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1.WSTEP
1.1. PrzedmiotSST.

Przedmiotem niniejszej Specyfikacji Techniczngjvsymagania dotycce wyznaczenia trasy i punktow
wysokasciowych w zwinzku z przebudowdrogi gminnej w m. Wactawéw od km 0+000 do km 1#2@&mina
Wolanow.

1.2. Zakres stosowania SST.
Specyfikacja Techniczna stosowana jest jako dokurperetargowy i kontraktowy przy zleceniu i reatgarobot
wymienionych w punkcie 1.1

1.3 Zakres rob6t obgtych SST.
Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji obepmwyznaczenia:
- punktéw gtéwnych trasy chodnikowdiezki rowerowej,
- krawedzi chodnikéw Kciezki rowerowe;.

1.4. Okre&ilenia podstawowe
1.4.1.Punkty gtéwne trasy - punkty zatamania osi trasykgy kierunkowe oraz pogtkowy i koncowy punkt trasy.

1.4.2.0krellenia podane w niniejszej S agodne z obowrzujacymi normami oraz dokumentadgchniczg.

1.5. Szczegdbtowe wymagania dotygze robdt.
Wykonawca robo6t jest odpowiedzialny za jakach wykonania oraz za zgodidae Dokumentagj Projektove, ST i
poleceniami Inspektora Nadzoru.Szczeg6towe wymagaoiyczace robét podano w ST D.00.00.00. "Wymagania
szczegobtowe”. transportu.

5. WYKONANIE ROBOT.

5.1. Szczegotowe warunki wykonania robét.
Szczegdtowe warunki dotygze wykonania robét podano w ST D.00.00.00.
Prace pomiarowe powinny &ywykonane zgodnie z obayeujacymi instrukcjami GUGIK.
Wykonawca zobowzany jest wytycz§ i zastabilizow&d w terenie punkty glowne osi trasy oraz punkty
wysokaciowe (repery robocze) i dostarézynspektorowi Nadzoru szkic wytyczenia trasy, wykaanktow
wysokaciowych.
Przygcie tych punktéw powinno ldydokonane w obecid Inspektora Nadzoru. W oparciu o materialy dogtane
przez Zamawiacego Wykonawca powinien przeprowddabliczenia i pomiary geodezyjne niedhe do
szczegOtowego wytyczenia Robot.

5.2. Wyznaczenie punktéw na osi.
Tyczenie osi drogowej nalg wykon& w oparciu o DokumentagjProjektova oraz w oparciu o informacje
przekazane przez Inspektora Nadzoru. Wyznaczanidypoa osi budowli nie powinny byprzesunite wiecej niz 3
cm w stosunku do projektowanych, adae punktéw na osi nagwyznaczy z doktadnécia do 1 cm w stosunku do
rzednych okrélonych w Dokumentacji Projektowe;.

5.3. Wyznaczenie roboczych punktow wysokoiowych.
Punkty wysokéciowe (repery) naley wyznaczy co okoto 250 m, a tak obok kadego projektowanego obiektu.
Punkty wysokéciowe naleéy umieszcz&poza granicami projektowanej budowli, adze ich okréli¢ z doktadnécia
do 0,5 cm.

5.4. Wyznaczenie przekrojéw poprzecznych.
Wyznaczenie przekrojow poprzecznych obejmuije:
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a) wyznaczenie krayzi jezdni , chodnikéw, nasypow i wykopOw na pow@mi terenu (okitenie granicy robét
ziemnych),

b) wyznaczenie w czasie trwania robét ziemnychstenasypow i wykopow w przekrojach poprzecznych,
Powyzsze roboty powinny lywykonane zgodnie z Dokumentadprojektows oraz w miejscach wymagajych
uzupetnienia dla poprawnego wykonania robét. Donagzenia krawdzi nasypéw i wykopdw natg stosowa
dobrze widoczne paliki lub wiechy. Wiechy nalestosowa w przypadku nasypéw o wysakd ponad 1 m oraz
wykopow gekbszych nt 1m. Odleglé¢ miedzy palikami (wiechami) powinna odpowig@dadstpowi kolejnych
przekrojow poprzecznych podanych w DokumentacjjeRtowe;.

