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1. WSTEP
1.1.Przedmiot SST

Przedmiotem niniejszej specyfikacji technicznej TpSs wymagania dotycce
wykonania i odbioru robot zwtanych z odtworzeniem trasy drogowej i jej punktow
wysokaciowych

1.2. Zakres stosowania SST

Specyfikacja techniczna (SST) stanowi olyaujagca podstaw opracowania
szczegotowej specyfikacji technicznej (SST) stoswmyajako dokument przetargowy
i kontraktowy przy zlecaniu i realizacji rob6t nadaniu

Zaleca s} wykorzystanie SST przy zlecaniu robot na drogaajskich i gminnych.

1.3. Zakres robdét obgtych SST

Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji dotyczasad prowadzenia roboét
Zwigzanych z wszystkimi czyngoiami umaliwiajacymi i magcymi na celu odtworzenie
w terenie przebiegu trasy drogowej oraz pefua obiektéw inynierskich.

1.3.1.0dtworzenie trasy i punktow wysod@mowych

W zakres robdét pomiarowych, zwganych z odtworzeniem trasy i punktow
wysokaciowych wchodaz:

a) sprawdzenie wyznaczenia sytuacyjnego i wysokawego punktow gtdwnych osi trasy
i punktow wysokéciowych,

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

c) wyznaczenie dodatkowych punktow wysékiowych (reperéw roboczych),

d) wyznaczenie przekrojow poprzecznych,

e) zastabilizowanie punktéw w sposob trwaly, ochroneh iprzed zniszczeniem
oraz oznakowanie w sposob utatwi@j odszukanie i ewentualne odtworzenie.

1.3.2.Wyznaczenie obiektéw mostowych

Wyznaczenie obiektébw mostowych obejmuje sprawdzemyznaczenia osi obiektu
i punktow wysokéciowych, zastabilizowanie ich w sposob trwaty, aolkr ich przed
zniszczeniem, oznakowanie w sposob utatwiajodszukanie i ewentualne odtworzenie oraz
wyznaczenie usytuowania obiektu (kontur, podpounkpy).

1.4. Podstawowe

1.4.1.Punkty gtdwne trasy - punkty zatamania osi trasykby kierunkowe oraz pogtkowy
i koncowy punkt trasy.

1.4.2.Pozostate okigdenia podstawowegszgodne z obowgzujgcymi, odpowiednimi polskimi
normami i z definicjami podanymi w SST



1.5. Wymagania dotycace robot
Wymagania dotyece robot podano w

2. MATERIALY
2.1. Wymagania dotycace materiatow
Wymagania dotycgce materiatow, ich pozyskiwania i sktadowania padanSST D-
M-00.00.00
2.2. Rodzaje materiatow
Do utrwalenia punktow gtéwnych trasy nafestosowd pale drewniane z gwdziem

lub pretem stalowym, stupki betonowe albo rury metalowdtugasci okoto 0,50 metra.

Pale drewniane umieszczone poza geamabot ziemnych, w gsiedztwie punktow
zatamania trasy, powinny né¢iérednic; od 0,15 do 0,20 m i dlugédod 1,5 do 1,7 m.

Do stabilizacji pozostatych punktéw najestosowa paliki drewniangrednicy od 0,05
do 0,08 m i dtugéci okoto 0,30 m, a dla punktéw utrwalanych w isjpiej nawierzchni bolce
stalowesrednicy 5 mm i dtuggei od 0,04 do 0,05 m.

»Swiadki” powinny mie diugas¢ okoto 0,50 m i przekroj prostatay.

3. SPRZET
3.1. Wymagania dotycace spratu
Wymagania dotycgce sprztu podano w SST D-M-00.00.00

3.2. Sprzt pomiarowy

Do odtworzenia sytuacyjnego trasy i punktow wysekowych naley stosowa
nastpujacy sprzt:

— teodolity lub tachimetry,
— niwelatory,
— dalmierze,
- tyczki,
- faty,
- tasmy stalowe, szpilki.
Sprzt stosowany do odtworzenia trasy drogowej i jej kiaw wysokaciowych
powinien gwarantowauzyskanie wymaganej doktadiwd pomiaru.

4. TRANSPORT
4.1. Wymagania dotycace transportu

Wymagania dotycice transportu podano w SST D-M-00.00.00



4.2. Transport sprzetu i materiatow

Sprzt i materialy do odtworzenia trasy ura przewozi dowolnymi srodkami
transportu.

5. WYKONANIE ROBOT
5.1. Zasady wykonania robot
Zasady wykonania robo6t podano w SST D-M-00.00.00

5.2. Zasady wykonywania prac pomiarowych

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

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

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

Prace pomiarowe powinny &ywykonane przez osoby posiagizg@ odpowiednie
kwalifikacje i uprawnienia.

