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1. Wstep
1.1.Przedmiot STWiIORB

Przedmiotem niniejszej Specyfikacji Technicznej RMyania i Odbioru Robot
Budowlanych g wymagania dotycgce wykonania i odbioru Robét budowlanych wyznacaeni
trasy i punktéw wysokaiowych oraz odtworzenia granic pasa drogowegomach projektu
.Przebudowy chodnika we wsi Smardzew w km 0+00@6&m 0+783.0Q”

1.2.Zakres stosowania STWIORB

Specyfikacja Techniczna Wykonania i Odbioru Robat®nvlanych jest stosowana
jako dokument przetargowy i kontraktowy przy zldaarrealizacji Rob6t wymienionych w
punkcie 1.1.

1.3.Zakres Robot objtych STWIORB

Ustalenia zawarte w niniejszej STWIORB dotyzasad prowadzenia robot za@anych z
wszystkimi czynnéciami umaliwiaj acymi i magcymi na celu wyznaczenie przebiegu trasy
projektowanej chodnika.

o Zakres robot obejmuje:
— wyznaczenie trasy i punktow wysakdowych drog,

W zakres rob6t pomiarowych, zyganych z odtworzeniem (wyznaczeniem) trasy i punkto

wysokasciowych wchodz:

a) wyznaczenie sytuacyjne i wysakiowe punktéw gtownych osi trasy i punktow
wysokaciowych (reperow roboczych zalnych w terenie, dowzanych do reperow
panstwowych);

b) uzupetnienie osi trasy dodatkowymi punktami,

C) wyznaczenie dodatkowych reperow roboczych;

d) zastabilizowanie punktow w sposob trwaly, ochrooh przed zniszczeniem oraz
oznakowanie w sposéb utatwgay ich odszukanie i ewentualne odtworzenie;

e) wyznaczenie przekrojow poprzecznych;

f) wyznaczenie przekrojow poprzecznych ( co 25m ) dowpdzenia pomiarow
kontrolnych (geodezyjnych) kdej warstwy ;

Q) oznaczenie pikietar w sposob trwaty oraz odtwarzanie uszkodzonychkigwn na
biezaco do kaca okresu gwarancyjnego,

h) sprawdzenie lokalizacji sieci uzbrojenia terenuiekidw (w tym ich posadowis,
skrajni na kadym etapie robot.

Po wykonaniu robot budowlanych nayevykonat:

a) wznowienie punktéw granicznych pasa drogowego,
b) protokoty.
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1.4. Okreslenia podstawowe

1.4.1. Punkty gtobwne trasy - punkty zalamania osi trasy, punkty kierunkoweazor
pocztkowy i koncowy punkt trasy.

1.4.2.Swiadek punktu granicznego —stupek z betonu C20/25 zbrojonego 4tami d-10
mm, pomalowany naotto z wyttoczonym napisem PAS DROGOWY. Stupek amarach:

- przekrdj poprzeczny 12x12 cm,

- dhugas¢ 100 cm (w tym 50 cm wkopany w grunt).

1.4.3 Geodezyjne stupki graniczneg(betonowe z betonu C20/25) stabilizowane w purtktac
granicznych pasa drogowego.

1.4.4.Pozostate okidenia podstawowegszgodne z odpowiednimi Polskimi Normami i
definicjami podanymi w STWiIORB DM 00.00.00 ,Wymagamgolne”.

1.5. Ogolne wymagania dotycgce Robot
Ogodlne wymagania dotygee robot podano w STWIORB DM 00.00.00 ,Wymagania
Ogodlne”.
Robot jest odpowiedzialny za jakach wykonania oraz za zgodstoz Dokumentag)
Projektovg, STWIORB i poleceniami tryniera.
Niezbedne dane istotne z punktu widzenia:
— organizacji robot budowlanych;
— zabezpieczenia interesu 0séb trzecich;
— ochronysrodowiska;
— warunkow bezpieczsstwa pracy;
— zaplecza dla potrzeb Wykonawcy;
— warunkow organizaciji ruchu;
— zabezpieczenia chodnikéw i jezdni,
podano w STWIORB DM. 00.00.00 ,Wymagania Ogolne”.

