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ODTWORZENIE TRASY
| PUNKTOW WYSOKO SCIOWYCH

WSTEP
1.1.Przedmiot OST

Przedmiotem niniejszej szczegbtowej specyfikaathtécznej (SST) swymagania dotyece wykonania i odbioru
robét zwhzanych z odtworzeniem trasy drogowej i jej punktgysokaciowych.

1.2. Zakres stosowania OST

Szczegotowa specyfikacja techniczna (SST) stamdwiviazujacy dokument przetargowy i kontraktowy przy zle-
caniu i realizacji robot przgemoncie drogi gminnej wiejscowdci Suchowola gmina Adamow..

1.3. Zakres robét obgtych SST

Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji dotyeasad prowadzenia robot aganych z wszystkimi czyndoia-
mi umazliwiajacymi i magcymi na celu odtworzenie w terenie przebiegu tid®mgowej oraz potzenia obiektéw inynier-
skich.

1.3.1.0dtworzenie trasy i punktow wysoi@owych

W zakres robét pomiarowych, zwianych z odtworzeniem trasy i punktow wys@tiowych wchoda:
a) sprawdzenie wyznaczenia sytuacyjnego i wystkaego punktéw gtownych osi trasy i punktow wisériowych,
b) uzupetnienie osi trasy dodatkowymi punktami (mgzzenie osi),
c) wyznaczenie dodatkowych punktéw wyséiowych (reperéw roboczych),
d) wyznaczenie przekrojow poprzecznych,
e) zastabilizowanie punktdw w spos6b trwaly, ochrach przed zniszczeniem oraz oznakowanie w spoddifwiajacy
odszukanie i ewentualne odtworzenie.

1.3.2.Wyznaczenie obiektéw mostowych

Wyznaczenie obiektéw mostowych obejmuje sprawdzemyznaczenia osi obiektu i punktéw wységiowych,
zastabilizowanie ich w sposo6b trwaty, ochganh przed zniszczeniem, oznakowanie w sposoéb igaivy odszukanie i
ewentualne odtworzenie oraz wyznaczenie usytuowariektu (kontur, podpory, punkty).

1.4. Okreslenia podstawowe
1.4.1.Punkty gtéwne trasy - punkty zatamania osi trasyky kierunkowe oraz pogtkowy i koncowy punkt trasy.

1.4.2.Pozostale okigenia podstawoweaszgodne z obowizujacymi, odpowiednimi polskimi normami i z definicjapoda-
nymi w SST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogélne” pkt 1.4.

1.5. Ogdlne wymagania dotycgce robét
Ogolne wymagania dotysze robot podano w SST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogbpkt 1.5.

2. MATERIALY
2.1. Ogdélne wymagania dotycgce materiatdw

Ogoblne wymagania dotygee materiatow, ich pozyskiwania i sktadowania padanSST D-M-00.00.00 ,Wyma-
gania ogolne” pkt 2.

2.2. Rodzaje materiatéw

Do utrwalenia punktow gtéwnych trasy najestosowa pale drewniane z gwdziem lub petem stalowym, stupki
betonowe albo rury metalowe o dhégookoto 0,50 metra.

Pale drewniane umieszczone poza geanibot ziemnych, wasiedztwie punktéw zatamania trasy, powinny énie
srednig; od 0,15 do 0,20 m i diugbod 1,5 do 1,7 m.

Do stabilizacji pozostatych punktow najestosowa paliki drewnianerednicy od 0,05 do 0,08 m i diugo okoto
0,30 m, a dla punktéw utrwalanych w istaiggj nawierzchni bolce stalowieednicy 5 mm i dtugéci od 0,04 do 0,05 m.
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»Swiadki” powinny mig diugas¢ okoto 0,50 m i przekrdj prostatqy.

3. SPRZAT
3.1. Ogdélne wymagania dotycxce spratu

Ogolne wymagania dotysee sprztu podano w SST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogolne” pkt
3.2. Sprat pomiarowy

Do odtworzenia sytuacyjnego trasy i punktéw wysml@vych naley stosowd nastpujacy sprzt:
— teodolity lub tachimetry,
- niwelatory,
- dalmierze,
- tyczki,
- faty,
- tasmy stalowe, szpilki.
Sprzt stosowany do odtworzenia trasy drogowej i jej kiGw wysokdciowych powinien gwarantowauzyskanie
wymaganej dokladrigi pomiaru.

4. TRANSPORT
4.1. Ogo6lne wymagania dotycgce transportu

Ogodlne wymagania dotyaee transportu podano w SST D-M-00.00.00 ,Wymagagigine” pkt 4.
4.2, Transport sprzetu i materiatow

Sprzt i materialy do odtworzenia trasy varma przewoz dowolnymisrodkami transportu.

5. WYKONANIE ROBOT
5.1. Ogdlne zasady wykonania rob6t

Ogoblne zasady wykonania robét podano w SST D-M@00 ,Wymagania ogolne” pkt 5.
5.2. Zasady wykonywania prac pomiarowych

Prace pomiarowe powinny dyykonane zgodnie z oboadujacymi Instrukcjami GUGIK (od 1 do 7).

