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Roboty pomiarowe przy liniowych robotach ziemnych trasa drég w
terenie réwninnym (w tym zabezpieczenie punktow owy geodezyjnej,
oraz wykonanie dokumentacji geodezyjnej powykonawe)
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1. WSTEP
1.1 Przedmiot ST

Przedmiotem niniejszej Specyfikacji Technicznejl S wymagania dotycice
wyznaczenia trasy i punktéw wysakiowych na projektowanej trasie ktére zogtan
wykonane w ramachadania:

Przebudowa drogi powiatowej nr 1410F ul. Parkowa d Z. nr 298 m. Santocko
Gmina Kitodawa”

1.2. Zakres stosowania ST

Specyfikacja Techniczna stosowana jest jako doktimaetargowy i kontraktowy przy
Zlecaniu i realizacji rob6t wymienionych w punkdid

1.3. Zakres robot obgtych ST

Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji dotyzasad prowadzenia robét
zwigzanych z wszystkimi czyngociami umaliwiajacymi i mapcymi na celu odtworzenie w
terenie przebiegu trasy drogowe;j.

1.3.1. Odtworzenie trasy i punktéw wysokgciowych

W zakres rob6t pomiarowych, zwanych z odtworzeniem trasy i punktow

wysokaciowych wchodz:

a) sprawdzenie wyznaczenia sytuacyjnego i wysokavego punktow gtdbwnych osi trasy i
punktéw wysokéciowych,

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

c) wyznaczenie dodatkowych punktéw wysékiowych (reperow roboczych),

d) wyznaczenie przekrojow poprzecznych,

e) zastabilizowanie punktow w sposob trwaty, ochrartagrzed zniszczeniem oraz
oznakowanie w sposob utatwiay odszukanie i ewentualne odtworzenie,

f) zabezpieczenie punktow osnowy,

g) sporadzenie dokumentacji geodezyjnej powykonawcze,j.

1.4. Okreslenia podstawowe

1.4.1. Punkty gtéwne trasy punkty zatamania osi trasy, punkty kierunkowazor
pocztkowy i koncowy punkt trasy.

1.4.2.Pozostate okigenia podstawoweaszgodne z obowzujacymi, odpowiednimi polskimi
normami i z definicjami podanymi w ST D-M-00.00.0%ymagania ogolne” pkt 1.4.

1.5. Ogolne wymagania dotycrce robot

Ogolne wymagania dotygee robét podano w ST D-M-00.00.00 ,Wymagania
ogolne” pkt 1.5.
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2. MATERIALY
2.1. Ogolne wymagania dotycgce materiatow

Ogodlne wymagania dotygze materiatow, ich pozyskiwania i sktadowania padan
ST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogolne” pkt 2.

2.2. Rodzaje materiatow

Do utrwalenia punktow gtéwnych trasy nafestosowa pale drewniane z gwdziem
lub pretem stalowym, stupki betonowe albo rury metalowdtumgasci okoto 0,50 metra.

Pale drewniane umieszczone poza grarobdét ziemnych, wasiedztwie punktow
zatamania trasy, powinny ntiérednic od 0,15 do 0,20 m i dtugéod 1,5do 1,7 m.

Do stabilizacji pozostatych punktow nzyestosowa paliki drewniangrednicy od
0,05 do 0,08 m i dtugai okoto 0,30 m, a dla punktéw utrwalanych w isiagej nawierzchni
bolce stalowd&rednicy 5 mm i dtugéci od 0,04 do 0,05 m.

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

3. SPRZET
3.1. Ogolne wymagania dotycgce spratu

Ogolne wymagania dotygee sprztu podano w ST D-M-00.00.00 ,Wymagania
ogolne” pkt 3.

3.2. Sprt pomiarowy

Do odtworzenia sytuacyjnego trasy i punktow wysakowych naley stosowa
nastpujacy sprzt:
— teodolity lub tachimetry,
- niwelatory,
— dalmierze,
- tyczki,
- faty,
- tasmy stalowe, szpilki.
Sprzt stosowany do odtworzenia trasy drogowej i jejkiaw wysokaciowych
powinien gwarantowauzyskanie wymaganej doktadiod pomiaru.

4. TRANSPORT
4.1. Ogollne wymagania dotycgce transportu

Ogolne wymagania dotygze transportu podano w ST D-M-00.00.00 ,Wymagania
ogolne” pkt 4.

4.2. Transport sprzetu i materiatow

Sprz:t i materiaty do odtworzenia trasy o przewoz dowolnymisrodkami
transportu.
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5. WYKONANIE ROBOT
5.1. Ogolne zasady wykonania robot

Ogolne zasady wykonania robo6t podano w ST D-00@QNymagania ogoélne” pkt 5.
5.2. Zasady wykonywania prac pomiarowych

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

Przed przysipieniem do robét Wykonawca powinien pegepd Zamawiajcego dane
zawierajice lokalizac i wspotrzdne punktow gtdbwnych trasy oraz reperow.