1.6. Wspdlny stownik zamoéwia (CPV)
Kody grup, klas i kategorii rob6t Wspoélnego Stowanikamowié (CPV) 45233000-9

2. Wyroby budowlane i materiaty

2.1. Ogodlne wymagania dotycxe materiatow

Ogoblne wymagania dotygze materiatdw, ich pozyskiwania i sktadowania padam
STWIORB DM.00.00.00. ,Wymagania ogolne”.

2.2. Rodzaje materiatow

Do utrwalenia punktow gtownych trasy najestosowa pale drewniane z gwdziem lub
pretem stalowym, stupki betonowe albo rury metalowedtagcici okoto 0,50 m. Pale
drewniane umieszczone poza gramabot ziemnych, wasiedztwie punktow zatamania trasy
powinny mie srednie 0,15 - 0,20 m i diugiwi 1,5 - 1,7 m.

Do stabilizacji pozostatych punktéw najestosowa paliki drewnianerednicy 0,05 - 0,08 m

i diugasci okoto 0,30 m, a dla punktéw utrwalanych w istgpiej nawierzchni bolce stalowe o
srednicy 5 mm i dtugéci 0,04 - 0,05 m.

“Swiadki” powinny mie dtugasé okoto 0,50 m i przekrdj prostatay.
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Do stabilizowania roboczego pikieta trasy, poza gramic pasa robét stosowapale
drewniane osrednicy od 0,15 do 0,20 m i diugn 1,5 do 1,7 m z tabliczkami. Wymiary
tabliczek uzgodii z Inzynierem.
Do utrwalenia punktow osnowy geodezyjnej aglstosowa materiaty zgodne z Instrukcjami
technicznymi G-1 1 G-2.
Do trwatej stabilizacji punktéw granicznych pasagbhwego nalgy uzy¢ elementow:

- zelbetowych znakdéw granicznych z napisem czéarbg ,PD” od strony wewgtrznej

pasa (rysunek 1),
- geodezyjnych granicznikdw betonowych z kiem na gornej poziomeégiance.

2.3. Wymagania wzg¢dem materiatow

Elementy przed zastosowaniem do stabilizacji pasgaivego powinny byzaakceptowane
przez lrzyniera.

Musz byc:

- wolne od spkan,

- wolne od wykruszie, ubytkow,

- powierzchnie powinny kiygtadkie, bezladdw po gcherzach powietrznych.

powinien wykoné badania probek betonu podanych z w/w elementaweadstawt wyniki
tych bada Inzynierowi do akceptaciji.

Sprawdzenie wyghu zewrtrznego nalgy przeprowadz na podstawie ogtizin elementu.
Sprawdzenie ksztattu i wymiarow elementéw nglprzeprowadz z doktadnécia do 1 cm
(w odniesieniu do wymiarow podanych w p. 1.4.2)ypszyciu suwmiarki oraz przymiaru
stalowego lub tamy. Sprawdzeniedtow prostych w nargach elementow wykonujeesprzez
przytozenie kytownika do badanego nami zmierzenia odchytek z doktadiom do 1 cm.

2.4. Beton i jego sktadniki

Do produkcji elementow natg stosowa beton wg PN — B-06265:2004, klasy C20/25.
Beton wyty do produkcji elementéw, powinien charakteryzéwe:

- max. stosunek w/c= 0,5

- min. zawarté¢ cementu = 300kg /m3

3. Sprzet

3.1. Ogolne wymagania dotycgce spratu

Ogodlne wymagania dotygee sprztu podano w STWIORB DM.00.00.00 ,Wymagania
ogolne”.

