D.01.01.01. WYZNACZENIE TRASY I PUNKTOW WYSOKOSCIOWYCH

1. WSTEP
1.1. Przedmiot STWiORB

Przedmiotem niniejszej STWiORB sa wymagania dotyczace wykonania i odbioru Robot zwigzanych z odtworzeniem osi trasy
oraz wyznaczeniem punktow wysokosciowych dla Inwestycji: PRZEBUDOWA DROGI GMINNEJ W MIEJSCOWOSCI
CHORZELOW W ZAKRESIE BUDOWY ZATOKI PARKINGOWEJ, CHODNIKA DLA PIESZYCH,
PRZEBUDOWY ZJAZDOW ORAZ PRZEBUDOWY ODWODNIENIA

1.2.Zakres stosowania STWiORB

STWiORB jest stosowana jako Dokument Przetargowy i Kontraktowy przy zlecaniu i realizacji Robot wymienionych w p. 1.1.
1.3. Zakres Robét objetych STWiORB

Ustalenia zawarte w niniejszej STWiORB stanowia wymagania dotyczace Robot zwiazanych z odtworzeniem w

terenie przebiegu trasy drogowej w terenie pagorkowatym zgodnie z Dokumentacja i obejmuja:
- sprawdzenie wyznaczenia sytuacyjnego i wysokosciowego punktéw gltéwnych osi trasy i punktow wysokosciowych

uzupelnienie osi trasy dodatkowymi punktami (wyznaczenie osi),

wyznaczenie dodatkowych punktow wysokosciowych (reperéw roboczych),

wyznaczenie przekrojow poprzecznych,

zastabilizowanie punktow w sposob trwaty, ochrona ich przed zniszczeniem oraz oznakowanie w sposob utatwiajacy
odszukanie i ewentualne odtworzenie.
1.4. Okreslenie podstawowe
1.4.1. Punkty glowne trasy - Punkty zatamania osi trasy, punkty kierunkowe oraz poczatkowy i koncowy punkt rasy.

Pozostale okreslenia - sg zgodne z obowigzujacymi, odpowiednimi polskimi normami, wytycznymi i okre§leniami podanymi
w STWiORB D.00.00.00. Wymagania ogdlne.

1.5. Ogélne wymagania dotyczace Robot

Ogdlne wymagania dotyczace Robot podano w STWiORB D.00.00.00. "Wymagania og6lne" pkt 1.5.
2. MATERIALY

2.1. Ogélne zasady dotyczace materialow

Ogolne zasady dotyczace materiatéw podano w STWiORB D.00.00.00. "Wymagania ogolne" pkt. 2.
2.2. Rodzaje materialow

Do utrwalenia punktow gltéwnych trasy i reperow roboczych nalezy stosowa¢ pale drewniane z gwozdziem lub
trzpienie stalowe (stabilizacja punktéw w istniejacej nawierzchni), stupki betonowe albo rury metalowe o dtugosci okoto 0.50
m. Pale drewniane umieszczone w sasiedztwie punktéw zatamania trasy w czasie ich stabilizacji powinny mie¢ §rednicg 0.15-
0.20 m i dlugosci 1.5-1.7 m.

Do stabilizacji pozostalych punktow nalezy stosowac paliki drewniane $rednicy od 0,05 do 0,08 m i dtugosci okoto
0,30 m, a dla punktéow utrwalanych w istniejacej nawierzchni bolce stalowe srednicy 5 mm i dtugosci od 0,04 do 0,05 m.
., Swiadki" powinny mie¢ dtugoséé okoto 0,50 m i przekroj prostokatny.

3. SPRZET
3.1. Ogolne zasady dotyczace sprzetu

Ogodlne zasady dotyczace sprzetu podano w STWiORB D.00.00.00. "Wymagania ogoélne" pkt. 3.
3.2. Rodzaje sprz¢tu

Do wykonania robot konieczny jest sprzgt geodezyjny taki jak:
-Teodolity, tachimetry,
-niwelatory,
-dalmierze,
-tyczki,
-taty
-ta§my stalowe i parciane.
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Sprzgt stosowany do odtworzenia trasy i punktow glownych powinien gwarantowaé uzyskanie wymaganej
doktadnosci pomiaru.

