Specyfikacja Techniczna Wykonania i Odbioru Robot Budowlanych D.01.01.01

D.01.00.00. ROBOTY PRZYGOTOWAWCZE
D.01.01.01. Odtworzenie i wyznaczenie trasy i punktow wysokosciowych

1. Wstep

1.1. Przedmiot Specyfikacji Technicznej Wykonania i Odbioru Robét Budowlanych

Przedmiotem niniejszej Specyfikacji Technicznej Wykonania i Odbioru Robét Budowlanych sg wymagania dotyczace
wykonania i odbioru Robdt budowlanych w ramach realizacji zadania: ,,Przebudowa drogi gminnej nr 108272E w
Zytowicach na odcinku od skrzyzowania z droga powiatowa nr 4911E do pos. Nr 67 — dl. ok. 800 mb”.

1.2. Zakres stosowania STWiORB
Specyfikacja Techniczna Wykonania i Odbioru Robot Budowlanych jest stosowana jako dokument przetargowy i
kontraktowy przy zlecaniu i realizacji Robot wymienionych w punkcie 1.1.

1.3. Zakres Robot objetych STWiORB
Ustalenia zawarte w niniejszej STWIORB dotycza zasad prowadzenia rob6t zwigzanych z wszystkimi czynno$ciami
umozliwiajacymi i majacymi na celu wyznaczenie przebiegu trasy projektowanej drogi oraz pozostatych drog zgodnie z
Dokumentacja Projektowa.
Zakres robot obejmuje:

— wyznaczenie trasy i punktow wysokosciowych drog,

— odtworzenie i oznakowanie na podstawie przekazanego szkicu i wspotrzednych geodezyjnych punktow

zatamania pasa drogowego
— odtworzenie punktéw osnowy geodezyjne;j.

W zakres rob6t pomiarowych, zwigzanych z odtworzeniem (wyznaczeniem) trasy i punktow wysokosciowych wchodza:

a) wyznaczenie sytuacyjne i wysokosciowe punktow gtéwnych osi trasy i punktow wysokosciowych (reperé6w roboczych
zalozonych w terenie, dowigzanych do reperéw panstwowych);

b)  uzupekienie osi trasy dodatkowymi punktami,

€) wyznaczenie dodatkowych reperéw roboczych;

d) zastabilizowanie punktdéw w sposdb trwaty, ochrona ich przed zniszczeniem oraz oznakowanie w sposob ulatwiajacy
ich odszukanie i ewentualne odtworzenie;

€)  wyznaczenie przekrojow poprzecznych;

f)  oznaczenie pikietazu w sposob trwaly oraz odtwarzanie uszkodzonych punktow na biezaco do konca okresu
gwarancyjnego,

g) sprawdzenie lokalizacji sieci uzbrojenia terenu, obiektéw (w tym ich posadowien), skrajni na kazdym etapie robot.

Po wykonaniu rob6t budowlanych nalezy wykonac:
a) geodezyjng dokumentacje powykonawczg.

1.4. Okreslenia podstawowe

1.4.1. Punkty gléwne trasy - punkty zatamania osi trasy, punkty kierunkowe oraz poczatkowy i koncowy punkt trasy.
1.4.2. Pozostale okreslenia podstawowe sa zgodne z obowigzujacymi, odpowiednimi Polskimi Normami i definicjami
podanymi w STWiORB DM 00.00.00 ,,Wymagania ogdlne”.

1.5. Ogélne wymagania dotyczace Robét
Ogolne wymagania dotyczace robot podano w STWiORB DM 00.00.00 ,,Wymagania Ogolne”.
Wykonawca Robot jest odpowiedzialny za jako$¢ ich wykonania oraz za zgodno$¢ z Dokumentacja Projektowa, STWiORB i
poleceniami Inzyniera.
Niezbedne dane istotne z punktu widzenia:

— organizacji robot budowlanych;

— zabezpieczenia interesu oséb trzecich;

— ochrony $rodowiska;

— warunkow bezpieczenstwa pracy;

— zaplecza dla potrzeb Wykonawcy;

— warunkow organizacji ruchu;

— zabezpieczenia chodnikow i jezdni,

podano w STWiORB DM. 00.00.00 ,,Wymagania Ogodlne”.
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1.6. Wspoélny Stownik Zamowien (CPV)
Kody grup, klas i kategorii robot Wspdlnego Stownika Zamdwien (CPV) dotyczacych przedmiotu zamdwienia podano w
STWIORB DM.00.00.00 ,,Wymagania Ogdlne”.

2. Materialy

2.1. Ogo6lne wymagania dotyczace materialow
Ogoblne wymagania dotyczace materiatdw, ich pozyskiwania i sktadowania podano w STWiIORB DM.00.00.00.
»,Wymagania og6lne”.

