SST — E-00.00.04 ,
ODTWORZENIE TRASY I PUNKTOW WYSOKOSCIOWYCH

1. WSTEP.

1.1 Przedmiot Szczegélowej Specyfikacji Technicznej
Przedmiotem niniejszej specyfikacji technicznej sa wymagania dotyczace wykonania i odbioru
robot zwiazanych z wyznaczeniem osi ulic 1 punktéw wysokosciowych niezbednych do
realizacji zamowienia.

1.2 Zakres stosowania SST.
Specyfikacja techniczna jest stosowana jako dokument przetargowy przy zleceniu i realizacji
robot wymienionych w punkcie 1.1.

1.3 Zakres robot objetych SST.
Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji obejmuja wyznaczenie osi trasy i punktow
wysokosciowych.

1.4 Okreslenia podstawowe.
Okreslenia podane w niniejszej SST sa zgodne z obowiazujacymi polskimi normami i SST E-
00.00.01 “Wymagania og6lne”.

1.4.1. Punkty glowne trasy — punkty zlamania osi trasy, punkty kierunkowe oraz poczatkowy i
koncowy punkt trasy.

1.5 Ogodlne wymagania dotyczace robot.
Wykonawca robot jest odpowiedzialny za jakosc ich wykonania oraz za zgodno$¢ z
Dokumentacja Projektowa, SST i poleceniami Inzyniera.

2. MATERIALY

2.1Warunki ogdlne stosowania materialow.
Warunki og6lne stosowania materiatéw podano w SST E-00.00.01 “Wymagania og6élne”.

2.2 Rodzaje materialow
Materiatami stosowanymi do wykonania wyznaczenia osi trasy i punktéw wysokosciowych sa:
- stupki betonowe;
- pale 1 paliki drewniane;
- rury metalowe;
badzZ inne materiaty akceptowane przez Inzyniera.

Do utrwalenia punktéw gltownych trasy nalezy stosowaé pale drewniane z gwozdziem lub
pretem stalowym, stupki betonowe albo rury metalowe o dlugos$ci okoto 0,50 m. Pale drewniane
umieszczone w sasiedztwie punktéw zatamania trasy w czasie ich stabilizacji powinny mie¢
srednicg 0,15 do 0,20 m i dhugo$¢ 1,5 do 1,7 m. Do stabilizacji pozostatych punktéw nalezy
stosowa¢ paliki drewniane o dhugosci 0, 30 m 1 $rednicy 0,05 do 0,08 m, a dla punktow
utrwalanych w istniejacej nawierzchni bolce stalowe o $rednicy 5 mm 1 dtugosci od 0,04 do 0,05
m. “Swiadki” powinny mie¢ dhugosc okoto 0,50 m i przekroj prostokatny.



3. SPRZET.
Sprzet powinien odpowiada¢ pod wzgledem typow 1 iloSci wymaganiom okreslonym w ST
D.00.00.00. “Wymagania og6lne”.
Jakikolwiek sprzet, maszyny, urzadzenia i narzedzia nie gwarantujace zachowania wymagan
jakosciowych zostana przez Inzyniera zdyskwalifikowane i nie beda dopuszczone do roboét. Do
wyznaczenia trasy 1 punktow wysokosciowych nalezy stosowac sprzet:
- teodolity;
- niwelatory;
- tyczki;
- laty;
- tasSmy;
lub inny sprzet akceptowany przez Inzyniera.
Sprzet stosowany do wyznaczenia trasy i punktow wysokosciowych powinien gwarantowac
uzyskanie wymaganej doktadnosci pomiaru.

4. TRANSPORT
Ogolne wymagania dotyczace transportu podano w SST E-00.00.01

5. WYKONANIE ROBOT

5.10go6Ine warunki wykonania robét.
Prace pomiarowe powinny by¢ wykonane zgodnie z obowiazujacymi Instrukcjami Gléwnego
Urzedu Geodezji 1 Kartografii (GUGIK).
Inzynier dostarczy Wykonawcy materialy geodezyjne do wytyczenia w terenie punktow
glownych osi trasy, skrzyzowan oraz punktéw wysokosciowych krawedzi wysp (repery
robocze). W oparciu o materialy dostarczone przez Inzyniera, Wykonawca powinien
przeprowadzi¢ obliczenia i pomiary geodezyjne niezbedne do szczegdtowego wytyczenia robot.

5.2 Wyznaczenie punktow osi i trasy
Tyczenie osi trasy drogowej nalezy wykona¢é w oparciu o Dokumentacj¢ Projektowa, przy
wykorzystaniu sieci poligonizacji panstwowej lub innej osnowy geodezyjne;j.
OS¢ trasy powinna by¢ wyznaczona w punktach gtéwnych i w punktach posrednich w odleglosci
zaleznej od charakterystyki terenu i uksztattowania trasy, lecz nie rzadziej niz co 50 m.
Wyznaczone punkty na osi budowli nie powinny by¢ przesunigte wigcej niz o 3 cm w stosunku
do projektowanych, a rzedna punktow na osi nalezy wyznaczy¢ z doktadnoscia do 1 cm w
stosunku do rzednych projektu.

