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1 WSTEP

1.1 Przedmiot ST

Przedmiotem niniejszej specyfikacji technicznej §Twymagania ogoélne dotyaze
wykonania i odbioru rob6t zwzanych z tyczeniem trasy cieku, osi budowli, ruagéiv oraz
drdg i odtworzenie punktow wysokgiowych.

1.2 Zakres stosowania ST

Specyfikacja techniczna stanowi obamijaca podstaw opracowania szczegoétowej
specyfikacji technicznej stosowanej dokument prgewy i kontraktowy przy zlecaniu
i realizacji rob6t hydrotechnicznych i drogowych trasie robot zwizanych z budow
modernizagj, przebudow i remontem koryta potoku podczas wykonywania zedan
»Zagospodarowanie Potoku Rycerskiego w km 4+600+300 w m. Rycerka Gorna w celu
poprawy estetyki miejscow® i ochrony przeciwpowodziowej”

1.3 Zakres robot objetych ST

Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji dotyczasad prowadzenia robot
zwiazanych z wszystkimi czyngoiami umaliwiajacymi i mapcymi na celu odtworzenie
w terenie przebiegu trasy ciekdéw, watow, obiektowzynierskich oraz punktow
wysokaciowych.

1.3.1 Odtworzenie tras i punktow wysokdagciowych

W zakres robd6t pomiarowych, zyganych z odtworzeniem trasy i punktow
wysokaciowych wchodz:

a. sprawdzenie wyznaczenia sytuacyjnego i wysokavego punktow gtéwnych osi trasy
i punktow wysokéciowych
uzupetnieni osi trasy dodatkowymi punktami (wyzrexge osi)
wyznaczenie dodatkowych punktéw wysékowych (reperdéw roboczych)
wyznaczenie przekrojéw poprzecznych
zastabilizowanie punktow w sposob trwaty, ochrooh przed zniszczeniem oraz
oznakowanie w sposoéb utatwiay odszukanie i ewentualne odtworzenie

1.3.2 Wyznaczenie budowli irzynierskich
Wyznaczenie budowli itynierskich obejmuje sprawdzenie wyznaczenia oseldhi
i punktow wysokéciowych, zastabilizownie ich w sposob trwaly, odfroich przed
zniszczeniem, oznakowanie w sposob utatwiajodszukanie i ewentualne odtworzenie oraz
wyznaczenie usytuowania obiektu (kontur, podpounkpy).
1.3.3 Wyznaczenie tymczasowej drogi technologicznej.
Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji dotyaasad prowadzenia robo6t zwanych
z wykonaniem tymczasowych nawierzchni z elementfgbrykowanych, petacych rok:
- dojazdéw tymczasowych na czas budowy i modernizakjppg oraz przebudowy
istniefacych i budowy nowych obiektow mostowych,
— prowizorycznych nawierzchni ulic, placéw i parkingo
— drég dojazdowych,atzacych plac budowy z drogami publicznymi, drég wewmnych
placu budowy i dr6g morzawych.

®o0oT

1.4 Okreslenia podstawowe

1.4.1 Punkty gtdwne trasy
Punkty gtdwne trasy to punkty zalamania osi trgsykty kierunkowe oraz pogtkowy
i koncowy punkt trasy.
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1.4.2 Nawierzchnia tymczasowej drogi technologicznej
Nawierzchnia z ptyt drogowyclielbetowych, przeznaczona dla ruchu lub postoju
pojazdow na czas oldleny.

1.4.3 Pozostate okrélenia podstawowe
Pozostate okidenia podstawowoaszgodne z obowzujacymi, odpowiednimi polskimi
normami i z definicjami podanymi w ST — 00 ,Wymagaongolne” pkt 1.4

1.5 0Ogodlne wymagania dotycgce robot
Ogolne wymagania dotyaee robot podano w ST — 00 ,Wymagania ogolne” pkt 1.

2 MATERIALY

2.1 Ogolne wymagania dotycgce materiatow

Ogdblne wymagania dotygze materiatdbw, ich pozyskiwania i sktadowania padan
w ST — 00 ,Wymagania ogolne” pkt 2.

