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ROBOTY PRZYGOTOWAWCZE



1. WSTEP

1.1.Przedmiot OST

Przedmiotem niniejszej ogolnej specyfikacji tecknigj (OST) § wymagania dotyczce wykonania i odbioru
robét zwizanych z odtworzeniem trasy drogowej i jej punkt@ysokasciowych.

1.2. Zakres stosowania OST

Ogolna specyfikacja techniczna (OST) stanowi obpwicg podstaw opracowania szczegoétowej
specyfikacji technicznej (SST) stosowanej jako do&nt przetargowy i kontraktowy przy zlecaniu i izatji robot
na drogach krajowych i wojewddzkich.

Zaleca sj wykorzystanie OST przy zlecaniu robot na drogaatjskich i gminnych.

1.3. Zakres robot obgtych OST

Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji dotyczasad prowadzenia robét zwanych z wszystkimi
czynndciami umaliwiajgcymi i magcymi na celu odtworzenie w terenie przebiegu trdiygowej oraz polzenia
obiektéw irzynierskich.

1.3.1.0dtworzenie trasy i punktéw wysod@owych

W zakres robét pomiarowych, zwanych z odtworzeniem trasy i punktow wysé@tiowych wchodz:

a) sprawdzenie wyznaczenia sytuacyjnego i wy$okavego punktow gtownych osi trasy i punktow
wysokasciowych,

b) uzupeienie osi trasy dodatkowymi punktami (wyzeate osi),

¢) wyznaczenie dodatkowych punktéw wysékowych (reperéw roboczych),

d) wyznaczenie przekrojow poprzecznych,

e) zastabilizowanie punktow w sposob trwaty, ochroch przed zniszczeniem oraz oznakowanie w sposob
utatwiajacy odszukanie i ewentualne odtworzenie.

1.3.2.Wyznaczenie obiektow mostowych

Wyznaczenie obiektéw mostowych obejmuje sprawdzenvyznaczenia osi obiektu i punktéw
wysokaciowych, zastabilizowanie ich w sposéb trwaly, aalkrich przed zniszczeniem, oznakowanie w sposéb
utatwiajgcy odszukanie i ewentualne odtworzenie oraz wyzsgiezusytuowania obiektu (kontur, podpory, punkty).

1.4. Okre$lenia podstawowe
1.4.1.Punkty gtéwne trasy - punkty zatamania osi trasyky kierunkowe oraz pogtkowy i koncowy punkt trasy.

1.4.2.Pozostate okigenia podstawoweaszgodne z obowizujacymi, odpowiednimi polskimi normami i z definicjami
podanymi w OST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogoine” fikt.

1.5. Ogodlne wymagania dotycgce robot
Og6lne wymagania dotygee rob6t podano w OST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogdfrkt 1.5.

2. MATERIALY

2.1. Ogo6lne wymagania dotycgce materiatéw

Og6lne wymagania dotygze materiatéw, ich pozyskiwania i sktadowania padan OST D-M-00.00.00
~Wymagania ogolne” pkt 2.

2.2. Rodzaje materiatow

Do utrwalenia punktéw gtdwnych trasy nalestosowa pale drewniane z gwdziem lub pgtem stalowym,
stupki betonowe albo rury metalowe o diggiookoto 0,50 metra.

Pale drewniane umieszczone poza gearibot ziemnych, wasiedztwie punktéw zatamania trasy, powinny
mie¢ §rednicz od 0,15 do 0,20 m i diugédbod 1,5 do 1,7 m.

Do stabilizacji pozostatych punktow najestosowa paliki drewnianerednicy od 0,05 do 0,08 m i diugm
okoto 0,30 m, a dla punktow utrwalanych w istaggjj nawierzchni bolce stalovéeednicy 5 mm i diugéci od 0,04
do 0,05 m.

,Swiadki” powinny mie diugai¢ okoto 0,50 m i przekrdj prostatay.



