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1. Wstep

1.1. Przedmiot ST

Przedmiotem niniejszej Specyfikacji Techniczngmg/magania dotycgece wykonania i od-
bioru robot zwazanych z wytyczeniem drogi rowerowej i jej punkt@wsokaciowych w
zZwigzku zprzebudowa ul. Mostowej w Gostyniu na dtugdci 401mb.

1.2. Zakres stosowania ST

Specyfikacja Techniczna jest stosowana jako doktuipeaetargowy i kontraktowy przy zle-
caniu i realizacji rob6t wymienionych w punkcie 1.1

1.3. Zakres robot obych ST

Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji obejmwiszystkie czynn&ei zwigzane z wy-
znaczeniem trasy w terenie rowninnym oraz punkt@sokaciowych drog, i obejmuj

* roboty pomiarowe przy liniowych robotach ziemnychiwelacja terenu,
* roboty pomiarowe przy oznakowaniu pasa drogowego,
* roboty pomiarowe — inwentaryzacja powykonawcza.

1.4. Okrdlenia podstawowe

1.4.1. Punkty gtéwne trasy—s3 to punkty zatamania osi trasy, punkty kierunkowazgpo-
czatkowy i koncowy punkt trasy.

1.4.2. Pozostate okilenia podane w niniejszej SB ggodne z obowkzujacymi normami
oraz z definicjami podanymi w ST D.00.00.00 ,Wymagaogolne”.

1.5. Ogodlne wymagania dotygz robot
Ogolne wymagania dotygee robot podano w ST D.00.00.00 ,Wymagania ogolne”.

Wykonawca robot jest odpowiedzialny za jé&kevykonanych robot oraz za ich zgodaa
dokumentagj projektows, ST oraz z poleceniem Kierownika Projektu.

2. Materiaty

2.1. Warunki ogdllne stosowania materiatow

Warunki ogoélne stosowania materiatéw, ich pozyskiwai skladowania podano w ST
D.00.00.00 ,Wymagania ogolne”, pkt. 2.
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2.2. Materiaty do wykonania robot

Do utrwalenia punktow gtownych trasy najestosowa pale drewniane z gwdziem lub
pretem stalowym. Pale drewniane umieszczoneasieslztwie punktow zatamania trasy w
czasie ich stabilizacji powinny migrednic; 0,15+0,20 m i dlug& 1,5+1,7 m.

Do stabilizacji pozostatych punktéw najestosowa paliki drewniane o diugai ok. 0,30 m i
srednicy 0,05+0,08 m, a dla punktéw utrwalanych wigjacej nawierzchni bolce stalowe
srednicy 5 mm i diugéci od 0,04 do 0,05 m.Swiadki” wbijane obok palikéw osiowych po-
winny miet dtugas¢ okoto 0,50 m i przekroj prostatay.

Do wykonania robo6t konieczng sastpujace materiaty:
— stupki betonowe,
— rury stalowe,
— trzpienie stalowe,
— pale drewniane.

3. Sprzet

3.1. Ogdlne wymagania dotygz sprztu

Ogolne wymagania dotygee sprztu podano w ST D.00.00.00 ,Wymagania ogoélne”, pkt 3
3.2. Sprzt do wykonania robot

Roboty zwjzane ze stabilizagji oznaczeniem gtdbwnych elementow trasy oraz roytz
punktéw wysokéciowych ledg wykonane ¢cznie. Roboty pomiarowe zgdane z wytycze-
niem oraz okrdeniem wysokéciowym powyszych elementéw trasy wykonangdh specja-
listycznym sprztem geodezyjnym:

» teodolity lub tachimetry,

e niwelatory,

* dalmierze,

* tyczki,

e laty,

* tasmy stalowe.

Sprzt stosowany do odtworzenia trasy i punktow gtéwngolwinien gwarantow@uzyskanie
wymaganej doktadrigi pomiaru.

4. Transport

4.1. Ogolne wymagania dotygze transportu

Ogolne wymagania dotygee transportu podano w ST D.00.00.00 ,Wymaganidnajo
Dopuszczalny jest dowolny rodzapdkow transportowych zaakceptowany przez Kieroanik

Projektu shagcy do przewozu geodetow, sptz geodezyjnego oraz materiatdw potrzebnych
do stabilizacji osi trasy i zakresu robot.
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5. Wykonanie robot

5.1. Ogdlne zasady wykonywania robot

Ogolne zasady wykonywania robot podano w ST D.QOMAINymagania ogoélne”, pkt. 5.
5.2. Zasady wykonywania prac pomiarowych

Zamawiajcy zobowjzany jest wytycz§ i zastabilizowa w terenie punkty gtdbwne osi trasy
oraz punkty wysokiiowe (repery robocze) i dostar¢zywykonawcy szkic wytyczenia trasy,
wykaz punktow wysokaiowych oraz wszelkie inne dane, niedbe do zidentyfikowania

tych punktéw w terenie.

W oparciu o materiaty dostarczone przez Zamawwego Wykonawca powinien przeprowa-
dzi¢ obliczenia i pomiary geodezyjne niegine do szczegbétowego wytyczenia robot.