6. KONTROLA JAKO SCI ROBOT.

6.1. Szczegotowe zasady kontroli jakoi robét.
Szczeg6towe zasady kontroli jgkorob6t podano w SST D.00.00.00. ,Wymagania ogéldentrole jakasci prac
pomiarowych zwjzanych z odtworzeniem (wyznaczeniem) trasy i pumkiysokdaciowych naleéy prowadzé wg
ogéinych zasad ok§lonych w instrukcjach i wytycznych GUGIK.

6.2. Sprawdzanie robét pomiarowych.
Sprawdzenie rob6t pomiarowych nalerzeprowadzi wg nastpujacych zasad:
a) & drogi naley sprawdz na wszystkich zatamaniach pionowych i krzywiznagboziomie oraz co
najmniej co 200m na prostych,
b) robocze punkty wysokoiowe naley sprawdzt niwelatorem na catej dlugoi budowanego odcinka.
€) wyznaczenie nasypow i wykopow nalesprawdzt tasma i szablonem z poziomicco najmniej w 5

miejscach na kalym kilometrze oraz w miejscach budych watpliwosci.

7. OBMIAR ROBOT.
Jednostl obmiaru odtworzenia trasy i punktéw wysékmwych w terenie jest kilometr wyniesionej i
zastabilizowanej trasy.
Szczegobtwe zasady obmiaru robét podano w ST D.0T000

8. ODBIOR ROBOT.
Szczego6towe zasady odbioru robét podano w ST
Odbidr robot zwizanych z odtworzeniem (wyznaczeniem) trasy w terewisipuje na podstawie szkicow i
dziennikbw pomiaréw geodezyjnych lub protokotu kofit geodezyjnej, ktére Wykonawca przedklada
Inspektorowi Nadzoru.

9. PODSTAWA PLATNOSCI.
Szczegbtowe wymagania dotyce ptatnéci podano w ST D.00.00.00.
Pfatng¢ za 1 km (kilometr) naley przyjmowa& na podstawie szkicOw i dziennikéw pomiaréw geogiemh
lub protokotu z kontroli geodezyjnej.
Zgodnie z DokumentagjProjektovs Roboty zwizane z wyznaczeniem osi trasy i punktow wysclawvych
obejmuj:
- roboty pomiarowe
Cena wykonania rob6t obejmuje:
- sprawdzenie wyznaczenia punktow gtéwnych ositraminktéw wysokéciowych,
- uzupetnienie osi trasy dodatkowymi punktami,
- wyznaczenie przekrojow poprzecznych z ewentualmytyczeniem dodatkowych przekrojow,
- wykonanie pomiaréw bigcych w miag postpu rob6t, zgodnie z Dokumentadfrojektovs,
- sprawowanie petnej obstugi geodezyjnej,
- wykonanie mapy powykonawczej w 3 egz. na mapsadaiczej i wiczenie jej do zasobéw geodezyjnych.

10. PRZEPISY ZWIAZANE.
Instrukcja techniczna 0-1. Ogolne zasady wykonywamac geodezyjnych.
Instrukcja techniczna G-3. Geodezyjna obstuga iegsGUGIK 1979.
Instrukcja techniczna G-1. Geodezyjna osnowa poajdaUGiK 1978.
Instrukcja techniczna G-2. Wysalaowa osnowa geodezyjna, GUGIK 1983
Instrukcja techniczna G-4. Pomiary sytuacyjne iakggciowe, GUGIK 1979
Wytyczne techniczne G-3.2. Pomiary realizacyjne G#J1983.
Wytyczne techniczne G-3.1. Oshowy realizacyjne, GUTD83.