4. TRANSPORTU

4.1. Ogolne zasady dotyczace transportu

Ogodlne zasady dotyczace transportu podano w STWiORB D.00.00.00. "Wymagania og6lne" pkt. 4.
4.2. Sposoby transportu

Transport sprzgtu geodezyjnego oraz materiatdw potrzebnych do stabilizacji osi trasy i wyznaczenia zakresu Robot moze
odbywac si¢ dowolnymi $rodkami transportowymi.

5. WYKONANIE ROBOT

5.1. Ogélne zasady wykonania Robét

Ogodlne zasady wykonania Robot podano w STWiORB D.00.00.00. "Wymagania ogdlne" pkt. 5.
5.2. Podstawowe zasady prowadzenia Robot

Prace pomiarowe powinny by¢ wykonane zgodnie z obowiazujacymi Instrukcjami GUGIK. Przed przystapieniem do
robot Wykonawca powinien przeja¢ od Zamawiajacego dane zawierajace lokalizacjg¢ i wspolrzedne punktow glownych trasy
oraz reperow. W oparciu o te materiaty Wykonawca powinien przeprowadzi¢ obliczenia i pomiary geodezyjne niezbgdne do
szczegolowego wytyczenia robot.

Prace pomiarowe powinny by¢ wykonane przez osoby posiadajace odpowiednie kwalifikacje i uprawnienia.
Wykonawca powinien natychmiast poinformowaé Inspektora Nadzoru o jakichkolwiek bigdach wykrytych w wytyczeniu
punktéw gtownych trasy. Biedy te powinny by¢ usunigte na koszt Zamawiajacego.

Wykonawca powinien sprawdzi¢ czy rzedne terenu okre§lone w dokumentacji projektowej sa zgodne z
rzeczywistymi rzednymi terenu. Jesli Wykonawca stwierdzi, ze rzeczywiste rzgdne terenu istotnie réznia si¢ od rzednych
okreslonych w dokumentacji projektowej to powinien powiadomi¢ o tym Inspektora Nadzoru. Uksztattowanie terenu w takim
rejonie nie powinno by¢ zmieniane przed podjeciem odpowiedniej decyzji przez Inspektora Nadzoru. Wszelkie roboty
dodatkowe, wynikajace z réznic terenu podanych w dokumentacji projektowej i rzgdnych rzeczywistych, akceptowane przez
Inspektora Nadzoru, zostana wykonane na koszt Zamawiajacego. Zaniechanie powiadomienia Inspektora Nadzoru oznacza, ze
Roboty dodatkowe w takim przypadku obciaza Wykonawce.

Wszystkie Roboty, ktore bazuja na pomiarach Wykonawcy nie moga by¢ rozpoczgte przed zaakceptowaniem
wynikow pomiaréw przez Inspektora Nadzoru.

Punkty wierzchotkowe, punkty gtowne trasy i punkty posrednie osi trasy musza by¢ zaopatrzone w oznaczenia
okreslajace w sposob wyrazny i jednoznaczny charakterystyke i potozenie tych punktéw. Forma i wzor tych oznaczen powinny
by¢ zaakceptowane przez Inspektora Nadzoru.

Wykonawca jest odpowiedzialny za ochrong wszystkich punktow pomiarowych i ich oznaczen w czasie trwania
Robot. Jezeli znaki pomiarowe przekazane przez Zamawiajacego zostana zniszczone przez Wykonawce $wiadomie lub
wskutek zaniedbania, a ich odtworzenie jest konieczne do dalszego prowadzenia Robot, to zostang one odtworzone na koszt
Wykonawcy. Wszystkie pozostate prace pomiarowe konieczne dla prawidtowe]j realizacji Robot naleza do obowiazkow
Wykonawcy.

