Specyfikacja Techniczna Wykonania i Odbioru Robdti®wlanych D.01.01.01

D.01.00.00. ROBOTY PRZYGOTOWAWCZE
D.01.01.01. Odtworzenie i wyznaczenie trasy i punév wysokdciowych

1. Wstep

1.1. Przedmiot Specyfikacji Technicznej Wykonania Odbioru Robét Budowlanych

Przedmiotem niniejszej Specyfikacji Technicznej Wiyania i Odbioru Robét Budowlanych wymagania dotycxce
wykonania i odbioru Robét budowlanych w ramach izea&li zadaniaPrzebudowa drogi dojazdowej do gruntow
rolnych RYDZYNY - POTA ZNIA .

1.2. Zakres stosowania STWiORB
Specyfikacja Techniczna Wykonania i Odbioru Robdtd@nvanych jest stosowana jako dokument przetargowy
kontraktowy przy zlecaniu i realizacji Robo6t wymiemych w punkcie 1.1.

1.3. Zakres Rob6t obgtych STWIORB
Ustalenia zawarte w niniejszej STWIORB dotycasad prowadzenia rob6t aganych z wszystkimi czyngoiami
umazliwiajgcymi i magcymi na celu wyznaczenie przebiegu trasy projekt@ydrogi oraz pozostatych drég zgodnie z
Dokumentagj Projektove.
Zakres rob6t obejmuje:

— wyznaczenie trasy i punktéw wysakiowych drdg,

- odtworzenie i oznakowanie na podstawie przekazaregiocu i wspoétrzdnych geodezyjnych

punktow zatamania pasa drogowego.

W zakres robo6t pomiarowych, zyganych z odtworzeniem (wyznaczeniem) trasy i punkidysokdgciowych

wchodz:

a) wyznaczenie sytuacyjne i wysckiiowe punktow giéwnych osi trasy i punktéw wysésiowych (reperéw roboczych
zatazonych w terenie, dowkanych do reperéw patwowych);

b) uzupehienie osi trasy dodatkowymi punktami,

c) wyznaczenie dodatkowych reperéw roboczych;

d) zastabilizowanie punktéw w sposob trwaly, ochrataprzed zniszczeniem oraz oznakowanie w sposdiajgcy
ich odszukanie i ewentualne odtworzenie;

€) wyznaczenie przekrojow poprzecznych;

f)  oznaczenie pikiefan w sposéb trwaly oraz odtwarzanie uszkodzonychkigwn na bieaco do kaca okresu
gwarancyjnego,

g) sprawdzenie lokalizacji sieci uzbrojenia terenuekidow (w tym ich posadowig, skrajni na kadym etapie robot.

Po wykonaniu rob6t budowlanych najenvykona':
a) geodezyjn dokumentag powykonawca.

1.4. Okreslenia podstawowe

1.4.1. Punkty gtéwne trasy punkty zatamania osi trasy, punkty kierunkowazopoczatkowy i kohcowy punkt trasy.
1.4.2.Pozostate okidenia podstawowegszgodne z obowizujacymi, odpowiednimi Polskimi Normami i definicjami
podanymi w STWIORB DM 00.00.00 ,Wymagania ogélne”.

1.5. Ogolne wymagania dotycgce Robot
Ogolne wymagania dotygeze rob6t podano w STWIORB DM 00.00.00 ,WymaganiaiDg”.
Wykonawca Robot jest odpowiedzialny za jgkizh wykonania oraz za zgoditaz Dokumentagj Projektova, STWIORB
i poleceniami layniera.
Niezkedne dane istotne z punktu widzenia:

— organizacji robét budowlanych;

— zabezpieczenia interesu 0séb trzecich;

— ochronysrodowiska;

— warunkéw bezpieczsstwa pracy;

— zaplecza dla potrzeb Wykonawcy;

- warunk6éw organizacji ruchu;

— zabezpieczenia chodnikéw i jezdni,
podano w STWIORB DM. 00.00.00 ,Wymagania Ogdlne”.
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1.6. Wspolny Stownik Zaméwié (CPV)
Kody grup, klas i kategorii rob6t Wspolnego Stovanikaméwi@é (CPV) dotycacych przedmiotu zamowienia podano
w STWIORB DM.00.00.00 ,Wymagania Ogélne”.

2. Materiaty

2.1. Ogo6lne wymagania dotycgce materiatéw
Ogd6lne wymagania dotygeze materiatéw, ich pozyskiwania i skltadowania padam STWIORB DM.00.00.00.
~Wymagania ogolne”.