W oparciu o materiaty dostarczone przez Zamawegjo, Wykonawca powinien
przeprowadi obliczenia i pomiary geodezyjne niedne do szczeg6towego wytyczenia
robot.

Prace pomiarowe powinny byvykonane przez osoby posiagizg odpowiednie
kwalifikacje i uprawnienia.

Wykonawca powinien natychmiast poinformaaazyniera o wszelkich kbach
wykrytych w wytyczeniu punktow gtéwnych trasy i lureperow roboczych. By te
powinny by usungte na koszt Zamawiggego.

Wykonawca powinien sprawdzczy rzdne terenu ok&one w dokumentacii
projektowej § zgodne z rzeczywistymi ¢dnymi terenu. Ieeli Wykonawca stwierdzie
rzeczywiste rgdne terenu istotnie #@ia sic od rzdnych okrélonych w dokumentacji
projektowej, to powinien powiadogo tym Inzyniera. Uksztattowanie terenu w takim
rejonie nie powinno byzmieniane przed pogiiem odpowiedniej decyzji przezzyniera.
Wszystkie roboty dodatkowe, wynikag z ré@nic rzednych terenu podanych w dokumentacji
projektowej i rzdnych rzeczywistych, akceptowane przezyhiera, zostaswykonane na
koszt Zamawiajcego. Zaniechanie powiadomieniayniera oznaczae roboty dodatkowe
w takim przypadku obgia Wykonawe.

Wszystkie roboty, ktére bazupa pomiarach Wykonawcy, nie mplgy¢ rozpoczte
przed zaakceptowaniem wynikdw pomiarow przez/ihera.

Punkty wierzchotkowe, punkty gtdwne trasy i pungtyérednie osi trasy mugayc
zaopatrzone w oznaczenia o{agace w sposob wyray i jednoznaczny charakterystyk
potazenie tych punktéw. Forma i wzér tych oznatpewinny by zaakceptowane przez
Inzyniera.

Wykonawca jest odpowiedzialny za ochgamszystkich punktow pomiarowych iich
oznaczé w czasie trwania robo6t. dai znaki pomiarowe przekazane przez Zamawego
zostan zniszczone przez Wykonawéwiadomie lub wskutek zaniedbania, a ich odtworzenie
jest konieczne do dalszego prowadzenia robét, stampone odtworzone na koszt
Wykonawcy.

Wszystkie pozostate prace pomiarowe konieczn@mdaidtowej realizacji robot
naleza do obowiazkow Wykonawcy.

5.3. Sprawdzenie wyznaczenia punktéw gtownych osiesy i punktow wysokasciowych

Punkty wierzchotkowe trasy i inne punkty giéwne pony by zastabilizowane w
sposOb trwaty, przyayciu pali drewnianych lub stupkéw betonowych, azeklowhzane do
punktéw pomocniczych, patonych poza granicrobét ziemnych. Maksymalna odlegto
pomigdzy punktami gtbwnymi na odcinkach prostych niezenprzekracza 500 m.
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Zamawiajcy powinien zatay¢ robocze punkty wysokaiowe (repery robocze)
wzdtuz osi trasy drogowej, a ta& przy kadym obiekcie iaynierskim.

Maksymalna odlegkd migdzy reperami roboczymi wzdturasy drogowej w terenie
ptaskim powinna wyno&i500 metréw, natomiast w terenie falistym i gorskiawinna by
odpowiednio zmniejszona, zatee od jego konfiguraciji.

Repery robocze nalg zatazy¢ poza granicami robot zadanych z wykonaniem trasy
drogowej i obiektow towarzygeych. Jako repery robocze ima wykorzysté punkty state
na stabilnych, istniegych budowlach wzdutrasy drogowej. O ile brak takich punktow,
repery robocze natg zatazy¢ w postaci stupkow betonowych lub grubych ksztahiww
stalowych, osadzonych w gruncie w sposéb wyklugzapsiadanie, zaakceptowany przez
Inzyniera.

Rzedne reperdw roboczych naleokresla¢ z taky doktadndcia, abysredni bhd
niwelacji po wyrownaniu byt mniejszy od 4 mm/kmostipc niwelacg podwojra w
nawiazaniu do reperéw patwowych.

Repery robocze powinny byvyposaone w dodatkowe oznaczenia, zawigeaj
wyrazne i jednoznaczne okilenie nazwy reperu i jegogadne;.

5.4. Odtworzenie osi trasy

Tyczenie osi trasy natg wykona w oparciu o dokumentagcprojektows oraz inne
dane geodezyjne przekazane przez Zamaeegp, przy wykorzystaniu sieci poligonizaciji
panstwowej albo innej osnowy geodezyjnej, cgltoaej w dokumentacji projektowe;.

Os trasy powinna by/wyznaczona w punktach gtéwnych i w punktaclrpdnich w
odlegtcci zaleznej od charakterystyki terenu i uksztattowaniaytrdescz nie rzadziej nico
50 metrow.

