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D.01.00.00 ROBOTY PRZYGOTOWAWCZE
D.01.01.01 ODTWORZENIE TRASY I PUNKTOW
WYSOKOSCIOWYCH

1. WSTEP

1.1 Przedmiot Specyfikacji Technicznej Wykonania i Odbioru Robot
Budowlanych

Przedmiotem niniejszej Specyfikacji Technicznej Wykonania i Odbioru Robot
Budowlanych sg wymagania dotyczace wykonania i odbioru Robdt w ramach budowy
parkingu w miejscowosci Strzebin.

1.2. Zakres stosowania STWiORB

STWIORB jest stosowana jako dokument przetargowy i kontraktowy przy zlecaniu
i realizacji Robot wymienionych w pkt.1.1.

1.3. Zakres robot objetych STWiORB

Roboty, ktérych dotyczg STWIORB, obejmujg wszystkie czynnosci umozliwiajace i
majace na celu wyznaczenie i odtworzenie w terenie przebiegu trasy drogowej zgodnie z
Dokumentacjq Projektowa.

Zakres robot obejmuje:
- odtworzenie trasy drogowej
zgodnie z Dokumentacjg Projektowa.

1.3.1. Odtworzenie trasy i punktéw wysokosciowych

W zakres robdét pomiarowych, zwigzanych z wyznaczeniem trasy i punktow
wysokosciowych wchodza:

a) sprawdzenie wyznaczenia sytuacyjnego i wysokosciowego punktow gtéwnych
osi trasy i punktow wysokosciowych,

b) uzupetnienie osi trasy dodatkowymi punktami (wyznaczenie osi),

c) wyznaczenie przekrojow poprzecznych, z ewentualnym wytyczeniem
dodatkowych przekrojéw,

d) zastabilizowanie punktow w sposdéb trwaty, ochrona ich przed zniszczeniem
oraz oznakowanie w sposob utatwiajacy odszukanie i ewentualne odtworzenie.

1.4. Okres$lenia podstawowe

1.4.1. Punkty gtéwne trasy - punkty zatamania osi trasy, punkty kierunkowe oraz
poczatkowy i koncowy punkt trasy.

1.4.2. Pozostate okreslenia sg zawarte w przepisach prawa oraz odpowiednich Polskich
Normach, a takze w instrukcjach i wytycznych technicznych obowigzujacych w
geodezji i kartografii.

1.5. Ogolne wymagania dotyczace robot

Ogdlne wymagania dotyczace robot podano w STWIORB DM.00.00.00 ,Wymagania
ogolne”.
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Niezbedne dane istotne z punktu widzenia:
- organizacji robot budowlanych;
- zabezpieczenia interesu osdb trzecich;
- ochrony s$rodowiska;
- warunkow bezpieczenstwa pracy;
- zaplecza dla potrzeb Wykonawcy;
- warunkow organizacji ruchu;
- zabezpieczenia chodnikéw i jezdni

podano w STWiORB DM. 00.00.00 ,Wymagania ogdlne”.
1.6. Wspolny Stownik Zamowien (CPV)

Kody grup, klas i kategorii robdt Wspdlnego Stownika Zamowien (CPV)
dotyczacych przedmiotu zamowienia podano w STWIORB DM.00.00.00 ,Wymagania
ogolne”.

2. MATERIALY
2.1. Warunki ogolne stosowania materiatow

Warunki ogdlne stosowania materiatbw podano w STWIORB DM.00.00.00
"Wymagania ogdlne".

2.2. Rodzaje materiatow

Do utrwalenia punktow gtéwnych trasy nalezy stosowac pale drewniane z
gwozdziem lub pretem stalowym, stupki betonowe albo rury metalowe o dtugosci okoto
0,50 metra.

Pale drewniane umieszczone w sasiedztwie punktéw zatamania trasy w czasie ich
stabilizacji powinny mie¢ srednice 0,15 do 0,20 m i dtugos¢ 1,5 do 1,7 m.

Do stabilizacji pozostatych punktéw nalezy stosowac paliki drewniane Srednicy
0,05 do 0,08 m i dtugosci okoto 0,30 m, a dla punktéw utrwalanych w istniejacej
nawierzchni bolce stalowe srednicy 5 mm i dtugosci od 0,04 do 0,05 m..

"Swiadki" powinny mie¢ dtugos¢ okoto 0,50 m i przekrdj prostokatny.

3. SPRZET

3.1 Ogolne wymagania dotyczace sprzetu

Ogdlne wymagania dotyczace sprzetu podano w STWIORB DM.00.00.00
~Wymagania Ogdlne".

3.2. Ogolne wymagania dotyczace sprzetu

Do odtworzenia (wyznaczenia) trasy i punktow wysokosciowych nalezy stosowacd

nastepujacy sprzet:

—-teodolity lub tachimetry,

-niwelatory,

—dalmierze,

-tyczki,

—faty,

-tasmy stalowe, szpilki.