2.2. Rodzaje materiatow
Do utrwalenia punktéw gidwnych trasy nafestosowd pale drewniane z gwdziem lub pgtem stalowym, stupki
betonowe albo rury metalowe o dhégookoto 0,50 m. Pale drewniane umieszczone poaaigr robot ziemnych, w
sasiedztwie punktéw zatamania trasy powinny éfieednic; 0,15 - 0,20 m i diugiei 1,5 - 1,7 m.
Do stabilizacji pozostatych punktow najestosowa paliki drewnianerednicy 0,05 - 0,08 m i dtugoi okoto 0,30 m,
a dla punktow utrwalanych w istnigiej nawierzchni bolce stalowestednicy 5 mm i diugéci 0,04 - 0,05 m.
“Swiadki” powinny mie dtugai¢ okoto 0,50 m i przekroj prostatay.
Do stabilizowania roboczego pikietatrasy, poza granigpasa robét stosowaale drewniane rednicy od 0,15 do 0,20 m
i dlugaosci 1,5 do 1,7 m z tabliczkami. Wymiary tabliczelgadnic z Inzynierem.
Do utrwalenia punktéw osnowy geodezyjnej pglstosowd materiaty zgodne z Instrukcjami technicznymi G@-2.
Do trwalej stabilizacji punktéw granicznych pasagiswego naley uzy¢ elementdw:

- zelbetowych znakéw granicznych z napisem cgafarbg ,PD” od strony wewgtrznej pasa

(rysunek 1),
- geodezyjnych granicznikdw betonowych z kKresn na gérnej poziomégiance.

3. Sprzet

3.1. Og6Ine wymagania dotycgce spratu
Og6lne wymagania dotygee spreztu podano w STWIORB DM.00.00.00 ,Wymagania ogélne”.

3.2. Sprat pomiarowy

Do wyznaczenia sytuacyjnego trasy i punktow wysolawych naley stosowa nas¢pujacy sprzt:
— teodolity lub tachimetry,

- niwelatory,

- dalmierze,

- tyczki,

- faty,

- tasmy stalowe, szpilki,

- ruletki,

— inny sprzt zaakceptowany przezdyniera.

Sprzt stosowany do wyznaczenia trasy drogowej i jejkpdw wysokaciowych powinien gwarantowauzyskanie
wymaganej doktadrici pomiaru.

4. Transport

4.1. Ogoélne wymagania dotyczce transportu
Ogolne wymagania dotygee transportu podano w STWIORB DM 00.00.00 ,Wymagamolne”.

4.2. Transport sprzetu i materiatdw
Sprzt i materialy do wyznaczenia trasy ama przewozi dowolnymisrodkami transportu.

5. Wykonanie Robot

5.1. Ogolne zasady wykonywania robét

Ogodlne zasady wykonania robét podano w STWIORB OIMD0.00 ,Wymagania ogolne”

Wykonawca przedstawi hynierowi do akceptacji Projekt Technologii i Orgzaiji Robot oraz Program Zapewnienia
Jakdaci uwzgkdniajgcy wszystkie warunki, w jakichgola wykonywane roboty.
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5.2. OgdlIny zakres prac pomiarowych

Roboty obejmuj wykonanie:

a) wyznaczenia dla potrzeb realizacyjnych:

— punktéw osi trasy,
— punktéw wyznaczagych mierzone przekroje poprzeczne,
— reperdéw roboczych,

b) uzupetnienia osi trasy dodatkowymi punktami, w tyatztkdw krzywych przejciowych i tukéw kotowych,

c) wyznaczenia przekrojéw poprzecznych z wytyczeniehatkowych przekrojéw wg. potrzeb,

d) wyznaczenia dodatkowych punktow osi w rejonie oftiek inzynierskich (mostowych) i zaienie reperow
roboczych przy tych obiektach,

e) stabilizacji punktow w sposéb chrany je przed zniszczeniem,

f)  pomiaru XYZ wszystkich wyznaczonych punktow,

g) sprawdzenie, odtworzenie i ustalenie zniszczonybhuszkodzonych punktéw osnowy geodezyjnej i ustalieh
wspotzdnych, kcznie z ich zgloszeniem do &iwowego Zasobu Geodezyjnego, ewentualne wykonanie
dodatkowych punktéw osnowy geodezyjnej (wykonanigdktu i uzgodnienie go z odpowiednimi wkadzami),

h) utrzymywanie zastabilizowanych punktéw w niedbym zakresie.

