D-01.00.00. ROBOTY PRZYGOTOWAWCZE
D-01.01.01 ODTWORZENIE TRASY | PUNKTOW WYSOKOSCIOWYCH

1. WSTEP

1.1. Przedmiot STWIORB

Przedmiotem niniejszej Szczegotowej Specyfikacji Technicznej Wykonania i Odbioru Robot Budowlanych (STWiORB) sq
wymagania dotyczgce wykonania i odbioru rob6t zwigzanych z utrzymaniem skiadu drewna, odtworzeniem lokalizacji
i punktow wysokosciowych w terenie réwninnym przy realizacji zadania pn. ,,Utrzymanie skfadu drewna w Lesnictwie
Tarnawka (L41-03-12), oddz. 60 b (dz. ew. nr 5049, obreb ew. Husow, gmina Markowa), sklad przy drodze lesnej
o nr inw. 242/182”

1.2. Zakres stosowania STWIORB

Szczegolowe Specyfikacje Techniczne Wykonania i Odbioru Robét Budowlanych (STWIORB) stanowig czesé Dokumentow
Przetargowych i Kontraktowych i nalezy je stosowac w zlecaniu i wykonaniu Rob6t opisanych w podpunkcie 1.1. STWiIORB
D-M-00.00.00 "Wymagania ogolne".

1.3. Zakres robot objetych STWIORB

Ustalenia zawarte w niniejszej STWiORB dotyczq zasad prowadzenia robdt zwigzanych z wszystkimi czynnosciami
umozliwiajgcymi i majgcymi na celu odtworzenie w terenie lokalizacji skiadu w oparciu o rysunek sytuacyjny, w celu
wykonania robot budowlanych - utrzymaniowych.

1.3.1. Odtworzenie trasy i punktow wysokosciowych
W zakres robét pomiarowych, zwigzanych z odtworzeniem trasy i punktow wysokosciowych wchodzg:

(a) sprawdzenie wyznaczenia sytuacyjnego i wysokosciowego punktdw gldwnych osi trasy i punktow
wysokosciowych,

(b) wuzupetnienie lokalizacji skladu dodatkowymi punktami (wyznaczenie osi),
(c) wyznaczenie dodatkowych punktow wysokosciowych (reperéw roboczych),
(d) wyznaczenie przekrojéw poprzecznych,

(e) zastabilizowanie punktow w sposob twaty, ochrona ich przed zniszczeniem oraz oznakowanie w sposéb
utatwiajgcy odszukanie i ewentualne odtworzenie.

1.4. Okreslenia podstawowe

1.4.1. Punkty gléwne trasy - punkty zalamania osi trasy, punkty kierunkowe oraz poczgtkowy i koricowy punkt
trasy.

1.4.2. Pozostate okreslenia podstawowe sqg zgodne z obowigzujgcymi, odpowiednimi polskimi normamii
z definicjami podanymi w STWiIORB D-M-00.00.00 "Wymagania ogdlne" pkt 1.4.

1.5. Ogdlne wymagania dotyczgce robot




Ogolne wymagania dotyczgce rob6t podano w STWIORB D-M-00.00.00 "Wymagania ogélne™ pkt 1.5.




2. MATERIALY

2.1. Ogolne wymagania dotyczgce materiatow

Ogélne wymagania dotyczgce materiatéow, ich pozyskiwania i sktadowania podano w STWiORB D-M-00.00.00"Wymagania
0g0lne" pkt 2.

2.2. Rodzaje materiatow

Do utrwalenia punktow gééwnych trasy nalezy stosowaé pale drewniane z gwozdziem lub pretem stalowym, sfupki
betonowe albo rury metalowe o dfugosci okofo 0,50 metra.

Pale drewniane umieszczone poza granicg rob6t ziemnych, w sgsiedztwie punktow zafamania trasy, powinny mieé srednice
od 0,15 do 0,20 mi dfugosé od 1,5do 1,7 m.

Do stabilizacji pozostalych punktow nalezy stosowac paliki drewniane Srednicy od 0,05 do 0,08 m i diugosci okoto 0,30 m,a
dla punktdw utrwalanych w istniejgcej nawierzchni bolce stalowe srednicy 5 mm i dfugosci od 0,04 do 0,05 m.

