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1. WSTEP

1.1.Przedmiot SST

Przedmiotem niniejszej specyfikacji technicznej TS wymagania dotyegce wykonania i odbioru robét
zwigzanych z odtworzeniem trasy drogowej i jej punkidysokaciowych przy budowie agu pieszo rowerowego
na odcinku Owfiska — Bolechowo Osiedle od km 0+000,00 do km 0+&83,

1.2. Zakres stosowania SST

Niniejsza specyfikacja techniczna (SST) jest st@s@ jako dokument przetargowy i kontraktowy przy
zlecaniu i realizacji rob6t wymienionych w pkt.1.1.

1.3. Zakres rob6t obgtych SST

Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji doty@asad prowadzenia robot awanych z wszystkimi
czynndgciami umaliwiajacymi i mapcymi na celu odtworzenie w terenie przebiegu tid®gowe]j oraz poteenia
obiektow irzynierskich.

1.3.1.0dtworzenie trasy i punktéw wysaoi@owych

W zakres robét pomiarowych, zyganych z odtworzeniem trasy i punktéw wysétiowych wchoda:

a) sprawdzenie wyznaczenia sytuacyjnego i wysokavego punktow gtéwnych osi trasy i punktow
wysokasciowych,

b) uzupenienie osi trasy dodatkowymi punktami (wyzeatge o0si),

¢) wyznaczenie dodatkowych punktow wység&owych (reperéw roboczych),

d) wyznaczenie przekrojéw poprzecznych,

e) zastabilizowanie punktéw w sposo6b trwaty, ochronh przed zniszczeniem oraz oznakowanie w sposéb
utatwiajacy odszukanie i ewentualne odtworzenie.

f)  wykonanie mapy geodezyjnej-powykonawczejwiadczonej w ODGK w 4 egzemplarzach

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

1.4.2. Pozostale okidenia podstawowe aszgodne z obowizujacymi, odpowiednimi polskimi normami i z
definicjami podanymi w SST D-M-00.00.00 ,Wymaganigolne” pkt 1.4.

1.5. Ogolne wymagania dotycgce robot
Og6lne wymagania dotygee rob6t podano w SST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogdpkt 1.5.

2. MATERIALY

2.1. Ogdlne wymagania dotycgce materiatlow

Ogblne wymagania dotygze materiatéw, ich pozyskiwania i sktadowania padanSST D-M-00.00.00
+~Wymagania ogolne” pkt 2.

2.2. Rodzaje materiatow

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

Pale drewniane umieszczone poza gramobo6t ziemnych, w gsiedztwie punktéw zatamania trasy,
powinny mie srednig; od 0,15 do 0,20 m i diugbod 1,5 do 1,7 m.

Do stabilizacji pozostatych punktéw nzjestosowd paliki drewnianesrednicy od 0,05 do 0,08 m i
dtugdsci okoto 0,30 m, a dla punktéw utrwalanych w istaeej nawierzchni bolce stalovieednicy 5 mm i diugéei
od 0,04 do 0,05 m.

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

3. SPRZET

3.1. Ogdélne wymagania dotycgce spratu
Ogolne wymagania dotysee sprztu podano w SST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogoélne” pkt
3.2. Sprat pomiarowy

Do odtworzenia sytuacyjnego trasy i punktow wysakowych naleéy stosowd nastpujacy sprzt:
— teodolity lub tachimetry,
- niwelatory,
- dalmierze,
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- tyczki,
- faty,
- tasmy stalowe, szpilki.
Sprzt stosowany do odtworzenia trasy drogowej i jej kiaw wysokdciowych powinien gwarantowa
uzyskanie wymaganej doktadizd pomiaru.

4. TRANSPORT

4.1. Ogo6lne wymagania dotycgce transportu
Og6lne wymagania dotygee transportu podano w SST D-M-00.00.00 ,Wymagagane” pkt 4.
4.2. Transport sprzetu i materiatow

Sprzt i materialy do odtworzenia trasy gn@ przewoz dowolnymisrodkami transportu.
5. WYKONANIE ROBOT

5.1. Ogélne zasady wykonania robot
Ogolne zasady wykonania robét podano w SST D-N@00 ,Wymagania ogolne” pkt 5.
5.2. Zasady wykonywania prac pomiarowych

Prace pomiarowe powinny &yvykonane zgodnie z oboaviujacymi Instrukcjami GUGIK (od 1 do 7).

Przed przyspieniem do robét Wykonawca powinien prgejod Zamawigcego dane zawierge
lokalizack i wspotrzdne punktow gtéwnych trasy oraz reperdw.

