D-01.01.01 ODTWORZENIE TRASY | PUNKTOW WYSOKOSCIOWYCH

1. WSTEP
1.1.Przedmiot ST

Przedmiotem niniejszej specyfikacji technicznej XS wymagania dotyege wykonania i odbioru robét
zwigzanych z odtworzeniem trasy drogowej i jej punktdysokasciowych.

1.2. Zakres stosowania ST

Specyfikacja techniczna (ST) stanowi obamjacy dokument przetargowy na wykonanie robét ,Poprawa
bezpieczastwa ruchu drogowego poprzez przebugaindg powiatowych wraz z infrastruktuiowarzysaca na
odcinku Biatobrzegi — Sucha - Kamile

1.3. Zakres robot obgtych ST

Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji dotyczasad prowadzenia robot awanych z wszystkimi
czynnaciami umaliwiajacymi i mapcymi na celu odtworzenie w terenie przebiegu trdsygowej oraz
potozenia obiektow inynierskich.

1.3.1.0dtworzenie trasy i punktéw wysod@owych

W zakres robét pomiarowych, zygianych z odtworzeniem trasy i punktéw wysétiowych wchodaz:

a) sprawdzenie wyznaczenia sytuacyjnego i wg&n&wego punktéw gtéwnych osi trasy i punktéw
wysokaciowych,

b) uzupelnienie osi trasy dodatkowymi punktawyZnaczenie osi),

c) wyznaczenie dodatkowych punktow wysg@howych (reperéw roboczych),

d) wyznaczenie przekrojéw poprzecznych,

€) za stabilizowanie punktdw w sposéb trwalghrona ich przed zniszczeniem oraz oznakowanie as8&p
utatwiajacy odszukanie i ewentualne odtworzenie.

1.3.2.Wyznaczenie obiektéw mostowych

Wyznaczenie obiektéw mostowych obejmuje sprawdzemienaczenia osi obiektu i punktéw wysdékmwych,
za stabilizowanie ich w sposéb trwaty, ochyaoh przed zniszczeniem, oznakowanie w sposob idaioy
odszukanie i ewentualne odtworzenie oraz wyznaezasytuowania obiektu (kontur, podpory, punkty).

1.4. Okreslenia podstawowe

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

1.4.2. Pozostate okidenia podstawoweaszgodne z obowikzujacymi, odpowiednimi polskimi normami i z
definicjami podanymi w OST D-M-00.00.00 ,Wymagawigolne” pkt. 1.4.

1.5. Ogolne wymagania dotycgce robot
Ogolne wymagania dotygze robét podano w OST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogbjskt. 1.5.

2. MATERIALY
2.1. Ogdlne wymagania dotycgce materiatlow

Ogl6lne wymagania dotygze materiatldw, ich pozyskiwania i skladowania padam OST D-M-00.00.00
~Wymagania ogélne” pkt. 2.

2.2. Rodzaje materiatéw

Do utrwalenia punktéow gtéwnych trasy najestosowd pale drewniane z gwdziem lub pgtem stalowym,
stupki betonowe albo rury metalowe o dtdgicokoto 0,50 metra.

Pale drewniane umieszczone poza granabot ziemnych, wasiedztwie punktéw zatamania trasy, powinny
mie¢ §rednic; od 0,15 do 0,20 m i dlugood 1,5do 1,7 m.

Do stabilizacji pozostalych punktow najestosowd paliki drewnianesrednicy od 0,05 do 0,08 m i diugm
okoto 0,30 m, a dla punktéw utrwalanych w istaggj nawierzchni bolce stalovwseednicy 5 mm i diug&i od
0,04 do 0,05 m.

»Swiadki” powinny mie dtuga¢ okoto 0,50 m i przekrdj prostatay.

