SZCZEGOLOWE SPECYFIKACJE TECHNICZNE
D- 01.01.01.21

WYZNACZENIE TRASY 1 PUNI,(TOW WYSOKOSCIOWYCH W TERENIE
ROWNINNYM

1. WSTEP

1.1.Przedmiot SST

Przedmiotem niniejszej szczego6towej specyfikagphtécznej § wymagania dotyee wykonania i odbioru
robét zwihzanych z wyznaczeniertrasy drogowej i punktdow wysokoiowych w terenie réwninnym przy
.Budowie drogi wewrtrznej w miejscowgci Powiercie-ul. Konwaliowa”.

1.2. Zakres stosowania SST

Specyfikacja Techniczna jest stosowana jako doktumzetargowy i kontraktowy przy
zlecaniu i realizacji robot wymienionych w punkdiel.

1.3. Zakres robét obgtych SST

Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji dotyczasad prowadzenia robét awanych z wszystkimi
czynndgciami umaliwiajacymi i magcymi na celu wyznaczenie w terenie przebiegu tazgbudowywanego
ciagu drogowego.

1.3.1.Wyznaczenie trasy i punktow wysalaiowych

W zakres robét pomiarowych, zygianych z wyznaczeniem trasy i punktéw wysskowych wchodz:

a) sprawdzenie wyznaczenia sytuacyjnego i wysokovego punktéw gidwnych osi trasy i punktow
wysokasciowych,

b) uzupeienie osi trasy dodatkowymi punktami (wyzeate osi),

¢) wyznaczenie dodatkowych punktéw wysékowych (reperéw roboczych),

d) wyznaczenie przekrojow poprzecznych,

e) zastabilizowanie punktéw w sposéb trwaly, ochrocla przed zniszczeniem oraz oznakowanie w sposob
utatwiajacy odszukanie i ewentualne wyznaczenie.

1.4. Okreslenia podstawowe

1.4.1.Punkty gtowne trasy - punkty zatamania osi trasinkby kierunkowe oraz poatkowy i koncowy punkt
trasy.

1.4.2. Pozostate okidenia podstawoweaszgodne z obowizujacymi, odpowiednimi polskimi normami i z
definicjami podanymi w SST D-00.00.00 ,Wymaganiaing” pkt. 1.4.

1.5. Ogolne wymagania dotycgce robot
Ogolne wymagania dotygee rob6t podano w SST D-00.00.00 ,Wymagania ogopie.” 1.5.

2. MATERIALY

2.1. Ogolne wymagania dotycgce materiatow

Ogolne wymagania dotygze materiatow, ich pozyskiwania i sktadowania padam SST D-00.00.00
~Wymagania ogélne” pkt. 2.

2.2. Rodzaje materiatéw

Do utrwalenia punktéw gtéwnych trasy nafestosowa prety stalowe, rury metalowe o diugm okoto 0,50
metra.
»Swiadki” powinny mi& dtugasi¢ okoto 0,50 m i przekroj prostatay.

17



3. SPRZET

3.1. Ogdlne wymagania dotycgce spratu
Ogolne wymagania dotygee sprztu podano w SST D-00.00.00 ,Wymagania ogdlne” pkt 3
3.2. Sprat pomiarowy

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

- niwelatory,

- tyczki,

- faty,

- tasmy stalowe, szpilki.

Sprzt stosowany do wyznaczenia trasy drogowej i jej khdnw wysokdciowych powinien gwarantowa
uzyskanie wymaganej doktadizd pomiaru.

4. TRANSPORT

4.1. Ogo6lne wymagania dotycgce transportu
Ogoblne wymagania dotygee transportu podano w SST D-00.00.00 ,Wymagandnagj pkt 4.
4.2. Transport sprzetu i materiatow

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

5.1. Ogélne zasady wykonania robot

Ogodlne zasady wykonania rob6t podano w SST D-000MWymagania ogélne” pkt 5.

5.2. Zasady wykonywania prac pomiarowych

Prace pomiarowe powinny byvykonane zgodnie z obozujacymi Instrukcjami GUGIK (od 1 do 7).

5.3. Sprawdzenie wyznaczenia punktow gtdwnych osasy i punktéw wysokasciowych
Punkty wierzchotkowe trasy i inne punkty gtowne fray by¢ zastabilizowane w sposob trwaly.

5.4. Wyznaczenie osi trasy

Tyczenie osi trasy natg wykona w oparciu 0 dokumentagcprojektow.

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

Dopuszczalne odchylenie sytuacyjne wytyczonejmsiytw stosunku do dokumentacji projektowej niezenoy¢
wieksze nk 5 cm.

5.5. Wyznaczenie przekrojow poprzecznych

Wyznaczenie przekrojow poprzecznych obejmuje wyzeaie granicy robét, zgodnie z dokumerndacj
projektows oraz w miejscach wymaggych uzupetnienia dla poprawnego przeprowadzeratrow miejscach
zaakceptowanych przezzymiera.

6. KONTROLA JAKO SCI ROBOT

6.1. Ogolne zasady kontroli jakéci roboét
Ogodlne zasady kontroli jakoi rob6t podano w SST D-00.00.00 ,Wymagania ogoipie’6.
6.2. Kontrola jakosci prac pomiarowych

Kontrole jakosci prac pomiarowych zwzanych z wyznaczeniem trasy i punktéw wysakowych naley
prowadzé¢ wedtug ogolnych zasad oktenych 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-00.0MBfnagania ogdlne” pkt 7.
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7.2. Jednostka obmiarowa

Jednostl obmiarow jest km (kilometr) wyznaczonej trasy w terenie.
8. ODBIOR ROBOT

8.1. Ogdlne zasady odbioru robét
Ogolne zasady odbioru rob6t podano w SST D-00.00M@nagania ogoélne” pkt 8.
8.2. Spos6b odbioru robét

Odbiér robot zwizanych z wyznaczeniem trasy w terenie ¢gage na podstawie wpisu dokonanego w dzienniku
budowy przez layniera.

9. PODSTAWA PLATNOSCI

9.1. Ogolne ustalenia dotycrce podstawy ptatndci
Ogodlne ustalenia dotygze podstawy ptatrgi podano w SST D-00.00.00 ,Wymagania ogdlne” pkt 9
9.2. Cena jednostki obmiarowej

Cena 1 km wykonania rob6t obejmuje:

— sprawdzenie wyznaczenia punktéw gtownych osi trgmnktow wysokéciowych,

— uzupehienie osi trasy dodatkowymi punktami,

- wyznaczenie dodatkowych punktéw wységowych,

— wyznaczenie przekrojow poprzecznych,

— zastabilizowanie punktéw w sposob trwaly, ochrooh przed zniszczeniem i oznakowanie ulatyde;
odszukanie i ewentualne wyznaczenie.

Liczba jednostek obmiarowych- 0,350 km

10. PRZEPISY ZWIAZANE

1. Instrukcja techniczna 0-1. Ogolne zasady wykonyag@mac geodezyjnych.

2. Instrukcja techniczna G-3. Geodezyjna obstuga itwegs Gtowny Urzd 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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