3.2. Sprat pomiarowy

Do odtworzenia sytuacyjnego trasy i punktow wysok&ziowych oraz granic naley
stosowa nastepujacy sprzet:
teodolity lub tachimetry,

niwelatory,

dalmierze,
tyczki,
laty,

tasmy stalowe, szpilki,

ruletki,
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- samochoéd dostawczy,

- inny sprzt zaakceptowany przezdyniera.

Sprzt stosowany do odtworzenia trasy drogowej i jej kiGw wysokdciowych powinien
gwarantowé uzyskanie wymaganej doktadioo pomiaru.

4. Transport

4.1. Ogollne wymagania dotycgce transportu

Ogodlne wymagania dotygee transportu podano w STWIORB DM 00.00.00 ,Wymagan
ogolne”.

4.2. Transport sprzetu i materiatow
Sprzt i materiaty do odtworzenia trasy @ przewoz dowolnymisrodkami transportu.

5. Wykonanie Robét

5.1. Ogolne zasady wykonywania robot

Ogodlne zasady wykonania rob6t podano w ,Wymagag@re”
przedstawi laynierowi do akceptacji Projekt Technologii i Orgaaiji Robot oraz Program
Zapewnienia Jakgi uwzgkdniajcy wszystkie warunki, w jakichella wykonywane roboty.

5.2. Ogolny zakres prac pomiarowych

Roboty obejmuj wykonanie:

a) wyznaczenia dla potrzeb realizacyjnych:
— punktéw osi trasy,
— punktéw wyznaczagych mierzone przekroje poprzeczne,
— reperow roboczych,

b) uzupetnienia osi trasy dodatkowymi punktami, w tyatzitkow krzywych
przegciowych i tukéw kotowych,

c) wyznaczenia przekrojow poprzecznych z wytyczenieaatkowych przekrojow wg.
potrzeb,

d) stabilizacji punktow w sposob chrany je przed zniszczeniem,

e) pomiaru XYZ wszystkich wyznaczonych punktow,

f) sprawdzenie, odtworzenie i ustalenie zniszczonythuszkodzonych punktow osnowy
geodezyjnej i ustalenie ich wspadnych, kcznie z ich zgtoszeniem do f&wowego
Zasobu Geodezyjnego i Kartograficznego, ewentualgonanie dodatkowych
punktéw osnowy geodezyjnej (wykonanie Projektu gadnienie go z odpowiednimi
wiadzami),

g) utrzymywanie zastabilizowanych punktow w niegbym zakresie.

5.3. Zasady wykonywania prac pomiarowych

Prace pomiarowe powinny &yvykonane zgodnie z oboyzujagcymi Instrukcjami Gtéwnego
Urzedu Geodezji i Kartografii (GUGIK). Podstawdo prowadzenia prac geodezyjnych jest
odtworzona i zaktualizowana osnowa pomiarowagp@owa i robocza).

W oparciu o dane zawarte w Dokumentacji Projektavpejzyskane z Rastwowych Zasobéw
Geodezyjnych i Kartograficznych powinien przeprdié obliczenia i pomiary geodezyjne

44



SPECYFIKACJA TECHNICZNA
WYKONANIA | ODBIORU ROBOT BUDOWLANYCH D.01.01.01

niezledne do szczegodtowego wytyczenia robot. Prace pomvarpowinny by wykonane
przez osoby posiadgie odpowiednie kwalifikacje i uprawnienia.

Wykonawca powinien sprawdziczy rzdne terenu ok&one w Dokumentacji Projektowej
s3 zgodne z rzeczywistymi ¢gdnymi terenu. Jeeli stwierdzi,ze rzeczywiste rgne terenu
istotnie r@nig sie od rzdnych okrélonych w Dokumentacji Projektowej to powinien
powiadomé o tym Inzyniera. Uksztaltowanie terenu w takim rejonie niewmpno by
zmieniane przed pogiiem odpowiedniej decyzji przezAyniera.