5.3. Zasady wykonywania prac pomiarowych

Prace pomiarowe powinny bywykonane zgodnie z obosvujgcymi Instrukcjami Gtownego Uedu Geodezji i
Kartografii (GUGIK).

Podstaw do prowadzenia prac geodezyjnych jest odtworzomakiualizowana osnowa pomiarowa fgavowa i
robocza).

W oparciu o materiaty dostarczone przez Zamawegjo, Wykonawca powinien przeprowadnbliczenia i pomiary
geodezyjne niezline do szczegotowego wytyczenia robét. Prace pomarpowinny by wykonane przez osoby
posiadajce odpowiednie kwalifikacje i uprawnienia.

Wykonawca powinien natychmiast poinformawezyniera o wszelkich ktach wykrytych w wytyczeniu punktéw
gtéwnych trasy i reperéw roboczych.eBl te powinny by usungte na koszt Zamawigiego.

Wykonawca powinien sprawdgziczy rzdne terenu okitone w Dokumentacji Projektowej ggodne z rzeczywistymi
rzednymi terenu. Jeeli Wykonawca stwierdzize rzeczywiste rane terenu istotnie #fig sic od rzdnych okrélonych

w Dokumentacji Projektowej to powinien powiadénma tym Irnzyniera. Uksztattowanie terenu w takim rejonie nie
powinno by zmieniane przed pogliiem odpowiedniej decyzji przez Ayniera. Wszystkie roboty dodatkowe,
wynikajagce z r@nic rzednych terenu podanych w Dokumentacji Projektowejrzednych rzeczywistych,
zaakceptowanych przezzyniera, zostaf wykonane na koszt Zamawiapgo. Zaniechanie powiadomienigyniera
oznaczaze roboty dodatkowe w takim przypadku afigiWykonawe.

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

Punkty wierzchotkowe, punkty gtéwne trasy i punkigsrednie osi trasy mugzby¢ zaopatrzone w oznaczenia
okreslajgce w sposob wyiay i jednoznaczny charakterystykpotozenie tych punktéw. Forma i wzor tych oznatze
powinny by zaakceptowane przez zyniera. Wykonawca jest odpowiedzialny za oclkramszystkich punktéw
pomiarowych i ich oznacaew czasie trwania robo6t. dai znaki pomiarowe przekazane przez Zamaywijo zostan
zniszczone przez Wykonawaéwiadomie lub wskutek zaniedbania, a ich odtworzges konieczne do dalszego
prowadzenia robét, to zostanne odtworzone na koszt Wykonawcy.

Wszystkie pozostate prace pomiarowe konieczne @iaigtowej realizacji robét naig do obowyzkdéw Wykonawcy.

5.4. Wyznaczenie punktow gtéwnych osi trasy i punkiw wysokdciowych

Punkty wierzchotkowe trasy i inne punkty gtowne pomy by zastabilizowane w sposéb trwaty, przyyaiu pali
drewnianych lub stupkéw betonowych, a#aldowhzane do punktéw pomocniczych, padmych poza granicrob6t
ziemnych. Maksymalna odlegibpomicdzy punktami gtdwnymi na odcinkach prostych niezenprzekracza500 m.
Wykonawca powinien zaky¢ robocze punkty wysokciowe (repery robocze) wzdiosi trasy drogowej a tak przy
kazdym obiekcie iaynierskim. Maksymalna odlegté6 miedzy reperami roboczymi wzdiutrasy drogowej powinna
by¢ nie wicksza nk. 300 m.

Repery robocze nalg zalazy¢ poza granicami rob6t zgdanych z wykonaniem trasy drogowej i obiektow
towarzyszgcych. Jako repery robocze ama wykorzysté punkty state na stabilnych, istnieych budowlach wzdtu
trasy drogowej. O ile brak takich punktéw, repespacze nalgy zatazy¢ w postaci stupkéw betonowych lub grubych
ksztattownikow stalowych, osadzonych w gruncie wssb wykluczajcy osiadanie, zaakceptowanych przezinera.
Rz¢dne reperéw roboczych naleokreslac z talg doktadndcia, abysredni bkd niwelacji po wyréwnaniu byt mniejszy
od 4 mm/km, stosag niwelacg podwojrg w nawigzaniu do reperéw giatwowych.

