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1. WSTEP
1.1.Przedmiot SST

Przedmiotem niniejszej specyfikacji techniczngjwsymagania dotyee wykonania i odbioru robot
zwiazanych z odtworzeniem trasy drogowe;j i jej punktéysokasciowych.

Budowa drogi na dzialce 1/11 w olgbie 0106 Zagorzynek wraz z przebudow skrzyzowania z uli
Zachodnig.

1.3.1.0dtworzenie trasy i punktéw wysod@owych

W zakres rob6t pomiarowych, zygianych z odtworzeniem trasy i punktow wysédiowych wchodz:
a) sprawdzenie wyznaczenia sytuacyjnego i wysokawego punktow gtéwnych osi trasy i punktow
wysokdgciowych,
b) uzupelnienie osi trasy dodatkowymi punktami (wyzeate 0si),
c) wyznaczenie dodatkowych punktéw wysé&owych (reperéw roboczych),
d) wyznaczenie przekrojow poprzecznych,
e) zastabilizowanie punktow w sposéb trwaty, ochrotla przed zniszczeniem oraz oznakowanie w spos6b
utatwiajacy odszukanie i ewentualne odtworzenie.

1.3.2.Wyznaczenie obiektéw mostowych

Wyznaczenie obiektow mostowych obejmuje sprawdzemigznaczenia osi obiektu i punktow
wysokaiciowych, zastabilizowanie ich w sposéb trwaty, aekrich przed zniszczeniem, oznakowanie w sposéb
utatwiajacy odszukanie i ewentualne odtworzenie oraz wyzs@iez usytuowania obiektu (kontur, podpory,

punkty).
1.4. Okreslenia podstawowe

1.4.1.Punkty gtéwne trasy - punkty zatamania osi trasykby kierunkowe oraz pogtkowy i koncowy punkt
trasy.



1.4.2.Pozostate okrigenia podstawoweaszgodne z obowizujacymi, odpowiednimi polskimi normami

2. MATERIALY
2.1. Ogolne wymagania dotycgce materiatow

2.2. Rodzaje materiatéw

Do utrwalenia punktéw gtéwnych trasy najestosowd pale drewniane z gwdziem lub pgtem
stalowym, stupki betonowe albo rury metalowe o diegokoto 0,50 metra.

Pale drewniane umieszczone poza gramabot ziemnych, w asiedztwie punktéw zatamania trasy,
powinny mie srednie od 0,15 do 0,20 m idiugéod 1,5do 1,7 m.

Do stabilizacji pozostatych punktow najestosowa paliki drewnianesrednicy od 0,05 do 0,08 m i
diugasci okoto 0,30 m, a dla punktéw utrwalanych w istaiej nawierzchni bolce stalowiednicy 5 mm i
dtugasci od 0,04 do 0,05 m.

,»Swiadki” powinny mi& diugai¢ okoto 0,50 m i przekroj prostatay.

3. SPRZET
3.1. Sprat pomiarowy
Do odtworzenia sytuacyjnego trasy i punktéw wysakmvych naley stosowd nasgpujacy sprzt:
— teodolity lub tachimetry,
— — niwelatory,
— — dalmierze,
- - tyczki,
- - faty,

- tasmy stalowe, szpilki.
Sprzt stosowany do odtworzenia trasy drogowej i jej kidw wysokdciowych powinien
gwarantowa uzyskanie wymaganej dokladitd pomiaru.

4. TRANSPORT
4.1. Transport sprzetu i materiatdw

Sprzt i materiaty do odtworzenia trasy mma przewozi dowolnymisrodkami transportu.

5. WYKONANIE ROBOT
5.1. Zasady wykonywania prac pomiarowych

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

Przed przysipieniem do rob6t Wykonawca powinien pigejod Zamawiacego dane zawiergje
lokalizacg i wspétrzdne punktéw gtéwnych trasy oraz reperow.

W oparciu o materialy dostarczone przez Zamawejo, Wykonawca powinien przeprowadzi
obliczenia i pomiary geodezyjne niezine do szczegétowego wytyczenia robot.

Prace pomiarowe powinny bywykonane przez osoby posisatsg odpowiednie kwalifikacje i
uprawnienia.

Wykonawca powinien natychmiast poinformawanzyniera o wszelkich lHach wykrytych w
wytyczeniu punktow gtéwnych trasy i (lub) reperéwboczych. B¢dy te powinny by usungte na koszt
Zamawiajcego.

