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1. Cze$¢ ogdlna
1.1. Przedmiot SST

Przedmiotem niniejszej szczegbtowej specyfikacji technicznej (SST) sa wymagania
szczegbdtowe dotyczace wykonania i odbioru robdt zwigzanych z robotami pomiarowymi przy
liniowych robotach ziemnych dla inwestycji:

WYKONANIE AKTUALIZA CJI DOKUMENTACJI PROJEKTOWEJ NA PRZY WROCENIE
WEASCIWEGO STANU TECHNICZNEGO ORAZ WYELIMINOWANIE ZAGROZENIA
BEZPIECZENSTWA PRAWEGO WALU PRZECIWPOWODZIOWEGO RZEKI WISLY,
OPRACOWANEJ W RAMACH ZADANIA PN.: ,,PRZEBUDOWA PRAWOSTRONNEGO

WALU PRZECIWPOWODZIOWEGO RZEKI WISLY W KM 472+600-489+666 GMINA
SOBIENIE JEZIORY, GMINA KARCZEW, MIASTO KARCZEW, MIASTO OTWOCK?”

1.2. Zakres stosowania SST
Szczegbtowa specyfikacja techniczna jest stosowana jako dokument przetargowy i kontraktowy
przy zleceniu i realizacji robdt zwiazanych z przedmiotowym przedsiewzieciem.

1.3. Zakres robot objetych SST

Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji dotycza zasad prowadzenia robdt zwigzanych
z wszystkimi czynnosciami umozliwiajagcymi i majacymi na celu odtworzenie w terenie przebiegu
trasy projektowanych obiektéw liniowych — watu.

1.3.1. Odtworzenie trasy i punktéw wysokosciowych
W zakres robot pomiarowych, zwiazanych z odtworzeniem trasy i punktow wysokosciowych
wchodzg:
a) sprawdzenie wyznaczenia sytuacyjnego i wysokosciowego punktow gléwnych osi trasy i
punktéw wysokosciowych,
b) uzupeienie osi trasy dodatkowymi punktami (wyznaczenie osi),
¢) wyznaczenie dodatkowych punktéw wysokosciowych (reperéw roboczych),
d) wyznaczenie przekrojéw poprzecznych,
e) zastabilizowanie punktéw w sposdb trwaty, ochrona ich przed zniszczeniem oraz oznakowanie
w sposdb utatwiajacy odszukanie i ewentualne odtworzenie.

1.3.2. Wyznaczenie obiektow inzynierskich: §luzy, przepusty, rampy

Wyznaczenie obiektéw inzynierskich obejmuje sprawdzenie wyznaczenia osi obiektu i punktéw
wysokosciowych, zastabilizowanie ich w sposéb trwaly, ochron¢ ich przed zniszczeniem,
oznakowanie w sposOb ulatwiajacy odszukanie i ewentualne odtworzenie oraz wyznaczenie
usytuowania obiektu (kontur, podpory, punkty).

1.4. OKreSlenia podstawowe

Punkty gléwne trasy - punkty zatamania osi trasy, punkty kierunkowe oraz poczatkowy
1 koncowy punkt trasy.
Pozostate okreslenia podstawowe sa zgodne z obowigzujacymi, odpowiednimi polskimi normami i z
definicjami podanymi w OST-00.

1.5. Ogodlne wymagania dotyczace robét
Wykonawca robdt jest odpowiedzialny za jako$¢ ich wykonania oraz za ich zgodnosé
z dokumentacjg projektowa, SST i poleceniami Inspektora Nadzoru.

