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WYZNACZENIE TRASY
| PUNKTOW WYSOKO SCIOWYCH W TERENIE ROWNINNYM

1. WSTEP

1.1.Przedmiot SST

Przedmiotem niniejszej szczegétowej specyfikagihtécznej § wymagania dotyee wykonania i odbioru
robét zwizanych z wyznaczenietrasy drogowej i jej punktéw wysokasciowych w terenie réwninnym.

1.2. Zakres stosowania SST

Szczegotowa specyfikacja techniczna stanowi olmyaca podstaw stosowania jej jako dokument
przetargowy i kontraktowy przy zlecaniu i realizacpbét przy przebudowie drogi powiatowej 16350 (3408P)
Kocewia Duza- Dzierzbice.

1.3. Zakres robét obgtych SST

Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji dotyczasad prowadzenia rob6t aw@nych z wszystkimi
czynndciami umaliwiajacymi i mapcymi na celu wyznaczenie w terenie przebiegu tdaegowej.

1.3.1.Wyznaczenie trasy i punktow wysalaiowych

W zakres robét pomiarowych, zwanych z wyznaczeniem trasy i punktéw wysiakowych wchodz:
a) sprawdzenie wyznaczenia sytuacyjnego i wysokavego punktéw gtownych osi trasy i punktow wysédiowych,
b) uzupenienie osi trasy dodatkowymi punktami (wyzeate osi),
¢) wyznaczenie dodatkowych punktéw wysékowych (reperéw roboczych),
d) wyznaczenie przekrojow poprzecznych,
e) zastabilizowanie punktéw w sposob trwaly, ochrartaprzed zniszczeniem oraz oznakowanie w sposdwiajacy
odszukanie i ewentualne wyznaczenie.

1.4. Okreslenia podstawowe
1.4.1.Punkty gtdwne trasy - punkty zatamania osi trasykby kierunkowe oraz pogikowy i koncowy punkt trasy.

1.4.2.Pozostate okigenia podstawoweaszgodne z obowizujacymi, odpowiednimi polskimi normami i z definicjami
podanymi w SST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogélne” pkt.

1.5. Ogolne wymagania dotycgce robot
Ogolne wymagania dotyseze robot podano w SST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogbpkt 1.5.

2. MATERIALY

2.1. Ogdlne wymagania dotycgce materiatow

Ogolne wymagania dotygeze materiatow, ich pozyskiwania i skladowania padam SST D-M-00.00.00
~Wymagania ogélne” pkt 2.

2.2. Rodzaje materiatéw

Do utrwalenia punktéw gtdwnych trasy nafestosowd prety stalowe, rury metalowe o diugm okoto 0,50

metra.
Dla punktéw utrwalanych w istniggej nawierzchni bolce staloweednicy 5 mm i ditugéci od 0,04 do 0,05m.
»Swiadki” powinny migt diugas¢ okoto 0,50 m i przekrdj prostatay.

3. SPRZAT

3.1. Ogdlne wymagania dotycgce spratu
Ogdlne wymagania dotygee sprztu podano w SST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogdlne” pkt
3.2. Sprat pomiarowy

Do wyznaczenia sytuacyjnego trasy i punktéw wysolawych naley stosowé nastpujacy sprzt:
- niwelatory,

- tyczki,

- faty,
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- tasmy stalowe, szpilki.
Sprzt stosowany do wyznaczenia trasy drogowej i jej kpdmy wysokdciowych powinien gwarantowa
uzyskanie wymaganej doktadizd pomiaru.

4. TRANSPORT

4.1. Ogo6lne wymagania dotycrce transportu
Og6lne wymagania dotygee transportu podano w SST D-M-00.00.00 ,Wymagagane” pkt 4.
4.2. Transport sprzetu i materiatdw

Sprzt i materialy do wyznaczenia trasy ama przewoz dowolnymisrodkami transportu.
5. WYKONANIE ROBOT

5.1. Ogélne zasady wykonania robot
Ogolne zasady wykonania robét podano w SST D-N@00 ,Wymagania ogolne” pkt 5.
5.2. Zasady wykonywania prac pomiarowych

Prace pomiarowe powinny &yvykonane zgodnie z oboaviujacymi Instrukcjami GUGIK (od 1 do 7).

Przed przyspieniem do robét Wykonawca powinien prgepd Zamawiajcego dane zawiergie lokalizact i
wspotrzdne punktow gtéwnych trasy oraz reperéw.

W oparciu 0 materiaty dostarczone przez Zamawegjo, Wykonawca powinien przeprowadibliczenia i
pomiary geodezyjne niegine do szczegbtowego wytyczenia robot.

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

Punkty wierzchotkowe, punkty gtéwne trasy i punkt¥rednie osi trasy mugzyé zaopatrzone w oznaczenia
okreslajace w sposéb wyeay i jednoznaczny charakterystyk potozenie tych punktéw. Forma i wzér tych oznatze
powinny by zaakceptowane przezzymiera.

Wykonawca jest odpowiedzialny za ochgamszystkich punktéw pomiarowych i ich oznattze czasie trwania
robot.

