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1. WSTEP

1.1.Przedmiot OST

Przedmiotem niniejszej ogolnej sgé@cji technicznej (OST) ¢ wymagania dotyege
wykonania i odbioru rob6t zwizanych z odtworzeniem trasy drogowej i jej punktow
wysokaciowych.

Remont nawierzchni ul. Traugutta w Ustroniu

1.2. Zakres stosowania OST

Ogodlna specyfikacja techniczna (QStanowi obowjzujgcg podstaw opracowania
szczegoOtowej specyfikacji technicznej (SST) stosmygko dokument przetargowy i kontraktowy
przy zlecaniu i realizacji rob6t na drogach krajosly i wojewodzkich.

Zaleca giwykorzystanie OST przy zlecaniu robét na drogaciejskich i gminnych.

1.3. Zakres robot olgfych OST

Ustalenia zawarte w niniejszej sgfd@cji dotycz zasad prowadzenia robot zyganych
z wszystkimi czynciami umciliwiajgcymi i magcymi na celu odtworzenie w terenie przebiegu
trasy drogowej oraz pofenia obiektow idynierskich.



1.3.1. Odtworzenie trasy i punktow wys@kimwych
W zakres robot pomiarowych, geénych z odtworzeniem trasy i punktow
wysokg@ciowych wchodz:

a) sprawdzenie wyznaczenia sytuacyjnego i wggn&wego punktow gtdbwnych osi trasy i
punktéw wysoksciowych,

b) uzupetnienie osi trasy dodatkowymi punktamiyznaczenie osi),

c) wyznaczenie dodatkowych punktow wysgkamwych (reperéw roboczych),

d) wyznaczenie przekrojow poprzecznych,

e) za stabilizowanie punktéw w sposéb trwatghrona ich przed zniszczeniem oraz
oznakowanie w sposob utatwiggy odszukanie i ewentualne odtworzenie.

1.3.2. Wyznaczenie obiektow mostowych

Wyznaczenie obiektow mostowych mlogg sprawdzenie wyznaczenia osi obiektu i
punktow wysokgciowych, za stabilizowanie ich w sposob trwaly, sty ich przed zniszczeniem,
oznakowanie w sposob utatwigjy odszukanie i ewentualne odtworzenie oraz wyzaeniez
usytuowania obiektu (kontur, podpory, punkty).

1.4. Okrd&lenia podstawowe

1.4.1. Punkty gtéwne trasy - punkty zatamania asidy, punkty kierunkowe oraz pogtkowy i
koricowy punkt trasy.

1.4.2. Pozostate okstenia podstawowegszgodne z obowrujgcymi, odpowiednimi polskimi
normami i z definicjami podanymi w OST D-M-00.00.Q@/ymagania ogolne” pkt 1.4.

1.5. Ogolne wymagania dotygze robot

Ogolne wymagania dotyce robét podano w OST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogglin
pkt 1.5.

2. MATERIALY

2.1. Ogoblne wymagania dotygze materiatow

Ogolne wymagania dotyce materiatéw, ich pozyskiwania i skladowania podan
OST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogolne” pkt 2.

2.2. Rodzaje materiatow

Do utrwalenia punktéw gtéwnych trasalely stosowd pale drewniane z gwdziem
lub pretem stalowym, stupki betonowe albo rury metalowetagasci okoto 0,50 metra.

Pale drewniane umieszczone pozanguarobot ziemnych, wegsiedztwie punktow
zatamania trasy, powinny miesrednicg od 0,15 do 0,20 m i diugéod 1,5 do 1,7 m.

Do stabilizacji pozostatych punktdnalely stosowd paliki drewnianesrednicy od 0,05
do 0,08 m i dtugeci okoto 0,30 m, a dla punktow utrwalanych w istigeej nawierzchni bolce
stalowesrednicy 5 mm i dlugsci od 0,04 do 0,05 m.



Swiadki” powinny mie? dtugasé okoto 0,50 m i przekrdj prostany.