2.2. Rodzaje materialéw

Do utrwalenia punktow gltéwnych trasy nalezy stosowaé pale drewniane z gwozdziem lub pretem stalowym, shupki
betonowe albo rury metalowe o dtugosci okoto 0,50 m. Pale drewniane umieszczone poza granicg robot ziemnych, w
sgsiedztwie punktow zatamania trasy powinny mie¢ $rednice 0,15 - 0,20 m i dtugosci 1,5 - 1,7 m.

Do stabilizacji pozostatych punktoéw nalezy stosowac¢ paliki drewniane $rednicy 0,05 - 0,08 m i dlugosci okoto 0,30 m, a
dla punktéw utrwalanych w istniejacej nawierzchni bolce stalowe o $rednicy 5 mm i dlugosci 0,04 - 0,05 m.

“Swiadki” powinny mie¢ dtugos¢ okoto 0,50 m i przekroj prostokatny.

Do stabilizowania roboczego pikietazu trasy, poza granicg pasa robot stosowac pale drewniane o $rednicy od 0,15 do 0,20 m i
dhugosci 1,5 do 1,7 m z tabliczkami. Wymiary tabliczek uzgodni¢ z Inzynierem.

Do utrwalenia punktow osnowy geodezyjnej nalezy stosowa¢ materiaty zgodne z Instrukcjami technicznymi G-1 i G-2.

3. Sprzet

3.1. Ogélne wymagania dotyczace sprzetu
Ogoblne wymagania dotyczace sprzetu podano w STWiORB DM.00.00.00 ,,Wymagania ogdlne”.

3.2. Sprzet pomiarowy

Do wyznaczenia sytuacyjnego trasy i punktow wysokos$ciowych nalezy stosowac nastepujacy sprzet:
— teodolity lub tachimetry,

— niwelatory,

— dalmierze,

- tyczki,

- laty,

—  tasmy stalowe, szpilki,

—  ruletki,

—  inny sprzet zaakceptowany przez Inzyniera.

Sprzet stosowany do wyznaczenia trasy drogowej i jej punktow wysokosciowych powinien gwarantowac uzyskanie
wymaganej doktadno$ci pomiaru.

4. Transport

4.1. Ogolne wymagania dotyczace transportu
Ogdblne wymagania dotyczgce transportu podano w STWiIORB DM 00.00.00 ,,Wymagania ogdlne”.

4.2. Transport sprzetu i materialow
Sprzet i materiaty do wyznaczenia trasy mozna przewozi¢ dowolnymi §rodkami transportu.

5. Wykonanie Robét

5.1. Ogélne zasady wykonywania robot
Ogolne zasady wykonania robot podano w STWIORB DM 00.00.00 ,,Wymagania ogolne”

5.2. Ogélny zakres prac pomiarowych
Roboty obejmujg wykonanie:
a) wyznaczenia dla potrzeb realizacyjnych:
— punktow osi trasy,
— punktow wyznaczajacych mierzone przekroje poprzeczne,
— reperow roboczych,
b) uzupelnienia osi trasy dodatkowymi punktami, w tym poczatkéw krzywych przejsciowych i tukow kotowych,
C) wyznaczenia przekrojow poprzecznych z wytyczeniem dodatkowych przekrojow wg. potrzeb,
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d) stabilizacji punktéw w sposob chronigcy je przed zniszczeniem,
e) utrzymywanie zastabilizowanych punktéw w niezb¢dnym zakresie.

5.3. Zasady wykonywania prac pomiarowych

Prace pomiarowe powinny by¢ wykonane zgodnie z obowigzujacymi Instrukcjami Gtéownego Urzedu Geodezji i
Kartografii (GUGIK).

Podstawa do prowadzenia prac geodezyjnych jest odtworzona i zaktualizowana osnowa pomiarowa (panstwowa i
robocza).

W oparciu o materialy dostarczone przez Zamawiajacego, Wykonawca powinien przeprowadzi¢ obliczenia i pomiary
geodezyjne niezbedne do szczegdlowego wytyczenia robot. Prace pomiarowe powinny by¢ wykonane przez osoby
posiadajace odpowiednie kwalifikacje i uprawnienia.

Wykonawca powinien natychmiast poinformowaé Inzyniera o wszelkich bledach wykrytych w wytyczeniu punktow
gléwnych trasy i reperéw roboczych. Bledy te powinny by¢ usunigte na koszt Zamawiajacego.