Wykonawca powinien sprawdztzy rzdne terenu okbone w dokumentacji projektowe ggodne z
rzeczywistymi rednymi terenu. Jeli Wykonawca stwierdzize rzeczywiste rgne terenu istotnie »ia sie od
rzednych okrélonych w dokumentacji projektowej, to powinien paddmt o tym Inzyniera. Uksztattowanie
terenu w takim rejonie nie powinno dymieniane przed pogiiem odpowiedniej decyzji przez Ayniera.
Wszystkie roboty dodatkowe, wynikge z ré&nic rzednych terenu podanych w dokumentacji projektowej i
rzednych rzeczywistych, akceptowane przezyhiera, zostamwykonane na koszt Zamawiapgo. Zaniechanie
powiadomienia Inyniera oznacza,e roboty dodatkowe w takim przypadku atigi Wykonawe.

Wszystkie roboty, ktére bazujna pomiarach Wykonawcy, nie mpgby¢ rozpoczte przed
zaakceptowaniem wynikdw pomiaréw przezyniera.

Punkty wierzchotkowe, punkty gtdwne trasy i puniggsrednie osi trasy musgzby¢ zaopatrzone w
oznaczenia okitajace w sposOb wyemy i jednoznaczny charakterystyk potozenie tych punktow. Forma i
wzor tych oznaczepowinny by zaakceptowane przezzmiera.



Wykonawca jest odpowiedzialny za ochgamszystkich punktow pomiarowych i ich oznattize czasie
trwania robo6t. Jeeli znaki pomiarowe przekazane przez Zamayggo zostan zniszczone przez Wykonaw/c
swiadomie lub wskutek zaniedbania, a ich odtworzézée konieczne do dalszego prowadzenia robotpstam
one odtworzone na koszt Wykonawcy.

Wszystkie pozostate prace pomiarowe konieczne diawigiowej realizacji rob6t nalm do
obowiazkow Wykonawcy.

5.3. Sprawdzenie wyznaczenia punktéw gtéwnych ogassy i punktow
wysokd@ciowych

Punkty wierzchotkowe trasy i inne punkty gtéwne momy by zastabilizowane w sposéb trwaty, przy
uzyciu pali drewnianych lub stupkéw betonowych, aztakiowazane do punktéw pomocniczych, podmych
poza granig robét ziemnych. Maksymalna odlegdopomiedzy punktami gtéwnymi na odcinkach prostych nie
moze przekracza500 m.

Zamawiajcy powinien zalay¢ robocze punkty wysokciowe (repery robocze) wzdtuosi trasy
drogowej, a take przy kadym obiekcie iaynierskim.

Maksymalna odlegks miedzy reperami roboczymi wzdiurasy drogowej w terenie ptaskim powinna
wynosi 500 metrow, natomiast w terenie falistym i gérslpowinna by odpowiednio zmniejszona, zatee
od jego konfiguracji.

Repery robocze natg zatazy¢ poza granicami rob6t zwdanych z wykonaniem trasy drogowej i
obiektéw towarzyszrych. Jako repery robocze mma wykorzysta punkty state na stabilnych, istrieych
budowlach wzdha trasy drogowej. O ile brak takich punktow, repeskocze nalgy zatazy¢ w postaci stupkéw
betonowych lub grubych ksztattownikéw stalowychadwonych w gruncie w sposéb wyklucaaj osiadanie,
zaakceptowany przez4yniera.

Rzedne reperow roboczych nale okresla¢ z talky doktadndcia, aby sredni bhd niwelacji po
wyréwnaniu byt mniejszy od 4 mm/km, stogujniwelacg podwdéjra w nawizaniu do reperéw gigtwowych.

Repery robocze powinny bywyposaone w dodatkowe oznaczenia, zawigcej wyrane i
jednoznaczne okékenie nazwy reperu i jegogdnej.

5.4. Odtworzenie osi trasy

Tyczenie osi trasy natg wykona w oparciu o dokumentagcjprojektows oraz inne dane geodezyjne
przekazane przez Zamavdeggo, przy wykorzystaniu sieci poligonizacji ngéwowej albo innej osnowy
geodezyjnej, okrdonej w dokumentacji projektowe;.

Os trasy powinna by wyznaczona w punktach gtownych i w punktachérpdnich w odlegtéci
zaleznej od charakterystyki terenu i uksztattowaniayréecz nie rzadziej nico 50 metrow.

