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1. WSTEP:

1.1. Przedmiot SST:
Przedmiotem niniejszej szczegotowej sp&eyfi technicznej (SST)aswymagania dotyee wykonania i odbioru robét
zwigzanych z wyznaczeniem trasy robot gzzeinych zBUDOWA KANALIZACJI SANITARNEJ WRAZ Z
PROJEKT BUDOWLANO — WYKONAWCZY SIECI KANALIZACJI SANITARN EJ WRAZ Z PRZYL ACZAMI
| OBIEKTAMI TOWARZYSZ ACYMI w miejscowosci MILEJOW, MILEJOW OSADA, JASZCZOW,
LYSOLAJE, LEYSOLAJE — KOLONIA |, ETAP Il — MILEJOW , gmina MILEJOW
ZJAZDY | PRZEPOMPOWNIE P1” P2" P3" P5" P6 " P7" P8

1.2. Zakres stosowania SST:
Szczegotowa specyfikacja techniczna (Sg3) stosowana jako dokument przetargowy i komdrsic przy zlecaniu i
realizacji rob6ét wymienionych w punkcie 1.1.
1.3. Zakres robot obgtych SST:
Ustalenia zawarte w niniejszej szczegotospcyfikacii technicznej (SST) obejrauyszystkie czynnéci mapce na celu
wykonanie robdt wymienionych w punkcie 1.1.
Roboty, ktérych dotyczy specyfikacja, obejmuyszystkie czynnéei umazliwiajace i majce na celu wyznaczenie w terenie
przebiegu trasy drogowej - chodnikow a@dw pieszych) oraz potenia obiektéw imynierskich zgodnie z dokumentacj
projektowvy.
1.3.1. Odtworzenie trasy i punktéw wysokéziowych:
W zakresie rob6t pomiarowych zmanych z wyznaczeniem trasy i punktow wysakowych wchodz:
a) sprawdzenie wyznaczenia sytuacyjnego i wysakeego punktow gtéwnych osi trasy i punktow wystikarych,
b) uzupetnienie osi trasy dodatkowymi punktami,
¢) wyznaczenie przekrojéw poprzecznych,
d) ochrona punktéw statych przed zniszczeniem.
1.3.2. Wyznaczenie przepustow i zjazdéw
Wyznaczenie przepustéw obejmuje:
a) wyznaczenie 0si przepustu,
b) wyznaczenie punktow wysggiowych przepustu (gdna dna w osi, kdna wlotéw i wylotow),
c¢) ochrona punktow statych przed zniszczeniem.
1.4. Okrellenia podstawowe:
Okrélenia stosowane w niniejszej szczegotowej specgfikeechnicznej s zgodne z okrdeniami stosowanymi w
przedmiotowych normach pstwowych i branowych oraz w SST D 00.00.00 ,Wymagania Ogélne”.
1.4.1. Punkty gtéwne trasy:
Punkty gtéwne trasypunkty zatamania osi trasy, oraz patkowy i koncowy punkt trasy (drogi, chodnika itp.)
1.5. Ogolne wymagania dotycce robot:
Wykonawca robot jest odpowiedzialny zaofgkwykonywanych roboét, oraz ich zgoditoz dokumentacja projektaw
SST i poleceniami kryniera. Ogolne wymagania dotyee robot ujto szczegétowo w SST D 00.00.00 ,Wymagania Ogélne
punkt 1.5.

2. MATERIALY:

Do utrwalenia punktéw gtéwnych trasy rglestosowa prety stali zbrojeniowejpebrowej osrednicy 10 mm i diugéi 20
cm. Do stabilizacji pozostatych punktow najestosowad paliki drewniane o diugmi okoto 50 cm Erednicy 5,0 - 8,0 cm.
Swiadki whijane obok palikéw osiowych powinny naidlugai¢ okoto 70 cm i przekréj prostatny.

