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D.01.01.01. Odtworzenie trasy i punktéw wysoko$ciowych oraz wznowienie

1. Wstep
1.1. Przedmiot STWiIORB

Przedmiotem niniejszej Specyfikacji Technicznej Wykonania i Odbioru Robot Budowlanych sa wymagania
dotyczace wykonania i odbioru Robot budowlanych w ramach realizacji zadania: Remont odcinka
ul.Jelenica w granicach administracyjnych PGL LP Nadle$nictwo Ustron ul.3 Maja 108; 43-450 Ustron

1.2. Zakres stosowania STWiORB
STWIORB jest stosowana jako Dokument Kontraktowy przy realizacji Robt wymienionych w p. 1.3.
1.3. Zakres Robot objetych STWIORB

Wymagania zawarte w niniejszej STWIORB dotycza zasad prowadzenia robot zwigzanych z wszystkimi
czynno$ciami umozliwiajacymi i majacymi na celu wyznaczenie przebiegu trasy projektowanej drogi
zgodnie z Dokumentacjg Projektowa.

Zakres robét obejmuje:
— Wwyznaczenie trasy i punktow wysokosciowych drog,
— inwentaryzacja — szkic powykonawczy.

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

a) wyznaczenie sytuacyjne i wysokosciowe punktow gtownych osi trasy i punktow wysokosciowych);
b) wyznaczenie przekrojow poprzecznych;
Po wykonaniu rob6t budowlanych nalezy wykonaé:
a) inwentaryzacja powykonawcza
1.4. Okres$lenia podstawowe

1.4.1. Punkty gléwne trasy - punkty zalamania osi trasy, punkty kierunkowe oraz poczatkowy i koncowy
punkt trasy.

1.4.2. Geodezyjne stupki graniczne (betonowe z betonu C20/25) stabilizowane w punktach granicznych
pasa drogowego.

1.4.3. Pozostate okreslenia podstawowe sg zgodne z obowigzujacymi, odpowiednimi Polskimi Normami i
definicjami podanymi w STWiORB DM 00.00.00 ,,Wymagania og6lne”.

1.5. Ogolne wymagania dotyczace Robot
Ogolne wymagania dotyczgce robot podano w STWIORB DM 00.00.00 ,,Wymagania Ogdlne”.

Wykonawca Robét jest odpowiedzialny za jakos$¢ ich wykonania oraz za zgodnos$¢ z Dokumentacija Projektowa,
STWIORB i poleceniami Inzyniera.

Niezbedne dane istotne z punktu widzenia:

— organizacji rob6t budowlanych;

— zabezpieczenia interesu 0sob trzecich;

— ochrony $rodowiska;

— warunkow bezpieczenstwa pracy;

— zaplecza dla potrzeb Wykonawcy;

— warunkdéw organizacji ruchu;

— zabezpieczenia chodnikéw i jezdni,
podano w STWiORB DM. 00.00.00 ,,Wymagania Ogolne”.
1.6. Wspolny Stownik Zamoéwien (CPV)

Kody grup, klas i kategorii robot Wspdlnego Stownika Zamoéwien (CPV) dotyczacych przedmiotu
zamowienia podano w STWiIORB DM.00.00.00 ,,Wymagania Og6lne”.

2. Materialy
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2.1. Ogolne wymagania dotyczace materialow

Ogoélne wymagania dotyczace materiatow, ich pozyskiwania i sktadowania podano w STWIORB
DM.00.00.00. ,,Wymagania og6lne”.

2.2. Rodzaje materialow

Do utrwalenia punktow gtownych trasy nalezy stosowac¢ pale drewniane z gwozdziem lub pr¢tem stalowym,
shupki betonowe albo rury metalowe o dtugosci okoto 0,50 metra.

Pale drewniane umieszczone poza granicg robot ziemnych, w sasiedztwie punktéw zatamania trasy, powinny
mie¢ §rednice od 0,15 do 0,20 m i dtugos$¢ od 1,5 do 1,7 m.

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

Do stabilizacji roboczego pikietazu trasy, poza granica pasa robot nalezy stosowac pale drewniane o $rednicy
0d 0,15 do 0,20 m i dtugosci 1,5 do 1,7 m z tabliczkami widocznymi z terenu robot.

,Swiadki” punktu granicznego wg rys nr 1, pomalowany na z6to z czarnym napisem, wykonany z betonu
C20/25 zbrojonego 4 pretami @ 10 (beton zgodny z normg PN-EN 197-1 klasy C 20/25.