Dopuszczalne odchylenie sytuacyjne wytyczonejmasiyt w stosunku do dokumentacji projektowej nie
moze by wieksze nk 3 cm dla autostrad i drég ekspresowych lub 5 canpdizostatych drog. Rdne niwelety
punktow osi trasy naly wyznaczy z doktadnécia do 1 cm w stosunku doegdnych niwelety okrdonych w
dokumentacji projektowe;.

Do utrwalenia osi trasy w terenie nafauzy¢ materiatdw wymienionych w pkt 2.2.

Usunicie pali z osi trasy jest dopuszczalne tylko woéveczgdy Wykonawca robot zapi je
odpowiednimi palami po obu stronach osi, umieszgebrpoza granigrobot.

5.5. Wyznaczenie przekrojéw poprzecznych

Wyznaczenie przekrojow poprzecznych obejmuje wyzeaie krawdzi nasypow i wykopow na
powierzchni terenu (okéenie granicy robdét), zgodnie z dokumensagprojektowg oraz w miejscach
wymagajicych uzupetnienia dla poprawnego przeprowadzenigtré w miejscach zaakceptowanych przez
Inzyniera.

Do wyznaczania kragdzi nasypéw i wykopdw naky stosowa dobrze widoczne paliki lub wiechy.
Wiechy naley stosowa w przypadku nasypow o wysod@ przekraczajcej 1 metr oraz wykopow gbszych
niz 1 metr. Odlegté¢ miedzy palikami lub wiechami natg dostosowé do uksztattowania terenu oraz geometrii
trasy drogowej. Odleg ta co najmniej powinna odpowiatladstpowi kolejnych przekrojow poprzecznych.

Profilowanie przekrojéw poprzecznych musi uiiia¢ wykonanie nasypow i wykopow o ksztalcie
zgodnym z dokumentacprojektova.

5.6. Wyznaczenie pokzenia obiektdw mostowych
Dla kazdego z obiektéw mostowych nalewyznaczy jego potaenie w terenie poprzez:
0) a) wytyczenie osi obiektu,

) b) wytyczenie punktow okegajacych usytuowanie (kontur) obiektu, w szczegétigrzyczotkow i filarow
mostow i wiaduktow.



W przypadku mostéw i wiaduktéw dokumentacja prajekd powinna zawietaopis odpowiedniej
osnowy realizacyjnej do wytyczenia tych obiektow.
Potazenie obiektu w planie natg okresli¢ z doktadnécia okreslona w punkcie 5.4.

6. KONTROLA JAKO $CI ROBOT
6.1. Kontrola jakosci prac pomiarowych

Kontrole jakaosci prac pomiarowych zwranych z odtworzeniem trasy i punktéw wysgdiowych
naley prowadzé wedtug ogolnych zasad okienych w instrukcjach i wytycznych GUGIK (1,2,3,4657)
zgodnie z wymaganiami podanymi w pkt 5.4.

7. OBMIAR ROBOT
7.1. Jednostka obmiarowa

Jednostl obmiarovy jest km (kilometr) odtworzonej trasy w terenie.
Obmiar robét zwjzanych z wyznaczeniem obiektdéw jes¢seda obmiaru rob6t mostowych.

8. ODBIOR ROBOT
8.1. Sposob odbioru robot

Odbior robét zwiazanych z odtworzeniem trasy w terenie gpsfe na podstawie szkicow i dziennikéw
pomiaréw geodezyjnych lub protokétu z kontroli gemginej, ktore Wykonawca przedktadaynierowi.

9. PODSTAWA PLATNOSCI
9.1. Cena jednostki obmiarowej

Cena 1 km wykonania robot obejmuije:
— - sprawdzenie wyznaczenia punktow gtéwnych osi tigmnktow wysokeéciowych,
— = uzupelnienie osi trasy dodatkowymi punktami,
— wyznaczenie dodatkowych punktow wyseé&owych,
— — wyznaczenie przekrojow poprzecznych z ewentualnytyezeniem dodatkowych przekrojow,

— — zastabilizowanie punktéw w sposob trwaly, ochractaprzed zniszczeniem i oznakowanie utatudea;
odszukanie i ewentualne odtworzenie.
Platng¢ rob6t zwhazanych z wyznaczeniem obiektow mostowych jesttaujw koszcie robot
mostowych.