Wszystkie roboty, ktére bazpjna pomiarach Wykonawcy nie mp@y¢ rozpoczte przed
zaakceptowaniem wynikOw pomiaréw przezyniera.

Punkty wierzchotkowe, punkty gtowne trasy i punkpgsrednie osi trasy mugzby¢
zaopatrzone w oznaczenia o#tegagce w sposOb wyray i jednoznaczny charakterystyk
potozenie tych punktéw. Forma i wzor tych oznatzsowinny by zaakceptowane przez
Inzyniera. jest odpowiedzialny za ochegowszystkich punktow pomiarowych i ich oznaaze
w czasie trwania robot. deli znaki pomiarowe przekazane przez Zamawego zostan
zniszczone przez Wykonawdéwiadomie lub wskutek zaniedbania, a ich odtworzgast
konieczne do dalszego prowadzenia robot, to zestae odtworzone na koszt Wykonawcy.
Wszystkie pozostate prace pomiarowe konieczne davigtowej realizacji robot nakg do
obowigzkow Wykonawcy.

5.4. Wyznaczenie punktéw gtéwnych osi trasy i punkiv wysokaciowych

Punkty wierzchotkowe trasy i inne punkty gtdwne pomy by zastabilizowane w sposob
trwaly, przy uyciu pali drewnianych lub stupkéw betonowych, azekdowihzane do
punktéw pomocniczych, patonych poza granicrobot ziemnych. Maksymalna odleggo
pomicdzy punktami gtdwnymi na odcinkach prostych niezemprzekracza500 m.

powinien zatay¢ robocze punkty wysokciowe (repery robocze) wzdtosi trasy drogowe;j

a take przy kadym obiekcie iaynierskim. Maksymalna odlegié mi¢dzy reperami
roboczymi wzdta trasy drogowej powinna bynie wicksza ni 300 m.

Repery robocze natg zalazy¢ poza granicami robot ze#anych z wykonaniem trasy
drogowej i obiektow towarzygeych. Jako repery robocze mma wykorzysta punkty state na
stabilnych, istnigjcych budowlach wzdiutrasy drogowej. O ile brak takich punktow, repery
robocze naley zalazy¢ w postaci stupkéw betonowych lub grubych ksztahidwww
stalowych, osadzonych w gruncie w sposob wyklugzapsiadanie, zaakceptowanych przez
Inzyniera.

Rzedne reperéw roboczych naleokresla¢ z taly doktadndcig, abysredni bhd niwelacji po
wyrownaniu byt mniejszy od 4 mm/km, stogujniwelacg podwojry w nawgzaniu do
reperow pastwowych.

Repery robocze powinny bywyposaone w dodatkowe tablice zawieje¢ wyra&ne

i jednoznaczne okgékenie nazwy reperu i jegogdne;.

Doktadn@¢ osnowy realizacyjnej powinna odpowigddoktadndci osnowy pomiarowej
panstwowej ll-giej klasy.

Osnowa realizacyjna powinna dydowigzana co najmniej do dwoéch punktéw osnowy
panstwowej (poziomej i pionowej) klasy niezsiej ni ll-giej. Przed dowjzaniem osnowy
realizacyjnej do osnowy patwowej dokona aktualizacji wsp&éanych punktéw osnowy
panstwowej, do ktorej osnowa realizacyjna ma dpwigzana.

Do obowihzkéw Wykonawcy naley rowniez utrzymanie osnowy realizacyjnej w trakcie
realizacji Robo6t, w okresie gwarancjickojmi. Osnow realizacyjna nalezy aktualizowa nie
rzadziej nk:
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a) w trakcie trwania Robdot — co migsi oraz w przypadku kaego naruszenia
ktoregokolwiek punktu osnowy poziomej lub pionowzsg, naruszenie osnowy uznaje
sie rowniez uzasadniom obawe Wykonawcy lub liyniera, ze takie naruszenie
nasgpito,

b) w okresie gwarancji — wedtug wskazkzyniera, lecz nie rzadziejhco 3 miesice,

c) w okresie ¢kojmi — wedtug wskazalnzyniera.