Repery robocze powinny bywyposaone w dodatkowe tablice zawiegeg wyrane i jednoznaczne okilenie nazwy
reperu i jego radne;.

Doktadna¢ osnowy realizacyjnej powinna odpowigdioktadndci osnowy pomiarowej pestwowej ll-giej klasy.
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Osnowa realizacyjna powinna dyowiazana co najmniej do dwdch punktow osnowyhgievowej (poziomej i
pionowej) klasy nie riszej ni 1l-giej. Przed dowjzaniem osnowy realizacyjnej do osnowyhgtavowej Wykonawca
dokona aktualizacji wspotezinych punktéw osnowy patwowej, do ktdérej osnowa realizacyjna ma bipwigzana.

Do obowhzkéw Wykonawcy naley réwniez utrzymanie osnowy realizacyjnej w trakcie realjzé&obdt, w okresie

gwarancji i ekojmi. Osnowg realizacyjm nalezy aktualizowa nie rzadziej ni:

a) w trakcie trwania Rob6t — co migsi oraz w przypadku kalego naruszenia ktéregokolwiek punktu osnowy
poziomej lub pionowej, za naruszenie osnowy uzrsgerowniez uzasadniop obawe Wykonawcy lub
Inzyniera,ze takie naruszenie naptto,

b) w okresie gwarancji — wedtug wskazbnzyniera, lecz nie rzadziejnco 3 miesice,

c) w okresie ¢kojmi — wedtug wskazalnzyniera.

Jakiekolwiek uzupetnienie punktow osnowy pomiaroyEjziomej i pionowej) lub koniecz&é czstszej aktualizaciji

osnowy, nk w okresach granicznych podanych w niniejszej STRBChie mae powodowa roszczé Wykonawcy o

dodatkovd zaptat.

5.5. Wyznaczenie osi trasy

Tyczenie osi trasy drogowej naje wykona& w oparciu o DokumentagjProjektows, przy wykorzystaniu sieci
poligonizacji pastwowej.

Os trasy powinna b§ wyznaczona w punktach gtéwnych i w punktachsrpdnich (kierunkowych) w odlegioi
zaleznej od charakterystyki terenu i uksztattowaniaytydecz nie rzadziej, nico 50m.

Dopuszczalne odchylenie sytuacyjne wytyczonej syt w stosunku do Dokumentacji Projektowej niezenty¢
wicksze nk 5 cm. Rzdne niwelety punktow osi trasy najewyznaczy z dokladnécia do 1 cm w stosunku do
rzgdnych niwelety okrdonych w Dokumentacji Projektowej.

Do utrwalenia osi trasy w terenie nataizy¢ materiatow wymienionych w pkt.2.2.

Usunkcie punktow z osi trasy jest dopuszczalne tylko wras, gdy Wykonawca Robot zgstje odpowiednimi
punktami (palikami) po obu stronach osi, umieszgzbrpoza graniRobot.

Punkty wyznaczage & trasy na krzywych powinny Bywyznaczone na tyleegto, aby odlegi& pozioma pomidzy
styczry z poprzedniego punktu a punktem na krzywej nieknaczata zatmonej tolerancji pomiarowej, to jest 3 cm.

5.6. Wyznaczenie przekrojéw poprzecznych

Wyznaczenie przekrojow poprzecznych obejmuje wyzeaie krawdzi nasypéw i wykopdw na powierzchni terenu
(okreslenie granicy robét), zgodnie z Dokumenta€jrojektovs oraz w miejscach wymaggych uzupetnienia dla
poprawnego przeprowadzenia robét i w miejscachagatbwanych przez hyniera.

Do wyznaczenia kraydzi nasypow i wykopow naly stosowd dobrze widoczne paliki lub wiechy. Wiechy nate
stosowé w przypadku nasypow o wysod@ przekraczajcej 1 metr oraz wykopow gbszych nt 1 metr. Odlegéc
miedzy palikami lub wiechami natg dostosowé do uksztattowania terenu oraz geometrii trasy dwej. Odlegtac
ta, co najmniej powinna odpowiatladstpowi kolejnych przekrojéw poprzecznych.

Rz¢dne niwelety punktéw osi trasy najewyznaczy z dokladnécia do 5 mm w stosunku do ganych niwelety
okreslonych w Dokumentaciji Projektowej.