5.3. Sprawdzenie wyznaczenia punktéw gtéwnych osi trasy

Punkty wierzchotkowe trasy i inne punkty gtéwne do tyczenia powinny by¢ zastabilizowane w sposob trwaty, przy
uzyciu pali drewnianych lub trzpieni stalowych a takze dowiazane do punktow pomocniczych, potozonych poza granica robot
ziemnych. Maksymalna odlegto$¢ pomigdzy punktami gtéwnymi na odcinkach prostych nie moze przekracza¢ 500 m.

Wykonawca powinien zatozy¢ robocze punkty wysokosciowe (repery robocze) wzdhuz osi trasy drogowej, a takze
przy kazdym obiekcie inzynierskim.

Maksymalna odlegto$¢ pomigdzy reperami roboczymi wzdtuz trasy drogowej w terenie plaskim powinna wynosi¢
500 m, natomiast w terenie falistym i gérskim powinna by¢ odpowiednio zmniejszona, zaleznie od jego konfiguracji.

Reper roboczy nalezy zalozy¢ poza granicami robdt zwiazanych z wykonaniem trasy drogowej i obiektow
towarzyszacych. Jako repery robocze mozna wykorzysta¢ punkty state na stabilnych, istniejacych budowlach wzdluz trasy
drogowe;j.

Rzedne repera nalezy okresli¢ z doktadnoscia do 0.4 cm/km stosujac niwelacje podwdjna w nawiazaniu do reperéw
panstwowych.

Repery robocze powinny by¢ wyposazone w dodatkowe oznaczenia, zawierajace wyrazne i jednoznaczne okreslenie
nazwy repera i jego rzgdne;j.

5.4. Odtworzenie osi trasy
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Tyczenie osi trasy nalezy wykona¢ w oparciu o dokumentacjg¢ projektowa oraz inne dane geodezyjne przekazane
przez Zamawiajacego.

O$ trasy powinna by¢ wyznaczona w punktach gltéwnych i w punktach posrednich w odleglosci zaleznej od
charakterystyki terenu i uksztattowania trasy.

Dopuszczalne odchylenie sytuacyjne wytyczonej osi trasy w stosunku do dokumentacji projektowej nie moze by¢
wigksze niz 5 cm. Rzgdne punktoéw osi trasy nalezy wyznaczy¢ z doktadnoscia do 1 cm w stosunku do rzgdnych okreslonych
w dokumentacji projektowe;.

Do utrwalenia osi trasy w terenie nalezy uzy¢ odpowiednich pali drewnianych lub trzpieni stalowych, ktorych
usunigcie dopuszczalne jest wowczas, gdy Wykonawca robdt zastapi je odpowiednimi palami po obu stronach osi,
umieszczonymi poza granicg robot.

5.5. Wyznaczenie przekrojow poprzecznych
Wyznaczenie przekrojow poprzecznych obejmuje:

-wyznaczenie krawedzi jezdni i pobocza,

-wyznaczenie krawedzi wykopow 1 nasypow na powierzchni terenu (okreslenie granicy robot ziemnych)

-wyznaczenie w czasie trwania robot ziemnych zarysu (konturéw) wykopow i nasypow w przekrojach poprzecznych (tzw.

profilowanie przekrojow poprzecznych)
i powinno by¢ wykonane zgodnie z dokumentacja projektowa oraz w miejscach wymagajacych uzupetnienia dla poprawnego
przeprowadzenia robdt zaakceptowanych przez Inspektora Nadzoru.
Do wyznaczenia krawgdzi jezdni nalezy stosowac szpilki stalowe, a do wyznaczenia poboczy paliki drewniane.
Do wyznaczenia krawedzi wykopow i nasypow nalezy stosowa¢ dobrze widoczne paliki lub wiechy. Wiechy nalezy stosowac
w przypadku nasypéw o wysokosci przekraczajacej 1 metr oraz wykopoéw glgbszych niz 1 metr. Odleglo$¢ migdzy palikami
lub wiechami nalezy dostosowa¢ do uksztattowania terenu oraz geometrii trasy drogowej. Odlegto$¢ ta co najmniej powinna
odpowiadac¢ odstgpowi kolejnych przekrojow poprzecznych.
Profilowanie przekrojow poprzecznych musi umozliwiaé wykonanie nasypow i wykopow o ksztalcie zgodnym z
dokumentacja projektowa.
6. KONTROLA JAKOSCI ROBOT
6.1. Ogolne zasady kontroli jakosci Robét
Ogolne zasady kontroli jakosci Robot podano w STWiORB D.00.00.00. "Wymagania og6lne" pkt 6.
6.2. Zasady kontroli jakoSci Robét
Kontrolg jako$ci prac pomiarowych zwiazanych z odtworzeniem trasy i punktow wysokosciowych nalezy prowadzi¢