3. SPRAT:
Do odtworzenia (wyznaczenia) trasy i punktow wysgkmvych naley stosowd nastpujacy sprzt:

- teodolit,

- niwelator,

- tyczki,

- laty niwelacyjne (pomiarowe),

- taSmy stalowe.

Sprzt stosowany do wyznaczenia trasy i punktéw giéwnyetvinien gwarantowauzyskanie wymaganej doktadimd pomiaru.
Ogodlne wymagania dla stosowanego sprzio wykonania robét gie s w SST D 00.00.00 ,Wymagania Ogoélne” punkt 3..
Jakikolwiek sprzt i narzdzia nie gwarantgage uzyskania wymagajakosciowych i bezpieczistwa zostas przez Irryniera
zdyskwalifikowane, po czym mugzosta usungte przez Wykonawgz terenu budowy.

4. TRANSPORT:
Przy wykonywaniu prac pomiarowych transpoetwystpuje.

5. WYKONANIE ROBOT:
Prace pomiarowe powinny bywykonane zgodnie z obogaujacymi Instrukcjami Gtéwnego Uerlu Geodezji i Kartografii.
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5.1. Wyznaczenie punktéw gtéwnych i punktéw wsokagsciowych:

Zamawiajcy zobowizany jest wytyczy i zastabilizowd w terenie punkty giéwne osi trasy, oraz punkty ekgsciowe
(repery robocze) i dostarazyszkic wytyczenia trasy, wykaz punktéw wységowych oraz wszelkie inne dane niedhe do
zidentyfikowania punktow w terenie. w oparciu o eraly dostarczone przez Zamawi@@go. Wykonawca powinien
przeprowadzi obliczenia i pomiary geodezyjne niedlne do szczeg6towego wytyczenia rob6t. Prace pomepowinny by
wykonane przez osoby posiaglzg odpowiednie kwalifikacje i uprawnienia. Wykonav@onosi odpowiedzialgé za
nastpstwa niezgodnii wykonanych robot z dokumentagjrojektovs, SST oraz zmianami wprowadzonymi w nich zawczasu
przez Irzyniera. Wykonawca powinien natychmiast poinforméwazyniera o jakichkolwiek kidach wykrytych w wytyczaniu
punktow gtownych trasy i reperéw roboczychedBt te powinny by usunete na koszt Zamawiggego. Wykonawca powinien
sprawdzé czy rzdne terenu ok&tone w dokumentacji projektowejaszgodne z rzeczywistymi ¢dnymi terenu. Jdi
Wykonawca stwierdzize rzeczywiste rgne terenu istotnie #lia si¢ od rzdnych okrélonych w dokumentacji projektowej, to
powinien powiadond o tym Inzyniera. Wszystkie roboty dodatkowe, wynik@@ z rénic rzgdnych terenu podanych w
dokumentacji projektowej i ezinych rzeczywistych akceptowane przezyhiera zostam wykonane na koszt Zamawiaggo.
Zaniechanie powiadomienia Ayniera oznaczaze roboty dodatkowe w takim przypadku ofmgi Wykonawe. Wszystkie
roboty, ktére bazuj na pomiarach Wykonawcy nie mp@py¢ rozpoczte przed zaakceptowaniem wynikéw pomiaréw przez
Inzyniera. Punkty wierzchotkowe, punkty gtéwne traspunkty pgrednie osi trasy mugzby¢ zaopatrzone w oznaczenia
okreslajace w sposob wyray i jednoznaczny charakterystyk potozenie tych punktéw. Wykonawca jest odpowiedzialny za
ochrore wszystkich punktéw pomiarowych i ich oznatzgodczas trwania robét. i znaki pomiarowe przekazane przez
Zamawiajcego zostanzniszczone przez Wykonawswiadomie lub wskutek zaniedbania, a ich odtworzgeée konieczne do
dalszego prowadzenia robét, to zogtane odtworzone na koszt Wykonawcy. Wszystkie p@t@prace pomiarowe konieczne
dla prawidtowej realizacji robét nale do obowijzkéw Wykonawcy.