Na odcinkach, na ktérych wygtuja tuki pionowe odlegté¢ pomidzy krzywymi powinny by wyznaczone na tyle
gesto, aby odlegi pozioma pomidzy styczm z poprzedniego punktu a punktem na krzywej nieeknaczata
zalazonej tolerancji pomiarowej, to jest 5 mm.

Podczas wykonywania prac remontowych isttiej nawierzchni, wyznaczenie przekrojéw poprzechngbejmuje
wyznaczenie kraedzi projektowanych warstw nawierzchni w taki spas@by przeprowadzone frezowanie
nawierzchni oraz wbudowywanie mieszanki mineralnoasfaltowej umaliwialo wykonanie kolejnych warstw
konstrukcyjnych z zachowaniem wymaganych gégboraz spadkéw zgodnych z Dokumenédejojektovy.

Dla sprawdzenia prawidtowoi pochylenia skarp, Wykonawca ustawi skarpownilskazugce pochylenie skarp.
Skarpowniki naley ustawig w odlegtgciach uzgodnionych z #ynierem.

Profilowanie przekrojow poprzecznych musi utiiwia¢ wykonanie nasypow, wykopow i konstrukcji nawiemch
ksztalcie zgodnym z Dokumentadprojektovy.

5.7. Wznowienie punktéw granicznych pasa drogowegepo zakaiczeniu Inwestycji
Wznowienie granic jak i stabilizacja granic must byykonana przez geodetiprawnionego.
W ramach zamowienia naig wykona':
— wykon& operat techniczny zawiesgly:
- wykaz wspétrzdnych punktéw granicznych pasa drogowego w uktaga@65” i ,,2000”
- geodezyjn mag powykonawc3.
Podstaw prawry do wykonania powiszych czynnéci jest Ustawa z dn. 17.05.1989 r Prawo geodezyjne
kartograficzne ( Dz.U. Nr 240).
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Przed rozpoazxiem robdt na drodze, Wykonawca musi odtwérzpas drogowy i zastabilizowago kotkami
drewnianymi, do czasu zakeczenia robot.

5.8 Operat do stabilizacji granicy pasa drogowego
Operat musi by wykonany przez geodgtiprawnionego.

5.8.10pis

Opis powinien zawieka
- tytul,
- nazwe i nr. drogi,
- dat wykonania,
- kto wykonat,
- opis obiektu,
- problemy,

5.8.2 Zakczniki (czé¢ mapowa)
- wykaz wspétrzdnych punktéw granicznych zastabilizowanych (z éler@em jaki rodzaj punktu —
PD czy granicznik)
- mapy wstgowe z wrysowa#q grania i zaznaczonymi punktami granicznymi (rozn& rodzaje
punktow)
- protokdly z okazania punktow granicznych $di@ielom nieruchoméi przylegtych do pasa
drogowego z zgtznikami graficznymi (szkice).

6. Kontrola jakosci Robot

6.1. Ogolne zasady kontroli jakéci robot
Ogollne zasady kontroli jakoi Robét podano w STWIORB 00.00.00 ,Wymagania ogbin

6.2. Wytyczenie osi trasy drogowej
Kontrole jakaosci prac pomiarowych zwzanych z wyznaczeniem trasy drogi i punktéw wyseclawych naley
prowadzé wedtug ogolnych zasad okienych w instrukcjach iwytycznych GUGIK, zgodnie veymaganiami
podanymi w pkt. 5.
Sprawdzenie robét pomiarowych naleprzeprowadzi wedtug nastpujacych zasad:

— 0é drogi naley sprawdzté na wszystkich zatamaniach pionowych i na prostych,

— robocze punkty wysokeiowe naley sprawdzt niwelatorem na catej diugoi budowanego obiektu.

7. Obmiar Rob6t

7.1. Ogo6lne zasady obmiaru robét
Ogoblne zasady obmiaru Rob6t podano w STWIORB DMO®@O ,Wymagania ogolne”

7.2. Jednostka obmiarowa
Jednostl obmiaru wyznaczenia trasy i wyznaczenia punktowsakgiciowych jest kilometr (km) wyznaczonej
sytuacyjnie i wysok&iowo oraz zastabilizowanej trasy.

8. Odbioru Rob6t

8.1. Ogolne zasady odbioru robét
Ogollne zasady odbioru Rob6t podano w STWIORB DMO®@O ,Wymagania ogdlne”

8.2. Spos6b odbioru robét

Odbior robot zwizanych z wyznaczeniem trasy w terenie ¢@age na podstawie szkicéw i dziennikdw pomiarow
geodezyjnych lub protokétu z kontroli geodezyjiegre Wykonawca przedktadazynierowi.