Wykonawca powinien sprawdzi¢, czy rzedne terenu okres§lone w Dokumentacji Projektowej sa zgodne z rzeczywistymi
rzednymi terenu. Jezeli Wykonawca stwierdzi, ze rzeczywiste rz¢dne terenu istotnie rdznia si¢ od rzednych okre$lonych
w Dokumentacji Projektowej to powinien powiadomi¢ o tym Inzyniera. Uksztaltowanie terenu w takim rejonie nie
powinno by¢ zmieniane przed podjeciem odpowiedniej decyzji przez Inzyniera. Wszystkie roboty dodatkowe,
wynikajagce z réznic rzednych terenu podanych w Dokumentacji Projektowej i rzednych rzeczywistych,
zaakceptowanych przez Inzyniera, zostang wykonane na koszt Zamawiajacego. Zaniechanie powiadomienia Inzyniera
oznacza, ze roboty dodatkowe w takim przypadku obciaza Wykonawce.

Wszystkie roboty, ktore bazuja na pomiarach Wykonawcy nie moga by¢ rozpoczete przed zaakceptowaniem wynikow
pomiar6w przez Inzyniera.

Punkty wierzchotkowe, punkty gléwne trasy i punkty posrednie osi trasy musza by¢ zaopatrzone w oznaczenia
okreslajace w sposdb wyrazny i jednoznaczny charakterystyke i potozenie tych punktéw. Forma i wzor tych oznaczen
powinny by¢ zaakceptowane przez Inzyniera. Wykonawca jest odpowiedzialny za ochron¢ wszystkich punktow
pomiarowych i ich oznaczen w czasie trwania robot. Jezeli znaki pomiarowe przekazane przez Zamawiajacego zostang
zniszczone przez Wykonawce $§wiadomie lub wskutek zaniedbania, a ich odtworzenie jest konieczne do dalszego
prowadzenia robot, to zostang one odtworzone na koszt Wykonawcy.

Wszystkie pozostale prace pomiarowe konieczne dla prawidtowej realizacji robodt naleza do obowigzkéw Wykonawcy.

5.4. Wyznaczenie punktéw gtéwnych osi trasy i punktéw wysokosciowych

Punkty wierzchotkowe trasy i inne punkty gtdowne powinny by¢ zastabilizowane w sposob trwaly, przy uzyciu pali
drewnianych lub stupkéw betonowych, a takze dowigzane do punktow pomocniczych, polozonych poza granicg robot
ziemnych. Maksymalna odleglo§¢ pomiedzy punktami gtéwnymi na odcinkach prostych nie moze przekracza¢ 500 m.
Wykonawca powinien zatozy¢ robocze punkty wysokos$ciowe (repery robocze) wzdtuz osi trasy drogowej a takze przy
kazdym obiekcie inzynierskim. Maksymalna odleglo$¢ miedzy reperami roboczymi wzdhiz trasy drogowej powinna by¢
nie wigksza niz 300 m.

Repery robocze nalezy zalozy¢ poza granicami robot zwigzanych z wykonaniem trasy drogowej i obiektow
towarzyszacych. Jako repery robocze mozna wykorzysta¢ punkty state na stabilnych, istniejagcych budowlach wzdtuz
trasy drogowej. O ile brak takich punktow, repery robocze nalezy zatozyé w postaci stupkéw betonowych lub grubych
ksztattownikow stalowych, osadzonych w gruncie w sposdb wykluczajacy osiadanie, zaakceptowanych przez Inzyniera.
Rzgdne reperow roboczych nalezy okresla¢ z taka doktadnoscia, aby $redni bad niwelacji po wyrownaniu byt mniejszy
od 4 mm/km, stosujac niwelacj¢ podwojng w nawiagzaniu do reperéw panstwowych.

Jakiekolwiek uzupetnienie punktéw osnowy pomiarowej (poziomej i pionowej) lub konieczno$¢ czestszej aktualizacji
osnowy, niz w okresach granicznych podanych w niniejszej STWiORB nie moze powodowacé roszczen Wykonawcy o
dodatkowg zaptate.

5.5. Wyznaczenie osi trasy

Tyczenie osi trasy drogowej nalezy wykona¢ w oparciu o Dokumentacj¢ Projektows, przy wykorzystaniu sieci
poligonizacji panstwowej.

Os$ trasy powinna by¢ wyznaczona w punktach gtéwnych i w punktach posrednich (kierunkowych) w odlegltosci zalezne;j
od charakterystyki terenu i uksztattowania trasy, lecz nie rzadziej, niz co 50m.

Dopuszczalne odchylenie sytuacyjne wytyczonej osi trasy w stosunku do Dokumentacji Projektowej nie moze by¢
wigksze niz 5 cm. Rzgdne niwelety punktow osi trasy nalezy wyznaczy¢ z doktadnoscig do 1 cm w stosunku do rzednych
niwelety okre$lonych w Dokumentacji Projektowe;j.