5.2. Sprawdzenie wyznaczenia punktow gtéwnycbsi trasy i punktéw wysokéciowych:

Punkty wierzchotkowe trasy powinny¢mainstalowane w sposéb okleny w punkcie 5.1. a tak dowhzane do punktow
pomocniczych potoonych poza granicami robot ziemnych. Repery robaerone poza granicami rob6t zwanych z
wykonaniem trasy drogowej i obiektow towarzyszech - jako repery robocze wykorzystano punkty estah stabilnych,
istniejacych budowlanych wzdiutrasy drogowej, opisane w dokumentacji projektovRgzdne reperéw roboczych okfene z
doktadngcia do 1 cm stosgf niwelacg podwdjra. Repery robocze Wykonawca powinien wypgsav dodatkowe oznaczenia
zawierajce wyr&ne i jednoznaczne oldlenie nazwy reperu i jegogdnej.

5.3. Wyznaczenie osi trasy:

Tyczenie osi trasy (drogi, chodnikéwagdw pieszych) nalegy wykona w oparciu o dokumentagjprojektova przy
wykorzystaniu sieci poligonizacji patwowej. G trasy powinna by wyznaczona w punktach gtéwnych i w punktach
pasrednich okrglonych w dokumentacji projektowej przekrojow popmzeych. Dopuszczalne odchylenia sytuacyjne osy tnas
stosunku do dokumentacji projektowej niezady wigksze n. 5 cm. Rzdne punktéw osi naky wyznaczy z doktadnécia do
1 cm w stosunku do ¢dnych okrélonych w dokumentacji projektowej. Do utrwaleniai dsasy w terenie naky uzy¢
odpowiednich pali drewnianych lub rur metalowyctsudiecie pali osi trasy, jest dopuszczalne tylkavezas gdy Wykonawca
robot zasipi je odpowiednimi palami po obu stronach osi, wnézonymi poza granica robot.

5.4. Wyznaczenie przekrojéw poprzecznych:
Wyznaczenie poprzecznych przekrojow ob@mu
a) wyznaczenie kraazi nasypdéw okiajgcych granice robét ziemnych,
b) wyznaczenie w czasie trwania robét ziemnych zdrgsnturow) nasypow w przekrojach poprzecznych gmfilowanie
przekrojow poprzecznych) i powinna lyykonywane zgodnie z dokumenjamjojektowy oraz w miejscach wymaggiych
uzupetnienia dla poprawnego przeprowadzenia raaédkceptowanych przezymiera.
Do wyznaczenia kraydzi nasypow nale stosowd dobrze widoczne paliki. Odlegid miedzy plikami naley dostosowé do
uksztattowania terenu, oraz geometrii trasy (drogjpwehodnikdw, cgoéw pieszych). Odlegis ta co najmniej powinna
odpowiadé@ odstpowi kolejnych przekrojow poprzecznych. Profilowaniprzekrojow poprzecznych musi ugfimiac
wykonanie nasypow o ksztatcie zgodnym z dokumenfa@jjektovwy. Konieczne jest profilowanie przekrojéw poprzeazmyve
wszystkich punktach zgodnie z dokumengamjojektowg oraz w innych dodatkowych punktach akceptowanyeelrzyniera.

5.5. Wyznaczenie polenia przepustu rurowego pod zjazdem:
Jeeli dokumentacja przewiduje budeywrzepustu rurowego, nalepotozenie jego wyznaczyw terenie.
Wyznaczenie jego potenia w terenie naly wykon& poprzez:
a) wytyczenie jego osi,
b) wytyczenie punktow okiajgcych usytuowanie (kontur) obiektu,
c¢) wytyczenie punktéw wysakmwych obiektu (dna dna, redne murkdw itp.).
Wszystkie wytyczone punkty nale odpowiednio zastabilizowaoraz umiejscowi dodatkowe punkty poza grapicobdt, w
celu umaliwienia znalezienia punktéw gtéwnych podczas prdzenia robot.