Sprzet stosowany do odtworzenia trasy i punktéw gtdwnych powinien
gwarantowac uzyskanie wymaganej doktadnosci pomiaru.
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4. TRANSPORT

41, Ogolne wymagania dotyczace transportu

Ogodlne wymagania dotyczace transportu podano w STWIORB DM.00.00.00
"Wymagania ogodlne".

4.2. Transport sprzetu i materiatow

Sprzet i materiaty do wyznaczenia trasy mozna przewozi¢ dowolnymi Srodkami
transportu.

5. WYKONANIE ROBOT

5.1. Ogolne zasady wykonania robét

Ogodlne zasady wykonania robdét podano w STWiORB DM.00.00.00 ,Wymagania
Ogodlne”.
Wykonawca przedstawi Inzynierowi do akceptacji Projekt Technologii i Organizacji Robot
oraz Program Zapewnienia Jakosci uwzgledniajacy wszystkie warunki, w jakich bedg
wykonywane Roboty.

5.2. Zasady wykonywania prac pomiarowych

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

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

Wykonawca powinien natychmiast poinformowac¢ Inzyniera o wszelkich btedach
wykrytych w wytyczeniu punktow gtdwnych trasy i reperéw roboczych.

Wykonawca powinien sprawdzi¢ czy rzedne terenu okreslone w dokumentacji
projektowej sg zgodne z rzeczywistymi rzednymi terenu. Jezeli Wykonawca stwierdzi, ze
rzeczywiste rzedne terenu istotnie rdznig sie od rzednych okreslonych 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, wynikajace z rdéznic 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 obcigzg Wykonawce.

Wszystkie roboty, ktdére bazujg na pomiarach Wykonawcy nie mogg byc¢
rozpoczete przed zaakceptowaniem wynikow pomiardw przez Inzyniera.

Punkty wierzchotkowe, punkty gtowne trasy i punkty posrednie osi trasy muszg
by¢ zaopatrzone w oznaczenia okreslajace w sposdb wyrazny i jednoznaczny
charakterystyke i potozenie tych punktow. Forma i wzor tych oznaczen powinny by¢
zaakceptowane przez Inzyniera. Wykonawca jest odpowiedzialny za ochrone 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 robdt, to
zostang one odtworzone na koszt Wykonawcy.
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Wszystkie pozostate prace pomiarowe konieczne dla prawidtowej realizacji robot
nalezg do obowigzkow Wykonawcy.

5.3. Sprawdzenie wyznaczenia punktéw gidwnych osi trasy i punktow
wysokosciowych

Punkty wierzchotkowe trasy i inne punkty gtdwne do tyczenia powinny by¢
zastabilizowane w sposdb trwaty, przy uzyciu palikow drewnianych, a takze dowigzane do
punktow pomocniczych, potozonych poza granicg robot ziemnych.

Repery robocze nalezy zatozy¢ poza granicami robot zwigzanych z wykonaniem
trasy drogowej. Jako repery robocze mozna wykorzysta¢ punkty state na stabilnych,
istniejgcych budowlach wzdiuz trasy drogowej. O ile brak takich punktéw, repery robocze
nalezy zatozy¢ w postaci stupkéw betonowych lub grubych ksztattownikéw stalowych,
osadzonych w gruncie w sposdéb wykluczajacy osiadanie. Rzedne reperéw roboczych
nalezy okresla¢ z doktadnoscig do 0,5 cm stosujac niwelacje podwdjng w nawigzaniu do
reperéw panstwowych.

Repery robocze powinny by¢ wyposazone w dodatkowe oznaczenia, zawierajace
wyrazne i jednoznaczne okreslenie nazwy reperu i jego rzednej.

5.4. Wyznaczenie osi trasy

Tyczenie osi trasy nalezy wykona¢ w oparciu o dokumentacje projektowg przy
wykorzystaniu sieci poligonizacji panstwowej albo innej osnowy geodezyjnej, okreslonej
w Dokumentacji Projektowej.

Os$ trasy powinna by¢ wyznaczona w punktach gtéwnych i punktach przekrojow
poprzecznych nie rzadziej, niz co 50 metrow,

Dopuszczalne odchylenie sytuacyjne wytyczonej osi trasy w stosunku do
Dokumentacji Projektowej nie moze by¢ wieksze niz 5 cm.

Rzedne punktow osi nalezy wyznaczy¢ z doktadnosciag do 1 cm w stosunku do
rzednych okreslonych w Dokumentacji Projektowej.

Do utrwalenia osi trasy w terenie nalezy uzy¢ odpowiednich pali drewnianych lub
rur metalowych. Usuniecie pali z osi trasy jest dopuszczalne tylko woéwczas, gdy
wykonawca robot zastgpi je odpowiednimi palami po obu stronach osi, umieszczonymi
poza granicg robot.

5.5. Wyznaczenie przekrojow poprzecznych

Wyznaczenie przekrojow poprzecznych obejmuje wyznaczenie krawedzi nasypéw i
wykopow na powierzchni terenu (okreslenie granicy robdt), zgodnie z Dokumentacjq
Projektowgq oraz w miejscach wymagajacych uzupetnienia dla poprawnego
przeprowadzenia robdt i w miejscach zaakceptowanych przez Inzyniera.

