D-01.01.01 ODTWORZENIE TRASY | PUNKTOW WYSOKO SCIOWYCH

1. WSTEP

1.1.Przedmiot SST

Przedmiotem niniejszej szczegdtowe] specyfikagphtecznej (SST) g wymagania dotyce wykonania i odbioru
rob6t zwizanych z odtworzeniem trasy drogowej i jej punktdwsokaciowych, ktére zostanwykonane w ramach
przebudowy drogi w Bolechowicach na dzialce nr ewB@1 wraz z infrastruktartowarzyszca, gm. Sitkdwka-
Nowiny.

1.2. Zakres stosowania SST

Szczegobtowa specyfikacja techniczna (SST) jesbstasa jako dokument przetargowy i kontraktowy prigcaniu i
realizacji rob6t wymienionych w pkt. 1.1.

1.3. Zakres rob6t obgtych SST

Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji dotyeasad prowadzenia robét ag@nych z wszystkimi czyngoiami
umazliwiajacymi i mapcymi na celu odtworzenie w terenie przebiegu trasggowej oraz poteenia obiektéw
inzynierskich zgodnie z dokumentagrojektova.

1.3.1. Odtworzenie trasy i punktow wysokéciowych

W zakres robét pomiarowych, zyganych z odtworzeniem trasy i punktow wysétiowych wchodaz:

a) sprawdzenie wyznaczenia sytuacyjnego i wysokmvego punktéw gtdwnych osi trasy i punktow
wysokaciowych,

b) uzupenienie osi trasy dodatkowymi punktami (wyzeate osi),

¢) wyznaczenie dodatkowych punktow wység&owych (reperéw roboczych),

d) wyznaczenie przekrojow poprzecznych,

e) zastabilizowanie punktéw w spos6b trwaty, ochrowa iprzed zniszczeniem oraz oznakowanie w sposéb
utatwiajacy odszukanie i ewentualne odtworzenie.

1.3.2. Wyznaczenie obiektéw mostowych

Wyznaczenie obiektdbw mostowych obejmuje sprawdzemjgnaczenia osi obiektu ipunktéw wysdkmwych,
zastabilizowanie ich w sposéb trwaty, ochgach przed zniszczeniem, oznakowanie w sposob idaey odszukanie i
ewentualne odtworzenie oraz wyznaczenie usytuowaiektu (kontur, podpory, punkty).

1.4. Okredlenia podstawowe
1.4.1. Punkty gtéwne trasy punkty zatamania osi trasy, punkty kierunkowazopocatkowy i kohcowy punkt trasy.

1.4.2.Pozostate okigenia podstawoweaszgodne z obowrzujacymi, odpowiednimi polskimi normami i z definicjami
podanymi w SST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogélne” plt.

1.5. Ogodlne wymagania dotycrce robot
Ogblne wymagania dotygee robét podano w SST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogdpkt 1.5.

2. MATERIALY
2.1. Ogdlne wymagania dotyczce materiatow

Ogolne wymagania dotygze materiatéw, ich pozyskiwania i sktadowania padanSST D-M-00.00.00 ,Wymagania
ogolne” pkt 2.

2.2. Rodzaje materiatow

Do utrwalenia punktéw gtownych trasy najestosowé pale drewniane z gwdziem lub pgtem stalowym, stupki
betonowe albo rury metalowe o dhégookoto 0,50 metra.

Pale drewniane umieszczone poza gramabdt ziemnych, w ssiedztwie punktéw zatamania trasy, powinny énie
$rednie od 0,15 do 0,20 m i diugbod 1,5do 1,7 m.

Do stabilizacji pozostatych punktéw najestosowad paliki drewniangrednicy od 0,05 do 0,08 m i dtugm okoto 0,30
m, a dla punktéw utrwalanych w istriegj nawierzchni bolce staloweednicy 5 mm i diugéci od 0,04 do 0,05 m.
»Swiadki” powinny mie dtugai¢ okoto 0,50 m i przekroj prostatay.

3. SPRZET

3.1. Ogdlne wymagania dotycgce sprztu

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

Do odtworzenia sytuacyjnego trasy i punktéw wysakmvych naley stosowd nastpujacy sprzt:



— teodolity lub tachimetry,

- niwelatory,

- dalmierze,

- tyczki,

- faty,

— tasmy stalowe, szpilki.

Sprzit stosowany do odtworzenia trasy drogowej i jej kitw wysokdciowych powinien gwarantowauzyskanie
wymaganej dokfadrigi pomiaru.

4. TRANSPORT

4.1. Ogo6lne wymagania dotycgce transportu

Ogolne wymagania dotyaee transportu podano w SST D-M-00.00.00 ,Wymagagiéine” pkt 4.
4.2. Transport sprzetu | materiatow

Sprzt i materiaty do odtworzenia trasy ma przewoz dowolnymisrodkami transportu.