W oparciu o materialy dostarczone przez Zamawegjo, Wykonawca powinien przeprowadabliczenia
i pomiary geodezyjne nieztine do szczegétowego wytyczenia robét.

Prace pomiarowe powinny &yvykonane przez osoby posiastag odpowiednie kwalifikacje i uprawnienia.

Wykonawca powinien natychmiast poinformawazyniera o wszelkich tach wykrytych w wytyczeniu
punktéw gtéwnych trasy i (lub) reperéw roboczychedd te powinny by usunéte na koszt Zamawiggego.

Wykonawca powinien sprawdziczy rzdne terenu ok&tone w dokumentacji projektowep zgodne z
rzeczywistymi rednymi terenu. Jeeli Wykonawca stwierdzize rzeczywiste rgne terenu istotnie #ia sie od
rzednych okrélonych w dokumentacji projektowej, to powinien padomt o tym Inzyniera. Uksztattowanie terenu
w takim rejonie nie powinno ldyzmieniane przed pogiiem odpowiedniej decyzji przez Ayniera. Wszystkie
roboty dodatkowe, wynikage z rénic rzednych terenu podanych w dokumentacji projektowejzgdnych
rzeczywistych, akceptowane przez zyniera, zostap wykonane na koszt Zamawaapgo. Zaniechanie
powiadomienia Iayniera oznacza,e roboty dodatkowe w takim przypadku atmgi Wykonawe.

Wszystkie roboty, ktére bazuj na pomiarach Wykonawcy, nie mpgby¢ rozpoczte przed
zaakceptowaniem wynikéw pomiaréw przezyniera.

Punkty wierzchotkowe, punkty gtéwne trasy i punktgérednie osi trasy mugzby¢ zaopatrzone w
oznaczenia ok&ajace w sposob wyiay i jednoznaczny charakterystyk potozenie tych punktéw. Forma i wzér
tych oznaczé powinny by zaakceptowane przezzymiera.

Wykonawca jest odpowiedzialny za ochgomszystkich punktéw pomiarowych i ich oznacze czasie
trwania rob6t. Jeeli znaki pomiarowe przekazane przez Zamawejo zostan zniszczone przez Wykonawc
swiadomie lub wskutek zaniedbania, a ich odtworzgest konieczne do dalszego prowadzenia robotpttam
one odtworzone na koszt Wykonawcy.

Wszystkie pozostate prace pomiarowe koniecznepiavidtowej realizacji rob6t nate do obowazkéw
Wykonawcy.

5.3. Sprawdzenie wyznaczenia punktéw gtéwnych osafy i punktéw
wysokdciowych

Punkty wierzchotkowe trasy i inne punkty gtéwne @y by¢ zastabilizowane w sposéb trwaly, przy
uzyciu pali drewnianych lub stupkéw betonowych, azeaklowhzane do punktéw pomocniczych, padmych poza
grania robot ziemnych. Maksymalna odlegtopomiedzy punktami gtéwnymi na odcinkach prostych niezeo
przekracza 500 m.

Zamawiajicy powinien zatay¢ robocze punkty wysokaiowe (repery robocze) wzdhosi trasy drogowej,

a takee przy kadym obiekcie igynierskim.

Maksymalna odlegkt miedzy reperami roboczymi wzdtutrasy drogowej w terenie ptaskim powinna
wynosic 500 metréw, natomiast w terenie falistym i gérsipowinna by¢ odpowiednio zmniejszona, zatee od
jego konfiguracji.

Repery robocze nalg zatazy¢ poza granicami rob6t zedanych z wykonaniem trasy drogowej i obiektéw
towarzysacych. Jako repery robocze pma wykorzysté punkty state na stabilnych, istnieych budowlach wzdiu
trasy drogowej. O ile brak takich punktéw, repeopacze naley zatary¢ w postaci stupkéw betonowych lub
grubych ksztattownikéw stalowych, osadzonych w gierw sposéb wykluczagy osiadanie, zaakceptowany przez
Inzyniera.
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Rzedne reperéw roboczych naleokresla¢ z taky doktadndcia, abysredni bkd niwelacji po wyréwnaniu
byt mniejszy od 4 mm/km, stosigj niwelacg podwdjra w nawizaniu do reperéw patwowych.
Repery robocze powinny bywyposaone w dodatkowe oznaczenia, zawigtaj wyragne i jednoznaczne
okreslenie nazwy reperu i jegogdne;j.

5.4. Odtworzenie osi trasy

Tyczenie osi trasy nalg wykona w oparciu o dokumentagjprojektowa oraz inne dane geodezyjne
przekazane przez Zamawieggo, przy wykorzystaniu sieci poligonizacji nsgwowej albo innej osnowy
geodezyjnej, okrdonej w dokumentacji projektowej.