Do wyznaczenia krawedzi nasypdw i wykopow nalezy stosowac¢ dobrze widoczne
paliki lub wiechy. Wiechy nalezy stosowa¢ w przypadku nasypow o wysokosci
przekraczajacej 1 metr oraz wykopow gtebszych niz 1 metr. Odlegto$¢ miedzy palikami
lub wiechami nalezy dostosowac¢ do uksztattowania terenu oraz geometrii trasy drogowej.
Odlegto$¢ ta, co najmniej powinna odpowiada¢ odstepowi kolejnych przekrojéw
poprzecznych. Profilowanie przekrojéow poprzecznych musi umozliwia¢ wykonanie
nasypow i wykopow o ksztatcie zgodnym z Dokumentacjg Projektowa.

5.6. Wyznaczenie punktow wysokosciowych

Wszystkie punkty wysokosciowe i repery robocze muszg by¢ nawigzane do reperdéw
panstwowych. Przed rozpoczeciem Robdét Wykonawca powinien zatozy¢ nowe punkty
wysokosciowe (stupki betonowe z bolcem), ustali¢ ich wysoko$¢ w stosunku do reperow
panstwowych i je chroni¢ przez caty czas realizacji budowy.
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6. KONTROLA JAKOSCI ROBOT
6.1. Ogolne zasady kontroli jakosci robot

Ogodlne zasady kontroli jakosci Robdot podano w STWIORB DM.00.00.00
"Wymagania ogodlne".

6.2. Kontrola jakosci prac pomiarowych

Kontrole jakosci prac pomiarowych zwigzanych z odtworzeniem trasy i punktow
wysokosciowych nalezy prowadzi¢ wg ogdlnych zasad okreslonych w instrukcjach i
wytycznych GUGIK zgodnie z wymaganiami podanymi w pkt 5.

7. OBMIAR ROBOT

Ogodlne zasady obmiaru robot podano w STWiIORB DM.00.00.00 ,Wymagania
ogolne”.

Jednostkg obmiaru wyznaczenia trasy i wyznaczenia punktéw wysokosciowych jest
jeden kilometr (km) wyznaczonej sytuacyjnie i wysokosciowo oraz zastabilizowanej drogi.

8. ODBIOR ROBOT

Roboty objete STWiIORB odbiera Inzynier na podstawie przedstawionych przez
Wykonawce szkicow, dziennikéw pomiarowych i protokotéw wg. zasad okreslonych w
STWIORB DM.00.00.00 ,Wymagania Ogdlne”.

W przypadku niezgodnosci, cho¢ jednego elementu robdt z wymaganiami, roboty
uznaje sie za niezgodne z Dokumentacjg Projektowg i Wykonawca zobowigzany jest do
ich poprawy na wiasny koszt.

0. PODSTAWA PLATNOSCI

Ogédlne zasady dotyczace pfatnosci podano w STWiIiORB DM.00.00.00 ,,Wymagania
Ogodlne”.
Ptaci sie za jeden kilometr (km) odtworzenia trasy i wyznaczenia punktéw
wysokosciowych po dokonaniu odbioru Robét wg punktu 8.
Cena jednostkowa obejmuje:
- opracowanie Projektu Technologii i Organizacji Robdt oraz Programu Zapewnienia
Jakosci
- wykonanie wszystkich niezbednych czynnosci okreslonych w niniejszej STWiORB
na podstawie szkicdw i dziennikdw pomiarow geodezyjnych oraz protokdtow
kontroli zgodnie z zasadami okreslonymi w STWiORB DM.00.00.00 ,Wymagania
Ogodlne”,
- pozyskanie niezbednych materiatdw geodezyjnych,
- zastosowanie materiatdw pomocniczych koniecznych do prawidtowego wykonania
robot lub wynikajacych z przyjetej technologii robét;
- wykonanie niezbednych zgtoszen i innych czynnosci przewidzianych odpowiednimi
przepisami,
- wszystkie inne pomiary wynikte z prowadzenia robdt,
- zatozenie osnowy geodezyjnej,
- zakup i transport materiatow i sprzetu,
- oznakowanie miejsca robot i jego utrzymanie.
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10. PRZEPISY ZWIAZANE
10.1. Normy
Nie wystepuja.
10.2. Inne dokumenty
Instrukcja techniczna 0-1. Ogolne zasady wykonywania prac geodezyjnych.

Instrukcja techniczna G-3. Geodezyjna obstuga inwestycji, Gtéwny Urzad Geodezji i
Kartografii, Warszawa, 1979

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

Instrukcja techniczna G-2. Wysokosciowa osnowa geodezyjna, GUGIK, 1983
Instrukcja techniczna G-4. Pomiary sytuacyjne i wysokosciowe, GUGIK, 1979
Wytyczne techniczne G-3.2. Pomiary realizacyjne, GUGIK, 1983

Wytyczne techniczne G-3.1. Osnowy realizacyjne, GUGIK, 1983.

Ustawa z 17.05.1989 r. Prawo geodezyjne i kartograficzne (Dz.U. Nr 3U, poz.

163 z p6z. zmianami)
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