SPECYFIKACJA TECHNICZNA WYKONANIA i ODBIORU ROBOT BUDOWLANYCH
D - 01.01.01 Roboty pomiarowe

1. WSTEP
1.1. Przedmiot STWiORB
Przedmiotem niniejszej specyfikacji technicznej wykonania i odbioru robét budowlanych sg wymagania
dotyczace wykonania i odbioru robdt pomiarowych dla drég w terenie pagérkowatym w ramach zadania:
Przebudowa drogi gminnej niepublicznej na odcinku od drogi wojewodzkiej Nr 986
Tuszyma-Wisniowa (ul.Kolejowa) w m.Ropczyce do drogi krajowej Nr 94 Zgorzelec-Korczowa
w m.Brzezéwka w lokalizacji od km 0+000 do km 1+024 oraz od km 1+031 do km 2+307
wraz z remontem drég dojazdowych zapewniajacych skomunikowanie terenéw przylegtych
1.2. Zakres stosowania STWiORB
STWIORB jest stosowana jako dokument przetargowy i kontraktowy przy zlecaniu i realizacji robét
wymienionych w p.1.1.

1.3. Zakres rob6t objetych STWiORB
Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji dotycza zasad prowadzenia rob6t pomiarowych dla drég w
terenie réwninnym. W zakres robdt pomiarowych wchodza;:
a) wyniesienie granicy pasa drogowego,
b) odtworzenie trasy i punktéw wysokosciowych w terenie,
c) wyznaczenie przekrojow poprzecznych,
b) zastabilizowanie punktéw w sposdb trwaty, ochrona ich przed zniszczeniem oraz oznakowanie w sposéb
utatwiajacy odszukanie i ewentualne odtworzenie.

1.4. Okreslenia podstawowe

1.4.1. Punkty gtdowne trasy - punkty zatamania osi trasy, punkty kierunkowe oraz poczatkowy i korcowy punkt
trasy.

1.4.2. Pozostate definicje i okreslenia - sg zgodne z obowigzujacymi, odpowiednimi polskimi normami

i definicjami podanymi w STWIORB D-M-00.00.00. “Wymagania ogdlne” pkt. 1.4.

1.5. Ogdélne wymagania dotyczace robot.
Ogdlne wymagania dotyczace robot podano w STWIORB D-M-00.00.00. “Wymagania ogolne” pkt.1.5.

2. MATERIALY
2.1. Ogdlne wymagania dotyczace materialow
Ogdlne wymagania dotyczace materiatéw podano w STWiIORB D-M-00.00.00. “Wymagania ogdlne” pkt. 2.

2.2. Do utrwalenia punktéw gtéwnych trasy nalezy stosowac pale drewniane z gwozdziem lub pretem stalowym o
dtugosci 0,50 m. Pale drewniane umieszczone w sasiedztwie punktéw zatamania trasy w czasie ich stabilizacji
powinny miec¢ $rednice 0,15 =+ 0,20 m i dtugosci 1,5 +1,7 m.

Do stabilizacji pozostatych punktéw nalezy stosowac paliki drewniane o dtugosci okoto 0,30 m i srednicy
0,50 + 0,80 m. Swiadki wbijane obok palikow osiowych powinny mieé¢ dtugos¢ okoto 0,50 m i przekroj
prostokatny.

3. SPRZET
3.1. Ogdélne wymagania dotyczace sprzetu
Ogodlne wymagania dotyczace sprzetu podano w STWiORB D-M-00.00.00. “Wymagania ogdlne” pkt. 3

3.2. Sprzet pomiarowy.
Do odtworzenia trasy i punktéw wysokosciowych nalezy stosowac nastepujacy sprzet:
- dalmierze,
- niwelatory,
- tyczki,
- faty,
- tasmy stalowe.
Sprzet stosowany do odtworzenia trasy i punktow gtéwnych powinien gwarantowac uzyskanie wymaganej
doktadnosci pomiaru.

4. TRANSPORT
Nie wystepuje.

5. WYKONANIE ROBOT
5.1. Ogolne wymagania dotyczace wykonania robot

Ogdlne wymagania dotyczace wykonania robét podano w STWiIORBD-M-00.00.00. “Wymagania ogdlne”
pkt.5.



5.2. Wymagania szczegoétowe dotyczace wykonania robét

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

W oparciu o materiaty dostarczone przez Zamawiajgcego Wykonawca powinien przeprowadzi¢ obliczenia
i pomiary geodezyjne niezbedne do szczegdtowego wytyczenia robot.

Prace pomiarowe powinny by¢ wykonane przez osoby posiadajace odpowiednie kwalifikacje i uprawnienia.
Wykonawca ponosi odpowiedzialnos¢ za nastepstwa niezgodnosci wykonanych robdt z dokumentacjg projektowa,
STWIiORB oraz zmianami wprowadzonymi w nich przez Inspektora Nadzoru.

Wykonawca powinien natychmiast poinformowac¢ Inspektora Nadzoru o jakichkolwiek btedach wykrytych
w materiatach Zamawiajgcego w wielkosciach i lokalizacjach profilowania nawierzchni i regulacji poboczy.