"Swiadki" powinny mie¢ dlugos¢ okoto 0,50 m i przekroj prostokgtny.
3. SPRZET

3.1. Ogdlne wymagania dotyczgce sprzetu

Ogolne wymagania dotyczgce sprzetu podano w STWIORB D-M-00.00.00 "Wymagania ogolne™ pkt 3.

3.2. Sprzet pomiarowy
Do odtworzenia sytuacyjnego trasy i punktow wysokosciowych nalezy stosowaé nastgpujgcy sprzet:

¢ teodolity lub tachimetry,
¢ niwelatory,

e dalmierze,

e tyczki,

o lay,

e tasmy stalowe, szpilki.

Sprzet stosowany do odtworzenia trasy drogowej i jej punktdw wysokosciowych powinien gwarantowaé uzyskanie
wymaganej doktadnosci pomiaru.

4. TRANSPORT

4.1. Ogoblne wymagania dotyczgce transportu

Ogolne wymagania dotyczgce transportu podano w STWiORB D-M-00.00.00 "Wymagania ogolne" pkt 4.

4.2. Transport sprzetu | materiatow

Sprzet | materialy do odtworzenia trasy mozna przewozié¢ dowolnymi srodkami transportu.




5. WYKONANIE ROBOT

5.1. Ogdlne zasady wykonania robot
0Og0lne zasady wykonania robét podano w STWIORB D-M-00.00.00 "Wymagania og6lne™ pkt 5.

5.2. Zasady wykonywania prac pomiarowych

Prace pomiarowe powinny by¢ wykonane zgodnie z obowigzujgcymi Instrukcjami GUGIK (od 1 do 7). Prace
pomiarowe powinny by¢ wykonane przez osoby posiadajgce odpowiednie kwalifikacje i uprawnienia.

Wykonawca powinien natychmiast poinformowaé Inzyniera 0 wszelkich biedach wykrytych w wytyczeniu punktow gééwnych
trasy i (lub) reperdw roboczych. Bledy te powinny by¢ usuniete na koszt Zamawiajgcego.

Wykonawca powinien sprawdzi¢ czy rzedne terenu okreslone w dokumentacji projektowej sq zgodne z rzeczywistymi
rzednymi terenu. Jezeli \Wykonawca stwierdzi, Ze rzeczywiste rzedne terenu istotnie réznig si¢ od rzednych okreslonych w
dokumentacji projektowej, to powinien powiadomié¢ 0 tym Inzyniera. Uksztaltowanie terenu w takim rejonie nie powinno
by¢ zmieniane przed podjeciem odpowiedniej decyzji przez Inzyniera. Wszystkie roboty dodatkowe, wynikajgce z roznic
rzednych terenu podanych w dokumentacji projektowej i rzednych rzeczywistych, akceptowane przez Inzyniera, zostang
wykonane na koszt Zamawiajgcego. Zaniechanie powiadomienia InZyniera oznacza, ze roboty dodatkowe w takim przypadku
obcigzqg Wykonawce.

Wszystkie roboty, ktore bazujg na pomiarach Wykonawcy, nie mogg by¢ rozpoczete przed zaakceptowaniem wynikow
pomiarOw przez Inzyniera.

Punkty wierzchotkowe, punkty glowne trasy i punkty posrednie osi trasy muszq by¢ zaopatrzone w oznaczenia okreslajgce W
sposob wyrazny i jednoznaczny charakterystyke i polozenie tych punktow. Forma i wzor tych oznaczen powinny byé
zaakceptowane przez InZyniera.

Wykonawca jest odpowiedzialny za ochrong wszystkich punktow pomiarowych i ich oznaczen w czasie trwania robot. Jezeli
znaki pomiarowe przekazane przez Zamawiajgcego zostang zniszczone przez Wykonawce swiadomie lub wskutek
zaniedbania, a ich odtworzenie jest konieczne do dalszego prowadzenia rob6t, to zostang one odtworzone na koszt
Wykonawcy.

Wszystkie pozostate prace pomiarowe konieczne dla prawidiowej realizacji rob6t nalezg do obowigzkéw Wykonawcy.