2. Materialy
2.1. Ogoélne wymagania dotyczace materialow

Ogdlne wymagania dotyczace materiatéw, ich pozyskiwania i skladowania podano
w OST-00.
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2.2. Rodzaje materialow

Do utrwalenia punktow gltéwnych trasy nalezy stosowa¢ pale drewniane z gwoZzdziem
lub pretem stalowym, stupki betonowe albo rury metalowe o dtugosci okoto 0,50 metra.
Pale drewniane umieszczone poza granica rob6t ziemnych, w sasiedztwie punktdw zalamania trasy,
powinny mie¢ $rednice od 0,15 do 0,20 m i dtugo$¢ od 1,5 do 1,7 m. Do stabilizacji pozostatych
punktoéw nalezy stosowac paliki drewniane srednicy od 0,05
do 0,08 m i dlugosci okoto 0,30 m, a dla punktéw utrwalanych w istniejacej nawierzchni bolce
stalowe srednicy 5 mm i dlugosci od 0,04 do 0,05 m. ,,Swiadki” powinny mie¢ dlugosé okoto 0,50 m i
przekrdj prostokatny.

3. Sprzet
3.1. Ogoélne wymagania dotyczace sprzetu
Ogdlne wymagania dotyczace sprzetu podano w OST-00.

3.2. Sprzet pomiarowy
Do odtworzenia sytuacyjnego trasy i punktéow wysokosciowych nalezy stosowaé nastepujacy

sprzet:

* teodolity lub tachimetry,

* niwelatory,

e dalmierze,

e tyczki,

e laty,

* tasmy stalowe, szpilki.
Sprzet stosowany do odtworzenia trasy drogowej i jej punktdw wysokosciowych powinien
gwarantowac¢ uzyskanie wymaganej doktadnosci pomiaru.

4. Transport
4.1. Ogoélne wymagania dotyczgce transportu
Ogdlne wymagania dotyczace transportu podano w OST-00

4.2. Transport sprzetu i materialow
Sprzet i materiaty do odtworzenia trasy mozna przewozi¢ dowolnymi srodkami transportu.

5. Wykonanie robét
5.1. Ogolne zasady wykonania roboét
Ogodlne zasady wykonania robét podano w OST-00.

5.2. Zasady wykonywania prac pomiarowych

Prace pomiarowe powinny by¢ wykonane zgodnie z obowigzujacymi Instrukcjami GUGIK
(od 1 do 7). Przed przystapieniem do rob6t Wykonawca powinien przeja¢ od Zamawiajacego dane
zawierajace lokalizacje i wspoirzgdne punktdéw gléwnych trasy oraz reperéw. W oparciu o materialty
dostarczone przez Zamawiajacego, Wykonawca powinien przeprowadzi¢ obliczenia i pomiary
geodezyjne niezbedne do szczegbtowego wytyczenia robét. Prace pomiarowe powinny by¢ wykonane
przez osoby posiadajace odpowiednie kwalifikacje i uprawnienia. Wykonawca powinien natychmiast
poinformowaé Inzyniera o wszelkich btedach wykrytych w wytyczeniu punktéw gtéwnych trasy
1 (lub) reperé6w roboczych. Bledy te powinny by¢ usunigte na koszt Zamawiajacego. Wykonawca
powinien sprawdzi¢ czy rzedne terenu okreslone w dokumentacji projektowej sa zgodne
z rzeczywistymi rzednymi terenu. Jezeli Wykonawca stwierdzi, ze rzeczywiste rzedne terenu istotnie
réznig si¢ od rzednych okreslonych 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,
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zostang wykonane na koszt Zamawiajacego. Zaniechanie powiadomienia Inzyniera oznacza, ze roboty
dodatkowe w takim przypadku obcigza Wykonawce. Wszystkie roboty,

ktére bazuja na pomiarach Wykonawcy, nie moga by¢ rozpoczete przed zaakceptowaniem wynikow
pomiaréw przez Inzyniera. Punkty wierzchotkowe, punkty gtéwne trasy i punkty posrednie osi trasy
muszg by¢ zaopatrzone w oznaczenia okreslajace w sposdb wyrazny i jednoznaczny charakterystyke i
potozenie 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 robo6t. 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 pozostate prace
pomiarowe konieczne dla prawidlowej realizacji robot naleza do obowigzkéw Wykonawcy.

