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1. WSTEP
1.1. Przedmiot ST

Przedmiotem niniejszej specyfikacji technicznej (ST) sa wymagania dotyczace wykonania i
odbioru robot pomiarowych zwigzanych z odtworzeniem punktow wysokosciowych wykonywanych dla
potrzeb rozbiorki ktadki dla pieszych nad torami PKP linii Kutno-Pita (linia nr 18, w km 91,863) w
Aleksandrowie Kujawskim , w sasiedztwie przejazdu kolejowego w ul. Dworcowej

1.2. Zakres stosowania ST

Specyfikacje Techniczne stanowia cze$¢ Dokumentéw Przetargowych i Kontraktowych i nalezy je
stosowa¢ w zlecaniu i wykonaniu Rob6t opisanych w podpunkcie 1.1.

1.3. Zakres robét objetych ST

Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji dotycza zasad prowadzenia robét zwigzanych
ze wszystkimi czynno$ciami umozliwiajgcymi i majacymi na celu odtworzenie w terenie przebiegu
trasy drogowej oraz potozenia obiektow inzynierskich.

1.3.1. Odtworzenie trasy i punktow wysokosciowych

Roboty pomiarowe, zwigzane z odtworzeniem trasy i punktéw wysokosciowych obejmuja:
a) sprawdzenie wyznaczenia sytuacyjnego i wysokosciowego punktow gltéwnych osi trasy i punktow
wysokos$ciowych,
b) uzupehienie osi trasy dodatkowymi punktami (wyznaczenie osi),
¢) wyznaczenie dodatkowych punktéw wysokosSciowych (reperéw roboczych),
d) wyznaczenie przekrojow poprzecznych,
e) zastabilizowanie punktow w sposéb trwaly, ochrona ich przed zniszczeniem oraz oznakowanie w
spos6b ulatwiajacy odszukanie i ewentualne odtworzenie.

1.3.2. Wyznaczenie obiektéw mostowych

Roboty pomiarowe, zwigzane z wyznaczeniem obiektéw mostowych obejmuja:
a) sprawdzenie wyznaczenia osi obiektu i punktéw wysokosciowych,
b) zastabilizowanie punktéw w sposob trwaly, ochrone ich przed zniszczeniem, oznakowanie w
sposéb ulatwiajacy odszukanie i ewentualne odtworzenie
€) wyznaczenie usytuowania obiektu (kontur, podpory, punkty).

1.3.3. Wykonanie inwentaryzacji powykonawczej wykonanych robot
1.4. OkresSlenia podstawowe

1.4.1. Punkty gléwne trasy - punkty zalamania osi trasy, punkty kierunkowe oraz poczatkowy i koncowy
punkt trasy.

1.4.2. Pozostate okreslenia podstawowe sg zgodne z obowigzujacymi, odpowiednimi polskimi normami i
z definicjami podanymi w ST D-M-00.00.00 ,,Wymagania ogdlne” pkt 1.4.

1.5. Ogélne wymagania dotyczace robot

Ogolne wymagania dotyczace robot podano w ST D-M-00.00.00 ,,Wymagania ogo6lne” pkt 1.5.
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2. MATERIALY
2.1. Ogoélne wymagania dotyczace materialow

Ogolne wymagania dotyczqce materiatow, ich pozyskiwania i sktadowania podano w ST D-M-
00.00.00 ,,Wymagania ogo6lne” pkt 2.

2.1. Rodzaje materialow

Do utrwalenia punktéw glownych trasy nalezy stosowac pale drewniane z gwozdziem lub
pretem stalowym, stupki betonowe albo rury metalowe o dtugosci okoto 0,50 metra.

Pale drewniane umieszczone poza granica rob6t ziemnych, w sasiedztwie punktéw zatamania trasy,
powinny mie¢ $rednice od 0,15 do 0,20 m i dlugos¢ od 1,5 do 1,7 m.

