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1. WSTEP
1.1.Przedmiot STWIORB

Przedmiotem niniejszej STWIORB (ST wymagania dotycze wykonania i odbioru robét zagianych z
odtworzeniem trasy drogowej i jej punktow wysé&iowych przy realizacji inwestycji ,Budowa cmentarza
komunalnego ,Wroctaw-Oporéw”we Wroctawiu”.

1.2. Zakres robét obj etych ST

Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji doty@asad prowadzenia rob6t awanych z wszystkimi
czynndciami umaliwiajacymi i maapcymi na celu odtworzenie w terenie przebiegu tidimgowej oraz potzenia
obiektéw irzynierskich.

1.2.1. Odtworzenie trasy i punktéw wysokosciowych

W zakres rob6t pomiarowych, zyganych z odtworzeniem trasy i punktéw wyséiowych wchoda:

a) sprawdzenie wyznaczenia sytuacyjnego i wysokovego punktéw gtéwnych osi trasy i punktow
wysokaciowych,

b) uzupetnienie osi trasy dodatkowymi punktami (wyzeate o0si),

¢) wyznaczenie dodatkowych punktéw wysékiowych (reperéw roboczych),

d) wyznaczenie przekrojéw poprzecznych,

e) zastabilizowanie punktéw w sposob trwaly, ochropoh przed zniszczeniem oraz oznakowanie w spos6b
utatwiajacy odszukanie i ewentualne odtworzenie.

1.3. Okre$lenia podstawowe
1.3.1. Punkty gtéwne trasy - punkty zatlamania osirasy, punkty kierunkowe oraz pocatkowy i
koncowy punkt trasy.

1.3.2. Pozostate okienia podstawowe as zgodne z obowizujacymi, odpowiednimi polskimi normami i z
definicjami podanymi w ST DM-00.00.00 ,Wymaganiadtre” pkt 1.4.

1.4. Ogodlne wymagania dotycz gce robot

Ogoblne wymagania dotygze rob6t podano w DM-00.00.00 ,Wymagania ogoine’ k.
2. MATERIALY

2.1. Ogoélne wymagania dotycz ace materiatéw

Ogoélne wymagania dotygze materiatow, ich pozyskiwania i sktadowania padanOST D-M-00.00.00
~Wymagania og6lne” pkt 2.

2.2. Rodzaje materiatow

Do utrwalenia punktéw gtéwnych trasy nalestosowd pale drewniane z gwdziem lub petem stalowym,
stupki betonowe albo rury metalowe o dtdgiocokoto 0,50 metra.

Pale drewniane umieszczone poza gran@bot ziemnych, w gsiedztwie punktéw zatamania trasy,
powinny mie srednie od 0,15 do 0,20 m i dlugéod 1,5 do 1,7 m.
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Do stabilizacji pozostatych punktéw najestosowd paliki drewnianesrednicy od 0,05 do 0,08 m i
dtugdsci okoto 0,30 m, a dla punktow utrwalanych w istimiej nawierzchni bolce stalovéeednicy 5 mm i diugéci
od 0,04 do 0,05 m.

Swiadki” powinny mig diugasé okoto 0,50 m i przekroj prostatay.

3. SPRZET

3.1. Ogo6lne wymagania dotycz ace sprz etu
Ogdlne wymagania dotygze sprztu podano w OST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogolne” pkt
3.2. Sprz et pomiarowy

Do odtworzenia sytuacyjnego trasy i punktéw wysckmwych naleéy stosowa nastpujacy sprzt:
— teodolity lub tachimetry,
- niwelatory,
— dalmierze,
- tyczki,
- faty,
- tasmy stalowe, szpilki.
Sprzt stosowany do odtworzenia trasy drogowej i jej kiw wysokdciowych powinien gwarantowa
uzyskanie wymagane] dokladimd pomiaru.

4. TRANSPORT

4.1. Og6lne wymagania dotycz gce transportu
Ogdlne wymagania dotygze transportu podano w ST DM-00.00.00 ,Wymaganiammg' pkt 4.
4.2. Transport sprz etu i materiatow

Sprzt i materiaty do odtworzenia trasy uma przewoz dowolnymisrodkami transportu.
5. WYKONANIE ROBOT

5.1. Ogolne zasady wykonania rob6t
Ogodlne zasady wykonania rob6t podano w ST DM-00@QWymagania ogolne” pkt 5.
5.2. Zasady wykonywania prac pomiarowych

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

Przed przyspieniem do rob6t Wykonawca powinien pegejod Zamawiajcego dane zawiergje
lokalizacg i wspotrzdne punktéw gtéwnych trasy oraz reperow.

W oparciu o materialy dostarczone przez Zamawegjo, Wykonawca powinien przeprowadabliczenia
i pomiary geodezyjne niezbne do szczegdtowego wytyczenia robét.

Prace pomiarowe powinny &ywykonane przez osoby posiagt® odpowiednie kwalifikacje i uprawnienia.

