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D.01.01.010DTWORZENIE TRASY | PUNKTOW
WYSOKOSCIOWYCH

1. WSTEP
1.1.Przedmiot SST

1.1. Przedmiotem niniejszej Specyfikacji Technicznej \Wiylinia i Odbioru Robot
Budowlanych (STWIORB) & wymagania dotyee wyznaczenia trasy i punktow
wysokasciowych w ramach przebudowy pasa drogowego ulM@e- uzupetnienie chodnika
i zjazdéw od ul. Rganej do ul. Kwiatowej w Ostrowie WIKp.

1.2. Zakres stosowania STWIORB

Specyfikacja techniczna stosowana jest jako doktmperetargowy i kontraktowy przy
zlecaniu i realizacji rob6t wymienionych w punkdid.

1.3. Zakres robot objetych STWIORB
1.4.
Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji dotyqgrowadzenia robét zwzanych z

wszystkimi czynnéciami umaliwiajacymi i mapcymi na celu odtworzenie (wytyczenie) trasy w
terenie i wyznaczenie wysokmowe elementow jezdni

W zakres rob6t pomiarowych, zyganych z wyznaczeniem trasy i punktéw wysaikmvych
wchodz:

- roboty pomiarowe sytuacyjno-wysalaowe na przebudowywanym odcinkach ulicy
- wyznaczeniu i odtworzeniu punktéw wysgkmwych chodnika ,zjazdow

- wykonanie mapy — inwentaryzacja powykonawcza.

1.4. Okreslenia podstawowe

1.4.1. Punkty gtdwne trasy - punkty zatamania i@syt, punkty kierunkowe oraz patkzowy i

koncowy punkt trasy.

1.5. 1.4.2. Pozostate okilenia podstawoweaszgodne z obowvazujacymi, odpowiednimi
polskimi normami i z definicjami podanymi w STWiORB00.00.00 ,Wymagania ogélne”
pkt. 1.4.

1.5.0gd6Ine wymagania dotycgce robot

Ogolne wymagania dotyaze robot podano w SST D.00.00.00 ,Wymagania ogolne”
Wykonawca jest odpowiedzialny za j@kach wykonania oraz za zgoditw Dokumentagj
Projektovs, SST i poleceniami lyniera.
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2. MATERIALY

1.6. Ogolne warunki dotyeze materiatow podano w STWIORB D.00.00.00 ,Wymagan

0golne ”. pkt. 2.

Materiatami stosowanymi przy wyznaczaniu osi trgsgnicy pasa drogowego i roboczych
punktéw wysokéciowych wg zasad niniejszej STWIORB: s

- paliki drewniane @rednicy 58 cm i dlugdci 0,5-1,5 m,

- prety stalowe,

- stupki betonowe,

- farba chlorokauczukowa.

3. SPRZET

Ogolne warunki dotycce sprztu podano w STWIORB D.00.00.00 ,Wymagania ogolne .
pkt. 3.

Do odtworzenia sytuacyjnego trasy i punktow wysekawvych naley stosowa nastpujacy
sprzt:

- teodolity, tachimetry,

- niwelatory,

- dalmierze,

- tyczki,

- faty,

- taSmy stalowe, szpilki.

Roboty zwizane ze stabilizagj oznaczeniem punktow gtownych trasy, roboczyatiqpaw
wysokasciowych kgda wykonane ¢cznie. Roboty pomiarowe zw#ane z wytyczeniem oraz
okresleniem wysokéciowym powyszych elementéw wykonywanesda specjalistycznym
sprztem geodezyjnym. Spgkz stosowany do wyznaczania punktéw gtownych powinie
gwarantowad uzyskanie wymaganej doktadiwo pomiaru.

4. TRANSPORT

Ogodlne warunki dotygze transportu podano w STWiIORB D.00.00.00 ,Wymagagiine .
pkt. 4.
Materiaty i sprzet do odtworzenia trasy madpy¢ przewa.one dowolnymirodkami transportu.

5. WYKONANIE ROBOT
5.1. Ogodlne warunki wykonania robot

Ogolne warunki dotyexe wykonania rob6t podano w STWIORB D.00.00.00 ,Vegania
0golne ” pkt.5.
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5.2. Zasady wykonywania prac pomiarowych

Prace pomiarowe powinny bywykonane zgodnie z obogzujacymi Instrukcjami GUGIK..
W oparciu o materiaty dostarczone przez Zamawego, Wykonawca powinien przeprowadzi
obliczenia i pomiary geodezyjne nierlme do szczegdétowego wytyczenia robot. Prace
pomiarowe powinny by wykonywane przez osoby posiagtag odpowiednie kwalifikacje i
uprawnienia. Wszystkie roboty, ktore bago@ pomiarach Wykonawcy, nie mdgy¢ rozpoczte
przed zaakceptowaniem wynikdw pomiarow przez/iera. Punkty gtdwne trasy chodnika i
punkty pagrednie musz by¢ zaopatrzone w oznaczenia offegace ich charakterystyki
potozenie. Wykonawca jest odpowiedzialny za ockraszystkich punktéw pomiarowych.

6. KONTROLA JAKO SCI ROBOT

Ogolne zasady kontroli jako robét podano w STWIORB D.00.00.00 ,Wymaganialogt
Kontrole jakadci prac pomiarowych zwranych z wyznaczaniem trasy i punktéw
wysokasciowych oraz wyznaczeniem pasa drogowegozyapeowadzé wg ogoélnych zasad
okreslonych w instrukcjach i wytycznych GUGIK.

7. OBMIAR ROBOT

Ogolne zasady obmiaru robét podano w STWIORB D@OM,Wymagania ogolne”.
Jednostlk obmiaru robo6t, wykonania mapy geodezyjnej jestm (kilometr) robot
pomiarowych przy budowie chodnika dwustronnego.

8. ODBIOR ROBOT

Ogolne zasady odbioru rob6t podano w STWIORB D @00 ,Wymagania ogolne”.

Odbior robot zwizanych z wyznaczeniem osi trasy gpsfe na podstawie szkicow i
dziennikow pomiarow geodezyjnych lub protokotu kolitgeodezyjnej, ktére Wykonawca
przedktada laynierowi.

9. PODSTAWA PLATNO SCI

9.1. Ogodlne wymagania dotycgce ptatnagci podano w STWIORB D.00.00.00 ,Wymagania
0golne”.

9.2.Cena wykonania wyznaczenia osi trasy i punktéw wysosciowych obejmuje:

- wyznaczenie punktow sytuacyjno-wyseékimmwych
- wyznaczenie dodatkowych punktéw wysésiowych,

- wyznaczenie przekrojow poprzecznych z ewentualytyiczeniem dodatkowych przekrojow,
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- inwentaryzacja powykonawcza .

10. PRZEPISY ZWI AZANE

1. Ustawa z 17.05.1989 - Prawo geodezyjne i kartoggaé (Dz.U. Nr 30, poz. 163 z
pézniejszymi zmianami)

2. Instrukcja techniczna 0-1. Ogélne zasady wykonyai@mnac geodezyjnych.

Instrukcja techniczna G-3. Geodezyjna obstuga ityegs Gtowny Urzad Geodezji i

Kartografii, Warszawa 1979.

Instrukcja techniczna G-1. Geodezyjna osnowa poajdaUGiK 1978.

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

Instrukcja techniczna G-4. Pomiary sytuacyjne iokgsciowe, GUGIK 1979.

Wytyczne techniczne G-3.2. Pomiary realizacyjne G&J1983.

Whytyczne techniczne G-3.1. Osnowy realizacyjne, GUI®83.
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