Do stabilizacji pozostatych punktow nalezy stosowa¢ paliki drewniane $rednicy od 0,05 do 0,08 m i
dhugosci okoto 0,30 m, a dla punktow utrwalanych w istniejgcej nawierzchni bolce stalowe $rednicy 5 mm i
dtugosci od 0,04 do 0,05 m.

»Swiadki” powinny mie¢ dhugos¢ okoto 0,50 m i przekréj prostokatny.

3. SPRZET.
3.1. Ogoélne wymagania dotyczace sprzetu

Ogolne wymagania dotyczace sprzetu podano w ST D-M-00.00.00 ,,Wymagania ogélne” pkt 3.
3.2. Sprzet pomiarowy

Do odtworzenia sytuacyjnego trasy i punktow wysoko$ciowych nalezy stosowac nastepujacy sprzet:

e teodolity lub tachimetry,

e niwelatory,

e dalmierze,

o tyczki,

o laty,

e tasmy stalowe, szpilki.
Sprzet stosowany do odtworzenia trasy drogowej i jej punktow wysokosciowych powinien gwarantowac
uzyskanie wymaganej dok}adno$ci pomiaru.

4. TRANSPORT:
4.1. Ogolne wymagania dotyczace transportu
Ogdlne wymagania dotyczace transportu podano w ST D-M-00.00.00 ,,Wymagania ogélne” pkt 4.
4.2. Transport sprzetu i materialow

Sprzet i materialy do odtworzenia trasy mozna przewozi¢ dowolnymi srodkami transportu.
5. WYKONANIE ROBOT:
5.1. Ogolne zasady wykonania robot

Ogolne zasady wykonania rob6t podano w ST D-M-00.00.00 ,,Wymagania ogolne” pkt 5.
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5.2. Zasady wykonywania prac pomiarowych

Prace pomiarowe powinny by¢ wykonane zgodnie z obowigzujacymi Instrukcjami GUGIK (od 1
do 7).

Przed przystapieniem do robét Wykonawca powinien przeja¢ od Zamawiajacego dane zawierajace
lokalizacje i wspétrzedne punktéw gtéwnych trasy oraz reperéw.

W oparciu o materialy dostarczone przez Zamawiajacego, Wykonawca powinien przeprowadzi¢
obliczenia i pomiary geodezyjne niezbedne do szczegétowego wytyczenia robét.

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

Wykonawca powinien natychmiast poinformowa¢ Inzyniera o wszelkich bledach wykrytych w
wytyczeniu punktow gldwnych trasy i (lub) reperéw roboczych. Bledy te powinny by¢ usuniete na koszt
Zamawiajacego.

Wykonawca powinien sprawdzi¢ czy rzedne terenu okreslone w dokumentacji projektowej sa zgodne
z rzeczywistymi rzednymi terenu. Jezeli Wykonawca stwierdzi, zZe rzeczywiste rzedne terenu istotnie réznia
sie od rzednych okre§lonych w dokumentacji projektowej, to powinien powiadomi¢ o tym Inzyniera.
Uksztaltowanie terenu w takim rejonie nie powinno by¢ zmieniane przed podjeciem odpowiedniej decyzji
przez Inzyniera. Wszystkie roboty dodatkowe, wynikajace z réznic rzednych terenu podanych w
dokumentacji projektowej i rzednych rzeczywistych, akceptowane przez Inzyniera, zostang wykonane na
koszt Zamawiajacego. Zaniechanie powiadomienia Inzyniera oznacza, Ze roboty dodatkowe w takim
przypadku obciaza Wykonawce.

Wszystkie roboty, ktére bazuja na pomiarach Wykonawcy, nie moga by¢ rozpoczete przed
zaakceptowaniem wynikéw pomiarow przez Inzyniera.

Punkty wierzchotkowe, punkty gléwne trasy i punkty posrednie osi trasy musza by¢ zaopatrzone w
oznaczenia okreslajace w sposéb wyrazny i jednoznaczny charakterystyke i polozenie tych punktéw. Forma i
wzor tych oznaczen powinny by¢ zaakceptowane przez Inzyniera.