2.2 Rodzaje materiatow

Do utrwalenia punktéw gtéwnych trasy najestosowa pale drewniana z gwdziem
lub pretem stalowym, stupki betonowe albo rury metalowdtugasci 0,5 metra.

Pale drewniane umieszczone poza granmb6t ziemnych, w gsiedztwie punktow
zatamania trasy, powinny ntiérednic: od 0,15 do 0,2 m i dtugoi od 1,5 do 1,7 m.

Do stabilizacji pozostatych punktow najestosowa paliki drewnianerednicy od 0,05
do 0,08 m i dlugéci okoto 0,3, a dla punktow utrwalanych w nawiemzictirég przy pomocy
bolca stalowegérednicy 5 mm i dtugéci od 0,04 do 0,05m.

,»Swiadki” powinny mie diugaié¢ okoto 0,5 m i przekroj prostakny.

2.3 Materiaty na tymczasowg droge technologiczry

Materiatami stosowanymi przy wykonywaniu tymczasolwy nawierzchni z

elementow prefabrykowanych ebjch niniejsa Specyfikacj sa:

» plyty drogowezelbetowe petne,

* piasek na podsypk do zamulania spoin,

* woda.
Piyty drogowe, stosowane do wykonania tymczasowyahwierzchni powinny odpowiada
wymaganiom okrdonym w BN-80/6775-03/01 i BN-80/6775-03/02.
Piasek na podsygk oraz do zamulania spoin powinien speiniwymagania PN-B-
11113:1996. Winien Ly sktadowany w sposOb zabezpieaz§j przed zmieszaniem
i zanieczyszczeniem gruntami organicznymi i innymiszywami.
Plyty zelbetowepowinny by sktadowane na otwartej przestrzeni, na paddyrownanym i
odwodnionym, z zastosowaniem podkftadek i przekladeiygty zelbetowe powinny by
uktadane poziomo jedna na drugiej z przektadkamiomowe stosy wysokai do 2.5 m.

3 SPRZET

3.1 Ogolne wymagania dotycgce sprztu
Ogodlne wymagania dotyaee sprztu podano w ST — 00. ,Wymagania ogolne” pkt 3.
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3.2 Sprzet pomiarowy
Do odtworzenia sytuacyjnego trasy i punktow wysgkowych naley stosowa

nastpujacy sprzt:

» teodolity lub tachimetry,

* niwelatory,

» dalmierze,

» tyczki,

o laty

* tasmy stalowe, szpilki
Sprzt stosowany do odtworzenia trasy i punktow wysckomwych powinien gwarantowa
uzyskanie wymaganej doktadioo pomiaru.

3.3 Sprzet do wykonania tymczasowej drogi technologicznej

» zurawie budowlane samochodowe do 6t;

* samochody ezarowe skrzyniowe i samowytadowcze do 5t;

» walce gtadkie, wibratory ptytowe i inny sptzaakceptowany przez Inspektora
Nadzoru.

4 TRANSPORT

4.1 0Ogolne wymagania dotycgce transportu
Ogodlne wymagania dotygee transportu podano w ST — 00 ,Wymagania ogolhke4p

4.2 Transport sprzetu i materiatow
Sprzt i materialty do odtworzenia trasy tma przewozi dowolnymisrodkami transportu.

4.3 Transport ptyt drogowych zelbetowych

Piyty drogowezelbetowe mog by¢ przewaone dowolnymisrodkami transportu. Piyty
powinny by zabezpieczone przed przemieszczaniem sszkodzeniami w czasie transportu,
a gorna warstwa nie powinna wystawaozasciany srodka transportowego wgej niz 1/3
wysokaci te] warstwy.

5 WYKONANIE ROBOT

5.1 0Ogolne zasady wykonania robo6t
Ogodlne wymagania wykonania rob6t podano w ST “\W0@magania ogolne” pkt 5.

5.2 Zasady wykonania prac pomiarowych

Prace pomiarowe powinny bywykonane zgodnie z oboyzdujacymi Instrukcjami
GUGIK (od 1 do 7).

Przed przysipieniem do rob6t Wykonawca powinien pegepd Zamawiajcego dane
zawierajce lokalizagt i wspétrzdne punktow gtdwnych trasy oraz 1 repera mieszago
sig na rozpatrywanym terenie.