wedtug ogolnych zasad okreslonych w instrukcjach i wytycznych GUGIK.
7. OBMIAR ROBOT
7.1. Ogolne zasady dotyczace obmiaru Robét
Ogolne zasady dot. obmiaru Robot podano w STWiORB D.00.00.00. "Wymagania ogélne" pkt. 7.
7.2. Jednostka obmiaru

Jednostka obmiarowa Robot zwiazanych z odtworzeniem trasy w terenie jest kilometr [km].

8. ODBIOR ROBOT
8.1. Ogélne zasady odbioru Robot

Ogodlne zasady odbioru Robdt podano w STWiORB D.00.00.00. "Wymagania ogdlne" pkt. 8.
8.2. Odbior Robot

Odbidér Robot nastgpuje na podstawie szkicow i dziennikow pomiaréw geodezyjnych lub protokotu z kontroli
geodezyjnej, ktére Wykonawca przedktada Inspektorowi Nadzoru.

9. PODSTAWA PLATNOSCI

9.1. Ogolne ustalenia dotyczace podstaw platnoSci

Ogodlne ustalenia dotyczace podstaw ptatnosci podano w STWiORB D.00.00.00. "Wymagania og6lne" pkt 9.
9.2. Cena jednostki obmiarowej

Cena 1 kilometra [km] wykonanych Rob6t obejmuje:
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10.

-sprawdzenie wyznaczenia punktow gtownych osi trasy,

-uzupeknienie osi trasy dodatkowymi punktami,

-wyznaczenie reperow roboczych,

-wyznaczenie przekrojow poprzecznych z ewentualnym wytyczeniem dodatkowych przekrojow,

-wykonanie pomiaréw biezacych w miarg postgpu robot, zgodnie z dokumentacja projektowa,

-zastabilizowanie punktow w sposob trwaty, ochrona ich przed zniszczeniem i oznakowanie ulatwiajace odszukanie i
ewentualne odtworzenie,

PRZEPISY ZWIAZANE

10.1. Normy

10.
11.
12.
13.
14.
15.
16.
17.
18.
19.

Instrukcja techniczna 0-1. Ogolne zasady wykonywania prac geodezyjnych.

Instrukcja techniczna G-1. Geodezyjna osnowa pozioma. GUGIK, 1986.

Instrukcja techniczna G-2. Wysoko$ciowa osnowa geodezyjna, GUGIK 1983.

Instrukcja techniczna G-3. Geodezyjna obstuga inwestycji, Glowny Urzad Geodezji i Kartografii, Warszawa 1979.
Wiytyczne techniczne G-3.1. Osnowy realizacyjne, GUGIK, 1983.

Wiytyczne techniczne G-3.2. Pomiary realizacyjne, GUGIK, 1983.

Instrukcja techniczna G-4. Pomiary sytuacyjne i wysokosciowe, GUGIK, 1979.

Instrukcja techniczna G-7. Geodezyjna inwentaryzacja sieci uzbrojenia terenu, GUGIK

Ustawa z dnia 17 maja 1989r. Prawo geodezyjne i kartograficzne (Dz. U. Nr 30, poz. 163 z pdézniejszymi zmianami).
PN-N-02251 Geodezja. Osnowy geodezyjne. Terminologia.

20.PN-N-99310 Geodezja. Pomiary realizacyjne. Nazwy i okreslenia.