5. WYKONANIE ROBOT

5.1. Ogdlne zasady wykonania robét

Ogodlne zasady wykonania rob6t podano w SST D-M-@O0M,Wymagania ogélne” pkt 5.
5.2. Zasady wykonywania prac pomiarowych

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

Przed przyspieniem do robdt Wykonawca powinien prgejod Zamawiagicego dane zawiergje lokalizacg i
wspotrzdne punktéw gtownych trasy oraz reperow.

W oparciu o materiaty dostarczone przez Zamawejo, Wykonawca powinien przeprowadnbliczenia i pomiary
geodezyjne niezlline do szczegbétowego wytyczenia robot.

Prace pomiarowe powinny byvykonane przez osoby posiagtzé odpowiednie kwalifikacje i uprawnienia.
Wykonawca powinien natychmiast poinformawmzyniera o wszelkich ktlach wykrytych w wytyczeniu punktow
gtéwnych trasy i (lub) reperéw roboczycheBY te powinny by usunite na koszt Zamawiggego.

Wykonawca powinien sprawdztzy rzdne terenu ok&tone w dokumentacji projektowej ggodne z rzeczywistymi
rzednymi terenu. Jesli Wykonawca stwierdzize rzeczywiste rane terenu istotnie #@ia sic od rzdnych okrélonych

w dokumentacji projektowej, to powinien powiadéna tym Inzyniera. Uksztaltowanie terenu w takim rejonie nie
powinno by zmieniane przed pogiiem odpowiedniej decyzji przez dyniera. Wszystkie roboty dodatkowe,
wynikajace z ré@nic rzednych terenu podanych w dokumentacji projektowsgetdnych rzeczywistych, akceptowane
przez lrzyniera, zostamwykonane na koszt Zamawiapgo. Zaniechanie powiadomieniayniera oznaczase roboty
dodatkowe w takim przypadku obzi Wykonawe.

Wszystkie roboty, ktére bazupa pomiarach Wykonawcy, nie mphy¢ rozpoczte przed zaakceptowaniem wynikow
pomiaréw przez layniera.

Punkty wierzchotkowe, punkty gtéwne trasy i punktgsrednie osi trasy mugzby¢ zaopatrzone w oznaczenia
okreslajace w spos6b wyrany i jednoznaczny charakterystykpotozenie tych punktéw. Forma i wzér tych oznatze
powinny by zaakceptowane przezzymiera.

Wykonawca jest odpowiedzialny za ochgomszystkich punktéw pomiarowych i ich oznatize czasie trwania robot.
Jezeli znaki pomiarowe przekazane przez Zamaweo zostam zniszczone przez Wykonawdwiadomie lub
wskutek zaniedbania, a ich odtworzenie jest komeato dalszego prowadzenia robét, to zastare odtworzone na
koszt Wykonawcy.

Wszystkie pozostate prace pomiarowe konieczne @iaigtowej realizacji robét naia do obowazkéw Wykonawcy.

5.3. Sprawdzenie wyznaczenia punktéw gtownych osasy i punktow
wysokdciowych

Punkty wierzchotkowe trasy i inne punkty gtéwne pomy by zastabilizowane w spos6b trwaly, przgyciu pali
drewnianych lub stupkéw betonowych, a#aldowhzane do punktéw pomocniczych, pabmych poza granicrobét
ziemnych. Maksymalna odlegidpomiedzy punktami gtdbwnymi na odcinkach prostych niezmprzekracza500 m.
Zamawiajcy powinien zalay¢ robocze punkty wysokciowe (repery robocze) wzdtuosi trasy drogowej, a ta&
przy kazdym obiekcie igynierskim.

Maksymalna odlegk® miedzy reperami roboczymi wzdiutrasy drogowej w terenie ptaskim powinna wyios00
metrow, natomiast w terenie falistym i gorskim poma by odpowiednio zmniejszona, zatée od jego konfiguraciji.
Repery robocze nalg zalazy¢ poza granicami robo6t zwdanych z wykonaniem trasy drogowej i obiektow
towarzyszcych. Jako repery robocze mma wykorzysta punkty state na stabilnych, istrieych budowlach wzdiu
trasy drogowej. O ile brak takich punktow, repeshocze naley zalazy¢ w postaci stupkéw betonowych lub grubych
ksztattownikow stalowych, osadzonych w gruncie wssfb wykluczajcy osiadanie, zaakceptowany przezyimera.
Rz¢dne reperdw roboczych naleokreslaé z taka dokladndcia, abysredni bhd niwelacji po wyréwnaniu byt mniejszy
od 4 mm/km, stosuag niwelacg podwdjra w nawizaniu do reperéw gatwowych.



Repery robocze powinny bywyposaone w dodatkowe oznaczenia, zawigraj wyr&ne i jednoznaczne olilenie
nazwy reperu i jego ezinej.

5.4. Odtworzenie osi trasy

Tyczenie osi trasy natg wykona w oparciu o dokumentagprojektows oraz inne dane geodezyjne przekazane przez
Zamawiajcego, przy wykorzystaniu sieci poligonizacjingtwowej albo innej osnowy geodezyjnej, ckoaej w
dokumentacji projektowe;.