3. SPRZET



3.1. Ogdlne wymagania dotycgce sprztu
Ogblne wymagania dotygee sprztu podano w OST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogdlne”. (xkt
3.2. Sprat pomiarowy

Do odtworzenia sytuacyjnego trasy i punktow wysckmwych naley stosowd nastpujacy sprat:
teodolity lub tachimetry,
niwelatory,
dalmierze,
tyczki,
taty,
t&my stalowe, szpilki.
Sprzt stosowany do odtworzenia trasy drogowej i jej kidw wysokdciowych powinien gwarantowa
uzyskanie wymaganej doktadiud pomiaru.

4. TRANSPORT

4.1. Ogdblne wymagania dotycgce transportu

Ogdlne wymagania dotygee transportu podano w OST D-M-00.00.00 ,Wymagagalne” pkt. 4.
4.2, Transport sprzetu i materiatdw

Sprzt i materiaty do odtworzenia trasy tma przewoz dowolnymisrodkami transportu.

5. WYKONANIE ROBOT

5.1. Ogdlne zasady wykonania robot

Ogolne zasady wykonania robét podano w OST D-M-@0® ,Wymagania ogoélne” pkt. 5.
5.2. Zasady wykonywania prac pomiarowych

Prace pomiarowe powinny byvykonane zgodnie z oboyziujacymi Instrukcjami GUG i K (od 1 do 7).

Przed przysipieniem do robot Wykonawca powinien prgepd Zamawiajcego dane zawiergje lokalizacg i
wspétrzdne punktéw gtdwnych trasy oraz reperow.

W oparciu o materiaty dostarczone przez Zamawegjo, Wykonawca powinien przeprowadmnbliczenia i
pomiary geodezyjne nieztine do szczegétowego wytyczenia robét.

Prace pomiarowe powinny byykonane przez osoby posiastzg odpowiednie kwalifikacje i uprawnienia.
Wykonawca powinien natychmiast poinformawknzyniera o wszelkich ktach wykrytych w wytyczeniu
punktow gtéwnych trasy i (lub) reperéw roboczyched te powinny by usunete na koszt Zamawigego.
Wykonawca powinien sprawdziczy rzdne terenu ok&tone w dokumentacji projektowejaszgodne z
rzeczywistymi rednymi terenu. Jeeli Wykonawca stwierdzize rzeczywiste rglne terenu istotnie #@ia sie od
rzgdnych okrélonych w dokumentacji projektowej, to powinien paddmt o tym Inzyniera. Uksztattowanie
terenu w takim rejonie nie powinno dymieniane przed pogjiem odpowiedniej decyzji przez Ayniera.
Wszystkie roboty dodatkowe, wynikage z rénic rzednych terenu podanych w dokumentacji projektowej i
rzednych rzeczywistych, akceptowane przezyhiera, zostamwykonane na koszt Zamawaapgo. Zaniechanie
powiadomienia Inyniera oznaczaze roboty dodatkowe w takim przypadku afiai Wykonawe.

Wszystkie roboty, ktére bazujpa pomiarach Wykonawcy, nie mpy¢ rozpoczte przed zaakceptowaniem
wynikéw pomiaréw przez bryniera.

Punkty wierzchotkowe, punkty gtéwne trasy i punkigérednie osi trasy mugzdy¢ zaopatrzone w oznaczenia
okreslajace w sposob wyrany i jednoznaczny charakterystyk potozenie tych punktéw. Forma i wzér tych
oznaczé powinny by zaakceptowane przezzymiera.

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

Wszystkie pozostate prace pomiarowe konieczne déawigdtowej realizacji robét nalg do obowazkow
Wykonawcy.

5.3. Sprawdzenie wyznaczenia punktoéw gtéwnych osiaiy i punktéw wysokaciowych

Punkty wierzchotkowe trasy i inne punkty giéwne iy by¢ za stabilizowane w sposéb trwaty, przyyciu
pali drewnianych lub stupkéw betonowych, azmaldowhzane do punktdéw pomocniczych, pzdmych poza
grania rob6t ziemnych. Maksymalna odlegéagpomidzy punktami gtéwnymi na odcinkach prostych niezeo
przekracz& 500 m.