5.3. Sprawdzenie wyznaczonych punktéw gléwnych osi trasy i punktéow
wysokosciowych

Punkty wierzchotkowe trasy i inne punkty giéwne powinny by¢ zastabilizowane w sposéb
trwaty, przy uzyciu pali drewnianych lub stupkéw betonowych, a takze dowigzane do punktéw
pomocniczych, polozonych poza granica robét ziemnych. Maksymalna odlegto$é pomiedzy punktami
gtéwnymi na odcinkach prostych nie moze przekraczaé
500 m.

Zamawiajacy powinien zalozyé robocze punkty wysokosciowe (repery robocze) wzdtuz osi
trasy, a takze przy kazdym obiekcie inzynierskim. Maksymalna odlegto$¢ miedzy reperami roboczymi
wzdluz trasy w terenie ptaskim powinna wynosi¢ 500 metréw, natomiast w terenie falistym i gérskim
powinna by¢ odpowiednio zmniejszona, zaleznie od jego konfiguracji. Repery robocze nalezy zatozy¢
poza granicami rob6t zwigzanych z wykonaniem trasy budowli ziemnych i obiektéw towarzyszacych.
Jako repery robocze mozna wykorzysta¢ punkty stale na stabilnych, istniejacych budowlach wzdtuz
trasy budowli. O ile brak takich punktdéw, repery robocze nalezy zatozy¢ w postaci stupkéw
betonowych lub grubych ksztalttownikéw stalowych, osadzonych w gruncie w sposéb wykluczajacy
osiadanie, zaakceptowany przez Inzyniera. Rzedne reperéw roboczych nalezy okresla¢ z taka
doktadnoscia, aby $redni btad niwelacji po wyr6wnaniu byt mniejszy od 4 mm/km, stosujac niwelacje
podwdjng w nawiazaniu do reperéw panstwowych. Repery robocze powinny by¢ wyposazone w
dodatkowe oznaczenia, zawierajace wyrazne i jednoznaczne okreslenie nazwy reperu i jego rzgdne;.

5.4. QOdtworzenie osi trasy

Tyczenie osi trasy nalezy wykona¢ w oparciu o dokumentacje¢ projektowa oraz inne dane
geodezyjne przekazane przez Zamawiajacego, przy wykorzystaniu sieci poligonizacji pafnstwowej
albo innej 0SnoOwYy geodezyjnej, okreslonej w dokumentacji projektowe;.
O$ trasy powinna by¢é wyznaczona w punktach gtéwnych i w punktach posrednich
w odlegtosci zaleznej od charakterystyki terenu i uksztaltowania trasy, lecz nie rzadziej niz
co 50 metréw. Dopuszczalne odchylenie sytuacyjne wytyczonej osi trasy w stosunku do dokumentacji
projektowej nie moze by¢ wieksze niz 5 cm. Rzedne niwelety punktéw osi trasy nalezy wyznaczy¢ z
doktadnos$cia do 1 cm w stosunku do rzgdnych niwelety okreslonych w dokumentacji projektowej. Do
utrwalenia osi trasy w terenie nalezy uzy¢ materialéw wymienionych w pkt 2.2. Usuniecie pali z osi
trasy jest dopuszczalne tylko wéwczas, gdy Wykonawca rob6t zastapi je odpowiednimi palami po obu
stronach osi, umieszczonych poza granica robét.