Wszystkie pozostate prace pomiarowe koniecznepdéavidiowe realizacji rob6t natge do obowizkéw
Wykonawcy.

5.3. Sprawdzenie wyznaczenia punktow gtdwnych osasy i punktéw wysokasciowych

Punkty wierzchotkowe trasy i inne punkty gtowne pramy by¢ zastabilizowane w sposéb trwaly. Maksymalna
odlegtai¢ pomigdzy punktami gtéwnymi na odcinkach prostych niezenprzekracza500 m.

Maksymalna odlegké migdzy reperami roboczymi wzdiurasy drogowej w terenie ptaskim powinna wyiosi
500 metrow.

Repery robocze powinny bywyposaone w dodatkowe oznaczenia, zawigcaj wyrane i jednoznaczne
okreslenie nazwy reperu i jegog¢dne;j.

5.4. Wyznaczenie osi trasy

Tyczenie osi trasy nalg wykona w oparciu o dokumentagjprojektowa oraz inne dane geodezyjne
przekazane przez Zamawgeggo, przy wykorzystaniu sieci poligonizacjingawowej albo innej osnowy geodezyjnej,
okreslonej w dokumentacji projektowej.

O$ trasy powinna by wyznaczona w punktach gtéwnych i w punktackrpdnich w odlegtéci zaleznej od
charakterystyki terenu i uksztattowania trasy, Ieiezrzadziej ni co 50 metrow.

Dopuszczalne odchylenie sytuacyjne wytyczonejt@sy w stosunku do dokumentacji projektowej niezeno
by¢ wieksze nk 5 cm. Rzdne niwelety punktéw osi trasy najewyznaczy z doktadnécia do 1 cm w stosunku do
rzednych niwelety okrdonych w dokumentaciji projektowe;j.

Do utrwalenia osi trasy w terenie nafaizy¢ materiatdbw wymienionych w pkt 2.2.

Usunkcie pali z osi trasy jest dopuszczalne tylko wéveczgdy Wykonawca rob6t zagi je odpowiednimi
palami po obu stronach osi, umieszczonych pozagraobot.

5.5. Wyznaczenie przekrojow poprzecznych

Wyznaczenie przekrojéw poprzecznych obejmuje wyzeaie granicy robot, zgodnie z dokumemndacj
projektova oraz w miejscach wymagayych uzupetnienia dla poprawnego przeprowadzeni®tro w miejscach
zaakceptowanych przezzyniera.
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6. KONTROLA JAKO SCI ROBOT

6.1. Ogolne zasady kontroli jakéci robét
Ogodlne zasady kontroli jakoi rob6t podano w SST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogblpkt 6.
6.2. Kontrola jakosci prac pomiarowych

Kontrole jakaosci prac pomiarowych zwkanych z wyznaczeniem trasy i punktow wysakowych naley
prowadzé wedlug ogolnych zasad okienych w instrukcjach i wytycznych GUGIK (1,2,3,4657) zgodnie z
wymaganiami podanymi w pkt 5.4.

7. OBMIAR ROBOT

7.1. Ogo6lne zasady obmiaru robét
Ogoblne zasady obmiaru robét podano w SST D-M-Q0®@AWymagania ogdlne” pkt 7.
7.2. Jednostka obmiarowa

Jednostik obmiarowy jest km (kilometr) wyznaczonej trasy w terenie.
8. ODBIOR ROBOT

8.1. Ogdlne zasady odbioru robét
Ogolne zasady odbioru robot podano w SST D-M-00@QWymagania ogélne” pkt 8.
8.2. Sposi6b odbioru robét

Odbiér robét zwizanych z wyznaczeniem trasy w terenie ¢@ge na podstawie wpisu dokonanego w
dzienniku budowy przez hyniera.

9. PODSTAWA PLATNOSCI

9.1. Ogdlne ustalenia dotycge podstawy ptatndci
Ogdlne ustalenia dotysze podstawy ptatrici podano w SST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogélne” gkt
9.2. Cena jednostki obmiarowe;j

Cena 1 km wykonania robét obejmuije:
— sprawdzenie wyznaczenia punktéw gtdéwnych osi trgmynktow wysokéciowych,
— uzupehienie osi trasy dodatkowymi punktami,
— wyznaczenie dodatkowych punktéw wysé&owych,
- wyznaczenie przekrojow poprzecznych,
— zastabilizowanie punktéw w sposo6b trwaly, ochrataprzed zniszczeniem i oznakowanie utatydgajodszukanie i
ewentualne wyznaczenie.

10. PRZEPISY ZWIAZANE

Instrukcja techniczna 0-1. Ogolne zasady wykonywamac geodezyjnych.

Instrukcja techniczna G-3. Geodezyjna obstuga ibwegsGtowny Urad Geodezji i Kartografii, Warszawa 1979.
Instrukcja techniczna G-1. Geodezyjna osnowa paajdaUGiK 1978.

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

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

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

Wytyczne techniczne G-3.1. Oshowy realizacyjne, GUTD83.
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