10. PRZEPISY ZWIAZANE

1. Instrukcja techniczna 0-1. Ogélne zasady wykonyaamac geodezyjnych.

2. Instrukcja techniczna G-3. Geodezyjna obstuga ityeis Gtéwny Urzd Geodezji i Kartografii, Warszawa
1979.

Instrukcja techniczna G-1. Geodezyjna osnowa poajdatGiK 1978.

Instrukcja techniczna G-2. Wysalaowa osnowa geodezyjna, GUGIK 1983.

Instrukcja techniczna G-4. Pomiary sytuacyjne iokgsciowe, GUGIK 1979.

Whytyczne techniczne G-3.2. Pomiary realizacyjne GBJ1983.

Wytyczne techniczne G-3.1. Osnowy realizacyjne, GUTD83.
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1. WSTEP
1.1.Przedmiot SST

Przedmiotem niniejszej j specyfikacji technicznejpg/magania dotycze wykonania i odbioru robot
zwiazanych z rozbiérk elementow drég.

1.2. Zakres rob6t obgtych SST

Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji dotyzasad prowadzenia rob6t azanych z rozbidrk
— nawierzchni chodnikdw kraweznikdw kostki betonowej — 20,5 m2,
— — kraweznikdw - 4m,

2. SPRZET
2.1. Sprt do rozbiorki
Do wykonania robét zwizanych z rozbidrk elementéw drég, ogrodaei przepustow mze by
wykorzystany sprg podany porej, lub inny zaakceptowany przezzjmiera:
— - spycharki,
— - fadowarki,
— — zurawie samochodowe,
— samochody eizarowe,
— - zrywarki,
— — mioty pneumatyczne,
— pity mechaniczne,
— — frezarki nawierzchni,

— — koparki.



3. TRANSPORT
3.1. Transport materiatéw z rozbiérki

Materiat z rozbiérki mena przewozi dowolnymsrodkiem transportu.

4. WYKONANIE ROBOT
4.1. Wykonanie robét rozbiérkowych

Roboty rozbiérkowe elementéw drég, ogroflze przepustdow obejmaj usungcie z terenu budowy
wszystkich elementow wymienionych w pkt 1.3, zgedai dokumentagj projektova, SST lub wskazanych
przez Ireyniera.

Jeli dokumentacja projektowa nie zawiera dokumentaujientaryzacyjnej lub/i rozbiérkowej, dgnier
moze polect Wykonawcy sporadzenie takiej dokumentacji, w ktorej zostanie skmey przewidziany odzysk
materiatow.

Roboty rozbiérkowe mma wykonyw& mechanicznie lubecznie w sposéb okéony w SST lub przez
Inzyniera.

W przypadku usuwania warstw nawierzchni z zastos@wa frezarek drogowych, nale spetné warunki
okreslone w OST D-05.03.11 ,Recykling”.

W przypadku robdt rozbiérkowych przepustu agldokona:

— odkopania przepustu,
— — ew. ustawienia przednych rusztowa przy przepustach vizgzych od okoto 2 m,

— — rozbicia elementéw, ktdrych nie przewiduje sidzysk&, w sposob gczny lub mechaniczny z ew.

przececiem petow zbrojeniowych i ich odgtiem,

— demontau prefabrykowanych elementéw przepustow (np. nementéw skrzynkowych, ramowych) z

uprzednim oczyszczeniem spoin eg@owym usurgciu taw, wzgédnie ostranego rozebrania konstrukcji

kamiennych, ceglanych, klinkierowych itp. przy zataiu ponownego ich wykorzystania,

— — oczyszczenia rozebranych elementéw, przewidziam™ahpowtornego zycia (z zaprawy, kawatkow
betonu, izolacji itp.) i ich posortowania.

Wszystkie elementy mitiwe do powtdrnego wykorzystania powinny dbyusuwane bez powodowania
zbednych uszkodze O ile uzyskane elementy nie staje wkasngcia Wykonawcy, powinien on przewié je na
miejsce okrédone w SST lub wskazane przezyniera.

Elementy i materiaty, ktére zgodnie z SST stg¢ wlasndcia Wykonawcy, powinny b§ usunéte z terenu
budowy.

Doty (wykopy) powstate po rozbidrce elementéw drogrodzé i przepustéw znajdage se w miejscach,
gdzie zgodnie z dokumentacjprojektows beda wykonane wykopy drogowe, powinny bytymczasowo
zabezpieczone. W szczeg&nbnalery zapobiec gromadzeniugsiv nich wody opadowe;j.

