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D.01.00.00 ROBOTY PRZYGOTOWAWCZE
D.01.01.01 ODTWORZENIE TRASY | PUNKTOW WYSOKOSCIOWYCH
1. WSTEP

1.1. Przedmiot SST

Przedmiotem niniejszej Szczegdtowe] Specyfikaagichnicznej $ wymagania dotyee wykonania
i odbioru, odtworzenia trasy i punktow wysdk@wych.

1.2. Zakres stosowania SST

SST jest stosowana jako Dokument Przetargowy ntietowy przy zleceniu irealizacji Robot
wymienionych w p. 1.1.

1.3. Zakres Robot obgtych SST

Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji dafyaykonania Rob6t wymienionych w p. 1.1. zamanych
Zz przeprowadzeniem prac pomiarowych w terenie romym, obejmujcych odtworzenie (wyznaczenie)
punktéw gtéwnych trasy i punktéw wysaiaowych oraz obstuggeodezyja realizacji zadania.

1.4. Okreslenia podstawowe

Okreslenia podane w niniejszej SS& sgodne z obowgzujacymi normami, wytycznymi i okig&eniami
podanymi w SST DM.00.00.00. ,Wymagania Ogoine” pkt.
1.5. 0Ogo6lne wymagania dotycgce Robot

Wykonawca Robo6t jest odpowiedzialny za jakavykonania Robdt i ich zgodsé z Dokumentag)
Projektows i poleceniami Kierownika Projektu.

Ogolne wymagania Rob6t podano w SST DM.00.00W§@magania Ogoélne” pkt.1.5.

2. MATERIALY
2.1. 0Ogdlne wymagania dotycgce materiatow
Ogodlne wymagania dotyaze materiatow, ich pozyskiwania i sktadowania padanSST DM.00.00.00
~Wymagania ogélne” pkt 2.
2.2. Rodzaje materiatow
Do stabilizacji punktéw osi trasy najeuzywac:
- palikéw drewnianych lub rurek stalowych - dlanatéw zlokalizowanych w poboczach,
- gwazdzi z folig lub prtow stalowych - dla punktéw zlokalizowanych w nan@ehni asfaltowej jezdni i
chodnikow.

Wszystkie elementy aiywane do stabilizacji punktow powinny niigtugas¢ dostosowasm do aktualnie
panupcych warunkéw atmosferycznych i powinny pozwotia stabilizagj punktéw w sposéb okény w
niniejszej SST. Ewentualna wymiana punktow z powadu zniszczenia lub warunkéw atmosferycznych nie
moze powodowa roszczé Wykonawcy o dodatkogvzaptag.

Do stabilizacji punktéw wysokgiowych - reperéw roboczych (kiedy zajdzie potrzétfaodtworzenia lub
zag:szczenia), nalg uzy¢ stupkéw betonowych.

Jako repery robocze mua wykorzysta punkty state na stabilnych budowlach wzdttasy.

Do wyznaczenia przekrojow poprzecznychzmo wywaé palikdw drewnianych lub rurek albo ghéw
stalowych.

Do wykonania opiséw i oznaazgunktéw mana wywac farby chloro-kauczukowej w dowolnym kolorze
oprdécz biatego.

3. SPRZAET
3.1. Ogodlne wymagania dotycgce spratu

Uzywany sprzt powinien by zgodny z ofed Wykonawcy, PZJ i og6inymi warunkami oklenymi w
SST DM.00.00.00. ,Wymagania Ogdlne”, pkt 3.

3.2. Sprzt pomiarowy

Roboty pomiarowe naty wykona& nastpujacym sprztem geodezyjnym gwarantigym dokladnéci
podane w p.5.:

- teodolity lub tachymetry,

- niwelatory,

- dalmierze,

- tyczki, faty, tdmy stalowe i ruletki,
- sprzt GPS.

Wszystkie uywane do Roboét instrumenty geodezyjne powinny layektyfikowane oraz posiada
wymagane przepisami szczegolnyéwiadectwa legalizacji. Doktadéé instrumentéw powinna zapewdia
wykonanie Robét z zalona w niniejszej SST doktadioia.

4. TRANSPORT
4.1. Ogoblne wymagania dotycgce transportu

Ogolne wymagania dotyaeze transportu podano w SST DM.00.00.00 ,Wymagagire” pkt 4.
4.2. Transport sprztu i materiatow

Sprzt i materiaty do odtworzenia trasy v przewozi dowolnymisrodkami transportu.
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5. WYKONANIE ROBOT
5.1. 0godlne zasady wykonania Robot

Ogoblne zasady wykonania Robét podano w SST DNI®OO. ,Wymagania Ogdlne” pkt 5.