W oparciu o materiaty dostarczone przez Zamawego, Wykonawca powinien
przeprowadz obliczenia i pomiary geodezyjne niezlne do szczegbétowego wytyczenia
robot.
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Prace pomiarowe powinny bywykonane przez osoby posiagtsg dpowiednie
kwalifikacje i uprawnienia.

Wykonawca powinien natychmiast poinformawdnwestora o wszelkich &dlach
wykrytych w wytyczeniu punktéw gtownych trasy i/lukeperéw roboczych. Bély te
powinny by usungte na koszt Projektanta..

Wykonawca powinien sprawdziczy rzdne terenu ok&one w dokumentacji
projektowej § zgodne z rzeczywistymi ¢dnymi terenu. Jeeli Wykonawca stwierdzize
rzeczywiste rzdne terenu istotnie #ia sic od rzdnych okrélonych w dokumentacji
projektowej, to powinien powiadoo tym Inwestora.

W przypadku wysipienia rozbienosci projektant kdzie je uzgadniat w ramach
prowadzonych nadzoréw autorskich.

Wszystkie roboty, ktore bazujna pomiarach Wykonawcy, nie mp@y¢ rozpoczte
przed zaakceptowaniem wynikow pomiaréw przez Inarest

Punkty wierzchotkowe, punkty gtowne trasy i punktgsrednie osi trasy mugzbyc
zaopatrzone w oznaczenia olagace w sposOb wyeay i jednoznaczny charakterystyk
potozenie tych punktéw. Forma i wzér tych oznatzsowinny by zaakceptowane przez
Inwestora.

Wykonawca jest odpowiedzialny za ochgonszystkich punktow pomiarowych i ich
oznaczé w czasie trwania rob6t.. ai znaki pomiarowe przekazane przez Zamagejo
zostam zniszczone przez Wykonawcswiadomie lub w skutek zaniedbania, a ich
odtworzenie jest konieczne do dalszego prowadzesiat, to zostan one odtworzone na
koszt Wykonawcy.

Wszystkie pozostate prace pomiarowe konieczne mdaigtowej realizacji rob6t naig
do obowazkdéw Wykonawcy.

5.3 Sprawdzenie wyznaczenia punktow gtéwnych osi trasypunktéw wysokosciowych

Punkty wierzchotkowe trasy i inne punkty gtdwne pany by zastabilizowane w sposéb
trwaty, przy uyciu pali drewnianych lub stupkéw betonowych, azekdowihzane do
punktéw pomocniczych, patonych poza granicrobét ziemnych. Zamawigjy powinien
zatazy¢ robocze punkty wysokciowe (repery robocze) wzdiwosi trasy cieku, a tak przy
kazdym obiekcie igynierskim.

Repery robocze natg zatazy¢ poza granicami robot zadanych z wykonaniem trasy cieku i
obiektéw ireynierskich. Jako repery robocze ima wykorzysta punkty state na stabilnych,
istniejacych budowlach wzdiutrasy cieku. O ile brak takich punktow, reperyachbe naley
zatazy¢ w postaci stupkéw betonowych lub grubych ksztatidedw stalowych, osadzonych
w gruncie w sposob wykluczaly osiadanie, zaakceptowany przez Inwestora.

Rzedne reperéw roboczych naleokresla¢ z taka doktadndcia, abysredni bhd niwelacji po
wyroéwnaniu byt mniejszy od 4 mm/km, stostijniwelacg podwdjra w nawizaniu do
reperéw pastwowych.

Repery robocze powinny bywyposaone w dodatkowe oznaczenia, zawigcaj wyrane i
jednoznaczne okékenie nazwy reperu i jegogadne;.

5.4 Odtworzenie osi trasy

Tyczenie osi trasy natg wykona& w oparciu o dokumentagjprojektows oraz inne
dane geodezyjne przekazane przez Zamaeegp, przy wykorzystaniu sieci poligonizacji
panstwowej albo innej osnowy geodezyjnej, agltoeej w dokumentacji projektowe;j.

