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1. PRZEDMIOT ST.

Przedmiotem niniejszej specyfikacji technicznej sg wymagania dotyczace wykonania i odbioru
robo6t zwigzanych z wykonaniem wyznaczenia osi trasy przytaczy wod- kan oraz punktow wyso-
kosciowych punktow charakterystycznych zwigzanych z realizacjg zadania pn.: Budowa sali
gimnastycznej z zapleczem i facznikiem do budynku szkoty podstawowej w Bystrzycy Goérnej

2. ZAKRES STOSOWANIA ST.

Specyfikacja Techniczna jest stosowana jako dokument przetargowy i kontraktowy przy zleca-
niu i realizacji robét wymienionych w punkcie j.w.

3. ZAKRES ROBOT OBJETYCH ST.

Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji obejmujg wyznaczenie osi trasy przytaczy wraz
punktami wysokosciowymi

4. OGOLNE WYMAGANIA DOTYCZACE ROBOT.

Prace pomiarowe powinny by¢ wykonane zgodnie z obowigzujacymi Instrukcjami Gtéwnego
Urzedu Geodezji i Kartografii (GUGIK). Inzynier dostarczy Wykonawcy materiaty geodezyjne do
wytyczenia w terenie punktéw gtoéwnych osi trasy, skrzyzowan oraz punkty wysokosciowe (repe-
ry robocze). W oparciu o materiaty dostarczone przez Inzyniera Wykonawca powinien przepro-
wadzi¢ obliczenia i pomiary geodezyjne niezbedne do szczegbtowego wytyczenia robot.

5. MATERIALY | URZADZENIA.

Materiatami stosowanymi do wykonania wyznaczenia osi trasy i punktéw wysokosciowych sa:

e tyczki,
e laty,
e tasmy.

e inny sprzet akceptowany przez Inzyniera.

Sprzet stosowany do wyznaczenia trasy i punktow wysokosciowych powinien gwaranto-
wac uzyskanie wymaganej doktadnosci pomiaru.

6. TRANSPORT.
Nie dotyczy
7. WYKONANIE ROBOT.
7.1.  Wyznaczenie punktdéw na osi

Tyczenie osi trasy drogowej nalezy wykonac¢ w oparciu 0 Dokumentacje Projektowg przy
wykorzystaniu sieci poligonizacji panstwowej.

Wyznaczone punkty na osi budowli nie powinny by¢ przesuniete wiecej niz o 3cm w sto-
sunku do projektowanych, a rzedne punktéw na osi nalezy wyznaczy¢ z doktadnoscia do
1cm w stosunku do rzednych projektu.

7.2. Robocze punkty wysokosciowe
Nalezy wyznaczy¢ dwa robocze punkty wysokosciowe.

Punkty wysokosciowe nalezy wykona¢ poza granicami projektowanej budowli, a rzedne
ich wyznaczy¢ z doktadnoscig do 0,5cm.
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7.3. Wyznaczenie punktdéw wysokosciowych i konturdw wykopdw

Wyznaczenie punktéw wysokosciowych i konturéw wykopow polega na oznaczeniu po-
tozenia w terenie krawedzi przeciecia powierzchni zewnetrznych skarp wykopéw z tere-
nem oraz okreslenie wysokosciowych rzednych punktéw charakterystycznych sieci. Do
wyznaczenia konturow wykopdéw nalezy stosowaé dobrze widoczne paliki. Olegtosé mie-
dzy palikami nalezy dostosowa¢ do uksztattowania terenu oraz geometrii trasy sieci. Od-
legtos¢ ta powinna odpowiadaé odstepowi kolejnych przekrojow poprzecznych poda-
nych w Dokumentacji Projektowej.

7.4. Kontrola jakosci robot

7.4.1. Ogdlne zasady kontroli jakosci robdt

Kontrole kosci prac pomiarowych zwigzanych z odtworzeniem (wyznaczeniem) trasy i
punktow wysokosciowych nalezy prowadzi¢ wg ogélnych zasad okreslonych w instruk-
cjach i wytycznych GUGIK.

7.4.2. Sprawdzenie robdt pomiarowych

Sprawdzenie robét pomiarowych powinno byé przeprowadzone wg nastepujacych za-
sad:

e 0s drogi nalezy sprawdzi¢ na wszystkich zatamaniach pionowych i krzywiznach
w poziomie oraz na poczatku i koncu budowanego odcinka,

e robocze punkty wysokosciowe nalezy sprawdzi¢ niwelatorem na catej dtugosci
budowanego odcinka,

e wyznaczenie nasypow i wykopdw nalezy sprawdzac tasma i szablonem z pozio-
mica, co najmniej w 5 miejscach na kazdym kilometrze oraz w miejscach budza-
cych watpliwosé.

7.4.3. Obmiar rob ot

Jednostka obmiarowg robdt zwigzanych z odtworzeniem (wyznaczeniem) trasy w tere-
nie jest 1km trasy sieci.

7.4.4. Odbidr robot

Odbidér Robot zwigzanych z odtworzeniem (wyznaczeniem) trasy w terenie nastepuje na
podstawie szkicéw i dziennikdw pomiaréw geodezyjnych lub protokotu z kontroli geode-
zyjnej, ktére Wykonawca przedktada Inzynierowi.

8. PRZEPISY ZWIAZANE.
Instrukcja techniczna 0-1. Ogolne zasady wykonywania prac geodezyjnych,
Instrukcja techniczna G-3. Geodezyjna obstuga inwestycji,
Gtéwny Urzad Geodezji i Kartografii, Warszawa, 1979,
Instrukcja techniczna G-1. Geodezyjna osnowa pozioma, GUGIK, 1978,
Instrukcja techniczna G-2. Wysokosciowa osnowa geodezyjna, GUGIK, 1983,
Instrukcja techniczna G-4. Pomiary sytuacyjne i wysokosciowe, GUGIK, 1979,
Wytyczne techniczne G-3.2. - Pomiary realizacyjne, GUGIK, 1983,
Wytyczne techniczne G-3.1. - Osnowy realizacyjne, GUGIK, 1983.
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