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Przedmiot SST

Przedmiotem niniejszej szczegbétowej specyfikacjichtécznej (SST) $
wymagania dotycre wykonania i odbioru rob6t zadanych z odtworzeniem trasy
drogowej i jej punktdéw wysokaiowych.

Zakres robét objetych SST

Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji dotyczasad prowadzenia robot
zwigzanych z wszystkimi czynigoiami umaliwiajacymi i mapcymi na celu odtworzenie w
terenie przebiegu trasy drogowej oraz pefua obiektow inynierskich.

Odtworzenie trasy i punktéw wysod@owych

W zakres robét pomiarowych, zganych z odtworzeniem trasy i punktow

wysokaiciowych wchoda:

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

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

¢) wyznaczenie dodatkowych punktéw wysékowych (reperéw roboczych),

d) wyznaczenie przekrojow poprzecznych,

e) zastabilizowanie punktow w sposéb trwaly, ochrooh przed zniszczeniem oraz
oznakowanie w sposéb utatwday odszukanie i ewentualne odtworzenie.

MATERIALY

Rodzaje materiatow

Do utrwalenia punktéw gidwnych trasy nafe stosowd pale drewniane z
gwozdziem lub pgtem stalowym, stupki betonowe albo rury metalowehagasci okoto
0,50 metra.

Pale drewniane umieszczone poza grarobot ziemnych, wasiedztwie punktow
zalamania trasy, powinny ndiérednie 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 diugoi okoto 0,30 m, a dla punktow utrwalanych w isjgie
nawierzchni bolce stalowgednicy 5 mm i diugéci od 0,04 do 0,05 m.

»Swiadki” powinny mig dtugai¢ okoto 0,50 m i przekréj prostatay.

SPRZET

Sprzet pomiarowy

Do odtworzenia sytuacyjnego trasy i punktow wysal@mvych naley stosowa
nasepujacy sprzt:
— teodolity lub tachimetry,
— niwelatory,
— dalmierze,
- tyczki,



- faty,
- tasmy stalowe, szpilki.

Sprzt stosowany do odtworzenia trasy drogowej i jej kiw wysokdciowych
powinien gwarantowauzyskanie wymaganej doktadiwo pomiaru.

TRANSPORT

Sprzt i materiaty do odtworzenia trasy mma przewozi dowolnymi srodkami
transportu.

WYKONANIE ROBOT

Zasady wykonywania prac pomiarowych

Przed przyspieniem do robét Wykonawca powinien prgepd Zamawigcego
dane zawierare lokalizact i wspotrzdne punktéw gtéwnych trasy oraz reperow.

W oparciu o materialy dostarczone przez Zamae@jo, Wykonawca powinien
przeprowadzi obliczenia i pomiary geodezyjne niezlme do szczegdtowego wytyczenia
robot.

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

Wykonawca powinien natychmiast poinforma@wmazyniera o wszelkich lgtach
wykrytych w wytyczeniu punktéw gtéwnych trasy i Blureperéw roboczych. Bdly te
powinny by usunéte na koszt Zamawigiego.

Wykonawca powinien sprawdziczy rzdne terenu ok&tone w dokumentaciji
projektowej § zgodne z rzeczywistymi ¢gdnymi terenu. Jeeli Wykonawca stwierdzize
rzeczywiste rgdne terenu istotnie #fiig sie od rzdnych okrélonych w dokumentaciji
projektowej, to powinien powiadomio tym Inzyniera. Uksztattowanie terenu w takim
rejonie nie powinno kiyzmieniane przed pogliiem odpowiedniej decyzji przezAyniera.
Wszystkie roboty dodatkowe, wynilkge z ré&nic rzdnych terenu podanych w
dokumentacji projektowej i ezinych rzeczywistych, akceptowane przezyhera, zostas
wykonane na koszt Zamawigpgo. Zaniechanie powiadomieniazyniera oznaczaze
roboty dodatkowe w takim przypadku ofci Wykonawe.