0§ trasy powinna hy wyznaczona w punktach gtéwnych i w punktachsrpdnich w odlegtéci zaleznej od
charakterystyki terenu i uksztattowania trasy, Ieiezrzadziej, i co 50 metrow.

Dopuszczalne odchylenie sytuacyjne wytyczonej oasyt w stosunku do dokumentacji projektowej niezenby
wigksze nk 3 cm dla autostrad i drog ekspresowych lub 5 anpdizostatych drég. Rdne niwelety punktéw osi trasy
nalezy wyznaczy z doktadnécia do 1 cm w stosunku doganych niwelety okrdonych w dokumentacji projektowe;.
Do utrwalenia osi trasy w terenie nafauizy¢ materiatdw wymienionych w pkt 2.2.

Usunkcie pali z osi trasy jest dopuszczalne tylko wéveszaly Wykonawca robét zagi je odpowiednimi palami po
obu stronach osi, umieszczonych poza grarobot.

5.5. Wyznaczenie przekrojow poprzecznych

Wyznaczenie przekrojow poprzecznych obejmuje wyzeaie krawdzi nasypow i wykopdw na powierzchni terenu
(okreslenie granicy robo6t), zgodnie z dokumentaprojektowa oraz w miejscach wymagsaych uzupetnienia dla
poprawnego przeprowadzenia robot i w miejscachcagathwanych przez hyniera.

Do wyznaczania kragdzi nasypéw i wykopow naly stosowd dobrze widoczne paliki lub wiechy. Wiechy nagle
stosowé w przypadku nasypéw o wysod@ przekraczajcej 1 metr oraz wykopow gbhszych ni 1 metr. Odlegh&t
migdzy palikami lub wiechami natg dostosowé do uksztattowania terenu oraz geometrii trasy oveej. Odlegitéé

ta, co najmniej powinna odpowiatladstpowi kolejnych przekrojow poprzecznych.

Profilowanie przekrojow poprzecznych musi uiiwia¢ wykonanie nasypow iwykopéw o ksztalcie zgodnym z
dokumentagj projektow.

5.6. Wyznaczenie potzenia obiektéw mostowych

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

a) wytyczenie osi obiektu,

b) wytyczenie punktéw okiéajacych usytuowanie (kontur) obiektu, w szczegétm@rzyczotkéw i filaréw mostéw i
wiaduktow.

W przypadku mostéw i wiaduktow dokumentacja praj@kd powinna zawieta opis odpowiedniej osnowy

realizacyjnej do wytyczenia tych obiektow.

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

6. KONTROLA JAKO SCI ROBOT

6.1. Ogdlne zasady kontroli jakéci robét

Ogodlne zasady kontroli jakoi robét podano w SST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogdIpkt 6.

6.2. Kontrola jakosci prac pomiarowych

Kontrole jakosci prac pomiarowych zwkanych z odtworzeniem trasy i punktow wysédiowych naley prowadzé
wedtug ogélnych zasad oktenych w instrukcjach i wytycznych GUGIK (1,2,3,457) zgodnie z wymaganiami
podanymi w pkt 5.4.

7. OBMIAR ROBOT

7.1. Ogolne zasady obmiaru robét

Ogodlne zasady obmiaru robdt podano w SST D-M-00@QWymagania ogélne” pkt 7.

7.2. Jednostka obmiarowa

Jednostl obmiarowy jest km (kilometr) odtworzonej trasy w terenie.

Obmiar rob6t zwizanych z wyznaczeniem obiektéw jestéia obmiaru rob6t mostowych.

8. ODBIOR ROBOT

8.1. Ogdlne zasady odbioru robét

Ogoblne zasady odbioru rob6t podano w SST D-M-00@(Wymagania ogolne” pkt 8.

8.2. Sposi6b odbioru robét

Odbiér robét zwiazanych z odtworzeniem trasy w terenie gagfe na podstawie szkicéw i dziennikdw pomiaréw
geodezyjnych lub protokétu z kontroli geodezyjiefre Wykonawca przedktadazynierowi.



9. PODSTAWA PLATNOSCI
9.1. Ogdlne ustalenia dotycgre podstawy ptatndci

Ogodlne ustalenia dotyaze podstawy ptatrsai podano w SST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogolne” gkt

9.2. Cena jednostki obmiarowej

Cena 1 km wykonania rob6t obejmuje:

sprawdzenie wyznaczenia punktéw gtéwnych osi tigenktow wysokéciowych,

uzupenienie osi trasy dodatkowymi punktami,

wyznaczenie dodatkowych punktéw wységiowych,

wyznaczenie przekrojow poprzecznych z ewentualnytyezeniem dodatkowych przekrojéw,

zastabilizowanie punktéw w sposob trwaty, ochrarfaprzed zniszczeniem i oznakowanie utatgdaejodszukanie i
ewentualne odtworzenie.

Platnag¢ robot zwazanych z wyznaczeniem obiektow mostowych jestauy koszcie robdt mostowych.
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