Wykonawca powinien natychmiast poinforma@wénzyniera o wszelkich lgtach
wykrytych w wytyczeniu punktow gtownych trasy i flureperow roboczych. Bdly te powinny
by¢ usunete na koszt Zamawiggego.

Wykonawca powinien sprawdziczy rzdne terenu ok&one w dokumentacji
projektowej § zgodne z rzeczywistymi ¢dnymi terenu. Jeeli Wykonawca stwierdzi,
ze rzeczywiste rgne terenu istotnie #@ia sic od rzdnych okrélonych w dokumentacji
projektowej, to powinien powiadoko tym Inzyniera. Uksztattowanie terenu w takim rejonie
nie powinno by zmieniane przed pogiem odpowiedniej decyzji przezAyniera. Wszystkie
roboty dodatkowe, wynikage z r@nic rzednych terenu podanych w dokumentacji projektowe;j
i rzednych rzeczywistych, akceptowane przezyhiera, zosta;m wykonane na koszt
Zamawiajcego. Zaniechanie powiadomieniayniera oznaczae roboty dodatkowe w takim
przypadku obeiza Wykonawe.

Wszystkie roboty, ktére bazupa pomiarach Wykonawcy, nie mphy¢ rozpoczte
przed zaakceptowaniem wynikOw pomiaréw przezimera.

Punkty wierzchotkowe, punkty gtowne trasy i punkigérednie osi trasy musgzoy¢
zaopatrzone w oznaczenia oleggce w sposOb wyrany i jednoznaczny charakterystyk
i potozenie tych punktéw. Forma i wzor tych oznatzmwinny by zaakceptowane przez
Inzyniera.

Wykonawca jest odpowiedzialny za ochgomszystkich punktéw pomiarowych i ich
oznaczé w czasie trwania rob6t. dai znaki pomiarowe przekazane przez Zamawggo



zostam zniszczone przez Wykonawéwiadomie lub wskutek zaniedbania, a ich odtworzenie
jest konieczne do dalszego prowadzenia robot, tstamp one odtworzone na koszt
Wykonawcy.

Wszystkie pozostate prace pomiarowe konieczne pdéavidtowej realizacji robot
naleza do obowjzkéw Wykonawcy.

5.3. Sprawdzenie wyznaczenia punktéw gtownych osasy i punktow
wysokdciowych

Punkty wierzchotkowe trasy i inne punkty gtdbwne many by zastabilizowane
w sposob trwaly, przyayciu pali drewnianych lub stupkéw betonowych, azeaklowpzane
do punktéw pomocniczych, patonych poza granicrobét ziemnych. Maksymalna odlegto
pomiedzy punktami gtdwnymi na odcinkach prostych niezemprzekracza500 m.

Zamawiagcy powinien zatay¢ robocze punkty wysokaiowe (repery robocze) wzdtu
osi trasy drogowej, a tak przy kadym obiekcie iaynierskim.

Maksymalna odlegkg migdzy reperami roboczymi wzdiurasy drogowej w terenie
ptaskim powinna wyno&i500 metréw, natomiast w terenie falistym i gorslpowinna by
odpowiednio zmniejszona, zalee od jego konfiguraciji.

Repery robocze nalg zatazy¢ poza granicami robo6t zgganych z wykonaniem trasy
drogowej i obiektow towarzygzych. Jako repery robocze mma wykorzysté punkty state na
stabilnych, istnigjcych budowlach wzdiutrasy drogowej. O ile brak takich punktéw, repery
robocze naley zatazy¢ w postaci stupkéw betonowych lub grubych ksztahidw stalowych,
osadzonych w gruncie w sposob wyklugegjosiadanie, zaakceptowany przezylmera.

Rzedne reperéw roboczych nale okreslac z taky doktadndcia, aby sredni bhd
niwelacji po wyrownaniu byt mniejszy od 4 mm/km,ostigc niwelacg podwdjry
W nawhgzaniu do reperow gatwowych.

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

5.4. Odtworzenie osi trasy

Tyczenie osi trasy natg wykon& w oparciu o dokumentagijprojektowy oraz inne
dane geodezyjne przekazane przez Zamaeegp, przy wykorzystaniu sieci poligonizacji
panstwowej albo innej osnowy geodezyjnej, agltoeej w dokumentacji projektowe;.

Os$ trasy powinna by wyznaczona w punktach gtdownych i w punktacKrpdnich w
odlegtaici zaleznej od charakterystyki terenu i uksztattowaniaytyéecz nie rzadziej nico 50
metrow.