3. Sprzet
3.1. Ogélne wymagania dotyczace sprzetu
Ogodlne wymagania dotyczace sprzetu podano w STWIORB DM.00.00.00 ,,Wymagania ogolne”.
3.2. Sprzet pomiarowy
Do odtworzenia sytuacyjnego trasy i punktow wysokosciowych nalezy stosowac nastepujacy sprzet:
— GPS z uzyciem metod precyzyjnego pozycjonowania GNSS
— teodolity lub tachimetry,
— niwelatory,
— dalmierze,
— tyczki,
- flaty,
— tasmy stalowe, szpilki.

Sprzet stosowany do odtworzenia trasy drogowej i jej punktow wysokosciowyCh powinien gwarantowaé
uzyskanie wymaganej doktadnos$ci pomiaru.

4. Transport
4.1. Ogolne wymagania dotyczace transportu
Ogolne wymagania dotyczgce transportu podano w STWiORB DM 00.00.00 ,,Wymagania ogdlne”.
4.2. Transport sprzetu i materialow
Sprzet i materiaty do odtworzenia trasy mozna przewozi¢ dowolnymi $rodkami transportu.
5. Wykonanie Robot
5.1. Ogélne zasady wykonywania robét
Ogolne zasady wykonania rob6t podano w STWIORB DM 00.00.00 ,,Wymagania ogolne”
Wykonawca przedstawi Inzynierowi do akceptacji Projekt Technologii i Organizacji Robo6t oraz Program
Zapewnienia Jako$ci uwzgledniajacy wszystkie warunki, w jakich beda wykonywane roboty.
5.2. Ogolny zakres prac pomiarowych
Roboty obejmuja wykonanie:
a) wyznaczenia dla potrzeb realizacyjnych:
— punktow osi trasy,
— punktdw wyznaczajacych mierzone przekroje poprzeczne,
— reperdw roboczych,
b) wyznaczenia przekrojow poprzecznych z wytyczeniem dodatkowych przekrojow wg. potrzeb,
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€) wyznaczenia dodatkowych punktow osi w rejonie obiektéw inzynierskich (mostowych) i zatozenie
reper6w roboczych przy tych obiektach,

d) stabilizacji punktow w sposob chronigcy je przed zniszczeniem,
e) pomiaru XYZ wszystkich wyznaczonych punktow,

f)  sprawdzenie, odtworzenie i ustalenie zniszczonych lub uszkodzonych punktéw osnowy geodezyjnej i
ustalenie ich wspotrzednych, tacznie z ich zgloszeniem do Panstwowego Zasobu Geodezyjnego i
Kartograficznego, ewentualne wykonanie dodatkowych punktow osnowy geodezyjnej (wykonanie
Projektu i uzgodnienie go z odpowiednimi wtadzami),

g) utrzymywanie zastabilizowanych punktow w niezbednym zakresie.
5.3. Zasady wykonywania prac pomiarowych
Prace pomiarowe powinny by¢ wykonane zgodnie z obowigzujagcym prawem i dokumentacja kontraktows.

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

W oparciu o dane zawarte w Dokumentacji Projektowej i pozyskane z Panstwowych Zasobow
Geodezyjnych i Kartograficznych Wykonawca powinien przeprowadzi¢ obliczenia i pomiary geodezyjne
niezbedne do szczegotowego wytyczenia robdt. Prace pomiarowe powinny by¢ wykonane przez osoby
posiadajace odpowiednie kwalifikacje i uprawnienia.

Wykonawca powinien natychmiast poinformowa¢ Inzyniera o wszelkich btedach wykrytych w wytyczeniu
punktéw glownych trasy i reperdw roboczych. Btedy te powinny by¢ usuni¢te na koszt Zamawiajacego.

Wykonawca powinien sprawdzi¢, czy rzedne terenu okreslone w Dokumentacji Projektowej sa zgodne z
rzeczywistymi rzednymi terenu. Jezeli Wykonawca stwierdzi, ze rzeczywiste rzedne terenu istotnie roznig
si¢ od rzednych okreslonych w Dokumentacji Projektowej to powinien powiadomi¢ o tym Inzyniera.
Uksztaltowanie terenu w takim rejonie nie powinno by¢ zmieniane przed podjgciem odpowiedniej decyzji
przez Inzyniera. Wszystkie roboty dodatkowe, wynikajagce z roznic rzednych terenu podanych w
Dokumentacji Projektowej i rzgdnych rzeczywistych, zaakceptowanych przez Inzyniera, zostang wykonane
na koszt Zamawiajgcego. Zaniechanie powiadomienia Inzyniera oznacza, ze roboty dodatkowe w takim
przypadku obcigza Wykonawce.

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

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

Wszystkie pozostate prace pomiarowe konieczne dla prawidtowej realizacji robdt nalezg do obowigzkéw
Wykonawcy.