5.3. Sprawdzenie wyznaczenia punktow gféwnych osi trasy i punktow wysokosciowych

Punkty wierzchotkowe trasy i inne punkty gitéwne powinny by¢ zastabilizowane W sposob trwaly, przy uzyciu pali
drewnianych lub stupkow betonowych, a takze dowigzane do punktéw pomocniczych, potozonych poza granicq robét

ziemnych. Maksymalna odlegtosé¢ pomiedzy punktami giéwnymi na odcinkach prostych nie moze przekraczaé 500 m.

Zamawiajgcy powinien zatozy¢ robocze punkty wysokosciowe (repery robocze) wzdiuz osi trasy drogowej, a takze przy

kazdym obiekcie inzynierskim.

Maksymalna odleglosé miedzy reperami roboczymi wzdluz trasy drogowej W terenie plaskim powinna wynosi¢ 500 metrow,
natomiast w terenie falistym i gérskim powinna by¢ odpowiednio zmniejszona, zaleznie od jego konfiguraciji.

Repery robocze nalezy zalozy¢ poza granicami robot zwigzanych z wykonaniem trasy drogowej i obiektéw towarzyszgcych.
Jako repery robocze mozna wykorzystaé punkty state na stabilnych, istniejgcych budowlach wzdtuz trasy drogowej. O ile
brak takich punktéw, repery robocze nalezy zatozyé w postaci sfupkéw betonowych lub grubych ksztattownikéw stalowych,
osadzonych w gruncie w sposob wykluczajgcy osiadanie, zaakceptowany przez Inzyniera.




Rzedne reperow roboczych nalezy okreslac z takq dokiadnosciq, aby Sredni bigd niwelacji po wyréwnaniu byt mniejszy od 4
mm/km. stosujgc niwelacje podwdjng W nawigzaniu do reperow paristwowych.

Repery robocze powinny by¢ wyposazone w dodatkowe oznaczenia, zawierajgce wyrazne i jednoznaczne okreslenie nazwy

repera i jego rzednej.

5.4. Odtworzenie osi trasy

Tyczenie osi trasy nalezy wykona¢ w oparciu o dokumentacje projektowq oraz inne dane geodezyjne przekazane przez
Zamawiajgcego, przy wykorzystaniu sieci poligonizacji panstwowej albo innej osnowy geodezyjnej, okreslonej w
dokumentacji projektowe;j.

Os trasy powinna by¢ wyznaczona w punktach gtownych i w punktach posrednich w odleglosci zaleznej od charakterystyki

terenu i uksztattowania trasy, lecz nie rzadziej nie co 50 metrow.

Dopuszczalne odchylenie sytuacyjne wytyczonej osi trasy w stosunku do dokumentacji projektowej nie moze by¢ wigksze niz
5 e¢cm . Rzedne niwelety punktow osi trasy nalezy wyznaczy¢ z doktadnosciqg do 1 cm w stosunku do rzednych niwelety
okreslonych w dokumentacji projektowej.

Do utrwalenia osi trasy w terenie nalezy uzyé¢ materiatow wymienionych w pkt 2.2. Usunigcie pali z osi trasy jest dopuszczalne
tylko wowczas, gdy Wykonawca robot zastgpi je odpowiednimi palami po obu stronach osi, umieszczonych poza granicg
robot.

5.5. Wyznaczenie przekrojow poprzecznych

Wyznaczenie przekrojow poprzecznych obejmuje wyznaczenie krawedzi nasypow i wykopéw na powierzchni terenu
(okreslenie granicy rob6t), zgodnie z dokumentacjg projektowg oraz w miejscach wymagajgcych uzupetnienia dla
poprawnego przeprowadzenia rob6t i w miejscach zaakceptowanych przez Inzyniera.

Do wyznaczania krawedzi nasypow i wykopow nalezy stosowaé dobrze widoczne paliki lub wiechy. Wiechy nalezy stosowac
w przypadku nasypow o wysokosci przekraczajgcej 1 metr oraz wykopow glebszych niz 1 metr. Odleglosé miedzy palikami
lub wiechami nalezy dostosowaé do uksztattowania terenu oraz geometrii trasy drogowej. Odleglosé ta, co najmniej
powinna odpowiadaé odstepowi kolejnych przekrojéw poprzecznych.

Profilowanie przekrojow poprzecznych musi umozliwiaé wykonanie nasypow i wykopdw o ksztalcie zgodnym z
dokumentacjg projektowq.