5.3 Robocze punkty wysokosciowe
nalezy wyznaczy¢ robocze punkty wysokosciowe. Punkty wysoko$ciowe nalezy wykonaé¢ poza
granicami projektowanej budowli, a rzedne ich wyznaczy¢ z doktadnoscia do 0,5 cm.

5.4 Wyznaczenie przekrojow poprzecznych

Wyznaczenie przekrojow poprzecznych obejmuje wyznaczenie krawgdzi nasypow 1 wykopodw
na powierzchni terenu, zgodnie z dokumentacja projektowa. Do wyznaczenia konturow
nasypéw i wykopow nalezy stosowa¢ dobrze widoczne paliki. Wiechy nalezy stosowaé w
przypadku nasypow o wysokosci przekraczajacej 1 metr oraz wykopow glebszych niz 1 metr.
Odlegtos¢ migdzy palikami nalezy dostosowaé do uksztaltowania terenu oraz geometrii trasy
drogowej. Odleglo$¢ ta powinna odpowiadaé odstgpowi kolejnych przekrojow poprzecznych
podanych w Dokumentacji Projektowe;.



6. KONTROLA JAKOSCI

6.1 Ogolne zasady kontroi 1 jakosci robdt podano w SST E-00.00.01 “Wymagania og6lne”.
Kontrolg jako$ci prac pomiarowych zwigzanych z odtworzeniem (wyznaczeniem) tarsy i
punktéw wysokosciowych nalezy prowadzi¢ wg ogdlnych zasad okreslonych w instrukcji i
wytycznych GUGIK.

6.2 Sprawdzenie robot pomiarowych.

Sprawdzenie robot pomiarowych powinno by¢ prowadzone wg nastgpujacych zasad:

a) o$ drogi nalezy sprawdzi¢ na wszystkich zalamaniach pionowych i krzywiznach na poziomie
oraz na poczatku i koncu przebudowanego odcinka;

b) robocze punkty wysokos$ciowe nalezy sprawdzi¢ niwelatorem na catej dlugosci budowanego
odcinka;

¢) wyznaczenie nasypow i1 wykopdéw nalezy sprawdzi¢ tasma i szablonem z poziomica, co
najmniej w 5 miejscach na kazdym kilometrze oraz w miejscach budzacych watpliwosci.

7. OBMIAR ROBOT.
Jednostka obmiarowa Robot zwiazanych z odtworzeniem (wyznaczeniem) trasy w terenie jest 1
kilometr trasy drogowe;j.

8. ODBIOR ROBOT.

Odbiér robot zwiazanych z odtworzeniem (wyznaczeniem) trasy w terenie nastgpuje na
podstawie szkicow i dziennikow pomiarow geodezyjnych lub protokotu z kontroli geodezyjnej,
ktére Wykonawca przektada Inzynierowi.

9. PLATNOSC

9.1 Ogolne warunki platnosci podane sa w SST E-00.00.01
Przedmiar robodt stanowi gtowna podstawe ptatnosci.

9.2 Szczegolowe warunki platnosci.
Platnos¢ za 1 kilometr nalezy przyjmowaé na podstawie szkicow i dziennikdw pomiarow
geodezyjnych lub protokotu z kontroli geodezyjne;j.
Cena wykonania rob6t obejmuje:
a) sprawdzenie wyznaczenia punktow gtownych osi trasy i punktow wysokos$ciowych;
b) uzupetnienieosi trasy dodatkowymi punktami;
¢) wyznaczenie przekrojoéw poprzecznych z ewentualnym wytyczeniem dodatkowych
przekrojow;
d) wykonanie pomiaréw biezacych w miar¢ postepu Robot, zgodnie z Dokumentacja
Projektowa;
e) zastabilizowanie punktéw w sposob trwaly, ochrona ich przed zniszczeniem i oznakowanie
utatwiajace odszukanie i ewentualne odtworzenie;

9.3 Szczegolowy zakres robot objetych platnoscia
Roboty pomiarowe liniowe



10. PRZEPISY ZWIAZANE.

10.1 Normy
Nie wystepuja.

10.2 Inne dokumenty:
- Instrukcja techniczna 0 — 1. Ogodlne zasady wykonywania prac geodezyjnych.
- Instrukcja techniczna G — 3. geodezyjna obstuga inwestycji, Gtéwny Urzad Geodezji i
Kartografii, Warszawa 1979.
- Instrukcja techniczna G — 1. Geodezyjna osnowa pozioma, GUGIK, 1978.
- Instrukcja techniczna G — 2. Wysoko$ciowa 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.