Jakiekolwiek uzupetnienie punktdow osnowy pomiarowg@oziomej i pionowej) lub

koniecznd¢ czestszej aktualizacji osnowy, w okresach granicznych podanych w niniejszej

STWIORB nie mae powodowa roszczé Wykonawcy o dodatkogvzaptat.

5.5. Wyznaczenie osi trasy

Tyczenie osi trasy drogowej nalewykona w oparciu 0 DokumentagjProjektovs, przy
wykorzystaniu sieci poligonizacji patwowej.

O$ trasy powinna by wyznaczona w punktach gtownych i w punktachsrpdnich
(kierunkowych) w odlegiri zaleznej od charakterystyki terenu i uksztattowaniayydscz
nie rzadziej, i co 50m.

Dopuszczalne odchylenie sytuacyjne wytyczone] ogsyt w stosunku do Dokumentacji
Projektowej nie meze by wieksze nk 3 cm dla autostrad lub 5 cm dla pozostatych drég.
Rzedne niwelety punktéw osi trasy najewyznaczy z doktadnéciag do 1 cm w stosunku do
rzgdnych niwelety okrdonych w Dokumentacji Projektowej.

Do utrwalenia osi trasy w terenie nataizy¢ materiatbw wymienionych w pkt.2.2.

Usunkcie punktow z osi trasy jest dopuszczalne tylko wime, gdy Robot zagl je
odpowiednimi punktami (palikami) po obu stronach omieszczonych poza gragiRobot.
Punkty wyznaczape & trasy na krzywych powinny bywyznaczone na tyleegto, aby
odlegia¢ pozioma pomidzy styczm z poprzedniego punktu a punktem na krzywej nie
przekraczata zakmnej tolerancji pomiarowej, to jest 3cm.

5.6. Wyznaczenie przekrojéw poprzecznych

Wyznaczenie przekrojow poprzecznych obejmuje wyzeaie krawdzi nasypow i wykopow
na powierzchni terenu (olkdlenie granicy robot), zgodnie z Dokumengayojektovg oraz w
miejscach wymagagych uzupetnienia dla poprawnego przeprowadzeriétriow miejscach
zaakceptowanych przezzyniera.

Do wyznaczenia kragdzi nasypow i wykopow naky stosowd dobrze widoczne paliki lub
wiechy. Wiechy nalgy stosowa w przypadku nasypow o wysad@ przekraczajcej 1 metr
oraz wykopow gibszych nt 1metr. Odlegté¢ migdzy palikami lub wiechami natg
dostosowa do uksztaltowania terenu oraz geometrii trasy oweg. Odlegié¢ ta, co
najmniej powinna odpowiadadstpowi kolejnych przekrojow poprzecznych.

Rzedne niwelety punktow osi trasy najewyznaczy z doktadnéciag do 5 mm w stosunku do
rzgdnych niwelety okrdonych w Dokumentacji Projektowej.

Na odcinkach, na ktorych wygtuja tuki pionowe odlegtéci pomidzy krzywymi powinny
by¢ wyznaczone na tyleg¢gto, aby odlegia pozioma pomidzy styczm z poprzedniego
punktu a punktem na krzywej nie przekraczatazaiej tolerancji pomiarowej, to jest 5 mm.
Podczas wykonywania prac remontowych istigej nawierzchni, wyznaczenie przekrojéw
poprzecznych obejmuje wyznaczenie kgdwi projektowanych warstw nawierzchni w taki
sposOb aby przeprowadzone frezowanie nawierzchaiz owbudowywanie mieszanki
mineralno — asfaltowej umbwialo wykonanie kolejnych warstw konstrukcyjnych
zachowaniem wymaganych gruloooraz spadkéw zgodnych z Dokumengajojektove.
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Dla sprawdzenia prawidtowoi pochylenia skarp, ustawi skarpowniki wskazej
pochylenie skarp. Skarpowniki najeustawig w odlegt@gciach uzgodnionych z aynierem.
Profilowanie przekrojow poprzecznych musi utiwia¢ wykonanie nasypow, wykopow i
konstrukcji nawierzchni o ksztatcie zgodnym z Dolamtacy Projektova.

