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1. Wstep

1.1. Przedmiot SST

Przedmiotem niniejszej Specyfikacji Technicznej sa wymagania dotyczace wykonania
I odbioru robot przygotowawczych w ramach przedsiewzigcia ,,Remont zbiornikow
retencyjnych w lesnictwie Przylesie — nr inw. 224/1703”.

1.2. Zakres stosowania SST

Szczegolowa specyfikacja techniczna jest stosowana jako dokument przetargowy i kont-
raktowy przy zlecaniu i realizacji robot wymienionych w pkt. 1.1.

1.3. Zakres robot objetych SST

Roboty, ktorych dotyczy specyfikacja obejmuja wszystkie czynnos$ci umozliwiajace i majace
na celu przygotowanie terenu robot na przedmiotowym obiekcie. W zakres tych robot
wchodza:

- roboty pomiarowe,

- usunigcie warstwy darniny,

- grodze tymczasowe, przepusty tymczasowe, odwodnienia

Roboty przygotowawcze nie ujgte w niniejszej ST nalezy realizowac zgodnie z instrukcjami
wykonania i stosowania, normami branzowymi, warunkami technicznymi, obowigzujacymi
PN oraz wymogami producentow materiatow i urzadzen.

1.4. Okreslenia podstawowe

Okres$lenia podane w niniejszej SST s3 zgodne z obowigzujagcymi odpowiednimi normami i
wytycznymi.

1.5. Ogdélne wymagania dotyczace robot

Wykonawca robdt jest odpowiedzialny za jako$¢ wykonania robot, ich zgodnos¢
z dokumentacjg projektowa, SST 1 poleceniami Inspektora nadzoru inwestorskiego.

2. Materialy

Roboty pomiarowe
Do utrwalenia punktow gldwnych trasy nalezy stosowaé pale drewniane z gwozdziem lub
pretem stalowym, stupki betonowe albo rury metalowe o dtugosci okoto 0,50 metra.
Pale drewniane umieszczone poza granicg robot ziemnych, w sasiedztwie punktow zatamania
trasy, powinny mie¢ $rednic¢ od 0,15 do 0,20 m i dlugos¢ od 1,5 do 1,7 m.
Do stabilizacji pozostatych punktéw nalezy stosowac paliki drewniane $rednicy od 0,05 do
0,08 m 1 dtugosci okoto 0,30 m, a dla punktéw utrwalanych w istniejacej nawierzchni bolce
stalowe $rednicy 5 mm i dtugosci od 0,04 do 0,05 m. ,,Swiadki” powinny mie¢ dlugo$¢ okoto
0,50 m 1 przekroj prostokatny.
Usunigcie warstwy darni (wierzchnicy)
Nie wystepuja
Grodze tymczasowe, przepusty tymczasowe, odwodnienie

- grodze ziemne — piasek, grunt rodzimy, worki jutowe

- rury stalowe lub PEHD,
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3. Sprzet

3.1. Ogdéine wymagania dotyczgce sprzetu
Ogolne wymagania dotyczace sprzetu podano ST- czeg$¢ ogdlna
3.2. Sprzet pomiarowy

Do wykonania rob6t pomiarowych nalezy stosowaé sprzet umozliwiajacy prawidlowe
wykonanie robot pomiarowych, np.: tachimetr elektroniczny (Total Station) oraz odbiornik
GPS RTK, tyczki, taty.

3.3. Sprzet do usuniecia darniny

Do wykonania robot zwigzanych ze zdjgciem warstwy darni z grobli oraz skarp zbiornikow
W nalezy stosowac:

- koparki

- lopaty, szpadle i inny sprz¢t do recznego wykonywania robot ziemnych.

3.4. Sprzet do wykonania grodz tymczasowych, przepustow , odwodnienia
wykopow

Sprzet do wykonywania robot zwigzanych z wykonaniem grodz, przepustoéw tymczasowych
oraz odwodnieniem wykopow:

- lopaty, szpadle

- ciagnik kotowy z przyczepa,

- koparke

- samochdd skrzyniowy,

- pompy spalinowe.

4. Transport

4.1. Ogdélne wymagania dotyczgce transportu

Ogolne wymagania dotyczace transportu podano w ST 0 - Cze$¢ ogdlna, pkt. 4.