Wykonawca jest odpowiedzialny za ochrone wszystkich punktéw pomiarowych i ich oznaczen w
czasie trwania robot. Jezeli znaki pomiarowe przekazane przez Zamawiajacego zostang zniszczone przez

Wykonawce swiadomie lub wskutek zaniedbania, a ich odtworzenie jest konieczne do dalszego
prowadzenia robot, to zostang one odtworzone na koszt Wykonawcy.

Wszystkie pozostale prace pomiarowe konieczne dla prawidlowej realizacji rob6t naleza do
obowiazkéw Wykonawcy.

6. KONTROLA JAKOSCI ROBOT:
6.1. Ogolne zasady kontroli jakoSci robét

Ogolne zasady kontroli jakosci robot podano w ST D-M-00.00.00 ,,Wymagania ogolne” pkt 6.
6.2. Kontrola jakosci prac pomiarowych

Kontrole jakosci prac pomiarowych zwigzanych z odtworzeniem trasy i punktow
wysokosciowych nalezy prowadzi¢ wedlug ogo6lnych zasad okreslonych w instrukcjach i wytycznych
GUGIK (1,2,3,4,5,6,7).

7. OBMIAR ROBOT:
7.1. Ogolne zasady obmiaru robot

Ogolne zasady obmiaru rob6t podano w ST D-M-00.00.00 ,,Wymagania og6lne” pkt 7.
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W niniejszym przedmiocie opracowania nie obowigzuje obmiar robo6t. Podstawa rozliczenia
robét jest kwota ryczattowa, okre$lona na etapie przetargu, wynikajaca ze Specyfikacji Technicznej i
przedmiaru robdt. Kwota ryczaltowa jest ostateczng i nie podlegajaca negocjacjom, a tym samym
zmianom Dlatego tez Wykonawca na etapie skladania oferty winien uwzgledni¢ koszty bezposrednie
zwigzane z realizacja robdt i wkalkulowac w cene ryczattowa koszty pozostate, a tym samym niezbedne
do prawidlowej realizacji przedmiotu zamowienia.

8. ODBIOR ROBOT
8.1. Ogolne zasady odbioru robot

Ogolne zasady odbioru robét podano w ST D-M-00.00.00 ,,Wymagania ogdlne” pkt 8.
8.2. Sposob odbioru robot

Odbior robét zwigzanych z odtworzeniem trasy w terenie nastepuje na podstawie szkicow i
dziennikow pomiarow geodezyjnych lub protokélu z kontroli geodezyjnej, ktére Wykonawca
przedktada Inspektorowi Nadzoru.

9. PODSTAWA PEATNOSCI
9.1. Ogolne ustalenia dotyczace podstawy platnosci

Ogdlne ustalenia dotyczace podstawy ptatnosci podano w ST D-M-00.00.00 ,,Wymagania ogdlne”
pkt 9.

Podstawa ptatnosci robét budowlanych jest ryczatt, skalkulowany przez Wykonawce na podstawie
Specyfikacji Technicznej oraz wizji lokalnej — na etapie przygotowania oferty. Ryczaltt uwzglednia wszystkie
czynnos$ci, wymagania i badania sktadajace sie na prawidlowe wykonanie przedmiotu zaméwienia.

10. PRZEPISY ZWIAZANE

e Instrukcja techniczna 0-1. Ogdlne zasady wykonywania prac geodezyjnych.

e Instrukcja techniczna G-3. Geodezyjna obstuga inwestycji, Gtéwny Urzad Geodezji i
Kartografii, Warszawa 1979.

Instrukcja techniczna G-1. Geodezyjna osnowa pozioma, GUGIK 1978.

Instrukcja techniczna G-2. Wysokos$ciowa osnowa geodezyjna, GUGiK 1983.
Instrukcja techniczna G-4. Pomiary sytuacyjne i wysokosciowe, GUGIK 1979.
Wytyczne techniczne G-3.2. Pomiary realizacyjne, GUGIK 1983.

Wytyczne techniczne G-3.1. Osnowy realizacyjne, GUGIK 1983.
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