Prace pomiarowe nalg wykona zgodnie z pkt.1.3. oraz Instrukcjami GUGIK wymiemymi w p.10
niniejszej SST. Zamawiagy ma obowizek przekaza Wykonawcy dane geodezyjne (zawarte w Dokumentacji
Projektowej) potrzebne do wykonania Robét wymiegamnw p.1.1.

Roboty obejmuj wykonanie:

a) odtworzenia dla potrzeb realizacyjnych:
- punktéw osi trasy,
- punktéw wyznaczagych mierzone przekroje poprzeczne,
- reperéw roboczych,

b) uzupehnienia osi trasy dodatkowymi punktamiym pocatkéw i koncow krzywych przejciowych i tukéw
kotowych,

c) wyznaczenia przekrojéw poprzecznych z wytyczendodatkowych przekrojow wedtug potrzeb,

d) wyznaczenia dodatkowych punktéw osi w rejorideektéw inzynierskich (mostowych) i zakenie reperéw
roboczych przy tych obiektach,

e) stabilizacji punktéw w sposéb chracy je przed zniszczeniem,

f)  pomiaru XYZ wszystkich wyznaczonych punktéw,

g) sprawdzenie, ustalenie i odtworzenie punktémoas geodezyjnej i ustalenie ich wsp@dnych za pomag
sprztu GPS, 4cznie z ich zgtoszeniem do &wowego Zasobu Geodezyjnego,

h) utrzymywanie zastabilizowanych punktéw w nigdfiym zakresie,

i) aktualizacja zasobu mapowego i osnowyhgbaowej w zakresie wynikagych z przepisbw Prawa
Geodezyjnego oraz szczeg6towych usiahmych SST.

i) wykonanie, stabilizacja i aktualizacja osnowy nparowej oraz aktualizacja i odtworzenie osnowy
panstwowej, zgodnie z zasadami olomymi w niniejszej SST.

Obowhzujacy uktad odniesienia dla wysad@ - Uktad Kronsztadt 65.

5.2. Zasady wykonywania prac pomiarowych

Prace pomiarowe powinny byvykonane zgodnie z oboyziujacymi Instrukcjami GUGIK i wytycznymi
pkt 10.

Podstaw do prowadzenia prac geodezyjnych jest odtworzomakiualizowana metodami GPS osnowa
pomiarowa (pAstwowa i robocza). Niedopuszczalne jest élagie wspotrzdnych osnowy metodami
poligonizacji z zaznaczaniem odchytek. Jedghceptowan metoda tych czynrici jest pomiar GPS.

Przed przyapieniem do Rob6t Wykonawca powinien uzysSkdane zawierafe lokalizacg i
wspotrzdne punktow gtéwnych trasy oraz reperéw.

W oparciu 0 materialy dostarczone przez Zamae#gjo, Wykonawca powinien przeprowadzi
obliczenia i pomiary geodezyjne niezine do szczeg6towego wytyczenia Robot.

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

Wykonawca powinien natychmiast poinforma@w&erownika Projektu o wszelkich édach wykrytych w
wytyczeniu punktéw gtdwnych trasy i (lub) reperéwboczych. Wykonawca dokona rowniektualizacii
rzednych osnowy p@stwowej we whaciwym asrodku zasobu geodezyjnego.

Wykonawca powinien sprawdztzy rzdne terenu okétone w dokumentacji projektowep zgodne z
rzeczywistymi rzdnymi terenu. Jeeli Wykonawca stwierdzize rzeczywiste rgne terenu istotnie #fia sic od
rzednych okrélonych w dokumentacji projektowej, to powinien padomé o tym Kierownika Projektu.
Uksztaltowanie terenu w takim rejonie nie powinn@ amieniane przed pogjiem odpowiedniej decyzji przez
Kierownika Projektu

Wszystkie roboty, ktére bazujna pomiarach Wykonawcy, nie mpgby¢ rozpoczte przed
zaakceptowaniem wynikéw pomiaréw przez Kierownikaj&ktu.

