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1. WSTEP

1.1 Przedmiot Specyfikacji Technicznej

Przedmiotem niniejszej ST s3 wymagania dotyczace wykonania i odbioru robot
przygotowawczych obejmujacych wytyczenie linii osi obiektow 1 punktéw wysokosciowych
podczas realizacji inwestycji pn ,, Budowa infrastruktury hydrotechnicznej w dorzeczu Drawy,
budowa zapory przeciwerozyjnej dla ochrony wlosienicznikow oraz przebudowa istniejgcej
infrastruktury ~ hydrotechnicznej w  dorzeczu Drawy w  ramach  projektu
LIFEI3NAT/PL/000009 LIFEDrawaPL” Zadanie C.4.4: Korytnica: Sowka, Jazwiny, prog.

Roboty, ktorych dotyczy Specyfikacja, obejmuja czynnosci wykonywane przed
rozpoczeciem wilasciwych robot ziemnych, majace na celu wytyczenie w terenie obiektow

budowlanych zwigzanych z realizacja wyzej wymienionej inwestycji.

1.2 Zakres stosowania ST

Specyfikacja Techniczna jest stosowana jako dokument przetargowy i kontraktowy przy

zlecaniu i realizacji Robot wymienionych w punkcie 1.1.

1.3 OKkreslenia podstawowe

Osnowa geodezyjna - usystematyzowany zbior punktow geodezyjnych, dla ktorych
okreslono matematycznie ich potozenie i doktadno$¢ usytuowania

Osnowa pomiarowa - osnowa geodezyjna zakladana w celu wykonania pomiaréw
sytuacyjnych 1 wysoko$ciowych

Podstawowa osnowa realizacyjna - stuzy do powigzania tyczonego obiektu z otaczajacym
go terenem 1 jego uzbrojeniem, do wyznaczenia szczegdtowej osnowy realizacyjnej oraz w
miar¢ mozliwos$ci do bezposredniego wykonywania pomiaréw realizacyjnych.

Szczegolowa osnowa realizacyjna - shuzy do bezposredniego oparcia pomiarow

realizacyjnych
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Punkty glowne trasy- punkty zalamania linii i osi obiektow, punkty kierunkowe oraz punkty

poczatkowe 1 koncowe

Reper - zasadniczy element znaku wysokosciowego lub samodzielny znak wysokosciowy,

majacy jednoznacznie okreslony charakterystyczny punkt, ktorego wysokos$¢ jest wyznaczana

Stabilizacja punktu geodezyjnego - czynno$¢ osadzania w terenic znaku lub zespotu

znakoéw geodezyjnych.

Znak geodezyjny -znak wykonywany z trwatych materiatow, przeznaczony do oznaczenia w

terenie miejsca potozenia punktu geodezyjnego.

1.4 Charakterystyka Robot zwigzanych z wytyczeniem obiektow

Roboty pomiarowe, zwigzane z wyznaczeniem osi obiektow, obrysow obiektow i

punktow wysoko$ciowych beda obejmowaty:

a) Sprawdzenie zgodnosci planu lokalizacyjnego z rzeczywistymi wymiarami wytyczonego
obiektu i dokumentacja.

b) Sprawdzenie wszystkich podanych wymiaréw projektowych obiektéw poprzez przeliczenie
ich na wspotrzedne w uktadzie odniesienia zwigzanym z miejscem budowy, w celu
osiggnigcia jednakowej doktadnosci tyczenia na catym terenie projektowanej inwestycji.

c) Potwierdzenie granic dziatek.

d) Przygotowanie programu zawierajacego plan stabilizacji celéw i stanowisk pomiarowych.
Powinien on uwzglgdnia¢ harmonogram prac budowlanych. Program powinien zapewni¢
wystarczajacg ilos¢ czasu, aby materialy uzyte do stabilizacji mogly zwigzaé, a znaki 0sigs¢
jeszcze przed pierwszym pomiarem.