Przed przyspieniem do robot Wykonawca powinien prgejod Zamawigicego dane zawiergje lokalizacg i
wspotrzdne punktéw gtéwnych trasy oraz reperow.

W oparciu o materialy dostarczone przez Zamawggjo, Wykonawca powinien przeprowadabliczenia i pomia-
ry geodezyjne niezline do szczegotowego wytyczenia robét.

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

Wykonawca powinien natychmiast poinforma@wazyniera o wszelkich gblach wykrytych w wytyczeniu punktow
gtéwnych trasy i (lub) reperéw roboczycheBY te powinny by usunete na koszt Zamawiagego.

Wykonawca powinien sprawdziczy rzdne terenu oké&one w dokumentacji projektowep zgodne z rzeczywi-
stymi rzdnymi terenu. Yeeli Wykonawca stwierdzize rzeczywiste rgne terenu istotnie #fia sie od rzdnych okrélo-
nych w dokumentacji projektowej, to powinien powsat¢ o tym Inzyniera. Uksztattowanie terenu w takim rejonie nie
powinno by zmieniane przed pogiiem odpowiedniej decyzji przezyniera. Wszystkie roboty dodatkowe, wynikzg z
réznic rzednych terenu podanych w dokumentacji projektowegednych rzeczywistych, akceptowane przezyhera, zo-
stay wykonane na koszt Zamawiapgo. Zaniechanie powiadomieniazyniera oznaczaze roboty dodatkowe w takim
przypadku obeiza Wykonawe.

Wszystkie roboty, ktore bazupa pomiarach Wykonawcy, nie mphy¢ rozpoczte przed zaakceptowaniem wyni-
kow pomiaréw przez tyniera.

Punkty wierzchotkowe, punkty gidwne trasy i punft¥rednie osi trasy mugdy¢ zaopatrzone w oznaczenia okre-
slajace w sposéb wyrany i jednoznaczny charakterystyk potozenie tych punktéw. Forma i wzor tych oznatz®winny
by¢ zaakceptowane przezzymiera.

Wykonawca jest odpowiedzialny za ochgomszystkich punktéw pomiarowych i ich oznatze& czasie trwania
robét. Jeeli znaki pomiarowe przekazane przez Zamawgo zostanzniszczone przez Wykonawéwiadomie lub wsku-
tek zaniedbania, a ich odtworzenie jest koniecanelalszego prowadzenia rob6t, to zostane odtworzone na koszt Wy-
konawcy.

Wszystkie pozostate prace pomiarowe koniecznepddavidtowe] realizacji rob6t nate do obowazkéw Wyko-
nawcy.
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5.3. Sprawdzenie wyznaczenia punktoéw gtdwnych osiiy i punktow
wysokdciowych

Punkty wierzchotkowe trasy i inne punkty gtéwne pray by¢ zastabilizowane w sposéb trwaly, prziyciu pali
drewnianych lub stupkéw betonowych, azaekdowhzane do punktéw pomocniczych, pmmych poza granicrobét ziem-
nych. Maksymalna odlegié pomiedzy punktami gldwnymi na odcinkach prostych niezenprzekracza 500 m.

Zamawiajicy powinien zatay¢ robocze punkty wysokciowe (repery robocze) wzdhosi trasy drogowej, a tak
przy kazdym obiekcie itynierskim.

Maksymalna odlegkd miecdzy reperami roboczymi wzditurasy drogowej w terenie ptaskim powinna wyddsdo
metrow, natomiast w terenie falistym i gérskim poma by odpowiednio zmniejszona, zatée od jego konfiguracji.

Repery robocze nafg zatary¢ poza granicami robét zwganych z wykonaniem trasy drogowej i obiektow towa-
rzyszcych. Jako repery robocze pma wykorzystéd punkty stale na stabilnych, istrieych budowlach wzdiutrasy dro-
gowej. O ile brak takich punktéw, repery roboczéenazatazy¢ w postaci stupkédw betonowych lub grubych ksztatibw
kow stalowych, osadzonych w gruncie w sposéb wytdiacy osiadanie, zaakceptowany przezytiera.

Rzedne reper6w roboczych nale okresla¢ z taky dokladndcia, aby sredni bkd niwelacji po wyréwnaniu byt
mniejszy od 4 mm/km, stosig niwelacg podwojra w nawazaniu do reperéw gatwowych.

Repery robocze powinny byvyposaone w dodatkowe oznaczenia, zawigeajwyr&ne i jednoznaczne oldlenie
nazwy reperu i jego ezine;.

5.4. Odtworzenie osi trasy

Tyczenie osi trasy natg wykona w oparciu o dokumentagjprojektows oraz inne dane geodezyjne przekazane
przez Zamawiacego, przy wykorzystaniu sieci poligonizacjingawowej albo innej osnowy geodezyjnej, ckoaej w
dokumentacji projektowej.