Punkty wierzchotkowe, punkty gtdwne trasy i punldcsrednie osi trasy muszby¢é zaopatrzone w
oznaczenia okétajace w sposOb wyrany i jednoznaczny charakterystyk potozenie tych punktéw. Forma i
wz0r tych oznaczepowinny by zaakceptowane przez Kierownika Projektu.

Wykonawca jest odpowiedzialny za ochgomszystkich punktéw pomiarowych i ich oznatizag czasie
trwania Robét. Jeeli znaki pomiarowe przekazane przez Zamawjo zostanzniszczone przez Wykonawc
Swiadomie lub wskutek zaniedbania, a ich odtworzge® konieczne do dalszego prowadzenia Robét, to
zostam one odtworzone na koszt Wykonawcy.

Wszystkie pozostale prace pomiarowe nie wymiemion p.5.1. a) — j) konieczne dla prawidiowej
realizacji Robot naley do obowizkéw Wykonawcy.

5.3. Sprawdzenie wyznaczenia punktow gtéwnych osasy i punktow wysokasciowych

Przed przyspieniem do Robo6t, Wykonawca ma obemék wyznacz§ i zastabilizowd osnove
pomiarovq. Rozmieszczenie punktdw osnowy oraz punktéw wysdkevych powinno by takie, aby kady
punkt zlokalizowany w olgbie Rob6t byt namierzalny co najmniej z dwoch pémkbsnowy poziomej oraz co
najmniej jednego punktu osnowy pionowej, z zale dokladndcia. Ponadto przy kalym realizowanym
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obiekcie irkynierskim powinny b¥ zastabilizowane co najmniej dwa dodatkowe punisiyosvy poziomej i co

najmniej jeden punkt osnowy pionowej, niezaie od punktéw o ktérych mowa powe.

Repery robocze natg zatary¢ poza granicami Robot zwdanych z wykonaniem trasy drogowej i
obiektéw towarzysmych. Jako repery robocze mma wykorzystd punkty stale na stabilnych, istnieych
budowlach wzdta trasy drogowej. O ile brak takich punktéw, repespocze nalgy zalazy¢ w postaci stupkow
betonowych lub grubych ksztattownikéw stalowychadmonych w gruncie w sposéb wyklucgaj osiadanie,
zaakceptowany przez Kierownika Projektu.

Repery robocze powinny byyposaone w dodatkowe oznaczenia, zawigcajwyrane i jednoznaczne
okreslenie nazwy repera i jegogdne;.

Doktadna¢ osnowy realizacyjnej powinna odpowigddoktadndci osnowy pomiarowej pestwowej I1-
giej klasy.

Osnowa realizacyjna powinna &dylowigzana co najmniej do dwéch punktéw osnowyhgtavowej
(poziomej i pionowej) klasy nie #8zej ni ll-giej. Przed dowizaniem osnowy realizacyjnej do osnowy
panstwowej Wykonawca dokona aktualizacji wspéttmych punktéw osnowy patwowej, do ktérej osnowa
realizacyjna ma hiydowiazana. Aktualizagj ta wykonuje st wytacznie za pomacsprztu GPS.

Do obowiazkéw Wykonawcy natiey réwniez utrzymanie osnowy realizacyjnej w trakcie realjz&obot,

w okresie gwarancji iskojmi. Osnow realizacyja nalezy aktualizowa nie rzadziej ri:

a) w trakcie trwania Robét — co migsioraz w przypadku kalego naruszenia ktdregokolwiek punktu osnowy
poziomej lub pionowej; za naruszenie osnowy uzrsgeréwniez uzasadniom obavwe Wykonawcy lub
Kierownika Projektuze takie naruszenie naptto,

b) w okresie gwarancji — wedtug wskazsierownika Projektu, lecz nie rzadziegréo 3 miesice,

c) w okresie ¢kojmi — wedtug wskazaKierownika Projektu.

Jakiekolwiek uzupetnienie punktéw osnowy pomiagp(poziomej i pionowej) lub konieczébbczestszej
aktualizacji osnowy, @i w okresach granicznych podanych w niniejszej S&Tnmze powodowa roszczé
Wykonawcy o dodatkowzaptat.

5.4. Odtworzenie osi trasy

Tyczenie osi trasy nalg wykona& w oparciu o DokumentagjProjektowa przy wykorzystaniu osnowy
realizacyjnej i (lub) osnowy patwowej, ktora zostata zaktualizowana w sposob ppdap. 5.3

Os trasy powinna by wyznaczona w punktach gtéwnych i w punktackrpdnich w odlegtéci zaleznej
od charakterystyki terenu i uksztattowania traegzlnie rzadziej nico 50 metréw.