Dopuszczalne odchylenie sytuacyjne wytyczonejrasiytw stosunku do
dokumentaciji projektowe] nie nae byt wigksze nk 5 cm. Rzdne niwelety punktow osi
trasy naley wyznaczy z doktadnécia do 1 cm w stosunku doganych niwelety
okreslonych w dokumentaciji projektowe;.

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

Usunkcie pali z osi trasy jest dopuszczalne tylko woveczaly Wykonawca robot
zastpi je odpowiednimi palami po obu stronach osi, wsntzonych poza granicobot.

5.5. Wyznaczenie przekrojéw poprzecznych

Wyznaczenie przekrojow poprzecznych obejmuje wyzeae krawdzi nasypow i
wykopOw na powierzchni terenu (oklenie granicy robo6t), zgodnie z dokumeniac]
projektowa oraz w miejscach wymaggjych uzupetnienia dla poprawnego przeprowadzenia
robot i w miejscach zaakceptowanych przezivera.

Do wyznaczania kragdzi nasypow i wykopdw naty stosowa dobrze widoczne
paliki lub wiechy. Wiechy naley stosowé w przypadku nasypow o wysada
przekraczajcej 1 metr oraz wykopow gbszych ni 1 metr. Odlegte¢ migdzy palikami lub
wiechami naley dostosowado uksztattowania terenu oraz geometrii trasy owgj.
Odlegtas¢ ta co najmniej powinna odpowiatadstpowi kolejnych przekrojow
poprzecznych.

Profilowanie przekrojow poprzecznych musi utiwia¢ wykonanie nasypow i
wykopdw o ksztalcie zgodnym z dokumenigajojektows.
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5.6. Wyznaczenie potkenia obiektow mostowych - przepust
Zgodnie z opracowaniem ST cz. 2 Budowa Wiaduktu.

6. KONTROLA JAKO SCI ROBOT

6.1. Ogolne zasady kontroli jakéci robot

Ogolne zasady kontroli jako robot podano w ST D-00.00.00 ,Wymagania ogolne”
pkt 6.

6.2. Kontrola jakosci prac pomiarowych

Kontrole jakasci prac pomiarowych zwizanych z odtworzeniem trasy i punktow
wysokaciowych naley prowadzé wedtug ogéinych zasad oktenych w instrukcjach i
wytycznych GUGIK (1,2,3,4,5,6,7) zgodnie z wymagamni podanymi w pkt 5.4.
7. OBMIAR ROBOT
7.1. Ogolne zasady obmiaru robot
Ogolne zasady obmiaru robét podano w ST D-00.0Q0/¢@magania ogolne” pkt 7.
7.2. Jednostka obmiarowa

Jednosti obmiarows jest km (kilometr) odtworzonej trasy w terenie.

Obmiar robo6t zwjzanych z wyznaczeniem obiektow jes¢deaa obmiaru robot
mostowych.
8. ODBIOR ROBOT
8.1. Ogolne zasady odbioru robét
Ogolne zasady odbioru robét podano w ST D-00.0Q/@0¢magania ogélne” pkt 8.
8.2. Sposob odbioru robot

Odbior robét zwizanych z odtworzeniem trasy w terenie gasfe na podstawie
szkicow i dziennikéw pomiaréw geodezyjnych lub pikaitu z kontroli geodezyjnej, ktore
Wykonawca przedktada tgnierowi.
9. PODSTAWA PLATNOSCI
9.1. Ogolne ustalenia dotycge podstawy ptatndci

Ogolne ustalenia dotygee podstawy ptatrgi podano w ST D-00.00.00
~Wymagania ogolne” pkt 9.
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9.2. Cena jednostki obmiarowej

Cena 1 km wykonania robot obejmuje:
sprawdzenie wyznaczenia punktéw gtébwnych osi trgmynktéw wysokéciowych,
uzupetnienie osi trasy dodatkowymi punktami,
wyznaczenie dodatkowych punktéw wysékiowych,
wyznaczenie przekrojow poprzecznych z ewentualnytyezeniem dodatkowych
przekrojow,
zastabilizowanie punktéw w sposob trwaty, ochrariegrzed zniszczeniem i oznakowanie
utatwiajace odszukanie i ewentualne odtworzenie.

Platng¢ robot zwiazanych z wyznaczeniem obiektow mostowych jeguy koszcie

rob6t mostowych (przepustu).

10. PRZEPISY ZWIAZANE

N -

~NOoO oOorh W

. Instrukcja techniczna 0-1. Ogélne zasady wykonyagmac geodezyjnych.
. Instrukcja techniczna G-3. Geodezyjna obstuga ityegs Gtowny Urzd Geodezji i

Kartografii, Warszawa 1979.

. Instrukcja techniczna G-1. Geodezyjna osnowa poajdaiUGiK 1978.

. Instrukcja techniczna G-2. Wysalaowa osnowa geodezyjna, GUGIK 1983.
. Instrukcja techniczna G-4. Pomiary sytuacyjne sakgciowe, GUGIK 1979.
. Wytyczne techniczne G-3.2. Pomiary realizacyjne G8J1983.

. Wytyczne techniczne G-3.1. Osnowy realizacyjne, GUT®83.