Os trasy powinna by wyznaczona w punktach gtéwnych i w punktackrpdnich w odlegtéci zaleznej od charak-
terystyki terenu i uksztattowania trasy, lecz rmadziej nk co 50 metrow.

Dopuszczalne odchylenie sytuacyjne wytyczonejti@sy w stosunku do dokumentacji projektowej niezenbyt
wigksze nk 3 cm dla autostrad i drég ekspresowych lub 5 crpdizostatych drog. Rdne niwelety punktéw osi trasy nale-
zy wyznaczy z dokladnécia do 1 cm w stosunku doganych niwelety okrdonych w dokumentacji projektowe;.

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

Usunkcie pali z osi trasy jest dopuszczalne tylko woveczly Wykonawca robot zapi je odpowiednimi palami
po obu stronach osi, umieszczonych poza gganois6t.

5.5. Wyznaczenie przekrojow poprzecznych

Wyznaczenie przekrojow poprzecznych obejmuje wyzenie krawdzi nasypéw i wykopéw na powierzchni tere-
nu (okr&lenie granicy robdt), zgodnie z dokumentapyojektows oraz w miejscach wymaggjych uzupetnienia dla po-
prawnego przeprowadzenia robét i w miejscach zgakeeanych przez kryniera.

Do wyznaczania kragdzi nasypow i wykopOw nahky stosowa dobrze widoczne paliki lub wiechy. Wiechy naje
stosowa w przypadku nasypow o wysada przekraczajcej 1 metr oraz wykopoéw ghszych nt 1 metr. Odlegte¢ miedzy
palikami lub wiechami naley dostosowé do uksztattowania terenu oraz geometrii trasy dwej. Odlegiéé ta co najmniej
powinna odpowiadaodstpowi kolejnych przekrojéw poprzecznych.

Profilowanie przekrojow poprzecznych musi ufiwia¢ wykonanie nasypow i wykopéw o ksztalcie zgodnym z
dokumentagj projektova.

5.6. Wyznaczenie pofzenia obiektéw mostowych

Dla kazdego z obiektéw mostowych najewyznaczy jego potaenie w terenie poprzez:
a) wytyczenie osi obiektu,
b) wytyczenie punktéw okétajacych usytuowanie (kontur) obiektu, w szczegétmgrzyczétkow i filaréw mostéw i wia-
duktéw.
W przypadku mostéw i wiaduktéw dokumentacja prapeka powinna zawietaopis odpowiedniej osnowy realiza-
cyjnej do wytyczenia tych obiektéw.
Potazenie obiektu w planie natg okresli¢ z doktadnécia okreslona w punkcie 5.4.

6. KONTROLA JAKO SCI ROBOT
6.1. Ogolne zasady kontroli jakéci robot
Ogdlne zasady kontroli jakoi robét podano w SST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogdipkt 6.
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6.2. Kontrola jakosci prac pomiarowych
Kontrok jakacsci prac pomiarowych zwranych z odtworzeniem trasy i punktéw wysé@tiowych naley prowa-
dzi¢ wedtug ogdlnych zasad oktenych w instrukcjach i wytycznych GUGIK (1,2,3,4657) zgodnie z wymaganiami poda-
nymi w pkt 5.4.
7. OBMIAR ROBOT
7.1. Ogdlne zasady obmiaru robot
Ogdlne zasady obmiaru rob6t podano w SST D-M-Q0@ANVymagania ogdlne” pkt 7.
7.2. Jednostka obmiarowa
Jednostlk obmiarows jest km (kilometr) odtworzonej trasy w terenie.
Obmiar rob6t zwjzanych z wyznaczeniem obiektéw jest&za obmiaru robdt mostowych.
8. ODBIOR ROBOT
8.1. Ogllne zasady odbioru rob6t
Ogodlne zasady odbioru rob6t podano w OST D-M-000QWymagania ogoine” pkt 8.
8.2. Sposob odbioru robot
Odbiér robét zwizanych z odtworzeniem trasy w terenie gasie na podstawie szkicow i dziennikdw pomiaréw
geodezyjnych lub protokotu z kontroli geodezyjiefire Wykonawca przedktadazynierowi.
9. PODSTAWA PLATNOSCI
9.1. Ogodlne ustalenia dotycre podstawy ptatndci
Ogolne ustalenia dotygze podstawy platrici podano w OST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogoine” pkt
9.2. Cena jednostki obmiarowej

Cena 1 km wykonania rob6t obejmuje:
— sprawdzenie wyznaczenia punktéw gtownych osi tramnktow wysokéciowych,
— uzupetnienie osi trasy dodatkowymi punktami,
— wyznaczenie dodatkowych punktéw wysé&owych,
- wyznaczenie przekrojow poprzecznych z ewentualnytyezeniem dodatkowych przekrojow,
- zastabilizowanie punktow w sposob trwaty, ochroda przed zniszczeniem i oznakowanie utatygaj odszukanie i
ewentualne odtworzenie.
Ptatnd¢ robdt zwihzanych z wyznaczeniem obiektéw mostowych jegauv koszcie robét mostowych.