Dopuszczalne odchylenie sytuacyjne wytyczonejtiezay w stosunku do dokumentacji projektowej nie
moze by wieksze nk 3 cm.

Usungcie punktéw z osi trasy jest dopuszczalne tylko e@as, gdy Wykonawca Rob6t zgst je
odpowiednimi punktami (palikami) po obu stronach amieszczonych poza graniRobat.

Punkty wyznaczage & trasy na krzywych powinny Bywyznaczone na tyleegto, aby odlegkx
pozioma pomidzy styczm z poprzedniego punktu a punktem na krzywej nieknaczata zatoonej toleranciji
pomiarowej, to jest 3 cm.

5.5. Wyznaczenie przekrojéw poprzecznych

Wyznaczenie przekrojow poprzecznych obejmuje wyzeae krawdzi nasypow i wykopow na
powierzchni terenu (okékenie granicy Robét), zgodnie z DokumentadpProjektovs oraz w miejscach
wymagajcych uzupetnienia dla poprawnego przeprowadzenibORo w miejscach zaakceptowanych przez
Kierownika Projektu.

Do wyznaczania kragdzi nasypow i wykopow naly stosowa dobrze widoczne paliki lub wiechy.
Wiechy naley stosowa w przypadku nasypéw o wysada@ przekraczajcej 1 metr oraz wykopow ghbszych ni
1 metr. Odlegté¢ miedzy palikami lub wiechami natg dostosowa do uksztattowania terenu oraz geometrii
trasy drogowej. Odlegks ta co najmniej powinna odpowiatdadstpowi kolejnych przekrojéw poprzecznych.

Rzdne niwelety punktow osi trasy najewyznaczy z doktadnécia do 5 mm w stosunku do g@nych
niwelety okrélonych w Dokumentacji Projektowej.

Na odcinkach, na ktérych wystuja tuki pionowe odleglé¢ pomidzy krzywymi powinny by
wyznaczone na tyleegto, aby odlegk® pozioma pomidzy styczia z poprzedniego punktu a punktem na
krzywej nie przekraczata zaonej tolerancji pomiarowej, to jest 5 mm.

Podczas wykonywania prac remontowych istwiej nawierzchni, wyznaczenie przekrojow poprzechnyc
obejmuje wyznaczenie kradzi projektowanych warstw nawierzchni w taki sposaly przeprowadzane
frezowanie nawierzchni oraz wbudowywanie mieszamnikieralno-asfaltowej unitiwiatlo wykonanie kolejnych
warstw konstrukcyjnych z zachowaniem wymaganychbgiti oraz spadkéw zgodnych z Dokumengaci
Projektova.

6. KONTROLA JAKO SCI ROBOT

6.1. 0Ogodlne zasady kontroli jakéci robot

Ogoblne zasady kontroli jakei robét podano w SST DM.00.00.00 ,Wymagania ogojrid 6.

6.2. Kontrola jakosci prac pomiarowych

Kontrola polega na sprawdzeniu wykonania Robéidgeyjnych zgodnie z wymogami i doktado@mmi
wymienionymi w punkcie 5.



Szczegdtowa Specyfikacja Techniczna D.01.01.01

Roboty obgte SST odbiera Kierownik Projektu na podstawie g@st@wionych przez Wykonawc
szkicéw, dziennikéw pomiarowych i protokotéw wg dgych zasad ok&onych pkt 6.1.

7. OBMIAR ROBOT

7.1. 0Ogodlne zasady obmiaru robot

Ogoblne zasady obmiaru rob6t podano w SST DM.00MPNymagania ogélne” pkt 7.

7.2. Jednostka obmiarowa

Jednostk obmiaru odtworzenia trasy i wyznaczenia punktowsaekgiciowych jest kilometr (km)
wyznaczonej sytuacyjnie i wysokmowo oraz zastabilizowanej trasyacknie z wykonaniem wszystkich
niezkednych czynnéci majacych na celu wykonanie i odbiér Rob6t.

8. ODBIOR ROBOT

8.1. 0Ogdblne zasady odbioru robot

Ogoblne zasady odbioru robét podano w SST DM.QOMANymagania ogélne” pkt 8.

Roboty wykonane niezgodnie z DokumendaBjrojektows i SST podlegaj rozbiérce i ponownemu
wykonaniu na koszt i staraniem Wykonawcy. Stosowamlbniek ceny za niewkkiwa jakas¢ Robdt jest
niedopuszczalne.