Prace pomiarowe powinny byvykonane przez osoby posiagtag odpowiednie kwalifikacje i
uprawnienia. Wykonawca ponosi odpowiedzidthpa nasipstwa niezgodniei wykonanych
robét z dokumentagj projektows, ST, oraz zmianami wprowadzonymi w nich zawczasu
przez Kierownika Projektu.

Wykonawca powinien natychmiast poinformawdierownika Projektu o jakichkolwiek &t
dach wykrytych w wytyczeniu punktow gtéwnych traigyb reperéw roboczych. By te
powinny by usungte na koszt Zamawiagego.

Wykonawca powinien sprawdzazy rzdne terenu ok&tone w dokumentacji projektoweg s
zgodne z rzeczywistymi ¢dnymi terenu. Jeeli Wykonawca stwierdzize rzeczywiste rgne
terenu istotnie rinig sie od rzdnych okrélonych w dokumentacji projektowej to powinien
powiadomé o tym Kierownika Projektu. Uksztattowanie terenuakim rejonie nie powinno
by¢ zmieniane przed pogjiem odpowiedniej decyzji przez Kierownika ProjekiMszystkie
roboty dodatkowe, wynikage z r@nic rzednych terenu podanych w dokumentacji projekto-
wej i rzednych rzeczywistych, akceptowane przez Kierownikgdktu, zostasm wykonane na
koszt Zamawiajcego. Zaniechanie powiadomienia Kierownika Projed@naczaze roboty
dodatkowe w takim przypadku obeza Wykonawe.

Wszystkie roboty, ktére bazpjna pomiarach Wykonawcy nie mp@y¢ rozpoczte przed
zaakceptowaniem wynikow pomiaréw przez Kierownikaj&ktu.

Punkty wierzchotkowe, punkty gtdbwne trasy i punkigérednie osi trasy mugzby¢ zaopa-
trzone w oznaczenia okdtajace w sposéb wyray i jednoznaczny charakterystyk potoze-
nie tych punktéw. Forma i wzor tych oznaszmwinny by zaakceptowane przez Kierownika
Projektu.

Wykonawca jest odpowiedzialny za ochgonszystkich punktéw pomiarowych i ich ozna-
czen W czasie trwania robot. dei znaki pomiarowe przekazane przez Zamawego zosta-
na zniszczone przez Wykonawéwiadomie lub wskutek zaniedbania, a ich odtworz¢ese
konieczne do dalszego prowadzenia robot, to zestae odtworzone na koszt Wykonawcy.
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Wszystkie pozostate prace pomiarowe konieczne davigtowej realizacji robot nakg do
obowigzkow Wykonawcy.

5.3. Wyznaczenie punktéw gtdwnych osi trasy

Tyczenie osi trasy natg wykona w oparciu 0 DokumentagjProjektows, przy wykorzysta-
niu sieci poligonizacji p@stwowe].

Wyznaczone punkty na osi budowli nie powinny Ipyzesunjte wiecej niz 0 3 cm w stosun-
ku do projektowanych, a ¢gdne punktow na osi natg wyznaczy z doktadnéciag do 1 cm w
stosunku do rdnych projektu.

5.4. Wyznaczenie punktéw wysalabowych osi trasy

Os trasy powinna bywyznaczona w punktach gtownych i w punktaclirpdnich w odlegto-
$ci zaleznej od charakterystyki terenu i uksztattowaniayyéecz nie rzadziej, nico 50 m.

Dopuszczalne odchylenie sytuacyjne wytyczonej @8yt w stosunku do dokumentacji pro-
jektowej nie mae by wigcksze nk 5 cm. Rzdne punktéw osi naky wyznaczy z doktadno-
$cig do 1 cm w stosunku doganych okrélonych w dokumentacji projektowe;.

Do utrwalenia osi trasy w terenie najaizy¢ odpowiednich pali drewnianych. Usgaie pali

Z osi trasy jest dopuszczalne tylko wowczas, gdkdidawca robot zagpi je odpowiednimi
palami po obu stronach osi, umieszczonymi pozaigganbot.

5.5. Wyznaczenie przekrojéw poprzecznych

Wyznaczenie przekrojow poprzecznych obejmuje:
wyznaczenie kraadzi nasypow i wykopow na powierzchni terenu (élaeie granicy
robét ziemnych),
wyznaczenie w czasie trwania robot ziemnych zatgsaturéw) nasypéw i wykopow
w przekrojach poprzecznych.

Do wyznaczania kragdzi nasypow i wykopow naky stosowd dobrze widoczne paliki lub
wiechy. Wiechy nalgy stosowa w przypadku nasypow o wysada przekraczajcej 1 metr.
Odlegta¢ miedzy palikami lub wiechami natg dostosowé do uksztattowania terenu oraz
geometrii trasy drogowej. Odlegibta, co najmniej powinna odpowiadadstpowi kolej-
nych przekrojow poprzecznych

Profilowanie przekrojow poprzecznych musi uiiwia¢ wykonanie nasypow i wykopow
0 ksztalcie zgodnym z dokumentagrojektowy. Konieczne jest profilowanie przekrojow

poprzecznych we wszystkich punktach, zgodnie z dwniacy projektows oraz w innych
dodatkowych punktach akceptowanych przez KierowRikgektu.