Doty w miejscach, gdzie nie przewiduje siykonania wykopow drogowych nalewypelnic, warstwami,
odpowiednim gruntem do poziomu otaczago terenu i zagci¢ zgodnie z wymaganiami okdlenymi w OST
D-02.00.00 ,Roboty ziemne”.

5. KONTROLA JAKO SCI ROBOT
5.1. Kontrola jakosci robét rozbiérkowych

Kontrola jakaci robét polega na wizualnej ocenie komplétiovykonanych robét rozbiérkowych oraz
sprawdzeniu stopnia uszkodzenia elementéw przeangzh do powtérnego wykorzystania.

Zageszczenie gruntu wypelnigiego ewentualne doly po usetyich elementach nawierzchni, ogrofize
przepustow powinno spetdi@dpowiednie wymagania oktene w OST D-02.00.00 ,Roboty ziemne”.

6. OBMIAR ROBOT
6.1. Jednostka obmiarowa

Jednostl obmiarows rob6t zwiazanych z rozbidrkelementéw drég i ogrodagest:

dla nawierzchni i chodnika - himetr kwadratowy),
- dla kraveznika, opornika, obrzea, sciekdw prefabrykowanych, ogrodgebarier i pogczy - m (metr),
- dla znakow drogowych - szt. (sztuka),

dla przepustoéw i ich elementéw
a) betonowych, kamiennych, ceglanych®(metr szécienny),



b) prefabrykowanych betonowyckelbetowych - m (metr).

7. PODSTAWA PLATNOSCI

7.1. Cena jednostki obmiarowej

Cena wykonania rob6t obejmuje:

a) dla rozbiorki warstw nawierzchni:

wyznaczenie powierzchni przeznaczonej do rozbiorki,
rozkucie i zerwanie nawierzchni,
ew. przesortowanie materiatlu uzyskanego z rozhidwkicelu ponownego jejzycia, z utazeniem na

poboczu,

zaladunek i wywiezienie materiatow z rozbiorki,
wyréwnanie podiea i uporadkowanie terenu rozbiorki;

b) dla rozbiorki krawznikéw, obrzey i opornikow:

odkopanie krawznikéw, obrzey i opornikbw wraz z wyjciem i oczyszczeniem,
zerwanie podsypki cementowo-piaskowej i ew. taw,

zaladunek i wywiezienie materiatu z rozbiérki,

wyréwnanie podiea i uporadkowanie terenu rozbiérki;

C) dla rozhiérki chodnikow:

reczne wygcie ptyt chodnikowych, lub rozkucie i zerwanie ihymateriatéw chodnikowych,
ew. przesortowanie materiatu uzyskanego z rozbiérkielu ponownego jegozucia, z ut@eniem na

poboczu,

zerwanie podsypki cementowo-piaskowej,
zatadunek i wywiezienie materiatéw z rozbiérki,
wyréwnanie podiea i uporadkowanie terenu rozbiorki;

D) dla rozbiorki znakéw drogowych:

demonta tablic znakéw drogowych ze stupkéw,

odkopanie i wydobycie stupkéw,

zasypanie dotéw po stupkach wraz zegsagzeniem do uzyskanialsl,00 wg BN-77/8931-12 [9],
zaladunek i wywiezienie materiatow z rozbiorki,

uporadkowanie terenu rozbiorki;

8. PRZEPISY ZWIAZANE

Normy

1. PN-D-95017 Surowiec drzewny. Drewno tartacznesigla

2. PN-D-96000 Tarcica iglasta og6lnego przeznaczenia

3. PN-D-96002 Tarcicadciasta ogélnego przeznaczenia

4. PN-H-74219 Rury stalowe bez szwu walcowane naacgorogoéinego
stosowania

5. PN-H-74220 Rury stalowe bez szwuagnione i walcowane na zimno
0golnego przeznaczenia

6. PN-H-93401 Stal walcowanaatowniki réwnoramienne

7. PN-H-93402 Ktowniki nierbwnoramienne stalowe walcowane naagor

8. BN-87/5028-12 Gwgdzie budowlane. Gwalzie z trzpieniem gtadkim, okgtym
i kwadratowym

9. BN-77/8931-12 Oznaczenie wgkika zagszczenia gruntu.