Wszystkie roboty, ktoére bazujag na pomiarach Wykonawcy nie moga by¢ rozpoczete przed
zaakceptowaniem wynikéw przez Inspektora Nadzoru.

Wykonawca jest odpowiedzialny za ochrone wszystkich punktéw pomiarowych i ich oznaczen w czasie
trwania robot. Jezeli znaki pomiarowe przekazane przez Zamawiajgcego zostang zniszczone przez Wykonawce
$wiadomie 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 prawidtowej realizacji robdt naleza do obowigzkow
Wykonawcy.

5.3. Wyniesienie granicy pasa drogowego
Wyniesienie granicy pasa drogowego obejmuje:

- zebranie niezbednych materiatéow i informacji, w tym uzyskanie z o$rodka dokumentacji danych
dotyczacych osnowy geodezyjnej i mapy zasadniczej, pobranie z wtasciwego urzedu danych z katastru
nieruchomosci, dokonanie badania ksiag wieczystych stwierdzajgcych stan prawny nieruchomosci, a nastepnie
analiza i ocena zebranych materiatéw,

- wywiad w terenie, majacy na celu odszukanie punktow istniejgcej osnowy poziomej i oczyszczenie widocznosci
miedzy punktami oraz ewentualne uzupetnienie punktéw osnowy,

- przygotowanie osnowy do prac pomiarowych,

- zamarkowanie punktéw granicznych palikami drewnianymi.

5.4. Wyznaczenie przekrojow poprzecznych nawierzchni
Wyznaczenie przekrojéw poprzecznych obejmuje:
- wyznaczenie krawedzi jezdni,

5.5. Wyznaczenie osi trasy

Tyczenie osi trasy nalezy wykonaé¢ w oparciu o dokumentacje projektowa oraz dane przekazane przez
Zamawiajgcego.

O$ trasy powinna by¢ wyznaczona w punktach gtéwnych i posrednich w odlegtosci zaleznej od
charakterystyki terenu.

6. KONTROLA JAKOSCI ROBOT
6.1. Ogolne zasady kontroli jakosci robét
Ogodlne zasady kontroli jakosci robét podano w STWIORB D-M-00.00.00. “Wymagania ogdlne” pkt. 6.

6.2. Kontrole jakosci prac pomiarowych zwigzanych z odtworzeniem trasy i punktéw wysokosciowych nalezy
prowadzi¢ w/g ogdlnych zasad okreslonych w Instrukcjach i wytycznych GUGIK (1, 2, 3,4, 5, 6, 7,).

7. OBMIAR ROBOT
7.1. Ogodlne zasady obmiaru robét
Ogdlne zasady obmiaru robét podano w STWIORB D-M-00.00.00. “Wymagania ogdlne” pkt.7.

7.2. Jednostka obmiarowa
Jednostka obmiarowa robdt zwigzanych z:
- odtworzeniem trasy w terenie jest - 1 km (kilometr) trasy drogowej,

8. ODBIOR ROBOT
8.1. Ogodlne zasady odbioru robot.
Ogodlne zasady odbioru robét podano w STWiIORB D-M-00.00.00. “Wymagania ogolne” pkt.8.

8.2. Odbidr robét zwigzanych z odtworzeniem trasy w terenie i wyniesieniem granic pasa drogowego nastepuje na
podstawie szkicdw i dziennikow pomiaréw geodezyjnych lub protokotu z kontroli geodezyjnej, ktére Wykonawca
przedktada Inspektorowi Nadzoru.

9. PODSTAWA PLATNOSCI
9.1. Ogodlne ustalenia dotyczace podstawy platnosci

Ogodlne ustalenia dotyczace podstawy ptatnosci podano w STWiORBD-M-00.00.00. “Wymagania ogdlne”
pkt.9.



9.2. Cena jednostki obmiarowej

Ptatnos$¢ za kilometr nalezy przyjmowac na podstawie szkicow i dziennikdw pomiaréw geodezyjnych lub
protokotu
z kontroli geodezyjnej.

Cena jednostkowa 1 km odtworzenia trasy obejmuje:

roboty przygotowawcze,

zakup, dostarczenie i sktadowanie materiatéw,

koszt zapewnienia niezbednych czynnikéw produkcji,

pobranie niezbednych materiatéw ze sktadnicy osrodka geodezji i kartografii,

przeprowadzenie wymaganych pomiardw i badan sprawdzajacych,

sprawdzenie wyznaczenia punktéw gtéwnych lokalizacji profilowania nawierzchni,

uzupetnienie osi trasy dodatkowymi punktami,

wyznaczenie przekrojéw poprzecznych z ewentualnym wytyczeniem dodatkowych przekrojéw,
wykonywanie pomiarédw biezacych w miare postepu robdt zgodnie z dokumentacjg projektowa,
zastabilizowanie punktéw w sposéb trwaty, ochrona ich przed zniszczeniem i oznakowanie utatwiajace
odszukanie i ewentualne odtworzenie,

koszty osrodkéw geodezyjnych.
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