4.2. Ogélne wymagania dotyczgce transportu sprzetu i materiatow

- Sprzet 1 materiaty do robot pomiarowych mozna przewodzi¢ dowolnymi $rodkami
transportu.

- Darn (wierzchnicg) nalezy przemieszczaé przewozi¢ transportem samochodowym.
Wybor $rodka transportu zalezy od odleglosci, warunkéw lokalnych i przeznaczenia
humusu.

5. Wykonanie robét

5.1. Ogédine zasady wykonania roboét

Ogdlne zasady wykonania rob6dt podano w ST 0 - Cze$¢ ogdlna
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5.2. Roboty pomiarowe

Prace pomiarowe powinny by¢ wykonane zgodnie z obowigzujacymi instrukcjami Gtownego
Urzedu Geodezji i Kartografii oraz przez osoby posiadajagce odpowiednie uprawnienia
I kwalifikacje. Wszystkie prace geodezyjne zwigzane z wyznaczeniem i realizacjg obiektow
obejmujg migdzy innymi:

- Wyznaczenie i stabilizacj¢ w terenie (w nawigzaniu do statej osnowy geodezyjnej)
roboczej osnowy, realizacyjnej dostosowanej do ksztattu budowli 1 poszczegdlnych
jej elementow,

- wyznaczenie w oparciu o robocza osnowe realizacyjng, elementow geometrycznych
budowli takich jak osie, obrysy krawedzie, zalamania itp.

- wyznaczenie na terenie budowy i w bezposrednim jej sgsiedztwie odpowiedniej ilosci
reperOw wysokosciowych, przy czym punkty te powinny by¢é dowigzane do
geodezyjnej osnowy wysokos$ciowej obowigzujacej na tym terenie,

- wyznaczenie oraz kontrolg w czasie realizacji budowy wymaganych nachylen skarp,
spadkow i osiadania itp.,

- wykonywanie w czasie realizacji budowy pomiarow inwetaryzacyjnych budowili.
Pomiar inwetaryzacyjny budowli nalezy wykona¢ zanim stanie si¢ ona niedost¢pna.
Poszczegblne elementy geometryczne budowli powinny by¢é wyznaczone i zastabilizowane
w sposOb umozliwiajacy operatywne ich wprowadzenie oraz wykorzystanie podczas realizacji
budowy. Ze wzgledu na roboty i transport technologiczny, geodezyjne wyznaczenie 0si
i obrysow elementow budowli oraz parametrow cieku wymaga wyznaczenia bocznych
odno$nikéw usytuowanych poza bezposredniag strefa robot, nie narazonych na zniszczenie
1 umozliwiajacych szybkie odtworzenie uszkodzonych punktow.

Geodezyjne prace pomiarowe obejmujg m.in.:

