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1. WSTEP

1.1.Przedmiot ST

Przedmiotem niniejszej specyfikacji technicznej Y& wymagania dotyce
wykonania i odbioru rob6t zwranych z odtworzeniem trasy drogowej i jej punktoéw
wysokaciowych podczas pras przy przebudowie drogi gminngdj19 w m. Obiszow.

1.2. Zakres stosowania ST

Specyfikacja techniczna (ST) stanowi dokument targ@wy i kontraktowy przy
zlecaniu i realizacji rob6t na drogach.

1.3. Zakres robét obgtych ST

Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji dotyczasad prowadzenia robot
zwiazanych z wszystkimi czynigoiami umaliwiajacymi i mapcymi na celu odtworzenie w
terenie przebiegu trasy drogi gminnej nr.119w rbis@20w. w zwizku z przebudow
nawierzchnizuzlowej na bitumicza.

1.3.1.0dtworzenie trasy i punktéw wysaoi@owych

W zakres rob6t pomiarowych, zwanych z odtworzeniem trasy i punktéw
wysokasciowych wchodz:
a) sprawdzenie wyznaczenia sytuacyjnego i wysokavego punktéw gtéwnych osi trasy
i punktoéw wysokéciowych,
b) uzupetnienie osi trasy dodatkowymi punktami (wyzeatge o0si),
¢) wyznaczenie dodatkowych punktow wység&owych (reperéw roboczych),
d) zastabilizowanie punktéw w sposéb trwaty, ochrooh przed zniszczeniem oraz
oznakowanie w sposéb utatwiay odszukanie i ewentualne odtworzenie.

2. MATERIALY

2.1. Ogdlne wymagania dotycgce materiatlow

Og6lne wymagania dotygze materiatdw, ich pozyskiwania i sktadowania padan
w OST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogoélne” pkt 2.

2.2. Rodzaje materiatow

Do utrwalenia punktow gidwnych trasy nafe stosowé pale drewniane z
gwozdziem lub pgtem stalowym, stupki betonowe albo rury metalowehagasci okoto
0,50 metra.

Pale drewniane umieszczone poza grarobo6t ziemnych, wasiedztwie punktow
zalamania trasy, powinny ndiérednic; od 0,15 do 0,20 m i diugbod 1,5 do 1,7 m.



Do stabilizacji pozostatych punktéw najestosowa paliki drewnianerednicy od
0,05 do 0,08 m i diugoi okoto 0,30 m, a dla punktow utrwalanych w isjaie
nawierzchni bolce stalowgednicy 5 mm i diugéci od 0,04 do 0,05 m.

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

3. SPRZET

3.1. Ogdélne wymagania dotycgce spratu
Ogolne wymagania dotygee sprztu podano w OST D-M-00.00.00 ,Wymagania
ogolne” pkt 3.
3.2. Sprat pomiarowy
Do odtworzenia sytuacyjnego trasy i punktéw wysgi@wvych naley stosowa
nastpujacy sprzt:
- teodolity lub tachimetry,
- niwelatory,
- dalmierze,
- tyczki,
- faty,
- tasmy stalowe, szpilki.
Sprzt stosowany do odtworzenia trasy drogowej i jej kidw wysokdciowych
powinien gwarantowauzyskanie wymaganej doktadiodo pomiaru.

4. TRANSPORT

4.1. Ogo6lne wymagania dotycgce transportu

Ogllne wymagania dotysze transportu podano w OST D-M-00.00.00
+~Wymagania ogolne” pkt 4.

4.2. Transport sprzetu i materiatow
Sprzt i materialy do odtworzenia trasy g przewoz dowolnymi srodkami
transportu.

5. WYKONANIE ROBOT

5.1. Ogélne zasady wykonania robot

Ogolne zasady wykonania rob6t podano w OST D-MOQQ@O ,Wymagania
ogolne” pkt 5.

5.2. Zasady wykonywania prac pomiarowych

Prace pomiarowe powinny dyvykonane zgodnie z oboaziujacymi Instrukcjami
GUGIK (od 1 do 7).



Wykonawca powinien sprawdziczy rzdne terenu okttone w dokumentaciji
projektowej g zgodne z rzeczywistymi ¢dnymi terenu. W przypadku tej drogi przekroj
podiuzny opracowany jest w ukladzie lokalnym gdzie zakpumyjsciowy przygto rzedm
istniejacej nawierzchni bitumicznej do ktérej nowa nawiémzia bitumiczna bierze
pocatek i od ktoérej roboty girozpoczynaj.

Punkty wierzchotkowe, punkty gtdwne trasy i punitgérednie osi trasy mugz
by¢ zaopatrzone w oznaczenia ofegace w sposOb wygamy i jednoznaczny
charakterystyki potozenie tych punktéw. Wykonawca jest odpowiedzialny azhrorg
wszystkich punktow pomiarowych i ich oznagzes czasie trwania robot. dai znaki
pomiarowe przekazane przez Zamawgapo zostan zniszczone przez Wykonawc
swiadomie lub wskutek zaniedbania, a ich odtworzejdst konieczne do dalszego
prowadzenia robot, to zostaone odtworzone na koszt Wykonawcy.