e) Sporzadzenie na czas trwania budowy szkicu tyczenia zawierajacego podstawowe i wtorne
linie bazowe siatki gtdéwnej, przecigcia siatki, punkty nawigzania i repery.

f) Uzupehienie dodatkowymi punktami (w miar¢ potrzeb) wyznaczenia sytuacyjnego.

g) Wyznaczenie dodatkowych punktow wysokosciowych.

h) Wyznaczenie przekrojow poprzecznych, z ewentualnym wytyczeniem dodatkowych
przekrojow.

i) Zastabilizowanie punktow w sposob trwaty, zapewniajacy dostepno$¢ i widoczno$é przez
caly okres zamierzonego wykorzystywania, ochrona ich przed zniszczeniem oraz

oznakowanie W sposob utatwiajacy odszukanie i ewentualne odtworzenie.
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1.5 Ogodlne wymagania dotyczace Robot

Ogoblne wymagania dotyczace Robot podano w ST-WO ,,Wymagania ogolne”.

Wykonawca Robot jest odpowiedzialny za jakos¢ wykonanych Robot oraz za ich
zgodno$¢ z Dokumentacjg Projektowg i ST. W trakcie Robot Wykonawca ponosi
odpowiedzialno$¢ za bezpieczenstwo ruchu drogowego i1 0sob trzecich w obrebie Placu
Budowy oraz utrzymanie oznakowania, urzadzen ostrzegawczych i zabezpieczajacych na

przekazanym Placu Budowy.

MATERIALY

Ogodlne wymagania dotyczace Materiatow podano w ST-WO ,,Wymagania ogo6lne”.

Do utrwalenia punktow moga shuzy¢:

- paliki drewniane (dla punktow naroznych, robo6t ziemnych, kraweznikow),

- pale lub prety osadzone w betonie wlanym do wykopanego dotu (punkty osnowy
podstawowej i nizszej klasy wewnatrz obszaru budowy),

- odlane na miejscu stupy betonowe w rurze lub mufie (punkty osnowy podstawowe;j
lub repery),

- wiercone rury (punkty osnowy podstawowej 1 nizszej klasy oraz repery nizszej klasy),

- rury z pazurami oraz Skrzydtami stabilizujacymi (punkty poziomej osnowy
podstawowej lub reperow),

- plytka stalowa przytwierdzona do betonu (w pdzniejszych etapach budowy),

- znaki metalowe i bolce (punkty osnowy podstawowej i repery),

- prefabrykowany blok betonowy (punkty osnowy podstawowej lub repery) wykonane i
zastosowane zgodnie z normg PN-ISO 4463-2:2001, w zaleznosci od przewidywanego
zastosowania 1 oczekiwanej trwatosci.

Materiaty przewidziane do wykorzystania przy stabilizacji celow 1 stanowisk

pomiarowych powinny spetnia¢ wymagania stato$ci 1 trwatos$ci.

SPRZET

Ogo6lne wymagania dotyczace Sprzgtu podano w ST-WO. ,,Wymagania ogdlne”.
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2. Do wyznaczenia osi 1 punktéw wysokosciowych nalezy stosowac nast¢pujacy sprzet:
- teodolity lub tachimetry,
- niwelatory,
- dalmierze,
- tyczki,
- flaty,
- tasmy stalowe.
3. Sprzgt stosowany do odtworzenia osi, wyznaczenia sytuacyjnego 1 punktow

wysokosciowych powinien gwarantowa¢ uzyskanie wymaganej doktadno$ci pomiaru.

4. TRANSPORT

Ogodlne wymagania dotyczace Transportu podano w ST-WO. ,,Wymagania ogolne”.

5. WYKONANIE ROBOT

Ogolne wymagania dotyczace wykonania Robo6t podano w  ST-WO. ,Wymagania

0golne”.

5.1 Ustalenia ogdlne

1. Prace pomiarowe powinny by¢ wykonane zgodnie z obowigzujacymi PN, Instrukcjami
GUGIK oraz z obowigzujacym Prawem Budowlanym.

