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D-01.01.01

ODTWORZENIE TRASY
| PUNKTOW WYSOKO SCIOWYCH

1. WSTEP
1.1.Przedmiot SST

Przedmiotem niniejszej specyfikacji technicznej TH S wymagania dotyce wykonania i odbioru rob6t
zwiazanych z odtworzeniem trasy drogowej i jej punktdygokasciowych w ramach ,, Modernizaciji drogi gminnej w m.
Bruczkéw gm. Borek Wielkopolski”

1.2. Zakres stosowania ST

Specyfikacja techniczna (ST) stosowana jest gikaument przetargowy i kontraktowy przy zlecanalizacii
rob6t wymienionych w p. 1.1

1.3. Zakres rob6t obgtych ST

Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji dotyzasad prowadzenia robot amanych z wszystkimi
czynnaciami umaliwiajacymi i majcymi na celu odtworzenie w terenie przebiegu tdsgowej

1.3.1.0dtworzenie trasy i punktéw wysod@iowych

W zakres rob6t pomiarowych, zwanych z odtworzeniem trasy i punktow wysédiowych wchodz:
a) sprawdzenie wyznaczenia sytuacyjnego i wysokavego punktow gidwnych ositrasy i punktow wisgciowych,
b) uzupelnienie osi trasy dodatkowymi punktami (ma@zenie 0si),
c) wyznaczenie dodatkowych punktéw wysésiowych (reperéw roboczych),
d) wyznaczenie przekrojow poprzecznych,
e) zastabilizowanie punktdéw w sposob trwaly, ochrimh przed zniszczeniem oraz oznakowanie w spakbiapcy
odszukanie i ewentualne odtworzenie.

1.3.2.0dtworzenie punktdw osnowy geodezyjnej

W zakres robét pomiarowych amanych z odtworzeniem punktéw osnowy geodezyjrgzanej, uszkodzonej
lub zniszczonej w trakcie realizacji rob6t wchadz

a) zgloszenie zniszczenia lub uszkodzenia znakdeggnego do Geodety powiatowego w Pucku

b) Odtworzenie punktéw osnowy geodezyjnej zagnej , uszkodzonej lub zniszczonej w trakcie ragjizobot
kreslenia podstawowe
1.4.1.Punkty gidwne trasy - punkty zatamania osi trasykty kierunkowe oraz pogtkowy i koncowy punkt trasy.

1.4.2.Pozostale okéenia podstawoweaszgodne z obowkujcymi, odpowiednimi polskimi normami i z definicjami
podanymi w OST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogélne” fikt.

1.5. Ogdlne wymagania dotycgce robot

Ogolne wymagania dotyaze rob6t podano w ST D-M-00.00.00 ,Wymagania oggirie 1.5.
2. MATERIALY
2.1. Ogdlne wymagania dotycgce materiatow

Ogolne wymagania dotygze materiatow, ich pozyskiwania i skladowania padanOST D-M-00.00.00
~Wymagania og6ine” pkt 2.

2.2. Rodzaje materiatow

Do utrwalenia punktéw gtéwnych trasy nglestosowd pale drewniane z gwdziem lub pgtem stalowym, stupki
betonowe albo rury metalowe o difgookolo 0,50 metra.
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Pale drewniane umieszczone poza gearubot ziemnych, wasiedztwie punktéw zatamania trasy, powinnydnie
sredniez od 0,15 do 0,20 m idlugbod 1,5do 1,7 m.

Do stabilizacji pozostalych punktéw nglestosowad paliki drewnianerednicy od 0,05 do 0,08 m i diuga okolo
0,30 m, a dla punktéw utrwalanych w istaiegj nawierzchni bolce staloweednicy 5 mm i diugéci od 0,04 do 0,05 m.

~Swiadki” powinny mie diugas¢ okolo 0,50 m i przekréj prostaty.

3. SPRET
3.1. Ogdlne wymagania dotycgce spratu

Ogolne wymagania dotyaze sprztu podano w OST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogélne” pkt
3.2. Sprat pomiarowy

Do odtworzenia sytuacyjnego trasy i punktow wys@hmwych naley stosowa nasgpujcy sprat:
- teodolity lub tachimetry,
- niwelatory,
— dalmierze,
- tyczki,
- faty,
- taémy stalowe, szpilki.
Sprzt stosowany do odtworzenia trasy drogowe;j i jejkidw wysokdciowych powinien gwarantowauzyskanie
wymaganej doktadrizi pomiaru.