O$ trasy powinna b§wyznaczona w punktach gtéwnych i w punktackrpdnich w odlegtéci zaleznej od
charakterystyki terenu i uksztattowania trasy, Ieiezrzadziej ni co 50 metrow.

Dopuszczalne odchylenie sytuacyjne wytyczonejtmsy w stosunku do dokumentacji projektowej nie
moze by wieksze nk 3 cm dla autostrad i drég ekspresowych lub 5 cenmtizostatych drog. Rdne niwelety
punktéw osi trasy naky wyznaczy z dokladnécia do 1 cm w stosunku do egdnych niwelety okrdonych w
dokumentacji projektowe].

Do utrwalenia osi trasy w terenie nafaizy¢ materiatdbw wymienionych w pkt 2.2.

Usunkcie pali z osi trasy jest dopuszczalne tylko wéveczaly Wykonawca robét zagt je odpowiednimi
palami po obu stronach osi, umieszczonych pozagraobot.

5.5. Wyznaczenie przekrojow poprzecznych

Wyznaczenie przekrojéw poprzecznych obejmuje wyzeaie krawdzi nasypéw i wykopow na
powierzchni terenu (okéienie granicy robdt), zgodnie z dokumeniggiojektovg oraz w miejscach wymagggych
uzupetnienia dla poprawnego przeprowadzenia robamniejscach zaakceptowanych przezytmera.

Do wyznaczania kragdzi nasypow i wykopow naky stosowa dobrze widoczne paliki lub wiechy.
Wiechy naley stosowd w przypadku nasypow o wysada przekraczajcej 1 metr oraz wykopow ghszych ni 1
metr. Odlegté¢ migdzy palikami lub wiechami naty dostosowé do uksztattowania terenu oraz geometrii trasy
drogowej. Odlegtéc ta co najmniej powinna odpowiatladstpowi kolejnych przekrojéw poprzecznych.

Profilowanie przekrojow poprzecznych musi ufiwia¢ wykonanie nasypow i wykopow o ksztalcie
zgodnym z dokumentacprojektovs.

5.6. Wyznaczenie pofzenia nabudowywanych studni SKR-2

Dla kazdej z studni naley wyznaczy jej potazenie w terenie poprzez:
a) wytyczenie punktow oki&tajacych usytuowanie (kontur) obiektu,
Lokalizacg studni naley ustalc w terenie przy udziale wyznaczonego pracownika Jd wczdniejszym
szczegOtowym zlokalizowaniu adz kablowych. Cak® prac prowadZi pod nadzorem pracownika Grupy
technicznej Liniowe;. Poteenie obiektu w planie natg okresli¢ z doktadnécia okreilong w punkcie
5.4.

6. KONTROLA JAKO SCI ROBOT

6.1. Ogollne zasady kontroli jakéci robot
Ogollne zasady kontroli jakoi robot podano w SST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogdlpkt 6.
6.2. Kontrola jakosci prac pomiarowych

Kontrolg jakosci prac pomiarowych zwranych z odtworzeniem trasy i punktéw wysédiowych naley
prowadzé wedtug ogdlnych 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

Ogodlne zasady obmiaru rob6t podano w SST D-M-Q0MANymagania ogdlne” pkt 7.
7.2. Jednostka obmiarowa

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

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

8. ODBIOR ROBOT

8.1. Ogdlne zasady odbioru robot

Ogoblne zasady odbioru robét podano w SST D-M-00@QWymagania ogdlne” pkt 8.
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8.2. Sposi6b odbioru robét

Odbiér rob6t zwizanych z odtworzeniem trasy w terenie gasfe na podstawie szkicéw i dziennikow
pomiaréw geodezyjnych lub protokoétu z kontroli gemginej, ktére Wykonawca przedktadaynierowi.

9. PODSTAWA PLATNOSCI

9.1. Ogdlne ustalenia dotycge podstawy ptatndci
Ogodlne ustalenia dotysze podstawy ptatrici podano w SST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogélne” gkt
9.2. Cena jednostki obmiarowe;j

Cena 1 km wykonania robét obejmuije:
— sprawdzenie wyznaczenia punktéw gtéwnych osi trgmynktow wysokéciowych,
— uzupehnienie osi trasy dodatkowymi punktami,
— wyznaczenie dodatkowych punktéw wysé&owych,
- wyznaczenie przekrojéw poprzecznych z ewentualnytyezeniem dodatkowych przekrojéw,
— zastabilizowanie punktéw w spos6b trwaly, ochrowsh przed zniszczeniem i oznakowanie ulatydej
odszukanie i ewentualne odtworzenie.
- wykonanie mapy geodezyjnej-powykonawczejvadczonej w ODGK w 4 egzemplarzach
Pfatng¢ rob6t zwihzanych z wyznaczeniem obiektow mostowych jestiauv koszcie robét mostowych.