2. Wytyczenie 1 zastabilizowanie w terenie punktow osnowy sytuacyjno-wysokosciowej
dokonuje uprawniony geodeta na zlecenie Wykonawcy. Wspohrzedne 1 wysokosci
punktéw osnowy realizacyjnej beda okreslone w takim samym uktadzie i poziomie
odniesienia jak Dokumentacja Projektowa. Po wykonaniu wytyczenia, geodeta dostarcza
Wykonawcy szkic wytyczenia obiektu, wykaz punktow wysokosciowych oraz wszelkie
inne dane niezbedne do zidentyfikowania punktow w terenie.

3. Przed stabilizacja punktow poza Placem Budowy nalezy uzyska¢ pozwolenie wiasciciela

nieruchomosci, na ktérej maja si¢ one znalez¢.

ST-01. Geodezyjne roboty pomiarowe




Nr umowy: 33/LIFEDrawaPL/2015

St 48
Budowa infrastruktury hydrotechnicznej w dorzeczu Drawy, budowa zapory rona

" infrastruktury hydrotechnicznej w dorzeczu Drawy w ramach projektu
Hydroprojekt LIFE13NAT/PL/000009 LIFEDrawaPL Nrarch.:
Zadanie C.4.4: Korytnica: S6wka, Jazwiny, prog ) 24 888-HS/16
SPECYFIKACJE TECHNICZNE WYKONANIA 1 ODBIORU ROBOT
BUDOWLANYCH

?“ przeciwerozyjnej dla ochrony wtosienicznikéw oraz przebudowa istniejacej

a company of Royal HaskoningDHV

4. Wykonawca powinien przeprowadzi¢ obliczenia i pomiary geodezyjne, niezbedne do
szczegdlowego wytyczenia Robot. Stuzba geodezyjna Wykonawcy dokona dwa razy w
roku pomiarow kontrolnych osnowy realizacyjnej. Wyniki przekazane beda
Zamawiajacemu. Prace pomiarowe powinny by¢ wykonane przez osoby posiadajace
odpowiednie kwalifikacje iuprawnienia. Wykonawca ponosi odpowiedzialno$¢ za
nastepstwa niezgodnosci wykonanych Robdt z Dokumentacjg Projektowa, ST oraz
wprowadzonymi zmianami. Wykonawca powinien sprawdzi¢ czy rz¢dne terenu okreslone
w Dokumentacji Projektowej sa zgodne z rzeczywistymi rzednymi terenu. Jezeli
Wykonawca stwierdzi, ze rzeczywiste rz¢dne terenu istotnie rdéznig si¢ od rzednych
okreslonych w Dokumentacji Projektowej, to powinien powiadomi¢ o tym
Zamawiajacego. Uksztattowanie terenu w takim rejonie nie powinno by¢ zmieniane przed
podjeciem odpowiedniej decyzj.. Wszystkie roboty dodatkowe, wynikajace z réznic
rz¢dnych terenu podanych w Dokumentacji Projektowej i rzednych rzeczywistych,
akceptowane przez Zamawiajacego, zostang wykonane na koszt Zamawiajacego.
Zaniechanie powiadomienia Zamawiajacego oznacza, ze roboty dodatkowe w takim
przypadku obcigza Wykonawcg. Wszystkie roboty, ktore bazuja na pomiarach
Wykonawcy nie moga by¢ rozpoczete przed zaakceptowaniem wynikoOw pomiardw przez
zamawiajacego.

5. Punkty gléwne 1 punkty posrednie osnowy musza by¢ zaopatrzone w oznaczenia
okreslajace w sposodb wyrazny i1 jednoznaczny charakterystyke 1 potozenie tych punktow.
Forma 1 wzor tych oznaczen powinny by¢ zaakceptowane przez Zamawiajacego.
Wykonawca jest odpowiedzialny za ochron¢ wszystkich punktéw pomiarowych 1 ich

oznaczen w czasie trwania Robot.