5.4. Wyznaczenie punktow glownych osi trasy i punktéw wysokosciowych

Punkty wierzchotkowe trasy i inne punkty gléwne powinny by¢ zastabilizowane w sposob trwaly, przy
uzyciu pali drewnianych lub shupkéw betonowych, a takze dowigzane do punktéw pomocniczych,
potozonych poza granicg robot ziemnych. Maksymalna odlegto$¢ pomig¢dzy punktami glownymi na
odcinkach prostych nie moze przekracza¢ 500 m.

Wykonawca powinien zatozy¢ robocze punkty wysokos$ciowe (repery robocze) wzdtuz osi trasy drogowej a
takze przy kazdym obiekcie inzynierskim. Maksymalna odleglo$¢ migdzy reperami roboczymi wzdtuz trasy
drogowej powinna by¢ nie wieksza niz 300 m.

Repery robocze nalezy zatozy¢ poza granicami robot zwigzanych z wykonaniem trasy drogowej i obiektow
towarzyszacych. Jako repery robocze mozna wykorzysta¢ punkty state na stabilnych, istniejacych budowlach
wzdtuz trasy drogowej. O ile brak takich punktow, repery robocze nalezy zatozy¢ w postaci stupkow
betonowych lub grubych ksztattownikéw stalowych, osadzonych w gruncie w sposoéb wykluczajacy
osiadanie, zaakceptowanych przez Inzyniera.
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Rzedne reperéw roboczych nalezy okreslac¢ z taka doktadnoscia, aby $redni btad niwelacji po wyréwnaniu

byl mniejszy od 4 mm/km, stosujac niwelacje podwojng w nawigzaniu do reperow panstwowych.

Repery robocze powinny by¢ wyposazone w dodatkowe tablice zawierajace wyrazne i jednoznaczne

okreslenie nazwy reperu i jego rzedne;j.

Doktadnos$¢ osnowy realizacyjnej powinna odpowiada¢ doktadno$ci osnowy pomiarowej panstwowej I1-giej

klasy.

Osnowa realizacyjna powinna by¢ dowigzana, co najmniej do dwoch punktéw osnowy panstwowej

(poziomej i pionowej) klasy nie nizszej niz II-giej. Przed dowigzaniem osnowy realizacyjnej do osnowy

panstwowej Wykonawca dokona aktualizacji wspotrzednych punktow osnowy panstwowej, do ktorej

osnowa realizacyjna ma by¢ dowigzana.

Do obowiazkéw Wykonawcy nalezy rOwniez utrzymanie osnowy realizacyjnej w trakcie realizacji Robot, w

okresie gwarancji i rgkojmi. Osnowe realizacyjng nalezy aktualizowaé nie rzadziej niz:

a) w trakcie trwania Rob6t — co miesigc oraz w przypadku kazdego naruszenia ktoregokolwiek punktu
osnowy poziomej lub pionowej, za naruszenie osnowy uznaje si¢ rowniez uzasadniong obawe
Wykonawcy lub Inzyniera, ze takie naruszenie nastapito,

b) w okresie gwarancji — wedlug wskazan Inzyniera, lecz nie rzadziej niz co 3 miesigce,

€) w okresie rekojmi — wedtug wskazan Inzyniera.

Jakiekolwiek uzupemhienie punktow osnowy pomiarowej (poziomej i pionowej) lub koniecznos¢ czgstszej

aktualizacji osnowy, niz w okresach granicznych podanych w niniejszej STWIORB nie moze powodowac

roszczen Wykonawcy o dodatkowa zaplate.

5.5. Wyznaczenie osi trasy

Tyczenie osi trasy drogowej nalezy wykona¢ w oparciu o Dokumentacje Projektowa, przy wykorzystaniu
sieci poligonizacji panstwowe;.

O$ trasy powinna by¢ wyznaczona w punktach glownych i w punktach posrednich (kierunkowych) w
odlegto$ci zaleznej od charakterystyki terenu i uksztaltowania trasy, lecz nie rzadziej, niz co 50m.
Dopuszczalne odchylenie sytuacyjne wytyczonej osi trasy w stosunku do Dokumentacji Projektowej nie
moze by¢ wigksze niz 5 cm. Rzedne niwelety punktdéw osi trasy nalezy wyznaczy¢ z doktadno$cig do 1 cm w
stosunku do rzednych niwelety okreslonych w Dokumentacji Projektowe;.

Do utrwalenia osi trasy w terenie nalezy uzy¢ materiatdw 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 granicg Robot.