o wytyczenie budowli, nasypow, wykopow

o wytyczenie gldéwnych osi budowanych urzadzen wodnych,

o zastabilizowanie roboczych punktow wysokos$ciowych,

o wykonywanie pomiar6w powinien miar¢ postepu robot,

o wyrdb kotkéw pomiarowych i reperéw w okresie budowy.
Wyznaczenie punktow wysokosciowych i sytuacyjnych
Wykonawca powinien sprawdzi¢ czy rzedne terenu okre§lone w dokumentacji projektowej sa
zgodne z rzeczywistymi rzednymi terenu. Jezeli Wykonawca stwierdzi, ze rzeczywiste rzgdne
terenu istotnie roznig si¢ od rzgdnych okreslonych w dokumentacji projektowej, to powinien
powiadomi¢ o tym Inspektora nadzoru.
Wykonawca jest odpowiedzialny za ochronge wszystkich punktow pomiarowych 1 ich
oznaczen w czasie trwania robot. Jezeli znaki pomiarowe przekazane przez Zamawiajacego
zostang zniszczone przez Wykonawce swiadomie lub wskutek zaniedbania, a ich odtworzenie
jest konieczne do dalszego prowadzenia robdt, to zostang one odtworzone na koszt
Wykonawcy. Wszystkie pozostale prace pomiarowe konieczne dla prawidtowej realizacji
robot nalezg do obowigzkéw Wykonawcy.
Tyczenie obiektow nalezy wykona¢ w oparciu o dokumentacje projektowa przy
wykorzystaniu sieci poligonizacji panstwowej albo innej osnowy geodezyjnej, okreslonej w
dokumentacji projektowe;j.
Punkty gltowne 1 punkty posrednie poszczegolnych obiektow musza by¢ zaopatrzone w
oznaczenia okres$lajagce w sposdb wyrazny i jednoznaczny charakterystyke i potozenie tych
punktow. Wykonawca jest odpowiedzialny za ochrone¢ wszystkich punktow pomiarowych i
ich oznaczenie w czasie trwania robot.
Wyznaczenie roboczych punktow wysokosciowych
Punkty wysokosciowe (repery robocze) nalezy wykona¢ dla kazdego punktu
charakterystycznego projektowanego obiektu budowlanego. Repery robocze nalezy zatozy¢
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poza granicami robot, z wykorzystaniem punktow stalych na stabilnych istniejacych
budowlach. W przypadku braku takich punktéw, repery robocze nalezy zalozy¢ w postaci
stupkow betonowych lub grubych ksztattownikéw stalowych, osadzonych w gruncie w
sposob wykluczajacy osiadanie. Rzedne reperow roboczych nalezy okresla¢ z taka
doktadnoscig, aby $redni btad niwelacji po wyrownaniu byt mniejszy od 4 mm/km, stosujac
niwelacje podwojng w nawigzaniu do reperéw panstwowych. repery robocze powinny by¢
wyposazone w dodatkowe oznaczenia, zawierajgce wyrazne i1 jednoznaczne okreslenie nazwy
reperu i jego rzedne;.
Wyznaczenie przekrojow poprzecznych
Wyznaczenie przekrojow poprzecznych obejmuje wyznaczenie krawedzi nasypow i
wykopow na powierzchni terenu, zgodnie z dokumentacjg projektowa oraz w miejscach
wymagajacych uzupelnienia do poprawnego przeprowadzenia robot i w miejscach
zaakceptowanych przez Inspektora Nadzoru. Do wyznaczenia krawedzi nasypow i wykopow
nalezy stosowa¢ dobrze widoczne paliki lub wiechy. Wiechy nalezy stosowa¢ w przypadku
nasypow o wysoko$ci przekraczajacej 1 m oraz wykopoéw glebszych niz 1 m. Odlegtos¢
mig¢dzy palikami lub wiechami nalezy dostosowaé do uksztaltowania terenu oraz geometrii
trasy obiektow liniowych. Odleglo§¢ ta powinna odpowiada¢ co najmniej odstgpowi
kolejnych przekrojow poprzecznych.
Kolejnos¢ wykonywania robdt geodezyjnych

o zlokalizowanie urzadzen podziemnych w obszarze inwestycji i oznaczenie ich (jesli

wystepuja),

o wytyczenie osi krawedzi wykopow, budowli, ksztaltowania terenu,

o wytyczenie osi palisad w budowlach,

o wykonanie pomiarow sprawdzajacych obiektow na etapie oraz po ich realizacji.

5.3. Zdjecie warstwy darni

Warstwe darni (wierzchnicy) nalezy zdejmowac¢ mechanicznie z zastosowaniem koparek
lub recznie. Warstwe darni nalezy zdja¢ w miejscach okreslonych w dokumentacji
projektowej lub wskazanych przez Inspektora. Grubos¢ zdejmowanej warstwy powinna by¢
zgodna z ustaleniami dokumentacji projektowej, ST lub wskazana przez Inspektora nadzoru,
wedlug faktycznego stanu wystepowania. Stan faktyczny bedzie stanowit podstawe do
rozliczenia czynnos$ci zwigzanych ze zdjeciem warstwy darni.

Zdjeta darn (wierzchnice) przewiduje si¢ rozplantowa¢ w rejonie zbiornikow

5.4. Wykonanie grodz tymczasowych, przepustow tymczasowych, odwodnienie
wykopow

Grodze tymczasowe na czas o prowadzenia prac budowlanych wykonywa¢ wykonywac z

workow z piaskiem wraz z doszczelnieniem folia PCV. Parametry oraz lokalizacje grodz

okresla projekt. Przepusty tymczasowe wykonywa¢ z rur stalowych lub  PEHD

przepustowych. Dopuszcza si¢ inng lokalizacje grodz oraz przepustdw tymczasowych po

uzgodnieniu z inspektorem nadzoru.