6. KONTROLA J4KOSCI ROBOT

6.1. Ogolne zasady kontroli jakosci robot

Ogolne zasady kontroli jakosci robét podano w STWIORB D-M-00.00.00 "Wymagania ogolne" pkt 6.

6.2. Kontrola jakosci prac pomiarowych

Kontrole jakosci prac pomiarowych zwigzanych z odtworzeniem trasy i punktow wysokoSciowych nalezy prowadzi¢ wedtug
0g0lnych zasad okreslonych w instrukcjach i wytycznych GUGIK (1,2,3,4,5,6,7) zgodnie z wymaganiami podanymi w pkt
5.4.




7. OBMIAR ROBOT

7.1. Ogolne zasady obmiaru robot

0g6lne zasady obmiaru robdt podano w STWIORB D-M-00.00.00 "Wymagania ogélne" pkt 7.

7.2. Jednostka obmiarowa

Jednostkq obmiarowq jest km (kilometr) odtworzonej trasy w terenie.

8. ODBIOR ROBOT

8.1. Ogoblne zasady odbioru robot

0Og6lne zasady odbioru rob6t podano w STWIORB D-M-00.00.00 "Wymagania ogdlne™ pkt 8.

8.2. Sposdb odbioru robot

Odbidr robot zwigzanych z odtworzeniem trasy w terenie nastgpuje na podstawie szkicow i dziennikdw pomiardw

geodezyjnych lub protokétu z kontroli geodezyjnej, ktére Wykonawca przediiada Inzynierowi.

Roboty uznaje si¢ za wykonane zgodnie z dokumentacjq projektowq, SST | wymaganiami Inzyniera, jezeli wszystkie

pomiary i badania z zachowaniem tolerancji wg pkt 6 da#y wyniki pozytywne.

Wszystkie elementy robot, ktore wykazujq odstepstwa od postanowien ST, powinny by¢ doprowadzone na koszt

Wykonawcy do stanu zgodnosci z ST, a po przeprowadzeniu badan i pomiarow mogq by¢ ponownie przedstawione do

akceptacji Inzyniera.

9. PODSTAWA PEATNOSCI

9.1. Ogolne ustalenia dotyczgce podstawy platnosci

Ogolne ustalenia dotyczgce podstawy platnosci podano w STWIORB D-M-00.00.00 "Wymagania ogélne" pkt 9.

9.2. Cena jednostki obmiarowej

Cena 1 km wykonania rob6t obejmuje:

roboty przygotowawcze

zakup, dostarczenie i skfadowanie potrzebnych materiatow,

koszt zapewnienia niezbednych czynnikéw produkcji,

wyznaczenie punktéw gtéwnych 0si trasy,

uzupetnienie 0si trasy dodatkowymi punktami,

wyznaczenie reperdéw roboczych,

wyznaczenie przekrojow poprzecznych z ewentualnym wytyczeniem dodatkowych przekrojow,
wykonanie pomiarow biezgcych W miare postgpu robot, zgodnie z dokumentacjq projektowg,
zastabilizowanie punktéw w sposob #rwaty, ochrona ich przed zniszczeniem i oznakowanie ufatwiajgce
odszukanie i ewentualne odtworzenie,

wyznaczenie innych punktéw pomiarowych, ktére Wykonawca uzna za potrzebne.

koszty osrodkéw geodezyjnych.




10. PRZEPISY ZWIAZANE
[1] Instrukcja techniczna 0-1. Ogdlne zasady wykonywania prac geodezyjnych.

[2] Instrukcja techniczna G-3. Geodezyjna obstuga inwestycji, Gtowny Urzqd Geodezji i Kartografii, Warszawa
1979.

[3] Instrukcja techniczna G-1. Geodezyjna osnowa pozioma, GUGIK 1978.

[4] Instrukcja techniczna G-2. Wysokosciowa osnowa geodezyjna, GUGIK 1983.
[5] Instrukcja techniczna G-4. Pomiary sytuacyjne i wysokosciowe, GUGIK 1979.
[6] Wytyczne techniczne G-3.2. Pomiary realizacyjne, GUGIK 1983.

[71 Wytyczne techniczne G-3.1. Osnowy realizacyjne, GUGIK 1983.
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