimi palami po obu stronach osi, lsntzonych poza granicobot.

5.5. Wyznaczenie przekrojow poprzecznych

Wyznaczenie przekrojow poprzecznych obejmuje wyzeae krawdzi nasypow
i wykopow na powierzchni terenu (oklenie granicy robdt), zgodnie z dokumeniacj
projektowg oraz w miejscach wymaggjych uzupetnienia dla poprawnego przeprowadzenia
robot i w miejscach zaakceptowanych przeziviera.

Do wyznaczania kraydzi nasypow i wykopow naky stosowaé dobrze widoczne paliki
lub wiechy. Wiechy naley stosowa w przypadku nasypéw o wysad@ przekraczajcej
1 metr oraz wykopdéw gbszych nt 1 metr. Odlegt& miedzy palikami lub wiechami natg
dostosowa do uksztattowania terenu oraz geometrii trasy owggj. Odlegtéé ta co najmniej
powinna odpowiadaodstpowi kolejnych przekrojow poprzecznych.

Profilowanie przekrojow poprzecznych musi utiwia¢ wykonanie nasypow
i wykopow o ksztatcie zgodnym z dokumentggjojektowvs.
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5.6. Wyznaczenie polzenia obiektow mostowych

Dla kazdego z obiektow mostowych (przepustéw) wmglevyznaczy jego potaenie
w terenie poprzez:

a) wytyczenie osi obiektu,
b) wytyczenie punktéw oketajacych usytuowanie (kontur) obiektu.

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

6. Kontrola jakosci robot

6.1. Ogolne zasady kontroli jakéci robot

Ogodlne zasady kontroli jakoi rob6t podano w ST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogdlne
pkt 6.

6.2. Kontrola jakosci prac pomiarowych

Kontrole jakosci prac pomiarowych zwranych z odtworzeniem trasy i punktow
wysokaciowych naley prowadzé wedtlug ogoélnych 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

Ogodlne zasady obmiaru robot podano w ST D-M-00@QWymagania ogolne” pkt 7.
7.2. Jednostka obmiarowa

Jednostli obmiarow jest km (kilometr) odtworzonej trasy w terenie.
Obmiar robdt zwjzanych z wyznaczeniem obiektéw jeste&za obmiaru robot
mostowych.

8. Odbidr robot

8.1. Ogolne zasady odbioru robot

Ogolne zasady odbioru robot podano w ST D-M-000@QWymagania ogoélne” pkt 8.
8.2. Sposoéb odbioru robét

Odbiér robét zwjzanych z odtworzeniem trasy w terenie gaisie na podstawie szkicéw
i dziennikbw pomiarow geodezyjnych Ilub protokotu kontroli geodezyjnej, ktére
Wykonawca przedktada ignierowi.

9. Podstawa ptatndci

9.1. Ogolne ustalenia dotycgee podstawy ptatndci

Ogolne ustalenia dotygze podstawy ptatdei podano w ST D-M-00.00.00
~Wymagania ogolne” pkt 9.
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9.2. Cena jednostki obmiarowej

Cena wykonania rob6t obejmuje:

sprawdzenie wyznaczenia punktow gtdbwnych osi trasy punktow
wysokaciowych,

uzupetnienie osi trasy dodatkowymi punktami,

wyznaczenie dodatkowych punktéw wysékiowych,

wyznaczenie przekrojow poprzecznych z ewentualnymytyezeniem
dodatkowych przekrojow,

zastabilizowanie punktow w sposob trwaty, ochroola przed zniszczeniem
i oznakowanie utatwigge odszukanie i ewentualne odtworzenie.

wykonanie pomiaréw dla inwentaryzacji powykonawaziejektu

wykonanie mapy powykonawczej na mapie zasadniczegaczenie jej do
zasobow geodezyjnych

10. Przepisy zwazane

N -

~N o oo~ W

. Instrukcja techniczna 0-1. Ogdlne zasady wykonyagnac geodezyjnych.

. Instrukcja techniczna G-3. Geodezyjna obstuga ityegs Gtowny Urzd Geodezji
I Kartografii, Warszawa 1979.

. Instrukcja techniczna G-1. Geodezyjna osnowa poajdauGiK 1978.

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

. Instrukcja techniczna G-4. Pomiary sytuacyjne i okgsciowe, GUGIK 1979.

. Wytyczne techniczne G-3.2. Pomiary realizacyjne GB{J1983.

. Wytyczne techniczne G-3.1. Osnowy realizacyjne, GUTD83.
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