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1. WSTEP

1.1.Przedmiot SST

Przedmiotem niniejszej szczegodlowej specyfikacji technicznej (SST) sg wymagania dotyczace
wykonania i odbioru robdt pomiarowych w zwigzku z przebudowa ul. Smolenskiej w Bydgoszczy na odcinku od
ul. Rolnej do ul. Kieleckiej.

1.2. Zakres stosowania SST
Szczegotowa specyfikacja techniczna jest stosowana jako dokument przetargowy i kontraktowy przy
zleceniu i realizacji w/w robot.

1.3. Zakres robot objetych SST

Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji dotyczg zasad prowadzenia prac majgcych na celu
wytyczenie poszczegolnych elementow robot oraz wyznaczenie punktow wysokosciowych.

W zakres robot pomiarowych wchodza:
a) wyznaczenie sytuacyjne i wysokosciowe w terenie elementow robot
b) wyznaczenie dodatkowych punktow wysoko$ciowych (reperéw roboczych),
€) wyznaczenie przekrojow poprzecznych,
d) zastabilizowanie punktéw w sposob trwaty, ochrona ich przed zniszczeniem oraz oznakowanie w sposob
ulatwiajacy odszukanie 1 ewentualne odtworzenie.

1.4. OkreSlenia podstawowe

Punkty glowne trasy - punkty zatamania osi trasy, punkty kierunkowe oraz poczatkowy i koncowy
punkt trasy oraz punkty posrednie na prostych w odlegto$ciach nie przekraczajacych 200m.

1.5. Ogodlne wymagania dotyczace robot

Wykonawca robdt jest odpowiedzialny za jako$¢ wykonanych robot oraz za ich zgodnosc
z SST oraz z poleceniami Inspektora Nadzoru. Ogolne wymagania dotyczace robdt podano
w SST D-00.00.00 ,,Wymagania ogolne”

2. MATERIALY

2.1. Ogélne wymagania dotyczace materialow

Ogoélne wymagania dotyczace materialow, ich pozyskiwania i1 sktadowania podano w SST
D-00.00.00 ,,Wymagania og6lne” pkt 2.

2.2. Rodzaje materialow

Do utrwalenia punktéw wyznaczajacych elementy robdt nalezy stosowac pale drewniane z gwozdziem
lub pretem stalowym, shupki betonowe albo rury metalowe o dtugosci okoto 0,50 metra.

Pale drewniane umieszczone poza granicg robot ziemnych, w sgsiedztwie punktow zatamania,
powinny mie¢ $rednice od 0,15 do 0,20 m i dtugo$¢ od 1,5 do 1,7 m.

Do stabilizacji pozostatych punktéw nalezy stosowaé paliki drewniane $rednicy od 0,05 do 0,08 m
i dtugosci okoto 0,30 m, a dla punktéw utrwalanych w istniejacej nawierzchni bolce stalowe $rednicy 5 mm
i dlugosci od 0,04 do 0,05 m.

,Swiadki” powinny mie¢ dlugo$é okoto 0,50 m i przekréj prostokatny.

3. SPRZET

3.1. Sprzet pomiarowy

Do odtworzenia sytuacyjnego elementow robot 1 punktow wysokoSciowych nalezy stosowac
nastgpujacy sprzet:
— teodolity lub tachimetry,
18



Roboty pomiarowe D-01.01.01

— niwelatory,
— dalmierze,
— tyczki,
— flaty,
— tadmy stalowe, szpilki.
Sprzet stosowany do odtworzenia elementéw robot i punktéw wysokosciowych powinien gwarantowac
uzyskanie wymaganej doktadno$ci pomiaru.

4. TRANSPORT

4.1. Transport sprzetu i materialow

Sprzet i materiaty do odtworzenia trasy mozna przewozi¢ dowolnymi §rodkami transportu.
5. WYKONANIE ROBOT

5.1. Ogdlne zasady wykonania robot
Ogolne zasady wykonania robot podano w SST D-00.00.00 ,,Wymagania ogdlne” pkt 5.
5.2. Zasady wykonywania prac pomiarowych

Prace pomiarowe powinny by¢ wykonane zgodnie z obowigzujacymi Instrukcjami GUGIK.