Punkty wyznaczajace o$ trasy na krzywych powinny by¢ wyznaczone na tyle gesto, aby odleglos¢ pozioma
pomigdzy styczng z poprzedniego punktu a punktem na krzywej nie przekraczala zatozonej tolerancji
pomiarowej, to jest 3 cm.
Podczas wykonywania prac remontowych istniejacej nawierzchni, wyznaczenie przekrojow poprzecznych
obejmuje wyznaczenie krawedzi projektowanych warstw nawierzchni w taki sposob, aby przeprowadzone
frezowanie nawierzchni oraz wbudowywanie mieszanki mineralno — asfaltowej umozliwialo wykonanie
kolejnych warstw konstrukcyjnych z zachowaniem wymaganych grubosci oraz spadkéw zgodnych z
Dokumentacja Projektows.
Dla sprawdzenia prawidtowosci pochylenia skarp, Wykonawca ustawi skarpowniki wskazujgce pochylenie
skarp. Skarpowniki nalezy ustawia¢ w odlegtosciach uzgodnionych z Inzynierem.
Profilowanie przekrojow poprzecznych musi umozliwia¢ wykonanie nasypow, wykopOw i Kkonstrukcji
nawierzchni o ksztalcie zgodnym z Dokumentacjg Projektowa.
5.6. Wyznaczenie przekrojoéw poprzecznych (do pomiaréw kontrolnych)
Na etapie odtworzenia trasy, nalezy wyznaczy¢ i zastabilizowa¢ w terenie (na czas prowadzenia robot)
punkty przekrojow poprzecznych, co 20 m w celu dokonywania pomiaréw rzednych (w przekroju
poprzecznym jezdni) na etapie n/w robot tj.:

- pomiar stanu istniejgcego nawierzchni,

—  pomiar stanu po frezowaniu warstw bitumicznych,
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- pomiar rz¢dnych koryta pod nowg konstrukcje nawierzchni,
— pomiar rzednych po wykonaniu kazdej nowej warstwy nawierzchni,
- inwentaryzacja geodezyjna powykonawcza,
[lo$¢ punktow w przekroju poprzecznym okresla Inzynier.
6. Kontrola jakosci Robét
6.1. Ogolne zasady kontroli jakosci robét
Ogolne zasady kontroli jako$ci Robot podano w STWIORB 00.00.00 ,,Wymagania ogdlne”.
6.2. Wytyczenie osi trasy drogowej
Kontrolg jako$ci prac pomiarowych zwigzanych z wyznaczeniem trasy drogi i punktow wysokosciowych
nalezy prowadzi¢ wedlug ogdlnych zasad okreslonych w instrukcjach i wytycznych GUGIK, zgodnie z
wymaganiami podanymi w pkt. 5.
Sprawdzenie rob6t pomiarowych nalezy przeprowadzi¢ wedtug nast¢pujacych zasad:
— 0§ drogi nalezy sprawdzi¢ na wszystkich zatamaniach pionowych i na prostych,

— robocze punkty wysokosciowe nalezy sprawdzi¢ niwelatorem na caltej dlugosci budowanego
obiektu.

7. Obmiar Robo6t

Ogolne zasady obmiaru Robét podano w STWiIORB DM.00.00.00 ,,Wymagania ogdlne”
8. Odbioru Robot

8.1. Ogblne zasady odbioru robét

Ogolne zasady odbioru Robot podano w STWIORB DM.00.00.00 ,,Wymagania ogolne”
8.2. Sposbb odbioru robot

Odbidr robot zwigzanych z wyznaczeniem trasy w terenie nastepuje na podstawie szkicow i dziennikow
pomiarow geodezyjnych lub protokotu z kontroli geodezyjnej, ktore Wykonawca przedktada Inzynierowi.

Czynnos$ci odbioru moga by¢ rozpoczgte po przedstawieniu protokolu aktualizacji panstwowej osnowy
pomiaroweyj.

W przypadku niezgodnos$ci, cho¢ jednego elementu robdt z wymaganiami, roboty uznaje si¢ za niezgodne z
Dokumentacja Projektowa i Wykonawca zobowiazany jest do ich poprawy na wlasny koszt.

9. Podstawa platnoSci

Ogolne ustalenia dotyczace podstawy ptatnosci podano w STWIORB DM.00.00.00 ,,Wymagania
og6lne”pkt.9. Wynagrodzenie ryczaltowe: zasady ptatnos$ci podano w umowie migdzy Zamawiajacym, a
Wykonawca.

10. Przepisy zwiazane
Dla zaprojektowania i wykonania robdt objetych zamowieniem obowigzujg odpowiednie przepisy prawa.
10.1 Akty prawa

1. Standardy techniczne wykonania pomiarow geodezyjnych zgodnie z Rozporzadzeniem Ministra Spraw
Wewngetrznych i Administracji z dnia 9 listopada 2011r.

10.2 Normy, wytyczne i instrukcje branzowe:

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

2. Wytyczne techniczne G-3.2. Pomiary realizacyjne, GUGIK 1983.
3. Wytyczne techniczne G-3.1. Osnowy realizacyjne, GUGIK 1983