Zamawiajcy powinien zatay¢ robocze punkty wysokciowe (repery robocze) wzdiwsi trasy drogowej, a
takze przy kadym obiekcie igynierskim.

Maksymalna odlegk& miecdzy reperami roboczymi wzdiurasy drogowej w terenie ptaskim powinna wyiosi
500 metréw, natomiast w terenie falistym i gorskowinna by odpowiednio zmniejszona, zatée od jego
konfiguracji.

Repery robocze natg zalazy¢ poza granicami robét zedanych z wykonaniem trasy drogowej i obiektow
towarzyszcych. Jako repery robocze ama wykorzysta punkty state na stabilnych, istrieych budowlach
wzdtuz trasy drogowej. O ile brak takich punktow, repegbocze naley zatazy¢é w postaci stupkéw
betonowych lub grubych ksztattownikow stalowychadmonych w gruncie w sposéb wyklucaaj osiadanie,
zaakceptowany przez4yniera.

Rzedne reperdw roboczych najeokresla¢ z talq doktadndcia, abysredni bhd niwelacji po wyréwnaniu byt
mniejszy od 4 mm/km, stosigj niwelacg podwdjra w nawkzaniu do reperéw giatwowych.

Repery robocze powinny Bywyposaone w dodatkowe oznaczenia, zawigtej wyrane i jednoznaczne
okreslenie nazwy repera i jegoganej.

5.4. Odtworzenie osi trasy

Tyczenie osi trasy natg wykon& w oparciu o dokumentagprojektowa oraz inne dane geodezyjne przekazane
przez Zamawiacego, przy wykorzystaniu sieci poligonizacjingawvowej albo innej osnowy geodezyjnej,
okreslonej w dokumentacji projektowe;j.

O$ trasy powinna by wyznaczona w punktach gtéwnych i w punktackrpdnich w odlegtéci zaleznej od
charakterystyki terenu i uksztaltowania trasy, Ieezrzadziej ri co 50 metréw.

Dopuszczalne odchylenie sytuacyjne wytyczonej @@yt w stosunku do dokumentacji projektowej niezeno
by¢ wigksze nk 3 cm dla autostrad i drég ekspresowych lub 5 cenplizostatych drég. Rdne niwelety
punktéw osi trasy naly wyznaczy z dokltadnécia do 1 cm w stosunku dogdnych niwelety okrdonych w
dokumentacji projektowej.

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

Usunkcie pali z osi trasy jest dopuszczalne tylko woveczgdy Wykonawca robét zapi je odpowiednimi
palami po obu stronach osi, umieszczonych pozaagraobét.

5.5. Wyznaczenie przekrojéw poprzecznych

Wyznaczenie przekrojow poprzecznych obejmuje wyzeaie krawdzi nasypéw i wykopow na powierzchni
terenu (okr@enie granicy robdt), zgodnie z dokumentagrojektovy oraz w miejscach wymaggaych
uzupetnienia dla poprawnego przeprowadzenia roldmiejscach zaakceptowanych przezymera.

Do wyznaczania kragdzi nasypow i wykopdw naly stosowd dobrze widoczne paliki lub wiechy. Wiechy
nalezy stosowé w przypadku nasypéw o wysoda przekraczajcej 1 metr oraz wykopow gbszych ni 1 metr.
Odlegta¢ migdzy palikami lub wiechami naty dostosowé do uksztaltowania terenu oraz geometrii trasy
drogowej. Odlegté& ta co najmniej powinna odpowiatadstpowi kolejnych przekrojow poprzecznych.
Profilowanie przekrojow poprzecznych musi utiwia¢ wykonanie nasypéw i wykopow o ksztalcie zgodnym z
dokumentagj projektova.