Przed przystgpieniem do robot Wykonawca wykona inwentaryzacj¢ ulicy pod wzgledem usytuowania w planie
jak i wysokosciowo punktéw glownych wyznaczajacych elementy robot i punktéw wysokosciowych.

W oparciu o wykonang inwentaryzacje, Wykonawca powinien przeprowadzi¢ obliczenia i pomiary
geodezyjne niezbedne do szczegdtowego wytyczenia robot. Wyniki pomiarow w tym plan sytuacyjny, profil
podhuzny, przekroje poprzeczne charakterystycznych punktéw ulicy przekaze Inspektorowi Nadzoru do
zaakceptowania na 5 dni przed przystapieniem do rob6t drogowych.

Prace pomiarowe powinny by¢é wykonane przez osoby posiadajace odpowiednie kwalifikacje
i uprawnienia.

Wykonawca powinien sprawdzi¢ czy rzedne terenu okreslone w inwentaryzacji sa zgodne
z rzeczywistymi rzgdnymi terenu. Jezeli Wykonawca stwierdzi, Ze rzeczywiste rzedne terenu istotnie r6znig si¢
od rzednych okreslonych w inwentaryzacji, to powinien powiadomi¢ o tym Inspektora Nadzoru. Uksztattowanie
terenu w takim rejonie nie powinno by¢ zmieniane przed podjeciem odpowiedniej decyzji przez Inspektora
Nadzoru. Wszystkie roboty, ktore bazuja na pomiarach Wykonawcy, nie moga by¢ rozpoczete przed
zaakceptowaniem wynikoéw pomiaréw przez Inspektora Nadzoru.

Punkty wyznaczajace elementy robdt musza byé zaopatrzone w oznaczenia okreslajace w sposob
wyrazny i jednoznaczny charakterystyke i potozenie tych punktow. Forma i wzor tych oznaczen powinny by¢
zaakceptowane przez Inspektora Nadzoru.

Wykonawca jest odpowiedzialny za ochrone wszystkich punktow pomiarowych i ich oznaczen w
czasie trwania robot.

Wszystkie pozostate prace pomiarowe konieczne dla prawidtowe]j realizacji robot naleza do
obowigzkéw Wykonawcy.

5.3. Sprawdzenie wyznaczenia punktéw wyznaczajacych elementy robét i punktow wysokosciowych

Punkty niezbedne do szczegdtowego wytyczenia robot powinny by¢ zastabilizowane w sposéb trwaly,
przy uzyciu pali drewnianych lub stupkéw betonowych, a takze dowigzane do punktéw pomocniczych,
potozonych poza granica robot ziemnych.

Repery robocze nalezy zalozy¢ poza granicami rob6t zwigzanych z wykonaniem trasy drogowej
i obiektow towarzyszacych. Jako repery robocze mozna wykorzystaé punkty stale na stabilnych, istniejacych
budowlach wzdtuz trasy drogowej. O ile brak takich punktdw, repery robocze nalezy zatozy¢ w postaci stupkow
betonowych lub grubych ksztattownikéow stalowych, osadzonych w gruncie w sposéb wykluczajacy osiadanie,
zaakceptowany przez Inspektora Nadzoru.

Rzgdne reperéw roboczych nalezy okre$la¢ z taka doktadnoscia, aby S$redni blad niwelacji
po wyréwnaniu byl mniejszy od 4 mm/km, stosujac niwelacj¢ podwdjna w nawigzaniu do reperéw
panstwowych.
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Repery robocze powinny by¢ wyposazone w dodatkowe oznaczenia, zawierajace wyrazne
i jednoznaczne okreslenie nazwy reperu i jego rzedne;.