3. SPRZT

3.1. Ogolne wymagania dotygze sprztu

Ogolne wymagania dotyce sprztu podano w OST D-M-00.00.00 ,Wymagania
ogolne” pkt 3.

3.2. Sprzt pomiarowy
. Do odtworzenia sytuacyjnego trapunktow wysokgéciowych naléy stosowd
naskpujgcy sprzt:
—teodolity lub tachimetry,
—niwelatory,
—dalmierze,
—tyczki,
—faty,
—tasmy stalowe, szpilki.

Spizt stosowany do odtworzenia trasy drogowej i jej ktdw wysokeéciowych
powinien gwarantowd uzyskanie wymaganej doktadsa pomiaru.

4. TRANSPORT

4.1. Ogolne wymagania dotygze transportu

Ogolne wymagania dotyce transportu podano w OST D-M-00.00.00 ,Wymagania
ogolne” pkt 4.

4.2. Transport spratu i materiatow

Spiz i materiaty do odtworzenia trasy njioa przewozi dowolnymisrodkami
transportu.

5. WYKONANIE ROBOT

5.1. Ogolne zasady wykonania robot

Ogolne zasady wykonania robot podanOST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogolne”
pkt 5.

5.2. Zasady wykonywania prac pomiarowych

Prace pomiarowe powinnydayykonane zgodnie z obagaujgcymi Instrukcjami



GUGIK (od 1 do 7).

Przed przygtieniem do robét Wykonawca powinien prgzéjod Zamawiagcego dane
zawieragce lokalizacg i wspotrzdne punktow gtownych trasy oraz reperow.

W oparciu o materiaty dostarczonegz Zamawiajcego, Wykonawca powinien
przeprowadzi obliczenia i pomiary geodezyjne nigzime do szczego6towego wytyczenia robot.

Prace pomiarowe powinnydayykonane przez osoby posiagieg odpowiednie
kwalifikacje i uprawnienia.

Wykonawca powinien natychmiast ploirmowa¢ Inzyniera o wszelkich lidach
wykrytych w wytyczeniu punktow gtownych trasy itfureperéw roboczych. Bily te powinny by
usuniete na koszt Zamawigrego.

Wykonawca powinien sprawélzzy rzdne terenu okrglone w dokumentacji
projektowej g zgodne z rzeczywistymiednymi terenu. Jéeli Wykonawca stwierdzie
rzeczywiste gne terenu istotnie rénig sie od rzdnych okrglonych w dokumentacji
projektowej, to powinien powiadomp tym Ingyniera. Uksztaltowanie terenu w takim rejonie nie
powinno by zmieniane przed poggiem odpowiedniej decyzji przezzymiera. Wszystkie roboty
dodatkowe, wynikajce z r@nic rzgdnych terenu podanych w dokumentacji projektowej i
rzednych rzeczywistych, akceptowane przegymera, zostagp wykonane na koszt
Zamawiagcego. Zaniechanie powiadomienia ggniera oznaczaze roboty dodatkowe w takim
przypadku obgjzg Wykonawe.

Wszystkie roboty, ktére bagup pomiarach Wykonawcy, nie mgdy¢ rozpoczte
przed zaakceptowaniem wynikow pomiaréw przeginera.

Punkty wierzchotkowe, punkty gtowimasy i punkty pérednie osi trasy musgbyé
zaopatrzone w oznaczenia okl&gce w sposob wyfay i jednoznaczny charakterystyk
potazenie tych punktow. Forma i wzor tych oznadzpowinny by zaakceptowane przez
InZyniera.

Wykonawca jest odpowiedzialny zhrooe wszystkich punktow pomiarowych i ich
oznaczeé w czasie trwania robot. Jeli znaki pomiarowe przekazane przez Zamawi&go
zostamg zniszczone przez Wykonagwwiadomie lub wskutek zaniedbania, a ich odtworzejast
konieczne do dalszego prowadzenia robét, to zastare odtworzone na koszt Wykonawcy.

Wszystkie pozostate prace pomiarkam@eczne dla prawidtowej realizacji robot nale
do obowgzkdéw Wykonawcy.