10. PRZEPISY ZWIAZANE

1. Instrukcja techniczna 0-1. Ogolne zasady wykonyag@mac geodezyjnych.

2. Instrukcja techniczna G-3. Geodezyjna obstuga itwegis Gtowny Urad 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. Oshowy realizacyjne, GUTD83.
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1. WSTEP

1.1. Przedmiot SST

Przedmiotem niniejszej specyfikacji technicznej TpSa wymagania dotyexe wykonania i odbioru
robét zwhzanych ze zdciem warstwy humusu i/lub darniny przy budowiegei pieszo rowerowego na odcinku
Owinska — Bolechowo Osiedle od km 0+000 do km 0+633,37

1.2. Zakres stosowania SST

Niniejsza specyfikacja techniczna (SST) jest at@na jako dokument przetargowy i kontraktowy przy
zlecaniu i realizacji rob6t wymienionych w pkt.1.1.

1.3. Zakres robét obgtych SST

Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji dotyazasad prowadzenia rob6t awanych ze zdciem
warstwy humusu i/lub darniny, wykonywanych w ramagbot przygotowawczych.

1.4. Okre$lenia podstawowe

Stosowane okééenia podstawoweaszgodne z obowizujacymi, odpowiednimi polskimi normami oraz
z definicjami podanymi w SST D-M-00.00.00 ,Wymagaoigolne” pkt 1.4.

1.5. Ogodlne wymagania dotycgce robot
0Og6lne wymagania dotygee rob6t podano w SST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogdpkt 1.5.

2. MATERIALY
Nie wystpuja.

3. SPRZET

3.1. Ogdélne wymagania dotycgce spratu
Ogolne wymagania dotyseze sprztu podano w SST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogolne” pkt
3.2. Sprat do zdjgcia humusu i/lub darniny

Do wykonania rob6t zwrzanych ze zdgciem warstwy humusu lub/i darniny nie nagaj sk do
powtdrnego #ycia naley stosowa:
— réwniarki,
- spycharki,
— fopaty, szpadle i inny spgz do rcznego wykonywania robot ziemnych - w miejscaclziggrawidtowe
wykonanie robot spetem zmechanizowanym nie jest #iwe,
— koparki i samochody samowytadowcze - w przypadlangportu na odlegié wymagajca zastosowania
takiego sprztu.
Do wykonania rob6t zwzanych ze zdgiem warstwy darniny nadgiej st do powtdrnego zycia, naley
stosowa:
— noze do cicia darniny wedtug zasad oklenych w p. 5.3,
- lopaty i szpadle.

4. TRANSPORT

4.1. Ogo6lne wymagania dotycgce transportu
OgobIne wymagania dotygze transportu podano w SST D-M-00.00.00 ,Wymagag@éine” pkt 4.
4.2. Transport humusu i darniny

Nadmiar humusu natg odwiez¢ w miejsce wskazane przez Inwestora.

Humus naléy przemieszcza z zastosowaniem rowniarek lub spycharek albo pozéw transportem

samochodowym. Wybdrodka transportu zatg od odlegtéci, warunkéw lokalnych i przeznaczenia humusu.
Darnirg nalezy przewozé transportem samochodowym. W przypadku darniny zmaezonej do

powtdrnego zastosowania, powinna oné trgnsportowana w sposéb nie powagyjuszkodze.
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5. WYKONANIE ROBOT

5.1. Ogdlne zasady wykonania robot

Ogoblne zasady wykonania robét podano w SST D-M@00 ,Wymagania ogolne” pkt 5.
Teren pod budowdrogi w pasie robét ziemnych, w miejscach dokopéwinnych miejscach wskazanych
w dokumentacji projektowej powinien &pczyszczony z humusu i/lub darniny.

5.2. Zdjecie warstwy humusu

Warstwa humusu powinna bydjeta z przeznaczeniem do fmejszego aycia przy umacnianiu skarp,
zakladaniu trawnikdw, sadzeniu drzew i krzewdw ooz innych czynnéti okreSlonych w dokumentaciji
projektowej. Zagospodarowanie nadmiaru humusu powviby wykonane zgodnie z ustaleniami SST lub
wskazaniami Inyniera.