6. Kontrola jakosci robot
6.1. Ogdlne zasady kontroli jad@ robot

Ogolne zasady kontroli jakoi robét podano w ST D.00.00.00 ,Wymagania ogolmpt, 6.
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Kontrole jakasci prac pomiarowych zwkanych z wyznaczeniem trasy i punktow wysoko-
sciowych naley prowadzé wg ogoélnych zasad oldlenych w instrukcjach i wytycznych
GUGIK.

6.2. Kontrola rob6t pomiarowych

Wymagania dla robot pomiarowych:

- wysoka¢ reperéw +0,5cm
— wysokaci elementow projektowanych  +1 cm,
— dokfadndci pomiaréw poziomych +1cm/50 m

Sprawdzenie robot pomiarowych powinna lpyzeprowadzone wg ngpujacych zasad:

a) os$ drogi naley sprawdzt na wszystkich zatamaniach pionowych i krzywiznachpo-
ziomie oraz co najmniej co 200 m na prostych,

b) robocze punkty wysokoiowe naley sprawdzé niwelatorem na catej dlugo budowa-
nego odcinka,

C) wyznaczenie nasypow i wykopdw najesprawdzt taséma i szablonem z poziomi¢ co
najmniej w 5 miejscach na k@dym kilometrze oraz w miejscach budych watpliwosci.

7. Obmiar robot

7.1. Ogolne zasady obmiaru robo6t

Ogolne zasady obmiaru rob6t podano w ST D.00.00@nagania ogolne”, pkt 7.
7.2. Jednostka obmiarowa

Jednostlk obmiarowg robot jest 1 km (kilometr) trasy drogowej zgodniBokumentag Pro-
jektows.

8. Odbidr robot
8.1. Ogdlne zasady odbioru robot

Ogolne zasady odbioru robét podano w ST D.00.0pM¢¥magania ogolne” pkt 8.
Odbior robot ohjtych wg ST D.01.01.01 polega na sprawdzeniu zgarneyznaczonych
elementéw z DokumentacProjektovy.

Roboty uznaje giza wykonane zgodnie z Dokumentgpjojektows, ST i wymaganiami Kie-
rownika Projektu, jeeli wszystkie pomiary, z zachowanymi tolerancjangi pkt. 6, daty wy-

niki pozytywne.

Odbior robdt zwgzanych z wyznaczeniem trasy w terenie ¢@age na podstawie szkicow i
dziennikow pomiarow geodezyjnych lub protokotu nkoli geodezyjnej, ktére Wykonawca
przektada Kierownikowi Projektu.
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9. Podstawa ptatndci
9.1. Ogdlne ustalenia dotygz podstawy platrici

Ogolne ustalenia dotygee podstawy ptatr$ei podano w ST D.00.00.00 ,Wymagania ogol-
ne”, pkt 9.

9.2. Cena jednostki obmiarowej

Platndg¢ za 1 km nalgy przyjmowa na podstawie szkicow i dziennikbw pomiarow geode-
zyjnych lub protokotu z kontroli geodezyjnej.

Cena wykonania robot obejmuje:

e sSprawdzenie wyznaczenia punktow gtéwnych osi trggnktow wysokéciowych,

e uzupetnienie osi trasy dodatkowymi punktami,

e wyznaczenie przekrojow poprzecznych z ewentualnyytyazeniem dodatkowych
przekrojow,

e wykonywanie pomiarow bigcych w miag postpu robdt, zgodnie z Dokumentacj
Projektowvy,

e zastabilizowanie punktow w sposob trwaty, ochrattaprzed zniszczeniem i oznako-
wanie ulatwiagce odszukanie i ewentualne odtworzenie,

e sporzdzenie mapy powykonawczej w 6 egz.

10. Przepisy zwazane

1. BN-72/8932-01 - Budowle drogowe i kolejowe. Roboty ziemne.

2. PN-S-02205:1998 - Drogi samochodowe. Roboty ziemne. Taimgia, wymagania i badania.

3. Instrukcja techniczna 0-1. Ogélne zasady wykonyagmac geodezyjnych.

4. Instrukcja techniczna G-3. Geodezyjna obstuga itwegs Gtowny Urzad Geodezji i Kartografii, Warszawa
1979.

5. Instrukcja techniczna G-1. Geodezyjna osnowa pozjdaUGiK 1978.

6. Instrukcja techniczna G-2. Wysalaowa osnowa geodezyjna, GUGIK 1983.

7. Instrukcja techniczna G-4. Pomiary sytuacyjne iakgsciowe, GUGIK 1979.

8. Wytyczne techniczne G-3.2. Pomiary realizacyjne GBJ1983.

9. Wytyczne techniczne G-3.1. Osnowy realizacyjne, GUTD83.
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