Os$ trasy powinna by wyznaczona w punkcie gtownym i w punktachsiggalnich w
odlegtcici zaleznej od charakterystyki terenu i uksztattowaniayrdscz nie rzadziej mico
50m.
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Dopuszczalne odchylenie sytuacyjne wytyczonej i@syt w stosunku do dokumentacji
projektowej nie mee by wicksze nk 10cm. Rzdne niwelety punktow osi trasy naje
wyznaczy z doktadnécia do 5 cm w stosunku do gdnych niwelety okrdonych w
dokumentacji projektowe;.

Usunkcie pali z osi trasy jest dopuszczalne tylko woveczgdy Wykonawca robot
zastpi je odpowiednimi palami po obu stronach osi, wsnezonych poza granica robot.

5.5 Wyznaczenie przekrojéw poprzecznych

Wyznaczenie przekrojow poprzecznych obejmuje wyzeaie krawdzi nasypow i
wykopow na powierzchni terenu (oklenie granic robot), zgodnie z dokumengac]
projektowa oraz w miejscach wymaggajych uzupetnienia dla poprawnego przeprowadzenie
robét i w miejscach zaakceptowanych przez Inwestora

Do wyznaczenia kragdzi nasypéw i wykopOw naky stosowa dobrze widoczne paliki
lub wiechy. Wiechy naley stosowa w przypadku nasypow o wysad@ przekraczajcej 1 m
oraz wykopow gibszych nt 1m. Odlegté¢ miedzy palikami lub wiechami natg
dostosowa do uksztaltowania terenu oraz geometrii trasy wigRdlegtéd¢ ta co najwyej
powinna odpowiadaodstpowi kolejnych przekrojow poprzecznych.

Profilowanie przekrojéw poprzecznych musi utiwia¢ wykonanie nasypow i
wykopow o ksztatcie zgodnym z dokumentacja projeito

5.6 Wyznaczenie potdenia obiektow mostowych

Dla kazdego z obiektow mostowych najewyznaczy jego potaenie w terenie poprzez:
* wytyczenie osi obiektu
* wytyczenie punktéw okéajacych usytuowanie obiektu, w szczegdicio
przyczotkow i filarow mostow
W przypadku mostéw dokumentacja projektowa powirgsavierd opis odpowiednigj
osnowy realizacyjnej do wytyczenia tych obiektow.
Potazenie obiektu w planie natg okresli¢ z doktadnécia okreslona w pkt 5.4

5.7 Wykonanie nawierzchni drogi tymczasowej technologine;j

Nawierzchnia tymczasowa z piglbetowych mee by wykonana w uktadzie pasowym lub
ptatowym. Sposob ufenia ptyt winien by zaakceptowany przez Inspektora Nadzoru.

Uktadanie nawierzchni z phygelbetowych na uprzednio przygotowanym padionaze sk
odbywa bezpdrednio zesrodkéw transportowych lub z miejsca sktadowania,ppanoa
zurawi samochodowych lub samojezdnych.

Piyty zelbetowe nalgy uktada tak, aby cat powierzchm przylegaty do podiza (podsypki).
Powierzchnie ptyt nie powinny wystawdub by zagtbiona wzgédem siebie wicej niz 8
mm.

Szerokdgc¢ spoin medzy ptytami< 10 mm. Zamulenie piaskiem spoin powinng lyykonane
na peta grubcc piyt.

6 KONTROLA JAKO SCI ROBOT

6.1 Ogoblne zasady kontroli jakaci robot
Ogolne zasady kontroli jakoi robét podano w ST — 00 ,Wymagania ogolne” pkt 6.
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6.2 Kontrola jako sci prac pomiarowych

Kontrole jakadci prac pomiarowych zwranych z odtworzeniem trasy i punktow
wysokaciowych naley prowadzé wedlug ogolnych zasad oktenych w instrukcji i
wytycznych GUGIK (1-7) zgodnie z wymaganiami podaunyv pkt 5.4

6.3 Kontrola jako $ci wykonania tymczasowej nawierzchni z ptyt drogowgh
zelbetowych

Kontrola jakaci robot polega na sprawdzeniu ich zgodna:
» dokumentagj Techniczi i wymaganiami podanymi w niniejszej ST w zakreséeh
geometrycznych nawierzchni oraz gdgin i pomiarow.
Scieralngé na tarczy Boehmego dla ptiglbetowych nie powinna przekracza
e 1.5 mm dla gatunku I.
* 2.5 mm dla gatunku II.
Wymagania dla ptytelbetowych powinny by zgodne z BN-80/6775-03.01 i BN-80/6775-
03.02.