3. SPRZET

3.1. Ogdblne wymagania dotycrce sprztu
0Og6lne wymagania dotygee sprztu podano w OST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogélne” pkt
3.2. Sprat pomiarowy

Do odtworzenia sytuacyjnego trasy i punktéw wysalmwvych naley stosowd nastpujacy 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 doktadiud pomiaru.

4. TRANSPORT

4.1. Ogolne wymagania dotycgce transportu
Ogolne wymagania dotygee transportu podano w OST D-M-00.00.00 ,Wymagagalne” pkt 4.
4.2. Transport sprztu i materiatéw

Sprzt i materiaty do odtworzenia trasy vma przewoz dowolnymisrodkami transportu.
5. WYKONANIE ROBOT

5.1. Ogdlne zasady wykonania robot
Ogollne zasady wykonania robét podano w OST D-MQ@O ,Wymagania ogolne” pkt 5.
5.2. Zasady wykonywania prac pomiarowych

Prace pomiarowe powinny dyykonane zgodnie z oboydujacymi Instrukcjami GUGIK (od 1 do 7).

Przed przyspieniem do robét Wykonawca powinien prgejod Zamawiajcego dane zawiergje
lokalizacg i wspoétrzdne punktow gtownych trasy oraz reperéw.

W oparciu o materialy dostarczone przez Zamawejo, Wykonawca powinien przeprowadabliczenia i
pomiary geodezyjne niezbne do szczegotowego wytyczenia robot.

Prace pomiarowe powinny byykonane przez osoby posiagiag odpowiednie kwalifikacje i uprawnienia.

Wykonawca powinien natychmiast poinforma@mmzyniera o wszelkich kbach wykrytych w wytyczeniu
punktow gtéwnych trasy i (lub) reperéw roboczychedd te powinny by usungte na koszt Zamawiggego.

Wykonawca powinien sprawdziczy rzdne terenu ok&one w dokumentacji projektowejg szgodne z
rzeczywistymi rzdnymi terenu. Jeeli Wykonawca stwierdzize rzeczywiste rmne terenu istotnie #aig sie od
rzgdnych okrélonych w dokumentacji projektowej, to powinien padomt o tym Inzyniera. Uksztaltowanie terenu
w takim rejonie nie powinno ldyzmieniane przed pogiem odpowiedniej decyzji przezAyniera. Wszystkie roboty
dodatkowe, wynikajce z r@nic rzednych terenu podanych w dokumentacji projektowegetnych rzeczywistych,
akceptowane przez dgniera, zostan wykonane na koszt Zamawiapgo. Zaniechanie powiadomieniazyniera
oznaczaze roboty dodatkowe w takim przypadku atigi Wykonawe.

Wszystkie roboty, ktére bazunpa pomiarach Wykonawcy, nie mphy¢ rozpoczte przed zaakceptowaniem
wynikow pomiaréw przez kyniera.

Punkty wierzchotkowe, punkty gtowne trasy i punkbpgérednie osi trasy mugzby¢ zaopatrzone w
oznaczenia okéajace w sposob wyray i jednoznaczny charakterystyk potozenie tych punktow. Forma i wzoér
tych oznaczé powinny by zaakceptowane przezzymiera.

Wykonawca jest odpowiedzialny za ochgowszystkich punktow pomiarowych i ich oznatze czasie
trwania robot. Jeeli znaki pomiarowe przekazane przez Zamaw@go zostan zniszczone przez Wykonagc
$wiadomie lub wskutek zaniedbania, a ich odtworzgest konieczne do dalszego prowadzenia robotostem one
odtworzone na koszt Wykonawcy.

Wszystkie pozostale prace pomiarowe koniecznepddavidtowej realizacji robot nate do obowjzkow
Wykonawcy.