5.3. Sprawdzenie wyznaczenia punktow gtownych k@st |
punktow wysokgciowych

Punkty wierzchotkowe trasy i innankty gtbwne powinny by za stabilizowane w
Sposob trwaly, przydyciu pali drewnianych lub stupkéw betonowych, a takdowgzane do
punktow pomocniczych, potonych poza granig robot ziemnych. Maksymalna odlegid
pomiedzy punktami gtdwnymi na odcinkach prostych nie peqrzekracza 500 m.

Zamawigcy powinien zaléyé robocze punkty wysokoiowe (repery robocze) wzdiu
osi trasy drogowej, a tak przy kdadym obiekcie idynierskim.

Maksymalna odlegié migdzy reperami roboczymi wzddrasy drogowej w terenie
ptaskim powinna wynogi 500 metrow, natomiast w terenie falistym i gérskpowinna by
odpowiednio zmniejszona, zdtge od jego konfiguracji.

Repery robocze n@ezatqyé poza granicami robot zwzanych z wykonaniem trasy
drogowej i obiektow towarzygeych. Jako repery robocze rira wykorzysté punkty state na
stabilnych, istniegcych budowlach wzditrasy drogowej. O ile brak takich punktéw, repery
robocze nalgy zalqyé¢ w postaci stupkow betonowych lub grubych ksztadkdw stalowych,



osadzonych w gruncie w sposéb wykluezsj osiadanie, zaakceptowany przezyniera.

Radne reperéw roboczych naje okreslaé z talg doktadnaicig, abysredni bigd
niwelacji po wyréwnaniu byt mniejszy od 4 mm/kmegstijgc niwelacg podwdjrg w nawigzaniu
do reperéw pastwowych.

Repery robocze powinny¢hyyposgdone w dodatkowe oznaczenia, zawigeg wyragne
i jednoznaczne okidenie nazwy reperu i jego exne;.

5.4. Odtworzenie osi trasy

Tyczenie osi trasy n&ewykona* w oparciu o dokumentaejprojektowy oraz inne
dane geodezyjne przekazane przez Zamaweygo, przy wykorzystaniu sieci poligonizacji
paristwowej albo innej osnowy geodezyjnej, akoaej w dokumentacji projektowe;.

@ trasy powinna by wyznaczona w punktach gtéwnych i w punktachspednich w
odlegtaici zaleinej od charakterystyki terenu i uksztattowania tgadecz nie rzadziej gico 50
metrow.

Dopuszczalne odchylenie sytuacyyygyczonej osi trasy w stosunku do dokumentacji
projektowej nie mée by wigksze ni 3 cm dla autostrad i drog ekspresowych lub 5 cra di
pozostatych drog. Rene niwelety punktdw osi trasy nalewyznacz§ z doktadngcig do 1 cm w
stosunku do rednych niwelety okrélonych w dokumentacji projektowe;j.

Do utrwalenia osi trasy w terenialegy uzy¢ materialtdw wymienionych w pkt 2.2.

Usunicie pali z osi trasy jest dopuszczalne tylko wovscray Wykonawca robét
zasypi je odpowiednimi palami po obu stronach osi, uszezonych poza gramaobot.

5.5. Wyznaczenie przekrojow poprzecznych

Wyznaczenie przekrojow poprzecznylobjmuje wyznaczenie kraazi nasypow i
wykopow na powierzchni terenu (okflenie granicy robot), zgodnie z dokumentagrojektowy
oraz w miejscach wymagggych uzupetnienia dla poprawnego przeprowadzenibdoi w
miejscach zaakceptowanych przeZyniera.

Do wyznaczania krgazi nasypow i wykopow naje stosowd dobrze widoczne paliki
lub wiechy. Wiechy nalgy stosowd w przypadku nasypow o wyscko przekraczagcej 1 metr
oraz wykopow @gbszych ni 1 metr. Odlegtéé¢ miedzy palikami lub wiechami nally dostosowéa
do uksztattowania terenu oraz geometrii trasy dregg). Odlegt@é ta co najmniej powinna
odpowiad& odsgpowi kolejnych przekrojow poprzecznych.