Dopuszczalne odchylenie sytuacyjne wytyczonejrasiy w stosunku do dokumentacji
projektowej nie mge by wicksze nk 3 cm dla autostrad i drog ekspresowych lub 5 can dl
pozostatych drég. Rzne niwelety punktéw osi trasy najewyznaczy z doktadnéciag do 1
cm w stosunku do ezinych niwelety okrdonych w dokumentaciji projektowe;.



Do utrwalenia osi trasy w terenie naleizy¢ materiatbw wymienionych w pkt 2.2.

Usunkcie pali z osi trasy jest dopuszczalne tylko woveczgdy Wykonawca robot
zastpi je odpowiednimi palami po obu stronach osi, wntzonych poza granicob6t.

5.5. Wyznaczenie przekrojow poprzecznych

Wyznaczenie przekrojow poprzecznych obejmuje wyzeaie krawdzi nasypow
i wykopdéw na powierzchni terenu (oklenie granicy robdét), zgodnie z dokumengacj
projektowg oraz w miejscach wymaggych uzupetnienia dla poprawnego przeprowadzenia
robot i w miejscach zaakceptowanych przeziviera.

Do wyznaczania kragdzi nasypow i wykopOow naty stosowd dobrze widoczne paliki
lub wiechy. Wiechy naley stosowa w przypadku nasypow o wysol@ przekraczajcej 1
metr oraz wykopdw gbszych nt 1 metr. Odlegt&¢ miedzy palikami lub wiechami natg
dostosowéa do uksztattowania terenu oraz geometrii trasy owggj. Odlegtéé ta co najmniej
powinna odpowiadaodstpowi kolejnych przekrojow poprzecznych.

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

Dla kazdego z obiektéw mostowych nale wyznaczy jego potaenie w terenie
poprzez:

a) wytyczenie osi obiektu,
b) wytyczenie punktow okegtajacych usytuowanie (kontur) obiektu, w szczegétno
przyczotkéw i filarbw mostow i wiaduktow.
W przypadku mostéw i wiaduktow dokumentacja prajela powinna zawietaopis
odpowiedniej osnowy realizacyjnej do wytyczeniahtypdiektow.

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

6. KONTROLA JAKO SCI ROBOT
6.1. Zasady kontroli jakasci robot

Zasady kontroli jakgci robot podano w SST D-M-00.00.00

6.2. Kontrola jakosci prac pomiarowych

Kontrole jakasci prac pomiarowych zwranych z odtworzeniem trasy i punktow
wysokaciowych naley prowadzé wedtug ogoélnych zasad oktenych w instrukcjach
i wytycznych GUGIK (1,2,3,4,5,6,7) zgodnie z wymaggani podanymi w pkt 5.4.
7. OBMIAR ROBOT
7.1. Zasady obmiaru robot

Zasady obmiaru rob6t podano w SST D-M-00.00.00



7.2. Jednostka obmiarowa

Jednostli obmiarow jest km (kilometr) odtworzonej trasy w terenie.

Obmiar robo6t zwjzanych z wyznaczeniem obiektow jeste&za obmiaru robot
mostowych.

8. ODBIOR ROBOT
8.1. Zasady odbioru robét
Zasady odbioru rob6t podano w SST D-M-00.00.00

8.2. Sposoéb odbioru robét

Odbiér robo6t zwjzanych z odtworzeniem trasy w terenie gasgfe na podstawie
szkicow i dziennikéw pomiaréw geodezyjnych lub pkdaitu z kontroli geodezyjnej, ktére
Wykonawca przedktada ignierowi.

9. PODSTAWA PLATNOSCI
9.1. Ustalenia dotycgce podstawy ptatndci
Ustalenia dotyce podstawy ptatrsei podano w SST

9.2. Cena jednostki obmiarowej

Cena 1 km wykonania robot obejmuje:

— sprawdzenie wyznaczenia punktow gtownych osi trgmnktow wysokeéciowych,

— uzupetnienie osi trasy dodatkowymi punktami,

— wyznaczenie dodatkowych punktow wysé&iowych,

— wyznaczenie przekrojow poprzecznych z ewentualnymtyezeniem dodatkowych
przekrojow,

— zastabilizowanie punktéw w sposob trwaty, ochrarteprzed zniszczeniem i oznakowanie
utatwiajgce odszukanie i ewentualne odtworzenie.

Ptatnag¢ robdt zwiazanych z wyznaczeniem obiektow mostowych jestayy koszcie
robGt mostowych.

10. PRZEPISY ZWIAZANE

1. Instrukcja techniczna 0-1. Ogo6lne zasady wykonyag@nac geodezyjnych.

2. 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 iokgsciowe, GUGIK 1979.

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

. Wytyczne techniczne G-3.1. Osnowy realizacyjne, GUT83.
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