5.2 Wyznaczenie punktow gléwnych osi i punktéw wysokosciowych

Punkty wierzchotkowe i inne punkty gldéwne powinny by¢ zastabilizowane w sposob
trwaly, przy uzyciu pali drewnianych, pretow metalowych lub stupkow betonowych (wg p.2),
a takze dowigzane do zalozonej osnowy realizacyjnej, potozonej poza granicami robdt
ziemnych. Wykonawca powinien zatozy¢ robocze punkty wysokosciowe (repery robocze)

wzdhuz osi obiektow, a takze przy kazdym obiekcie inzynierskim. Repery robocze nalezy
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zalozy¢ poza granicami robot zwigzanych z wykonaniem obiektow. Jako repery robocze
mozna wykorzysta¢ punkty stale na stabilnych, istniejagcych budowlach. O ile brak takich
punktdéw, repery robocze nalezy zatozy¢ z materiatdéw wg p.2. Repery powinny by¢ osadzone
w gruncie w sposob wykluczajacy osiadanie. Rzgdne reperéw roboczych nalezy okresla¢ z
doktadnoscia do 0,5 cm, stosujac niwelacje podwdjng w nawigzaniu do reperéw
panstwowych. Repery robocze powinny by¢ wyposazone w dodatkowe oznaczenia,

zawierajace wyrazne i jednoznaczne okres§lenie nazwy reperu i jego rzedne;.

5.3 Wyznaczenie osi obiektu

1. Osie obiektéw powinny by¢ wyznaczone w punktach gtéwnych 1 w punktach posrednich
w odleglosci zaleznej od charakterystyki terenu i jego uksztaltowania. Dopuszczalne
odchylenie sytuacyjne wytyczonej osi w stosunku do Dokumentacji Projektowej nie moze
by¢ wigksze niz 1 cm. Rzedne punktow osi nalezy wyznaczy¢ z doktadnoscig do 0,1 cm
w stosunku do rzgdnych okre§lonych w Dokumentacji Projektowe;.

2. Do utrwalenia osi w terenie nalezy uzy¢ punktow wykonanych z materiatow
wymienionych w punkcie 2. Usunigcie punktéw z osi jest dopuszczalne tylko wowczas,
gdy Wykonawca Robot zastapi je odpowiednimi punktami po obu stronach osi,

umieszczonymi poza granicg Robot.

5.4 Wyznaczenie przekrojow poprzecznych

1. Wyznaczenie przekrojoéw poprzecznych obejmuje:
a) wyznaczenie krawedzi nasypéw i wykopow na powierzchni terenu (okreslenie
granicy Robot ziemnych),
b) wyznaczenie w czasie trwania Robot ziemnych (konturé6w) nasypow i wykopow
(tzw. profilowanie przekrojow poprzecznych) i powinno by¢ wykonane zgodnie
z Dokumentacja Projektowa oraz w miejscach wymagajacych uzupelnienia dla
poprawnego przeprowadzenia Robot.
2. Do wyznaczania krawedzi nasypow i wykopow nalezy stosowaé dobrze widoczne paliki.

Odlegtos¢ migdzy palikami nalezy dostosowaé¢ do uksztattowania terenu oraz geometrii
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obiektow. Profilowanie przekrojow poprzecznych musi umozliwia¢ poprawne wykonanie

nasypow 1 wykopow o ksztalcie zgodnym z Dokumentacja Projektowa.

6. KONTROLA JAKOSCI ROBOT

1. Ogolne wymagania dotyczace kontroli jakosci Robdt podano w  ST-WO "Wymagania
ogolne”.

2. Pierwszym etapem kontroli jest sprawdzenie, czy nie ma widocznych zmian, tj.
uszkodzenia, przemieszczenia lub niestabilnosci stanowiska pomiarowego lub celu.

3. Nalezy wykona¢ pomiar kontrolny w przypadku podejrzenia, ze wzajemne potozenie celu
i stanowiska pomiarowego zostato naruszone.

4. Kontrole jakosci prac pomiarowych, zwigzanych z wyznaczeniem osi i punktow
wysokosciowych nalezy prowadzi¢ wedlug ogoélnych zasad okreslonych w instrukcjach

i wytycznych GUGIK.