Wykonawca powinien natychmiast poinforma@alazyniera o wszelkich ktach wykrytych w wytyczeniu
punktoéw gtéwnych trasy i (lub) reperéw roboczychedt te powinny by usunite na koszt Zamawiggego.

Wykonawca powinien sprawdziczy rzdne terenu oké&one w dokumentacji projektowep zgodne z
rzeczywistymi rednymi terenu. Jeeli Wykonawca stwierdzize rzeczywiste r@ine terenu istotnie #@ia sie od
rzednych okrélonych w dokumentacji projektowej, to powinien padomi o tym Inzyniera. Uksztattowanie terenu
w takim rejonie nie powinno gyzmieniane przed pogiem odpowiedniej decyzji przezdyniera. Wszystkie roboty
dodatkowe, wynikajce z r@nic rzednych terenu podanych w dokumentacji projektowegednych rzeczywistych,
akceptowane przez igniera, zostam wykonane na koszt Zamawiaggo. Zaniechanie powiadomieniazyniera
oznaczaze roboty dodatkowe w takim przypadku atigiWykonawe.

Wszystkie roboty, ktére bazujna pomiarach Wykonawcy, nie mpgby¢ rozpoczte przed
zaakceptowaniem wynikéw pomiaréw przezyniera.

Punkty wierzchotkowe, punkty gtéwne trasy i punkigérednie osi trasy mugzby¢ zaopatrzone w
oznaczenia okiajace w sposob wytay i jednoznaczny charakterystyk potozenie tych punktéw. Forma i wzér
tych oznacze powinny by zaakceptowane przezzymiera.

Wykonawca jest odpowiedzialny za ochgomszystkich punktéw pomiarowych i ich oznatze czasie
trwania robot. Jeeli znaki pomiarowe przekazane przez Zamawsjo zostan zniszczone przez Wykonawc
swiadomie lub wskutek zaniedbania, a ich odtworzgese konieczne do dalszego prowadzenia robotstam one
odtworzone na koszt Wykonawcy.

Wszystkie pozostate prace pomiarowe koniecznepavidtowej realizacji rob6t nate do obowazkéw
Wykonawcy.
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5.3. Sprawdzenie wyznaczenia punktow gtéwnych osit  rasy i punktéw
wysoko sciowych

Punkty wierzchotkowe trasy i inne punkty gtéwne mony by¢ zastabilizowane w sposob trwaly, przy
uzyciu pali drewnianych lub stupkéw betonowych, azeaklowizane do punktéw pomocniczych, padoych poza
grania robét ziemnych. Maksymalna odle§topomidzy punktami gtéwnymi na odcinkach prostych niezeo
przekracz& 500 m.

Zamawiajcy powinien zatay¢ robocze punkty wysokaiowe (repery robocze) wzdhosi trasy drogowej,

a takee przy kadym obiekcie inynierskim.

Maksymalna odlegkd miedzy reperami roboczymi wzdiutrasy drogowej w terenie ptaskim powinna
wynosic 500 metréw, natomiast w terenie falistym i gorskiowinna by odpowiednio zmniejszona, zalee od
jego konfiguraciji.

Repery robocze nalg zalazy¢ poza granicami robot zaganych z wykonaniem trasy drogowej i obiektéw
towarzysacych. Jako repery robocze sma wykorzysté punkty state na stabilnych, istnieych budowlach wzdiu
trasy drogowej. O ile brak takich punktow, repeobacze nalgy zatazy¢ w postaci stupkéw betonowych lub
grubych ksztattownikéw stalowych, osadzonych w gierw sposéb wykluczagy osiadanie, zaakceptowany przez
Inzyniera.

Rzedne reperéw roboczych naleokreila¢ z taka doktadndcia, abysredni bhd niwelacji po wyréwnaniu
byt mniejszy od 4 mm/km, stosigj niwelacg podwdéjra w nawizaniu do reperéw gatwowych.

Repery robocze powinny bywyposaone w dodatkowe oznaczenia, zawigrejwyrane i jednoznaczne
okreslenie nazwy reperu i jegogdne;.

5.4. Odtworzenie osi trasy

Tyczenie osi trasy natg wykona& w oparciu o dokumentagjprojektowy oraz inne dane geodezyjne
przekazane przez Zamawieggo, przy wykorzystaniu sieci poligonizacji ngawowej albo innej osnowy
geodezyjnej, okidonej w dokumentacji projektowe;.

04 trasy powinna bywyznaczona w punktach gtéwnych i w punktaclrpdnich w odlegtéci zaleznej od
charakterystyki terenu i uksztattowania trasy, Ieiezrzadziej ni co 50 metréw.

Dopuszczalne odchylenie sytuacyjne wytyczonejtesy w stosunku do dokumentaciji projektowej nie
moze by wigksze ni 5 cm dla lokalnych drdg. Rdne niwelety punktdw osi trasy najewyznaczy z doktadnécia
do 1 cm w stosunku dogdnych niwelety okrdonych w dokumentacji projektowe;j.