7 OBMIAR ROBOT

7.1 Ogolne zasady obmiaru robot
Ogolne zasady obmiaru robét podano w ST — 00 ,Wyanagogodlne” pkt 7.

7.2 Jednostka obmiarowa

Jednostk obmiarowy jest kilometr odtworzonej trasy w terenie.

Obmiar rob6t zwizanych z wyznaczeniem obiektowzymierskich jest cgcia obmiaru
robét mostowych.

Jednostk obmiarowy jest nf (metr kwadratowy) wykonanej nawierzchni z elementé
prefabrykowanych.

8 ODBIOR ROBOT

8.1 0Ogolne zasady odbioru robét
Ogolne zasady odbioru rob6t podano w ST — 00 ,Wyen& ogdbine” pkt 8.

8.2 Sposob odbioru robot

Odbior robét zwizanych z odtworzeniem trasy w terenie gaisfe na podstawie szkicow i
dziennikéw pomiaréw geodezyjnych lub protokotu mkoli, ktére Wykonawca przedktada
Inwestorowi.

9 PODSTAWA PLATNO SCI

9.1 Ogolne ustalenia dotycgce podstawy ptatndéci

Ogodlne ustalenia dotygeze podstawy platrssi podano w ST — 00 ,Wymagania ogolne”
pkt 9.
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SPECYFIKACJE TECHNICZNE ST 01

9.2 Cena jednostki obmiarowe;j
Cena 1 km wykonania robét pomiarowych obejmuje:
e Sprawdzenie wyznaczenia punktow gtéwnych osi trggynktow wysokéciowych
* Uzupetnienie osi trasy dodatkowymi punktami
* Wyznaczenie dodatkowych punktow wysé&owych
» Woyznaczenie przekrojow poprzecznych z ewentualnyityezeniem dodatkowych
przekrojow,
e Zastabilizowanie punktow w sposob trwaty, ochromh iprze zniszczeniem i
oznakowanie utatwiage odszukanie i ewentualne odtworzenie.
Ptatnag¢ robot zwiazanych z wyznaczeniem obiektowzymierskich jest wjta w koszcie tych
robot

9.3 Cena jednostki obmiarowej wykonania tymczasowej drgi technologicznej

Cena 1 Mnawierzchni z elementéw prefabrykowanych obejmuije:
* ...prace pomiarowe i roboty przygotowawcze,
* ...0znakowanie robot,
» ...dostarczenie materiatow,
* ...przygotowanie podiea (ewentualnie wykonanie podsypki),
* ...utozenie piyt z wypetnieniem spoin,
* ...wykonanie rob6t wykfaczeniowych,
e ...przeprowadzenie pomiaréw i baddaboratoryjnych wymaganych w specyfikacji
technicznej.

10 PRZEPISY ZWI AZANE

» Instrukcja techniczna 0-1. Ogélne zasady wykonyagmac geodezyjnych.
* Instrukcja techniczna G-3. Geodezyjna obstuga itye@is Gtéwny Urzad Geodezji i
Kartografii, Warszawa 1979.
* Instrukcja techniczna G-1. Geodezyjna osnowa poajdauGiK 1978.
* Instrukcja techniczna G-2. Wysalaowa osnowa geodezyjna; GUGIK 1983.
* Instrukcja techniczna G-4. Pomiary sytuacyjne i okgsciowe; GUGIK 1979.
* Wytyczne techniczne G-3.2.Pomiary realizacyjne; GRJE83.
* Wytyczne techniczne G-3.1. Osnowy realizacyjne; GUD83.
BN-80/6775-03/01  Prefabrykaty budowlane z betorlamenty nawierzchni drdog,
ulic, parkingow i torowisk tramwajowych. Wspdlne mrggania i badania
BN-80/6775-03/02  Prefabrykaty budowlane z betd&iementy nawierzchni drog,
ulic, parkingow i torowisk tramwajowych. Piyty droge
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