Humus nalgy zdejmow& mechanicznie z zastosowaniem rowniarek lub spgshaw wypatkowych
sytuacjach, gdy zastosowanie maszyn nie jest vozsiace dla prawidtowego wykonania rob6t, wadihie mae
stanowt zagraenie dla bezpiecastwa robdt (zmienna grubd warstwy humusu,asiedztwo budowli), naley
dodatkowo stosowargczne wykonanie robo6t, jako uzupetnienie prac wykearyych mechanicznie.

Warstwe humusu naley zdja¢ z powierzchni calego pasa rob6t ziemnych oraz mydh miejscach
okreslonych w dokumentacji projektowej lub wskazanycheaar Irzyniera.

Gruba¢ zdejmowanej warstwy humusu (zaka od gébokdsci jego zalegania, wysokoi nasypu, potrzeb
jego wykorzystania na budowie itp.) powinna¢tygodna z ustaleniami dokumentacji projektowej, S&T
wskazana przez myniera, wedtug faktycznego stanu wymtwania. Stan faktycznybzie stanowit podstagwdo
rozliczenia czynn&i zwigzanych ze zdgciem warstwy humusu.

Zdjety humus nalgy sktadowg w regularnych pryzmach. Miejsca sktadowania hunpsuinny by przez
Wykonawe tak dobrane, aby humus byt zabezpieczony przeteeayszczeniem, a ta& najedzaniem przez
pojazdy. Nie nalgy zdejmow& humusu w czasie intensywnych opadéw i bémxnio po nich, aby unilkd
zanieczyszczenia ghrlub innym gruntem nieorganicznym.

5.3. Zdjecie darniny

Jezeli powierzchnia terenu w odlsie pasa przeznaczonego pod bugtnasy drogowej jest pokryta dargin
przeznaczom do umocnienia skarp, dargimalery zdja¢ w sposéb, ktéry nie spowoduje jej uszkalze
przechowywa w odpowiednich warunkach do czasu wykorzystania.

Wysokie trawy powinny hy skoszone przed zdjiem darniny. Darnig naley cia¢ w regularne,
prostokitne pasy o szerokoi okoto 0,30 metra lub w kwadraty o dtsgo boku okoto 0,30 metra. Grukp
darniny powinna wynoéiod 0,05 do 0,10 metra.

Nalezy dazy¢ do jak najszybszego zycia pozyskanej darniny. Za&i darnina przed powtérnym
wykorzystaniem musi kiysktadowana, to zalecaegej rozliazenie na gruncie rodzimym. Zdi brak miejsca na
takie roziaenie darniny, to nal& ja magazynowaw regularnych pryzmach. W porze rozwojélio darnire
nalezy sktadowa w warstwach traw do dotu. W pozostatym okresie darginalery sktadowa warstwami na
przemian traw do gory i traw do dotu. Czas sktadowania darniny przed wbudowanige powinien
przekracza 4 tygodni.

Darnire nie nadajca sie do powtérnego wykorzystania najeusuraé¢ mechanicznie, z zastosowaniem
réwniarek lub spycharek i przewitna miejsce wskazane w SST lub przeziera.

6. KONTROLA JAKO SCI ROBOT

6.1. Ogolne zasady kontroli jakéci robot
Ogoblne zasady kontroli jakoi rob6t podano w SST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogblpkt 6.
6.2. Kontrola usunigcia humusu lub/i darniny

Sprawdzenie jakii rob6t polega na wizualnej ocenie komplétriaisungcia humusu lub/i darniny.

7. OBMIAR ROBOT

7.1. Ogolne zasady obmiaru robot

Ogodlne zasady obmiaru rob6t podano w SST D-M-00@QNymagania ogbélne”  pkt 7.
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Zdjecie warstwy humusu i/lub darniny D.01.021.02.
7.2. Jednostka obmiarowa

Jednostl obmiarow jest nf (metr kwadratowy) zdjej warstwy humusu lub/i darniny.

8. ODBIOR ROBOT
Ogoblne zasady odbioru robét podano w SST D-M-00@(Wymagania ogolne” pkt 8.

9. PODSTAWA PLATNOSCI

9.1. Ogdlne ustalenia dotycge podstawy ptatndci
Ogodlne ustalenia dotygee podstawy pfatrsoi podano w SST D-M-00.00.00 ,Wymagania ogoine” @kt
9.2. Cena jednostki obmiarowe;j

Cena 1 wykonania robét obejmuije:

— zdjecie humusu wraz z hatldowaniem w pryzmy wzdilrogi lub odwiezieniem na odktad wskazany przez
Inwestora,

— zdjecie darniny z ewentualnym odwiezieniem i sktadowanjej w regularnych pryzmach.

10. PRZEPISY ZWIAZANE
Nie wystpuja.
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