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

Usunkgcie pali z osi trasy jest dopuszczalne tylko wowsczaly Wykonawca robot zapi je odpowiednimi
palami po obu stronach osi, umieszczonych pozagraobot.

5.5. Wyznaczenie przekrojow poprzecznych

Wyznaczenie przekrojow poprzecznych obejmuje wyzeaie krawdzi nasypéw i wykopdédw na
powierzchni terenu (okéeenie granicy robét), zgodnie z dokumeniagjojektows oraz w miejscach wymagaiych
uzupetnienia dla poprawnego przeprowadzenia robdtiejscach zaakceptowanych przezytmera.

Do wyznaczania kragdzi nasypow i wykopéw naly stosowa dobrze widoczne paliki lub wiechy.
Wiechy naley stosowa w przypadku nasypoéw o wysad@ przekraczajcej 1 metr oraz wykopoéw gbszych ni 1
metr. Odlegté¢ miedzy palikami lub wiechami natg dostosowéa do uksztattowania terenu oraz geometrii trasy
drogowej. Odlegtéé ta co najmniej powinna odpowiadadstpowi kolejnych przekrojéw poprzecznych.

Profilowanie przekrojow poprzecznych musi uthwia¢ wykonanie nasypow i wykopoéw o ksztalcie
zgodnym z dokumentacprojektovs.

5.6. Wyznaczenie poto zenia obiektéw mostowych

Dla kazdego z obiektow mostowych nalewyznaczy jego potaenie w terenie poprzez:
a) wytyczenie osi obiektu,
b) wytyczenie punktéw ok&tajacych usytuowanie (kontur) obiektu, w szczegdtngrzyczotkow i filarow mostow
i wiaduktow.
W przypadku mostéw dokumentacja projektowa powireasierd opis odpowiedniej osnowy realizacyjnej
do wytyczenia tych obiektow.
Potazenie obiektu w planie natg okreili¢ z doktadnécia okreslona w punkcie 5.4.

6. KONTROLA JAKO SCI ROBOT

6.1. Ogllne zasady kontroli jako sci rob6t
Ogolne zasady kontroli jako rob6t podano w ST DM-00.00.00 ,Wymagania ogolpkt 6.
6.2. Kontrola jako $ci prac pomiarowych

Kontrolg jakosci prac pomiarowych zwranych z odtworzeniem trasy i punktéw wysétiowych naley
prowadzé¢ wedlug ogdinych zasad oktenych w instrukcjach i wytycznych GUGIK (1,2,3,4657) zgodnie z
wymaganiami podanymi w pkt 5.4.
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7. OBMIAR ROBOT

7.1. Ogolne zasady obmiaru rob6t
Ogodlne zasady obmiaru robét podano w ST DM-00@\@ymagania ogolne” pkt 7.
7.2. Jednostka obmiarowa

Jednostk obmiarowy jest km (kilometr) odtworzonej trasy w terenie.
Obmiar robét zwizanych z wyznaczeniem obiektéw jestdia obmiaru rob6t mostowych.

8. ODBIOR ROBOT

8.1. Ogoblne zasady odbioru robét
Ogodlne zasady odbioru rob6t podano w ST DM-00.0(Md@magania ogdine” pkt 8.
8.2. Sposoéb odbioru robot

Odbidr rob6t zwizanych z odtworzeniem trasy w terenie gasje na podstawie szkicow i dziennikow
pomiaréw geodezyjnych lub protokétu z kontroli gemginej, ktére Wykonawca przedktadaynierowi.

9. PODSTAWA PLATNO SCI

9.1. Ogodlne ustalenia dotycz ace podstawy ptatno $ci

Ogolne ustalenia dotyaze podstawy ptatrigi podano w OST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogolne” Pkt

9.2. Cena jednostki obmiarowej

Cena 1 km wykonania rob6t obejmuje:
— sprawdzenie wyznaczenia punktéw gtéwnych osi trgmnktéw wysokéciowych,
— uzupelnienie osi trasy dodatkowymi punktami,
— wyznaczenie dodatkowych punktéw wysékiowych,
— wyznaczenie przekrojéw poprzecznych z ewentualnytyezeniem dodatkowych przekrojéw,
— zastabilizowanie punktéw w sposob trwaly, ochrowh przed zniszczeniem i oznakowanie utatwda)
odszukanie i ewentualne odtworzenie.

10. PRZEPISY ZWIAZANE

Instrukcja techniczna 0-1. Ogdlne zasady wykonye@mac geodezyjnych.

Instrukcja techniczna G-3. Geodezyjna obstuga iwegsGtowny Urzad Geodezji i Kartografii, W-wa 1979.
Instrukcja techniczna G-1. Geodezyjna osnowa poajdaJGiK 1978.

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

Instrukcja techniczna G-4. Pomiary sytuacyjne iokgsciowe, GUGIK 1979.

Wytyczne techniczne G-3.2. Pomiary realizacyjne G#J1983.

Wytyczne techniczne G-3.1. Osnowy realizacyjne, GUI283.
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