8.2. Sposbb odbioru robdt

Roboty obgte SST odbiera Kierownik Projektu na podstawie g@st@wionych przez Wykonawc
szkicéw, dziennikéw pomiarowych i protokotow. Czydai odbioru mog by¢ rozpoczte po przedstawieniu
protokotu aktualizacji p@stwowej osnowy pomiarowej metodami GPS.

9. PODSTAWA PLATNOSCI

9.1. 0Ogodlne ustalenia dotycgce podstawy ptatndci

Ogolne ustalenia dotygze podstawy ptatrgi podano w SST DM.00.00.00 ,Wymagania ogdlne” gkt
9.2. Cena jednostki obmiarowej

Ptaci st za kilometr (km) odtworzenia trasy i wyznaczenimitow wysokéciowych.

Cena jednostkowa obejmuje:

- wytyczenie w oparciu o dane projektowe i istqigj przebieg trasy punktow gtéwnych trasy tj. pgkaw i
koncow elementdw geometrycznych - krzywych péegjwych i tukéw kotowych oraz ramp
przechytkowych z ich zastabilizowaniem sytuacyjnywysokasciowym,

- wyznaczenie sytuacyjne i wysadlbowe miejsc przekrojow poprzecznych zgodnie z Do&ntacy
Projektows oraz ich zagszczenie w sposéb podany w p.5, oznaczenie pikieta sposéb trwaly oraz
odtworzenie uszkodzonych punktéw na@ do zakéaczenia okresu gwarancyjnego,

- zabezpieczenie wyznaczonych punktow i reperévelw ich odtworzenia,

- przeniesienie, odtworzenie i ustalenie zniszczbnjub uszkodzonych punktéw osnowy geodezyjnej i
ustalenie ich wspotezinych, hcznie z ich zgtoszeniem do iBwowego Zasobu Geodezyjnego,

- uzyskanie wszystkich nieztinych danych z Ratwowego Zasobu Geodezyjnego,

- aktualizacja metodami GPS punktéw osnowgghaowej (poziomej i pionowej),

- wykonanie, zastabilizowanie i utrzymanie w okeedRobdt, gwarancji i ekojmi punktéw osnowy
realizacyjnej,

- aktualizacja zasobu mapowego i osnowyhgbaowej w zakresie wynikagych z przepiséw Prawa
Geodezyjnego oraz szczeg6towych usiahmych SST,

- wykonanie wszystkich niezbdnych czynnéci okreslonych w niniejszej SST na podstawie szkicéw i
dziennikbw pomiaréw geodezyjnych oraz protokétéwntkoli zgodnie z zasadami oktenymi w SST
DM.00.00.00. ,Wymagania Ogolne”,

- pozyskanie nieziminych materiatéw geodezyjnych,

- wykonanie niezédnych zgtosze i innych czynnéci przewidzianych odpowiednimi przepisami,

- inwentaryzacja powykonawcza,

- zakup i transport materiatéw i spta,

- oznakowanie miejsca Robét i jego utrzymanie,

- wykonanie innych czynroi niezkednych do realizacji Robét odtych niniejsa SST, zgodnie z
Dokumentacj Projektova,

- koszt wszelkich odszkodowalla oséb i instytucji, zwizanych z przeprowadzaniem prac pomiarowych, w
tym koszty wejcia w teren i jego przywr6cenie do stanu pierwotneg

10. PRZEPISY ZWIAZANE

Ustawa z 17.05.1989 - Prawo geodezyjne i keafaigne (Dz. U. Nr 30, poz.163 zjdejszymi

Zmianami).

Instrukcja techniczna O-1 - Ogélne zasady wyk@mia prac geodezyjnych.

Instrukcja techniczna G-3 - Geodezyjna obstogestycji, GUGIK, 1979.

Instrukcja techniczna G-1 - Geodezyjna osnowagma, GUGIK, 1978.

Instrukcja techniczna G-2 - Wysdk@owa osnowa geodezyjna, GUGIK, 1983.

Instrukcja techniczna G-4 - Pomiary sytuacyjwgsokasciowe, GUGIK, 1979.

Wytyczne techniczne G-3.2. - Pomiary realizaeyGUGIK, 1983.

Wytyczne techniczne G-3.1. - Osnowy realizagyfaUGiK, 1983.
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