4. TRANSPORT
4.1. Ogo6lne wymagania dotycgce transportu
Ogdlne wymagania dotyaze transportu podano w OST D-M-00.00.00 ,Wymagagilne” pkt 4.
4.2. Transport sprztu i materiatow
Sprzt i materialy do odtworzenia trasy g przewoz dowolnymisrodkami transportu.
5. WYKONANIE ROBOT
5.1. Ogdlne zasady wykonania robot
Ogdlne zasady wykonania rob6t podano w OST D-NM@O00 ,Wymagania ogéine” pkt 5.
5.2. Zasady wykonywania prac pomiarowych

Prace pomiarowe powinny bwykonane zgodnie z obayujacymi Instrukcjami GUGIK (od 1 do 7).

Przed przyspieniem do robdt Wykonawca powinien pagepd Zamawiajcego dane zawiergje lokalizagj i
wspokzdne punktow gidwnych trasy oraz reperow.

W oparciu 0 materialy dostarczone przez Zamawégjo, Wykonawca powinien przeprowadabliczenia i
pomiary geodezyjne nieztne do szczegbdlowego wytyczenia robot.

Prace pomiarowe powinny &yvykonane przez osoby posiaga odpowiednie kwalifikacje i uprawnienia.

Wykonawca powinien natychmiast poinforma@wazyniera o wszelkich ktlach wykrytych w wytyczeniu
punktow gtownych trasy i (lub) reperéw roboczyckedy te powinny by usungte na koszt Zamawigjego.

Wykonawca powinien sprawdztzy rzdne terenu ok&one w dokumentacji projektowej 2godne z
rzeczywistymi rgdnymi terenu. Jeli Wykonawca stwierdzize rzeczywiste kzine terenu istotnie #ia sk od rzdnych
okreslonych w dokumentaciji projektowej, to powinien paddmé o tym Inzyniera. Uksztaitowanie terenu w takim rejonie
nie powinno by zmieniane przed pagjiem odpowiedniej decyzji przezaymiera. Wszystkie roboty dodatkowe, wyniicg
z réznic rzednych terenu podanych w dokumentacji projektowejdnych rzeczywistych, akceptowane przeziera,
zostam wykonane na koszt Zamawgieggo. Zaniechanie powiadomieniayniera oznaczaze roboty dodatkowe w takim
przypadku obaiza Wykonawe.

Wszystkie roboty, ktére bazupa pomiarach Wykonawcy, nie mplgy¢ rozpoczte przed zaakceptowaniem
wynikéw pomiaréw przez lyniera.

Punkty wierzcholkowe, punkty gibwne trasy i pungtyrednie osi trasy mugby¢ zaopatrzone w oznaczenia
okreslajace w sposob wyemy i jednoznaczny charakterystykpolozenie tych punktéw. Forma i wzdr tych oznatze
powinny by zaakceptowane przezzmiera.

Wykonawca jest odpowiedzialny za ochgavszystkich punktéw pomiarowych i ich oznatcze czasie trwania
robo6t. Jeeli znaki pomiarowe przekazane przez Zamaw#gjo zostanzniszczone przez Wykonawgwiadomie lub
wskutek zaniedbania, a ich odtworzenie jest koniedo dalszego prowadzenia robo6t, to zestare odtworzone na koszt
Wykonawcy.

Wszystkie pozostale prace pomiarowe koniecznpdlaidiowej realizaciji robot nale do obowazkow
Wykonawcy.
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5.3. Sprawdzenie wyznaczenia punktéw gtéwnych osasy i punktow
wysokdciowych

Punkty wierzchotkowe trasy i inne punkty gidwne frow by zastabilizowane w sposéb trwaly, przyciu pali
drewnianych lub stupkéw betonowych, azaklowiazane do punktéw pomocniczych, pmaych poza granicrobot
ziemnych. Maksymalna odlegib pomkedzy punktami gitdownymi na odcinkach prostych niezenprzekracza 500 m.

Zamawigjcy powinien zalay¢ robocze punkty wysokaiowe (repery robocze) wzdhosi trasy drogowej, a tak
przy kadym obiekcie iaynierskim.

Maksymalna odlegk® miedzy reperami roboczymi wzdtirasy drogowej w terenie plaskim powinna wyiosi
500 metréw, natomiast w terenie falistym i gérsgiowinna by odpowiednio zmniejszona, zatée od jego konfiguraciji.