5.3. Sprawdzenie wyznaczenia punktéw gtéwnych osafy i punktéw
wysokdciowych

Punkty wierzchotkowe trasy i inne punkty gtéwne prany by¢ zastabilizowane w sposéb trwaty, przyyciu
pali drewnianych lub stupkéw betonowych, azaldowiszane do punktéw pomocniczych, paobmych poza granic
robét ziemnych. Maksymalna odle§topomiedzy punktami gtéwnymi na odcinkach prostych niezenprzekracza
500 m.

Zamawiajcy powinien zatay¢ robocze punkty wysokeiowe (repery robocze) wzdhosi trasy drogowej, a
takze przy kadym obiekcie inynierskim.

Maksymalna odlegid miedzy reperami roboczymi wzdiutrasy drogowej w terenie ptaskim powinna
wynosic 500 metréw, natomiast w terenie falistym i gérskiowinna by odpowiednio zmniejszona, zatee od jego
konfiguracji.

Repery robocze nalg zatazy¢ poza granicami robot zgganych z wykonaniem trasy drogowej i obiektow
towarzysacych. Jako repery robocze ama wykorzysta punkty state na stabilnych, istnjeych budowlach wzdtu
trasy drogowej. O ile brak takich punktéw, reperhacze nalgy zalazy¢ w postaci stupkéw betonowych lub grubych
ksztattownikéw stalowych, osadzonych w gruncie wsshb wykluczajcy osiadanie, zaakceptowany przezytriera.

Rzedne reperdw roboczych naleokresla¢ z taky dokladndcia, abysredni bhd niwelacji po wyréwnaniu byt
mniejszy od 4 mm/km, stosigj niwelacg podwoéjrg w nawigzaniu do reperéw gigtwowych.

Repery robocze powinny bywyposaone w dodatkowe oznaczenia, zawigeaj wyrane i jednoznaczne
okreslenie nazwy reperu i jegogdnej.

5.4. Odtworzenie osi trasy

Tyczenie osi trasy natg wykona& w oparciu o dokumentagjprojektovg oraz inne dane geodezyjne
przekazane przez Zamawjeggo, przy wykorzystaniu sieci poligonizacjingwowej albo innej osnowy geodezyjnej,
okreslonej w dokumentaciji projektowe;.

Os trasy powinna by wyznaczona w punktach gtéwnych i w punktackrpdnich w odlegtéci zaleznej od
charakterystyki terenu i uksztatltowania trasy, Ieiezrzadziej i co 50 metrow.

Dopuszczalne odchylenie sytuacyjne wytyczonegrasiyy w stosunku do dokumentacji projektowej niezeno
by¢ wigcksze ni 3 cm dla autostrad i drog ekspresowych lub 5 arpdizostatych drég. Rdne niwelety punktéw osi
trasy naley wyznaczy¢ z dokladnécia do 1 cm w stosunku do gdnych niwelety okrdonych w dokumentacji
projektowej.

Do utrwalenia osi trasy w terenie nglarzy¢ materiatow wymienionych w pkt 2.2.

Usunkcie pali z osi trasy jest dopuszczalne tylko woveczly Wykonawca robot zapi je odpowiednimi
palami po obu stronach osi, umieszczonych pozagyaobot.

5.5. Wyznaczenie przekrojow poprzecznych

Wyznaczenie przekrojéw poprzecznych obejmuje wyzeaie krawdzi nasypow i wykopow na powierzchni
terenu (okréenie granicy robot), zgodnie z dokumengapjojektova oraz w miejscach wymaggych uzupetnienia
dla poprawnego przeprowadzenia rob6t i w miejs@aakceptowanych przezzyniera.

Do wyznaczania kragdzi nasypow i wykopow nahy stosowa dobrze widoczne paliki lub wiechy. Wiechy
nalezy stosowd w przypadku nasypéw o wysad@ przekraczajcej 1 metr oraz wykopéw gbszych ni 1 metr.
Odlegtas¢ miedzy palikami lub wiechami natg dostosowéa do uksztattowania terenu oraz geometrii trasy ovj.
Odlegtas¢ ta co najmniej powinna odpowiadadstpowi kolejnych przekrojow poprzecznych.