Profilowanie przekrojow poprzeczhymusi umgliwiaé wykonanie nasypow i wykopow
0 ksztaitcie zgodnym z dokumentagrojektowy.

5.6. Wyznaczenie patenia obiektow mostowych

Dla kédego z obiektow mostowych n&fewyznaczy jego potdenie w terenie poprzez:
a) wytyczenie osi obiektu,

b) wytyczenie punktow okflajgcych usytuowanie (kontur) obiektu, w szczegdlcio
przyczotkow i filaréw mostow i wiaduktow.

W przypadku mostéw i wiaduktow dolentacja projektowa powinna zawief@pis
odpowiedniej osnowy realizacyjnej do wytyczeniahtgbiektow.

Pot¢enie obiektu w planie naly okresli¢ z doktadndcig okreslong w punkcie 5.4.



6. KONTROLA JAKGCI ROBOT

6.1. Ogolne zasady kontroli jakoi robot

Ogolne zasady kontroli jad@ robot podano w OST D-M-00.00.00 ,Wymagania
0golne” pkt 6.

6.2. Kontrola jak@ci prac pomiarowych

Kontrat jakosci prac pomiarowych zwizanych z odtworzeniem trasy i punktow
wysokd@ciowych naléy prowadzf wedtug ogdinych zasad okflenych w instrukcjach i
wytycznych GUGIK (1,2,3,4,5,6,7) zgodnie z wymagamipodanymi w pkt 5.4.

7. OBMIAR ROBOT

7.1. Ogodlne zasady obmiaru robot

Ogolne zasady obmiaru robot podan®ST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogolne” pkt
1.

7.2. Jednostka obmiarowa

Jednostkobmiarowy jest km (kilometr) odtworzonej trasy w terenie.

Obmiar robot zgizanych z wyznaczeniem obiektow jestsciz obmiaru robot
mostowych.

8. ODBIOR ROBOT

8.1. Ogoblne zasady odbioru robot
Ogolne zasady odbioru rob6t podan®ST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogolne” pkt 8.

8.2. Sposob odbioru robot

Odbiér robot zgzanych z odtworzeniem trasy w terenie @stje na podstawie
szkicow i dziennikbw pomiarow geodezyjnych lub piaitu z kontroli geodezyjnej, ktére
Wykonawca przedktada Bynierowi.

9. PODSTAWA PLATNGCI

9.1. Ogolne ustalenia dotygze podstawy ptatnici

Ogolne ustalenia dotyez podstawy ptatniei podano w OST D-M-00.00.00
~Wymagania ogolne” pkt 9.



9.2. Cena jednostki obmiarowej
Cena 1 km wykonania robot obejmuje:
—sprawdzenie wyznaczenia punktow gtownych osi trigsynktow wysoksciowych,
—uzupetnienie osi trasy dodatkowymi punktami,
—wyznaczenie dodatkowych punktoéw wysétiowych,
—wyznaczenie przekrojéw poprzecznych z ewentualnytyezeniem dodatkowych przekrojow,

—za stabilizowanie punktow w sposoéb trwaly, ochrada przed zniszczeniem i oznakowanie
utatwiajgce odszukanie i ewentualne odtworzenie.

Ptatné¢ robo6t zwigzanych z wyznaczeniem obiektow mostowych jegawy koszcie
robét mostowych.

10. PRZEPISY ZWHZANE

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

2. Instrukcja techniczna G-3. Geodezyjna obsdugwestycji, Gtowny Urgd Geodezji i
Kartografii, Warszawa 1979.

Instrukcja techniczna G-1. Geodezyjna osnopezioma, GUGIK 1978.
Instrukcja techniczna G-2. Wysoktowa osnowa geodezyjna, GUGIK 1983.
Instrukcja techniczna G-4. Pomiary sytuacgjnwysokéciowe, GUGIK 1979.
Wytyczne techniczne G-3.2. Pomiary realizaey GUGIK 1983.

Wytyczne techniczne G-3.1. Osnowy realizagy(GUGIK 1983.
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