Repery robocze nalg zalazy¢ poza granicami robét zggianych z wykonaniem trasy drogowej i obiektow
towarzyszcych. Jako repery robocze mma wykorzysté punkty stale na stabilnych, istagych budowlach wzdiutrasy
drogowej. O ile brak takich punktow, repery robonakzy zalazy¢ w postaci stupkdw betonowych lub grubych
ksztaltownikow stalowych, osadzonych w gruncie wsib wykluczajcy osiadanie, zaakceptowany przezyivera.

Rzdne reperéw roboczych najeokreila¢ z taky dokladndcia, abysredni bhd niwelacji po wyréwnaniu byt
mnigjszy od 4 mm/km, stosgj niwelacg podwdjra w nawazaniu do reperéw gatwowych.

Repery robocze powinny byvyposaone w dodatkowe oznaczenia, zawigrajwyrgne i jednoznaczne
okreslenie nazwy reperu i jegogdne;j.

5.4. Odtworzenie osi trasy

Tyczenie osi trasy nafg wykon& w oparciu o dokumentagcprojektova oraz inne dane geodezyjne przekazane
przez Zamawiafego, przy wykorzystaniu sieci poligonizacjigtwowej albo innej osnowy geodezyjnej, Ghoaej w
dokumentacji projektowej.

Os trasy powinna by wyznaczona w punktach gléwnych i w punktackrpdnich w odlegiéci zalenej od
charakterystyki terenu i uksztatowania trasy, leezrzadziej i co 50 metréw.

Dopuszczalne odchylenie sytuacyjne wytyczonefrasy w stosunku do dokumentaciji projektowej niezenoyé
wicksze nt 3 cm dla autostrad i drég ekspresowych lub 5 @pdkostalych drog. Rdne niwelety punktdéw osi trasy
nalezy wyznaczy z dokladnéciag do 1 cm w stosunku dogdnych niwelety okrdonych w dokumentaciji projektowej.

Do utrwalenia osi trasy w terenie riglery¢ materialow wymienionych w pkt 2.2.

Usunkcie pali z osi trasy jest dopuszczalne tylko wowsczly Wykonawca rob6t zapt je odpowiednimi palami
po obu stronach osi, umieszczonych poza gganio6t.

5.5. Wyznaczenie przekrojow poprzecznych

Wyznaczenie przekrojow poprzecznych obejmuje wyzesie krawdzi nasypow i wykopdw na powierzchni
terenu (okrélenie granicy robat), zgodnie z dokumenigmjojektov oraz w miejscach wymagaych uzupeinienia dla
poprawnego przeprowadzenia robot i w miejscachcasthwanych przez hgniera.

Do wyznaczania kragdzi nasypow i wykopow nalg stosowé dobrze widoczne paliki lub wiechy. Wiechy
nalezy stosowd w przypadku nasypow o wysoda@ przekraczagej 1 metr oraz wykopowdgiszych ni 1 metr. Odlegiéc
miedzy palikami lub wiechami natg dostosowé do uksztaltowania terenu oraz geometrii trasy dway Odlegié¢ ta co
najmniej powinna odpowiadadstpowi kolejnych przekrojéw poprzecznych.

Profilowanie przekrojow poprzecznych musi utitgaé wykonanie nasypow i wykopdw o ksztaicie zgodnym z
dokumentagj projektove.

5.6. Wyznaczenie potzenia obiektow mostowych

Dla kazdego z obiektéw mostowych najewyznaczy jego polaenie w terenie poprzez:
a) wytyczenie osi obiektu,
b) wytyczenie punktéw okéjacych usytuowanie (kontur) obiektu, w szczegétiprzyczokow i filarbw mostéw i
wiaduktow.
W przypadku mostow i wiaduktéw dokumentacija prigjala powinna zawietaopis odpowiedniej osnowy
realizacyjnej do wytyczenia tych obiektow.
Potazenie obiektu w planie natg okresli¢ z dokladnécia okreslona w punkcie 5.4.

6. KONTROLA JAKO SCI ROBOT
6.1. Ogolne zasady kontroli jakéci robot

Ogdlne zasady kontroli jakoi rob6t podano w OST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogblpkt 6.
6.2. Kontrola jakosci prac pomiarowych

Kontrok jakosci prac pomiarowych zwkanych z odtworzeniem trasy i punktow wysétiowych naley
prowadzt wedlug ogdinych zasad oktenych w instrukcjach i wytycznych GUGIK (1,2,3,45%) zgodnie z wymaganiami
podanymi w pkt 5.4.