6. Kontrola jakosci robot

6.1. Ogodlne zasady kontroli jakosci robét

Ogodlne zasady kontroli jakosci robot podano w ST 0 — Czegs¢ ogodlna.
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6.2. Kontrola jakosSci prac pomiarowych

Kontrolg jakos$ci prac pomiarowych nalezy prowadzi¢ wedlug ogoélnych zasad okreslonych w
instrukcjach 1 wytycznych Gtownego Urzedu Geodezji 1 Kartografii.

6.3. Kontrola usuniecia darni

Sprawdzenie jakosci rob6t polega na wizualnej ocenie kompletno$ci usunigcia darni.

6.4. Kontrola jakosci wykonania grodz tymczasowych, przepustow
tymczasowych

Sprawdzenie jako$ci robdt polega na sprawdzeniu zgodnos$ci z dokumentacja projektowa,
przedmiarem robét i SST,

7. Obmiar robot

7.1. Ogolne zasady obmiaru robot

Ogolne zasady obmiaru rob6t podano w ST 0 - Czgs$¢ ogolna.

7.2. Jednostka obmiarowa

Jednostki obmiarowe dla:

- robot pomiarowych - kilometr [km] wyznaczonej trasy w terenie, [m®] wykopu — pomiary
przy wykopach fundamentowych, [1 ha] powierzchni — pomiary przy powierzchniowych
robotach ziemnych,

- usunigcia darni - metr kwadratowy [m?] zdjetej warstwy lub m?,

- wykonania grodzy ziemnej - 1 m

- przepustow tymczasowych - 1 m

8. Odbior robot

8.1. Ogdlne zasady odbioru robot

Ogodlne zasady odbioru robdt podano w ST 0 — Czes¢ ogolna.

8.2. Odbior robot

Roboty pomiarowe

Odbior robot zwigzanych z wytyczeniem obiektow nastgpuje na podstawie szkicoOw i
dziennikéw pomiaréw geodezyjnych lub protokétu z kontroli geodezyjnej, ktore Wykonawca
przedktada Inspektorowi nadzoru.

Usuniecie warstwy darni (wierzchnicy)

Odbidér robot usuniecia darni, nastepuje na podstawie wizualnej oceny i zgodnosci z
obmiarem i projektem.

Odbiér pozostaltych robot przygotowawczych nastgpuje na podstawie wizualnej oceny
wykonania robot oraz sprawdzeniu zgodnosci z dokumentacja projektowa i SST.
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9. Podstawa ptatnosci

9.1. Ogoélne ustalenia dotyczgce podstawy pfatnosci

Ogolne ustalenia dotyczace podstawy ptatnosci podano w ST 0 - Czes$¢ ogodlna.

9.2. Cena jednostki obmiarowej

Cena wykonania robdt pomiarowych obejmuje:

sprawdzenie wyznaczenia punktéw gtownych osi trasy i punktow wysokosciowych,
uzupehnienie osi trasy dodatkowymi punktami,

wyznaczenie dodatkowych punktow wysokosciowych,

zastabilizowanie punktow w sposob trwaly, ochrona ich przed zniszczeniem i
oznakowanie utatwiajace odszukanie i ewentualne odtworzenie.

Cena wykonania rob6t zwiazanvych z usunieciem darni obejmuie:

zdjecie wierzchnicy wraz odwiezieniem na odktad i rozplantowaniem.

Cena wykonania grodz ziemnych, przepustow tymczasowych 1 odwodnienia wykopu

obejmuje:
— wykonanie i rozebranie grodz z workéw z piaskiem,
— ulozenie i rozebranie rurociggéw tymczasowych.

10.

Przepisy zwigzane

Instrukcja techniczna 0-1. Ogolne zasady wykonywania prac geodezyjnych.
Instrukcja techniczna G-3. Geodezyjna obstuga inwestycji, GUGIK, 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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