5.5. Wyznaczenie przekrojow poprzecznych

Wyznaczenie przekrojow poprzecznych obejmuje wyznaczenie krawedzi nasypow i wykopow
na powierzchni terenu (okreslenie granicy roboét), zgodnie z dokumentacja projektowa oraz w
miejscach wymagajacych uzupelnienia dla poprawnego przeprowadzenia rob6t i w miejscach
zaakceptowanych przez Inzyniera. Do wyznaczania krawedzi nasypéw i wykopéw nalezy stosowaé
dobrze widoczne paliki lub wiechy.
Wiechy nalezy stosowaé¢ w przypadku nasypéw o wysokosci przekraczajacej 1 metr oraz wykopow
gltebszych niz 1 metr. Odleglo$¢ miedzy palikami lub wiechami nalezy dostosowaé do uksztattowania
terenu oraz geometrii trasy budowli. Odleglo$¢ ta co najmniej powinna odpowiada¢ odstgpowi
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kolejnych przekrojéw poprzecznych. Profilowanie przekrojow poprzecznych musi umozliwiaé
wykonanie nasyp6éw i wykopow o ksztatcie zgodnym z dokumentacja projektowa.

5.6. Wyznaczenie polozenie obiektéw inzynierskich

Dla kazdego z obiektdw inzynierskich nalezy wyznaczy¢ jego polozenie w terenie poprzez:

a) wytyczenie osi obiektu,

b) wytyczenie punktéw okreslajacych usytuowanie (kontur) obiektu, w szczegdlnosci przyczotkow i
filaréw, scian itp.

Potozenie obiektu w planie nalezy okresli¢ z doktadnoscia okreslona w punkcie 5.4.

6. Kontrola jakosci roboét
6.1. Ogodlne zasady kontroli jakosci robot
Ogodlne zasady kontroli jakosci rob6t podano w OST-00 ,,Czes¢ ogdlna”™.

6.2. Kontrola jako$ci prac pomiarowych

Kontrole jakosci prac pomiarowych zwigzanych z odtworzeniem trasy i punktow
wysokosciowych nalezy prowadzi¢ wedtug ogélnych zasad okreslonych w instrukcjach i wytycznych
GUGIK (1,2,3,4,5,6,7) zgodnie z wymaganiami podanymi w pkt 5.4.

7. Obmiar robot

7.1. Ogodlne zasady obmiaru robét
Ogodlne zasady obmiaru rob6t podano w OST-00.

7.2. Jednostka obmiarowa
Jednostka obmiarowa jest km (kilometr) odtworzonej trasy w terenie. Obmiar rob6t zwigzanych
z wyznaczeniem obiektdéw jest czescig obmiaru rob6t budowli inzynierskich.

8. Odbior robét
8.1. Ogoélne zasady odbioru robét
Ogodlne zasady odbioru robdt podano w OST-00.

8.2. Sposob odbioru robét

Odbiér robét zwigzanych z odtworzeniem trasy w terenie nastepuje na podstawie szkicow
i dziennikéw pomiaréw geodezyjnych lub protokotu z kontroli geodezyjnej,
ktére Wykonawca przedktada Inzynierowi.

9. Podstawa platnosci
9.1. Ogoélne ustalenia dotyczace podstawy platnoSci
Ogdlne ustalenia dotyczace podstawy ptatnosci podano w OST-00.

9.2. Cena jednostki obmiarowej
Cena 1 km wykonania robdt obejmuje:
* sprawdzenie wyznaczenia punktéw gldwnych osi trasy i punktéw wysokosciowych,
* uzupelnienie osi trasy dodatkowymi punktami,
* wyznaczenie dodatkowych punktéw wysokosciowych,
* wyznaczenie przekrojow poprzecznych z ewentualnym wytyczeniem dodatkowych
przekrojow,
* zastabilizowanie punktéw w sposéb trwaly, ochrona ich przed zniszczeniem i oznakowanie
utatwiajace odszukanie i ewentualne odtworzenie.
Platnos¢ robot zwiazanych z wyznaczeniem obiektéw inzynierskich jest ujeta w koszcie rob6t budowli
inzynierskich.
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10. Przepisy zwigzane

1.
2.

Nk w

Instrukcja techniczna 0-1. Ogdélne zasady wykonywania prac geodezyjnych.

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. Wysokosciowa osnowa geodezyjna, GUGIiK 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, GUGIiK 1983
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