Wszystkie roboty, ktére bazujna pomiarach Wykonawcy, nie nmpdoy¢
rozpoczte przed zaakceptowaniem wynikéw pomiaréw przeyniera.

Punkty wierzchotkowe, punkty gtéwne trasy i punktgrednie osi trasy musz
by¢ zaopatrzone w oznaczenia ofleface w sposdéb wyray i jednoznaczny
charakterystyl i potozenie tych punktéw. Forma i wzér tych oznatzeowinny by
zaakceptowane przezzmiera.

Wykonawca jest odpowiedzialny za ochgomszystkich punktéw pomiarowych i
ich oznaczé w czasie trwania robét. dei znaki pomiarowe przekazane przez
Zamawiajicego zostanzniszczone przez Wykonagéwiadomie lub wskutek zaniedbania,
a ich odtworzenie jest konieczne do dalszego praesmid robo6t, to zostanone
odtworzone na koszt Wykonawcy.



4 Roboty przygotowawcze D-01.00.00

Wszystkie pozostate prace pomiarowe koniecznepdaidtowej realizacji robét
naleza do obowiazkow Wykonawcy.

Sprawdzenie wyznaczenia punktoéw gtéwnych osi trasypunktéw wysokaosciowych

Punkty wierzchotkowe trasy i inne punkty gtéwne pany by¢ zastabilizowane w
sposo6b trwaly, przy ayciu pali drewnianych lub stupkéw betonowych, aztakiowizane
do punktéw pomocniczych, patonych poza granicrobét ziemnych.

Odtworzenie osi trasy

Tyczenie osi trasy natg wykona w oparciu o dokumentagcjprojektova oraz
inne dane geodezyjne przekazane przez Zamgneigd, przy wykorzystaniu sieci
poligonizacji pastwowej albo innej osnowy geodezyjnej, ckoaej w dokumentacii
projektowe;j.

O$ trasy powinna b§ wyznaczona w punktach gtéwnych i w punktaclrpdnich
w odlegtdci zaleznej od charakterystyki terenu i uksztattowaniaytydescz nie rzadziej i
co 50 metrow.

Dopuszczalne odchylenie sytuacyjne wytyczonej trsisy w stosunku do
dokumentacji projektowej nie me by wieksze nz 5 cm. Redne niwelety punktéw osi
trasy naley wyznaczy¢ z dokladnécia do 1 cm w stosunku do gdnych niwelety
okreslonych w dokumentacji projektowe;.

OBMIAR ROBOT

Jednostka obmiarowa

Jednostik obmiarowa jest km (kilometr) odtworzonej trasy w terenie.
Obmiar rob6t zwizanych z wyznaczeniem obiektow jesestda obmiaru robot
mostowych.

ODBIOR ROBOT

Sposob odbioru robot

Odbidr robét zwizanych z odtworzeniem trasy w terenie gasfe na podstawie
szkicow i dziennikbw pomiaréw geodezyjnych lub pigitu z kontroli geodezyjnej, ktére
Wykonawca przedkiada tgnierowi.

PODSTAWA PLATNO SCI

Cena jednostki obmiarowej

Cena 1 km wykonania robét obejmuije:
— sprawdzenie wyznaczenia punktéw gtéwnych osi trgmnktéw wysokeéciowych,
— uzupelnienie osi trasy dodatkowymi punktami,
— wyznaczenie dodatkowych punktéw wyseég&owych,



— wyznaczenie przekrojéw poprzecznych z ewentualnygtyczeniem dodatkowych
przekrojow,
- zastabilizowanie punktéw w sposéb trwaly, ochrorm iprzed zniszczeniem i
oznakowanie utatwigfe odszukanie i ewentualne odtworzenie.
Platng¢ rob6t zwiazanych z wyznaczeniem obiektéw mostowych jestaupw
koszcie robét mostowych.