Profilowanie przekrojéw poprzecznych musi uhwia¢ wykonanie nasypéw i wykopow o ksztalcie
zgodnym z dokumentagprojektovy.

5.6. Wyznaczenie pofzenia obiektéw mostowych

Dla kazdego z obiektdw mostowych nalewyznaczy jego potdgenie w terenie poprzez:
a) wytyczenie osi obiektu,
b) wytyczenie punktow okéajacych usytuowanie (kontur) obiektu, w szczegétn@rzyczotkow i filarbw mostow i
wiaduktow.
W przypadku mostéw i wiaduktéw dokumentacja prtgela powinna zawietaopis odpowiedniej osnowy
realizacyjnej do wytyczenia tych obiektow.
Potazenie obiektu w planie natg okresli¢ z doktadnécia okreslong w punkcie 5.4.

6. KONTROLA JAKO SCI ROBOT

6.1. Ogolne zasady kontroli jakéci roboét
Ogodlne zasady kontroli jakoi rob6t podano w OST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogdlpkt 6.



6.2. Kontrola jakosci prac pomiarowych

Kontrolg jakosci prac pomiarowych zwranych z odtworzeniem trasy i punktéw wys@lowych naley
prowadzé wedlug ogdélnych zasad oktenych w instrukcjach i wytycznych GUGIK (1,2,3,4657) zgodnie z
wymaganiami podanymi w pkt 5.4.

7. OBMIAR ROBOT

7.1. Ogolne zasady obmiaru robot

Ogolne zasady obmiaru robét podano w OST D-M-00@Wymagania ogolne” pkt 7.
7.2. Jednostka obmiarowa

Jednostik obmiarowy jest km (kilometr) odtworzonej trasy w terenie.

Obmiar rob6t zwjzanych z wyznaczeniem obiektéw jes¢&zg obmiaru robét mostowych.

8. ODBIOR ROBOT

8.1. Ogdlne zasady odbioru robot
Ogoblne zasady odbioru robét podano w OST D-M-00@QWymagania ogolne” pkt 8.
8.2. Sposob odbioru robét

Odbidr rob6t zwizanych z odtworzeniem trasy w terenie gpsfe na podstawie szkicow i dziennikow
pomiaréw geodezyjnych lub protokétu z kontroli gemginej, ktére Wykonawca przedktadaynierowi.

9. PODSTAWA PLATNOSCI

9.1. Ogolne ustalenia dotycrce podstawy ptatndci
Ogodlne ustalenia dotygeze podstawy ptatrigi podano w OST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogoélne” fkt
9.2. Cena jednostki obmiarowej

Cena 1 km wykonania rob4t obejmuje:
- sprawdzenie wyznaczenia punktéw gtownych osi trgmnktéw wysokéciowych,
— uzupetnienie osi trasy dodatkowymi punktami,
- wyznaczenie dodatkowych punktéw wységowych,
— wyznaczenie przekrojow poprzecznych z ewentualnytyezeniem dodatkowych przekrojow,
- zastabilizowanie punktow w sposéb trwaly, ochrafaprzed zniszczeniem i oznakowanie utatggaejodszukanie
i ewentualne odtworzenie.
Platnd¢ robdt zwihzanych z wyznaczeniem obiektéw mostowych jegiauv koszcie robdt mostowych.

10. PRZEPISY ZWIAZANE

Instrukcja techniczna 0-1. Ogolne zasady wykonyaamac geodezyjnych.

Instrukcja techniczna G-3. Geodezyjna obstuga ingsGtéwny Urzid Geodezji i Kartografii, Warszawa 1979.
Instrukcja techniczna G-1. Geodezyjna osnowa paajdauGiK 1978.

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

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

Wytyczne techniczne G-3.2. Pomiary realizacyjne G#J1983.

Wytyczne techniczne G-3.1. Osnowy realizacyjne, GUD83.
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