7. OBMIAR ROBOT
7.1. Ogolne zasady obmiaru robot

Ogdlne zasady obmiaru robét podano w OST D-M-00@QNVymagania ogoéine” pkt 7.
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7.2. Jednostka obmiarowa

Jednosti obmiarove jest km (kilometr) odtworzonej trasy w terenie.
Obmiar rob6t zwaizanych z wyznaczeniem obiektow jes¢dtda obmiaru rob6t mostowych.

8. ODBIOR ROBOT
8.1. Ogodlne zasady odbioru robot

Ogdlne zasady odbioru rob6t podano w OST D-M-00@QNVymagania ogéine” pkt 8.
8.2. Sposo6b odbioru robét

Odbiér robét zwizanych z odtworzeniem trasy w terenie gasie na podstawie szkicow i dziennikéw pomiaréw
geodezyjnych lub protokétu z kontroli geodezyjkéhire Wykonawca przedkladazymierowi.

9. PODSTAWA PLATNOSCI
9.1. Ogodlne ustalenia dotycrce podstawy ptatndci

Ogdline ustalenia dotygze podstawy platréei podano w OST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogdine” pkt
9.2. Cena jednostki obmiarowej

Cena 1 km wykonania rob6t obejmuje:
- sprawdzenie wyznaczenia punktow gidownych osi trganktow wysokéciowych,
— uzupelnienie osi trasy dodatkowymi punktami,
- wyznaczenie dodatkowych punktéw wysékimwych,
— wyznaczenie przekrojow poprzecznych z ewentualnytyazeniem dodatkowych przekrojow,
- zastabilizowanie punktéw w sposoéb trwaly, ochratiegrzed zniszczeniem i oznakowanie utate@jodszukanie i
ewentualne odtworzenie.
Platng¢ robdt zwizanych z wyznaczeniem obiektéw mostowych jegawy koszcie rob6t mostowych.

10. PRZEPISY ZWIAZANE

Instrukcja techniczna 0-1. Og6ine zasady wyka@mjavprac geodezyjnych.

Instrukcja techniczna G-3. Geodezyjna obstugasiycji, Gtowny Urad Geodezji i Kartografi, Warszawa 1979.
Instrukcja techniczna G-1. Geodezyjna osnowdopwz, GUGIK 1978.

Instrukcja techniczna G-2. Wysckiowa osnowa geodezyjna, GUGIK 1983.

Instrukcja techniczna G-4. Pomiary sytuacypgsokasciowe, GUGIK 1979.

Wytyczne techniczne G-3.2. Pomiary realizacy@eGiK 1983.

Wytyczne techniczne G-3.1. Osnowy realizacy@eGiK 1983.

Nouas~wdpE
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D-01.02.02

ZDJECIE WARSTWY HUMUSU

1. WSTEP
1.1. Przedmiot SST

Przedmiotem niniejszej szczegodlowej specyfikacihnicznej (SST)aswymagania dotyege wykonania i
odbioru robot zwizanych ze zdgiem warstwy humusw ramach ,, Modernizacji drogi gminnej w m. Bruczkégm. Borek
Wielkopolski”

1.2. Zakres stosowania SST
Specyfikacja techniczna (ST) stosowana jest gikaument przetargowy i kontraktowy przy zlecanalizacii
rob6t wymienionych w p. 1.1

1.3. Zakres rob6t obgtych SST

Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji dotyzasad prowadzenia robot awanych ze zdgiem warstwy humusu
, wykonywanych w ramach rob6t przygotowawczych.

1.4. Okreslenia podstawowe

Stosowane okgenia podstawoweaszgodne z obowkugcymi, odpowiednimi polskimi normami oraz z
definicjami podanymi w OST D-M-00.00.00 ,Wymagao@gdlne” pkt 1.4.