Czynndaci odbioru mog by¢ rozpoczte po przedstawieniu protokotu aktualizacjhg@vowej osnowy pomiarowe;j.

W przypadku niezgodroi, cha® jednego elementu rob6t z wymaganiami, roboty wnst za niezgodne z
Dokumentagcj Projektow i Wykonawca zobowvgizany jest do ich poprawy na wiasny koszt.
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9. Podstawa ptatndci

9.1. Ogolne ustalenia dotycgce podstawy ptatndci
Ogolne ustalenia dotygee podstawy ptatrsoi podano w STWIORB DM 00.00.00 ,Wymagania ogolne”

9.2. Cena jednostki obmiarowej
Ptaci st za jeden kilometr (km) wyznaczenia trasy i wyzmaga punktéw wysok&iowych po dokonaniu odbioru
robét wg punktu 8.
Cena jednostkowa jest censredniory dla podanego sposobu wykonania i obejmuje:
- opracowanie Projektu Technologii i Organizacji Rob@az Programu Zapewnienia Jé&io
- wykonanie wszystkich niezbinych czynnéci okrelonych w niniejszej STWIORB na podstawie
szkicow i dziennikbw pomiaréw geodezyjnych oraz tpkotow kontroli zgodnie z zasadami
okreslonymi w STWIORB DM 00.00.00 ,Wymagania Ogdine”,
- pozyskanie niezisinych materiatéw geodezyjnych,
— zastosowanie materiatbw pomocniczych koniecznych mtawidiowego wykonania robét lub
wynikajacych z przygtej technologii rob6t;
— wyznaczenie punktow gtéwnych osi trasy i punktéwsakaiciowych,
— uzupetnienie osi trasy dodatkowymi punktami,
- wyznaczenie dodatkowych punktow wyseég&owych,
- wyznaczenie przekrojéw poprzecznych z ewentualnytyezeniem dodatkowych przekrojow,
- wyznaczenie punktow roboczego pikietdrasy,
— ustawienie skarpownikéw z wyznaczeniem pochylekeays
- zastabilizowanie punktéw w sposo6b trwaly, ochrafaprzed zniszczeniem i oznakowanie utatgdej
odszukanie i ewentualne odtworzenie,
— odszukanie i oznakowanie punktow granicznych pasgaivego (przed rozpoeziem robét) — na
podstawie przekazanych szkicow wraz ze wsgdingmi,
— trwale zastabilizowanie punktéw granicznych pasmdwego (po zaka@zeniu budowy),
— operaty techniczne dla pasa drogowego,
— okazanie granic wkeicielom nieruchoméxi przylegajcych do pasa drogowego,
- wykonanie niezldnych zgtoszgi innych czynnéci przewidzianych odpowiednimi przepisami,
- wyznaczenie lub odtworzenie (w razie koniecmiposnowy geodezyjnej,
- wszystkie inne pomiary wynikte z prowadzania robot,
— zalazenie osnowy geodezyjnej,
— zakup i transport materiatow i spta,
- wykonanie wszystkich niezdnych pomiaréw, préb i sprawdze
— o0znakowanie miejsca robét i jego utrzymanie.

10. Przepisy zwazane

10.1. Normy

Nie wystpuja.

10.2. Inne dokumenty

1. Instrukcja techniczna 0-1. Ogolne zasady wykarye prac geodezyjnych.

2. Instrukcja techniczna G-3. Geodezyjna obstugaestycji, Gtowny Urad Geodezji i Kartografii,
Warszawa, 1979

3. Instrukcja techniczna G-I Geodezyjna osnowaqua, GUGIK, 1978

4. Instrukcja techniczna G-2. Wysakiowa osnowa geodezyjna, GUGIK, 1983

5. Instrukcja techniczna G-4. Pomiary sytuacyjmgsokaciowe, GUGIK, 1979

6. Wytyczne techniczne G-3.2. Pomiary realizacyfpgGiK, 1983

7. Wytyczne techniczne G-3.1. Osnowy realizacy{pgGiK, 1983.

8. Ustawa z 17.05.1989 Prawo geodezyjne i kartagmd (Dz.U. Nr 3U, poz. 163 z po
Zmianami)

9. OST GG-00.01.02 Zatenie osnowy realizacyjnej przy budowie i modernjzatrog i

obiektow mostowych.

Rysunek 1.
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