7. OBMIAR ROBOT

1. Ogoblne wymagania dotyczace obmiaru Robot podano w ST-WO "Wymagania og6lne”.
2. Jednostkami obmiaru dla poszczegdlnych obiektow sa:
- dla robdt pomiarowych przy liniowych robotach ziemnych 1 km

- dla robdt pomiarowych przy powierzchniowych robotach ziemnych 1 ha

8. ODBIOR ROBOT

1. Ogolne wymagania dotyczace odbioru Robot podano w ST-WO "Wymagania ogolne”.
2. Odbidér Robot nastepuje na podstawie szkicoOw 1 dziennikoéw pomiarow geodezyjnych lub

protokotu z kontroli geodezyjnej, ktore Wykonawca przedktada Inzynierowi.

9. PODSTAWA PLATNOSCI

1. Ogolne wymagania dotyczace platnosci podano w ST-WO "Wymagania ogolne”.
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2. Platno$¢ za jednostke Robodt nalezy przyjmowac na podstawie szkicow i1 dziennikéw

pomiardéw geodezyjnych lub protokotu z kontroli geodezyjne;.

3. Cena wykonania Robot obejmuje:

a) Dla robot pomiarowych przy liniowych robotach ziemnych :

wyznaczenie 0si trasy,

sprawdzenie i uzupetnienie osi trasy dodatkowymi punktami,

niwelacja kontrolna reperéw i osi trasy,

wykonywanie pomiardw biezacych w miar¢ postepu Robodt, zgodnie
z Dokumentacja Projektowa,

zabezpieczenie 0si trasy poprzez wyniesienie jej poza obreb robot,
zastabilizowanie punktow w sposob trwaly, zabezpieczenie przed

zniszczeniem i oznakowanie utatwiajgce ewentualne odtworzenie.

b) Dla robot pomiarowych przy powierzchniowych robotach ziemnych:

ustawienie kotkow kierunkowych na krawedzi pola i sprawdzenie katow oraz
powierzchni Robot,

wznowienie siatki niwelacyjnej 1 ustawienie reperéw,

dwukrotna niwelacja reperow 1 niwelacja siatki,

zabezpieczenie gldwnej osi terenu poprzez wyniesienie jej poza obreb robot,
wyznaczenie poziomow robot ziemnych,

wykonanie pomiarow przejsciowych,

wznowienie siatki po zakonczeniu robaét,

niwelacja kontrolna wykonanych rob6t ziemnych,

wyznaczenie przekrojéw poprzecznych z ewentualnym wyznaczeniem
dodatkowych przekrojow,

wykonywanie pomiardw biezacych w miar¢ postepu Robdt, zgodnie
z Dokumentacja Projektowa,

zastabilizowanie punktow w sposob trwaly, zabezpieczenie przed

zniszczeniem i oznakowanie utatwiajgce ewentualne odtworzenie.

4. Tlo$¢ Robot do wykonania zgodnie z Przedmiarami Robot.
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10. PRZEPISY ZWIAZANE

1. PN-ISO 4463-2:2001 Metody pomiarowe w budownictwie. Tyczenie i pomiar. Cele
I stanowiska pomiarowe

2. PN-ISO 4463-3:2001 Metody pomiarowe w budownictwie. Tyczenie i pomiar.
Wykazy sprawdzajace dla realizacji zadan geodezyjnych 1 ustug
pomiarowych.

3. PN-B-06050: 1999P Geotechnika. Roboty ziemne. Wymagania ogolne.

4. Rozporzadzenie Ministra Administracji i Cyfryzacji z dnia 14 lutego 2012 r. w sprawie

osnow geodezyjnych, grawimetrycznych i magnetycznych. Dz.U. nr 0 poz. 352;
5. Ustawa - Prawo geodezyjne i kartograficzne — z dnia 17 maja 1989 r. (Dz. U. Nr 30, poz.

163 z p6zn. zm.).
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