1.5. Ogdlne wymagania dotycgce robdt

Ogolne wymagania dotyaze robo6t podano w OST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogioprkt 1.5.
2. MATERIALY

Nie wystpup.
3. SPRET
3.1. Ogdlne wymagania dotycgce spratu

Ogolne wymagania dotyaze sprztu podano w OST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogéine” pkt

3.2. Sprat do zdjecia humusu i/lub darniny

Do wykonania robot zezanych ze zdgiem warstwy humusu lub/i darniny nie nadaj s¢ do powtdrnego zycia
nalezy stosowa:
- réwniarki,
- spycharki,
- Jopaty, szpadle i inny spgzdo rcznego wykonywania rob6t ziemnych - w miejscactziggdrawidiowe wykonanie
robot sprztem zmechanizowanym nie jest e,
- koparki i samochody samowytadowcze - w przypadénsportu na odlegié wymagajca zastosowania takiego spia

4. TRANSPORT
4.1. Ogolne wymagania dotycgce transportu

Ogdlne wymagania dotyaze transportu podano w OST D-M-00.00.00 ,Wymagagiline” pkt 4.
4.2. Transport humusu

Humus naley przemieszczaz zastosowaniem réwniarek lub spycharek albo pyzéwransportem samochodowym.
Wybor $rodka transportu zatg od odlegidci, warunkéw lokalnych i przeznaczenia humusu.

5. WYKONANIE ROBOT
5.1. Ogdlne zasady wykonania robot

Ogdlne zasady wykonania rob6t podano w OST D-NM@O00 ,Wymagania ogoine” pkt 5.
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Teren pod budogvdrogi w pasie rob6t ziemnych, w miejscach dokopémnnych miejscach wskazanych w
dokumentaciji projektowej powinien byczyszczony z humusu lub darniny.

5.2. Zdjecie warstwy humusu

Warstwa humusu powinna bydgta z przeznaczeniem do #niejszego #ycia przy umachianiu skarp, zakladaniu
trawnikdw, sadzeniu drzew i krzewow oraz do inngefinngci okreslonych w dokumentaciji projektowe;j.
Zagospodarowanie nadmiaru humusu powinndvaykonane zgodnie z ustaleniami SST lub wskazariiatymiera.

Humus naley zdejmowé mechanicznie z zastosowaniem réwniarek lub spg&h& wyatkowych sytuacjach, gdy
zastosowanie maszyn nie jest wystargzaplla prawidiowego wykonania rob6t, waitie mae stanowi zagraenie dla
bezpieczastwa robo6t (zmienna grubé warstwy humusu,ssiedztwo budowli), nalgy dodatkowo stosowargczne
wykonanie robét, jako uzupelnienie prac wykonywdnymechanicznie.

Warstwe humusu naley zdpé z powierzchni calego pasa rob6t ziemnych orazwecih miejscach okédonych w
dokumentacji projektowej lub wskazanych przezyhiera.

Grubas¢ zdejmowanej warstwy humusu (zala od gibokasci jego zalegania, wysokoi nasypu, potrzeb jego
wykorzystania na budowie itp.) powinnadbzgodna z ustaleniami dokumentaciji projektowel) iskazana przez Ayniera,
wedtug faktycznego stanu wgpbwania. Zdjty humus natey skladowé w regularnych pryzmach. Miejsca skladowania
humusu powinny byprzez Wykonawg tak dobrane, aby humus byt zabezpieczony przedazaiszczeniem, a tak
najezdzaniem przez pojazdy. Nie najezdejmowé humusu w czasie intensywnych opaddw i béepanio po nich, aby
unikmaé zanieczyszczenia giiflub innym gruntem nieorganicznym.

6. KONTROLA JAKO SCI ROBOT
6.1. Ogolne zasady kontroli jakéci robot

Ogdlne zasady kontroli jakoi rob6t podano w OST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogbipkt 6.
6.2. Kontrola usunigcia humusu lub/i darniny

Sprawdzenie jakizi robot polega na wizualnej ocenie komplétiasunicia humusu.

7. OBMIAR ROBOT
7.1. Ogolne zasady obmiaru robot

Ogdlne zasady obmiaru rob6t podano w OST D-M-00@QNymagania ogbine”  pkt 7.
7.2. Jednostka obmiarowa

Jednostk obmiarow jest nf (metr kwadratowy) zeiej warstwy humusu.
8. ODBIOR ROBOT

Ogdlne zasady odbioru rob6t podano w OST D-M-Q0@QNVymagania ogéine” pkt 8.
9. PODSTAWA PLATNOSCI
9.1. Ogodlne ustalenia dotycrce podstawy ptatndci

Ogdlne ustalenia dotyaze podstawy pfatrsei podano w OST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogdine” gkt
9.2. Cena jednostki obmiarowej

Cena 1 rhwykonania robét obejmuije:
— zdgcie humusu wraz z halddowaniem w pryzmy wzdlwogi lub odwiezieniem na odkiad,

10. PRZEPISY ZWIAZANE
Nie wystpup.