5.6. Wyznaczenie potzenia obiektéw mostowych

Dla kazdego z obiektéw mostowych nalewyznaczy jego potaenie w terenie poprzez:

a) wytyczenie osi obiektu,

b) wytyczenie punktow okémjacych usytuowanie (kontur) obiektu, w szczegétngrzyczotkow i filarow
mostow i wiaduktow.

W przypadku mostow i wiaduktéw dokumentacja prajekd powinna zawiefaopis odpowiedniej osnowy

realizacyjnej do wytyczenia tych obiektow.

Potazenie obiektu w planie natg okresli¢ z dokladnécia okreslona w punkcie 5.4.

6. KONTROLA JAKO SCI ROBOT
6.1. Ogolne zasady kontroli jakéci robot
Ogollne zasady kontroli jakoi robét podano w OST D-M-00.00.00 ,Wymagania o@3lpkt. 6.

6.2. Kontrola jakosci prac pomiarowych

Kontrole jakaosci prac pomiarowych zwzanych z odtworzeniem trasy i punktéw wysédiowych naley
prowadzé wedtug ogélnych zasad oktenych w instrukcjach i wytycznych GUG i K (1,2,3%46,7) zgodnie z
wymaganiami podanymi w pkt. 5.4.

7. OBMIAR ROBOT



7.1. Ogo6lne zasady obmiaru robét
Ogoblne zasady obmiaru robét podano w OST D-M-00@(Wymagania ogolne” pkt 7.
7.2. Jednostka obmiarowa

Jednostl obmiarows jest km (kilometr) odtworzonej trasy w terenie.
Obmiar robét zwizanych z wyznaczeniem obiektdw jes¢&a obmiaru robdt mostowych.

8. ODBIOR ROBOT

8.1. Ogdlne zasady odbioru robét

Ogolne zasady odbioru robét podano w OST D-M-000@QWymagania ogoine” pkt. 8.
8.2. Sposob odbioru robot

Odbioér robét zwizanych z odtworzeniem trasy w terenie gasfe na podstawie szkicéw i dziennikéw
pomiaréw geodezyjnych lub protokétu z kontroli geayinej, ktore Wykonawca przedktadaynierowi.

9. PODSTAWA PLATNOSCI

9.1. OgdIne ustalenia dotycgce podstawy platndci

Ogdlne ustalenia dotygeze podstawy ptatrsoi podano w OST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogolne”. fgkt
9.2. Cena jednostki obmiarowej

_Cena 1 km wykonania robot obejmuije:
sprawdzenie wyznaczenia punktéw giéwnychrasly i punktéw wysokiiowych,
uzupetnienie osi trasy dodatkowymi punktami,
wyznaczenie dodatkowych punktéw wysgkowych,
wyznaczenie przekrojow poprzecznych z ewdnyua wytyczeniem dodatkowych przekrojow,
za stabilizowanie punktéw w sposob trwatyhroma ich przed zniszczeniem i oznakowanie utatwesj
odszukanie i ewentualne odtworzenie.
Ptatng¢ robot zwiazanych z wyznaczeniem obiektow mostowych jesauyv koszcie robdt mostowych.

10. PRZEPISY ZWIAZANE

1. Instrukcja techniczna 0-1. Og6lne zasadyomykvania prac geodezyjnych.
2. Instrukcja techniczna G-3. Geodezyjna olsstigwestycji, Gtowny Urgd Geodezji i Kartografii,
Warszawa 1979.

Instrukcja techniczna G-1. Geodezyjna osnpamoma, GUG i K 1978.

Instrukcja techniczna G-2. Wysaékimwa osnowa geodezyjna, GUG i K 1983.

Instrukcja techniczna G-4. Pomiary sytuaeyjwysokdciowe, GUG i K 1979.

Wytyczne techniczne G-3.2. Pomiary realipaeyGUG i K 1983.

Wytyczne techniczne G-3.1. Osnowy realizaeyGUG i K 1983.
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