Do utrwalenia osi trasy w terenie nalezy uzy¢ materialdow wymienionych w pkt.2.2.

Usunigcie punktow z osi trasy jest dopuszczalne tylko wowczas, gdy Wykonawca Robot zastapi je odpowiednimi
punktami (palikami) po obu stronach osi, umieszczonych poza granica Robot.

Punkty wyznaczajace o$ trasy na krzywych powinny by¢ wyznaczone na tyle ggsto, aby odleglo$¢ pozioma pomigdzy
styczng z poprzedniego punktu a punktem na krzywej nie przekraczata zatozonej tolerancji pomiarowej, to jest 3 cm.
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6. Kontrola jakosci Robot

6.1. Ogolne zasady kontroli jakosci robét
Ogolne zasady kontroli jakosci Robot podano w STWiIORB 00.00.00 ,,Wymagania ogdlne”.

7. Obmiar Robot

7.1. Ogélne zasady obmiaru robét
Ogolne zasady obmiaru Robot podano w STWiIORB DM 00.00.00 ,,Wymagania ogdlne”

7.2. Jednostka obmiarowa
Jednostkg obmiaru wyznaczenia trasy i wyznaczenia punktow wysokosciowych jest kilometr (km) wyznaczonej
Sytuacyjnie i wysokosciowo oraz zastabilizowanej trasy.

8. Kontrola Odbioru Robét

8.1. Ogélne zasady odbioru robot
Ogolne zasady odbioru Rob6t podano w STWIORB DM.00.00.00 ,,Wymagania 0g6lne”

8.2. Sposéb odbioru robét
Odbior robot zwigzanych z wyznaczeniem trasy w terenie nastepuje na podstawie szkicow i dziennikow pomiarow
geodezyjnych lub protokétu z kontroli geodezyjnej, ktore Wykonawca przedktada Inzynierowi.

9. Cena jednostki obmiarowej

Ptaci si¢ za jeden kilometr (km) wyznaczenia trasy i wyznaczenia punktow wysokosciowych po dokonaniu odbioru rob6t
wg punktu 8.

Cena jednostkowa jest ceng usredniong dla podanego sposobu wykonania i obejmuje:

— opracowanie Projektu Technologii i Organizacji Robodt oraz Programu Zapewnienia JakoSci,

— wykonanie wszystkich niezbednych czynno$ci okreslonych w niniejszej STWiORB na podstawie
szkicow 1 dziennikdw pomiaréw geodezyjnych oraz protokdtow kontroli zgodnie z zasadami
okreslonymi w STWiORB DM 00.00.00 ,,Wymagania Ogdlne”,

— pozyskanie niezbgdnych materiatow geodezyjnych,

— zastosowanie materiatbw pomocniczych koniecznych do prawidlowego wykonania robot Ilub
wynikajacych z przyjetej technologii robot;

— wyznaczenie punktow gtéwnych osi trasy i punktow wysokos$ciowych,

— wyznaczenie punktow roboczego pikietazu trasy,

—  wszystkie inne pomiary wynikte z prowadzania robot,

—  zakup i transport materiatow i sprzetu,

— wykonanie wszystkich niezbednych pomiardw, prob i sprawdzen,

— oznakowanie miejsca robot i jego utrzymanie

— odtworzenie zniszczonych lub uszkodzonych punktow osnowy geodezyjnej

— wyznaczenie lub odtworzenie (w razie koniecznosci) osnowy geodezyjnej wraz z wszystkimi
niezbednymi projektami, zgltoszeniami itp.

— w przypadku zniszczenia lub uszkodzenia punktow osnowy geodezyjnej odtworzenie tych punktow wraz
ze zgtoszeniem do wlasciwego osrodka geodezyjnego.

10. Przepisy zwiazane

10.1. Normy

Nie wystepuja.

10.2. Inne dokumenty

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

2. Instrukcja techniczna G-3. Geodezyjna obsluga inwestycji, Glowny Urzad Geodezji i Kartografii,
Warszawa, 1979

3. Instrukcja techniczna G-I Geodezyjna osnowa pozioma, GUGIK, 1978

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

5. Instrukcja techniczna G-4. Pomiary sytuacyjne i wysokosciowe, GUGIK, 1979

6. Wytyczne techniczne G-3.2. Pomiary realizacyjne, GUGIK, 1983
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7. Wytyczne techniczne G-3.1. Osnowy realizacyjne, GUGIK, 1983.

8. Ustawa z 17.05.1989 Prawo geodezyjne i kartograficzne (Dz.U. Nr 3U, poz. 163 z poz.
zmianami)

9. OST GG-00.01.02 Zalozenie osnowy realizacyjnej przy budowie i modernizacji drog i

obiektoéw mostowych.
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