5.4. Wyznaczenie przekrojow poprzecznych

Wyznaczenie przekrojéw poprzecznych obejmuje wyznaczenie krawedzi nasypow i wykopow
na powierzchni terenu (okre$lenie granicy robot), zgodnie z pomiarami oraz w miejscach wymagajacych
uzupelienia dla poprawnego przeprowadzenia robot i w miejscach zaakceptowanych przez Inspektora Nadzoru

Do wyznaczania krawedzi nasypow i wykopow nalezy stosowac¢ dobrze widoczne paliki lub wiechy.
Wiechy nalezy stosowa¢ w przypadku nasypow o wysokosci przekraczajacej 1 metr oraz wykopow glebszych
niz 1 metr. Odleglo$¢ miedzy palikami lub wiechami nalezy dostosowa¢ do uksztaltowania terenu oraz
geometrii trasy drogowej. Odleglo$¢ ta, co najmniej powinna odpowiadaé¢ odstgpowi kolejnych przekrojow
poprzecznych.

Profilowanie przekrojow poprzecznych musi umozliwia¢ wykonanie nasypow i wykopow o ksztatcie
zgodnym z dokumentacjg projektows.

6. KONTROLA JAKOSCI ROBOT

6.1. Ogdlne zasady kontroli jakoSci robot
Ogolne zasady kontroli jakosci robdt podano w SST D-00.00.00 ,,Wymagania ogdlne” pkt 6.
6.2. Kontrola jakoS$ci prac pomiarowych
Kontrole jakosci prac pomiarowych zwigzanych z odtworzeniem trasy i punktow wysokosciowych
nalezy prowadzi¢ wedlug ogdlnych zasad okre$lonych w instrukcjach i wytycznych GUGIK
7. OBMIAR ROBOT

7.1.0géIne zasady obmiaru robét

Ogolne zasady obmiaru robot podano w SST D-00.00.00. ,,Wymagania ogolne” punkt 6.
7.2. Jednostka obmiarowa

Jednostka obmiarowa jest km (kilometr) odtworzonej trasy w terenie.
Obmiar dokonywany jest na budowie w obecnosci Inspektora Nadzoru.

8. ODBIOR ROBOT

8.1. Ogdlne zasady odbioru robot
Ogolne zasady odbioru robét podano w SST D-00.00.00 ,,Wymagania ogdlne” pkt 8.
8.2. Sposé6b odbioru robot

Odbior robot zwiazanych z odtworzeniem trasy w terenie nastgpuje na podstawie szkicow i dziennikow
pomiaréw geodezyjnych lub protokétu z kontroli geodezyjnej, ktore Wykonawca przedktada Inspektorowi
Nadzoru

9. PODSTAWA PLATNOSCI

Platno$¢ za kilometr (km) odtworzonej trasy drogi przyjmowa¢ zgodnie z obmiarem i po sprawdzeniu
jakosci robot.

Cena dla wykonanego odtworzenia trasy drogi obejmuje ustalenia zawarte w SST D.00.00.00. punkt 9
oraz:

- wykonanie przed przystapieniem do robot drogowych inwentaryzacji ulicy pod wzgledem usytuowania w
planie jak i wysoko$ciowo punktow gtéwnych i punktow wysokosciowych

- sporzadzenie i przekazanie Inspektorowi Nadzoru w celu akceptacji planu sytuacyjnego, profilu podtuznego,
przekrojow poprzecznych charakterystycznych punktow zatoczki

— sprawdzenie wytyczenia punktéw wyznaczajacych elementy robdt i punktow wysokosciowych,
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10.
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uzupetnienie wytyczenia dodatkowymi punktami,

wyznaczenie dodatkowych punktow wysokosciowych,

wyznaczenie przekrojow poprzecznych z ewentualnym wytyczeniem dodatkowych przekrojow,
zastabilizowanie punktow w sposob trwaty, ochrona ich przed zniszczeniem i oznakowanie utatwiajace
odszukanie i ewentualne odtworzenie.
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