6. KONTROLA JAKO $CI ROBOT:

Ogolne zasady kontroli jad@ robdt podanegsw SST D 00.00.00 ,Wymagania Ogolne” punkt 6.
Kontrola jakdci prac pomiarowych zwranych z wyznaczeniem trasy i punktow wys@kowych naley prowadzé wedtug
zasad okrdonych w instrukcji GUG i K [punkt:4,5,6,7,8,9,10].
Sprawdzenie prawidtowioi wyznaczenia osi trasy (drogi, chodnikowggdiw pieszych, obiektéw iynierskich, przepustéw itp.)
polega na kontroli ich zgodsa z:
a) dokumentagjprojektowy - w zakresie kompletr§oi wykonania,
b) wymaganiami podanymi w punkcie 5 niniejszego SST
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) projektem organizacji roh6t

7. OBMIAR ROBOT:

Jednostlk obmiarows robét zwizanych z wyznaczeniem trasy (drogi, chodnikéwgaiv pieszych, obiektow itynierskich
itp.) w terenie jest 1 kilometr trasy. #iorobot okrdla sk na podstawie projektu z uwzghieniem zmian zaproponowanych
przez Irzyniera.
llo$¢ robét wedtug dokumentaciji projektowe;j:

8. ODBIOR ROBOT:

Ogodlne zasady odbioru robéttejsy w SST D 00.00.00 ,Wymagania Ogélne” punkt 8.
Odbidr rob6t z wyznaczeniem trasy w terenie ¢ge na podstawie szkicéw i dziennika pomiaréw gagghych lub protokétu
z kontroli geodezyjnej, ktdre Wykonawca przedktaugnierowi.
W przypadku stwierdzenia uchyhielnzynier ustali zakres rob6t poprawkowych do wykonamiaVykonawca wykona je na
whasny koszt w wyznaczonym terminie.

9. PODSTAWA PLATNOSCI:

Podstaw ptatndici za wykonane roboty jest przgje tych robot przez liyniera. Ogdlne zasady i warunki ptagobzostaty
okreslone w SST D 00.00.00 ,Wymagania Ogdlne” punkt 9.
Platna¢ za kilometr wyznaczenia trasy nafeprzyjmowa& na podstawie szkicow i dziennikow pomiaréw geogiemh lub
protokétu z kontroli geodezyjne;j.
Cena wykonania rob6t obejmuije:
a) sprawdzenie i wyznaczenie punktow gtéwnych m@siyt i punktéw wysokeiowych,
b) uzupetnienie osi trasy dodatkowymi punktami,
¢) wyznaczenie przekrojéw poprzecznych z ewentumlnytyczeniem dodatkowych przekrojow,
d) wykonanie pomiaréw bigcych w miag postpu robot, zgodnie z dokumentagrojektovy,
e) zastabilizowanie punktéw w sposo6b trwaly, oclarai przed zniszczeniem i oznakowanie utatyeiaj odszukanie

i ewentualne odtworzenie

10. PRZEPISY ZWIAZANE:

1. Rozporzdzenie Ministra Gospodarki Przestrzennej i Budowvact dnia 21 lutego 1995r. w sprawie rodzaju i ealr
opracowa geodezyjno-kartograficznych oraz czydciaqyeodezyjne obowrzujace w budownictwie.

2. BN-72/8932-01 ,Budowle drogowe i kolejowe. Roboigmane”.

3. Instrukcja DP - T14 o dokonywaniu odbioréw rodéagowych i mostowych realizowanych na drogachiegkich
krajowych i wojewddzkich, GDDP Warszawa 1989r.

4. Instrukcja techniczna 0 - 1 ,0go6lne zasady wykwamia prac geodezyjnych”.

5. Instrukcja techniczna G - 3 ,Geodezyjna obslingeestycji” wydana przez Gtéwny Usd Geodezji i Kartografii Warszawa
1979r.

6. Wytyczne zlecenia robét, ustug i dostaw w dropizetargu GDDP Warszawa 1993r.

SPORZADZIt; Marek Molter
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