Wszystkie pozostate prace pomiarowe koniecznepdaidtowej realizacji robét
naleza do obowizkow Wykonawcy.

5.3. Sprawdzenie wyznaczenia punktéw gtéwnych osesy i punktow
wysokdciowych

Punkty wierzchotkowe trasy i inne punkty gtéwne pany by¢ zastabilizowane w
sposob trwaly, przy ayciu pali drewnianych lub stupkéw betonowych, azeaklowazane
do punktéw pomocniczych, patonych poza granicrobét ziemnych.

Repery robocze nalg zatazy¢ poza granicami rob6t zaganych z wykonaniem
trasy drogowej i obiektow towarzygzych. Jako repery robocze ima wykorzysté punkty
stale na stabilnych, istnigjych budowlach wzdiutrasy drogowe;j.

Repery robocze powinny bywvyposaone w dodatkowe oznaczenia, zawigcajwyrane i
jednoznaczne okékenie nazwy reperu i jegogdne;.

5.4. Odtworzenie osi trasy

Tyczenie osi trasy natg wykona w oparciu 0 dokumentagjprojektowa oraz
inne dane geodezyjne przekazane przez Zamgeigp, przy wykorzystaniu sieci
poligonizacji pastwowej albo innej osnowy geodezyjnej, ckomej w dokumentacji
projektowej.

O$ trasy powinna by wyznaczona w punktach gtéwnych i w punktaclrpdnich
w odlegltdci zaleznej od charakterystyki terenu i uksztattowaniaytrdscz nie rzadziej ni
co 50 metrow.

Dopuszczalne odchylenie sytuacyjne wytyczonej tsisy w stosunku do
dokumentacji projektowej nie me by wieksze nk 3 cm. Do utrwalenia osi trasy w
terenie nalgy uzy¢ materiatéw wymienionych w pkt 2.2.

Usunkcie pali z osi trasy jest dopuszczalne tylko wéveczaly Wykonawca robét
zastpi je odpowiednimi palami po obu stronach osi, wn@ézonych poza granicobét.



6. KONTROLA JAKO SCI ROBOT

6.1. Ogolne zasady kontroli jakéci robét

Ogodlne zasady kontroli jako rob6t podano w OST D-M-00.00.00 ,Wymagania
ogolne” pkt 6.

6.2. Kontrola jakosci prac pomiarowych

Kontrole jakasci prac pomiarowych zwkanych z odtworzeniem trasy i punktéw
wysokaciowych naley prowadzé wedtug ogdélnych zasad oktenych w instrukcjach i
wytycznych GUGIK (1,2,3,4,5,6,7) zgodnie z wymagami podanymi w pkt 5.4.

7. OBMIAR ROBOT

7.1. Ogo6lne zasady obmiaru robét

Ogoblne zasady obmiaru robét podano w OST D-M-00@QWymagania ogoine”
pkt 7.

7.2. Jednostka obmiarowa

Jednosti obmiarowy jest km (kilometr) odtworzonej trasy w terenie.
Obmiar rob6t zwizanych z wyznaczeniem obiektow jest&da obmiaru robot
mostowych.

8. ODBIOR ROBOT

8.1. Ogdlne zasady odbioru robét

Ogolne zasady odbioru rob6t podano w OST D-M-00@QWymagania ogolne”
pkt 8.

8.2. Sposi6b odbioru robét

Odbiér rob6t zwizanych z odtworzeniem trasy w terenie gasfe na podstawie
szkicéw i dziennikbw pomiaréw geodezyjnych lub piaitu z kontroli geodezyjnej, ktore
Wykonawca przedkitada tgnierowi.



9. PODSTAWA PLATNOSCI

9.1. Ogolne ustalenia dotycrce podstawy ptatndci

Ogodlne ustalenia dotygze podstawy platfgi podano w OST D-M-00.00.00

~Wymagania ogoélne” pkt 9.

9.2. Cena jednostki obmiarowej

Cena 1 km wykonania rob4t obejmuje:
sprawdzenie wyznaczenia punktow gtéwnych osi trgmynktow wysokéciowych,
uzupetnienie osi trasy dodatkowymi punktami,
wyznaczenie dodatkowych punktéw wységowych,
zastabilizowanie punktéw w sposéb trwaty, ochrormh iprzed zniszczeniem i
oznakowanie utatwiage odszukanie i ewentualne odtworzenie.

Pfatng¢ robdét zwhzanych z wyznaczeniem obiektéw mostowych jestaujv

koszcie rob6t mostowych.

10. PRZEPISY ZWIAZANE

1.
2.
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Instrukcja techniczna 0-1. Ogolne zasady wykonywamac geodezyjnych.

Instrukcja techniczna G-3. Geodezyjna obstuga itwegs Gtowny Urad Geodezji i
Kartografii, Warszawa 1979.

Instrukcja techniczna G-1. Geodezyjna osnowa paajdaUGiK 1978.

Instrukcja techniczna G-2. Wysalaowa osnowa geodezyjna, GUGIK 1983.
Instrukcja techniczna G-4. Pomiary sytuacyjne iakgsciowe, GUGIK 1979.
Wytyczne techniczne G-3.2. Pomiary realizacyjne G#J1983.

Wytyczne techniczne G-3.1. Oshowy realizacyjne, GUTD83.