5.7. Wyznaczenie przekrojéw poprzecznych (do pomiakv kontrolnych)
Na etapie odtworzenia trasy, natewyznaczy i zastabilizowa w terenie (na czas
prowadzenia robot) punkty przekrojow poprzecznyet28 m w celu dokonywania pomiarow
rzednych (w przekroju poprzecznym jezdni) na etapie robot tj.:

- pomiar rzdnych koryta pod nogvkonstrukcg nawierzchni,

- pomiar rzdnych po wykonaniu kalej nowej warstwy nawierzchni,

- inwentaryzacja geodezyjna powykonawcza
Rzedne sprawdza siw osi i przy krawdziach warstwy.

6. Kontrola jakosci Robot

6.1. Ogolne zasady kontroli jakéci robot
Ogodlne zasady kontroli jakoi Rob6t podano w STWIORB 00.00.00 ,Wymagania ogtln

6.2. Wytyczenie osi trasy drogowej
» Kontrol ¢ jakosci prac pomiarowych zwigzanych z wyznaczeniem trasy drogi i
punktow wysokaosciowych nalezy prowadzi¢ wedtug ogélnych zasad okrdonych w
instrukcjach i wytycznych GUGIK, zgodnie z wymaganami podanymi w pkt. 5.
Sprawdzenie robét pomiarowych natgprzeprowadz wedtug nasipujacych zasad:
— 0$ drogi naley sprawdz¢ na wszystkich zalamaniach pionowych i na prostych,
— robocze punkty wysokociowe naley sprawdzt niwelatorem na catlej diugo
budowanego obiektu.

7. Obmiar Robot

7.1. Ogolne zasady obmiaru robot
Ogodlne zasady obmiaru Rob6t podano w STWIORB DM@QO ,Wymagania ogolne”

7.2. Jednostka obmiarowa
Jednostlk obmiarows jest kilometr trasy odtworzonej w terenie.

8. Odbioru Robot

8.1. Ogolne zasady odbioru robot
Ogolne zasady odbioru Rob6t podano w STWIORB DMO®O ,Wymagania ogoélne”

8.2. Sposob odbioru robot

Odbiér robdt zwizanych z wyznaczeniem trasy w terenie ¢@ge na podstawie szkicOw i
dziennikdw pomiaréw geodezyjnych lub protokétu mkoli geodezyjnej, ktére przedktada
Inzynierowi.

Czynnaci odbioru mog by¢ rozpoczte po przedstawieniu protokotu aktualizacji
paistwowej 0snowy pomiarowe;.
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W przypadku niezgodroi, cha: jednego elementu robét z wymaganiami, roboty ezisgj
za niezgodne z DokumentadProjektows i zobowgzany jest do ich poprawy na wiasny
koszt.

9. Podstawa ptatndci

9.1. Ogodlne ustalenia dotycgee podstawy ptatndci
Ogolne ustalenia dotygeze podstawy ptatdoi podano w STWIORB DM 00.00.00
~Wymagania ogolne”

9.2. Cena jednostki obmiarowej
Ptaci s¢ za kilometr (km) odtworzonej trasy i wyznaczenianktow wysokdéciowych po
dokonaniu odbioru robét wg punktu 8.
Cena jednostkowa jest ceasredniony dla podanego sposobu wykonania i obejmuije:
— wykonanie wszystkich niezdnych czynnéci okreslonych w niniejszej
STWIORB na podstawie szkicow i dziennikdw pomiarg@odezyjnych oraz
protokotéw kontroli zgodnie z zasadami atoemymi w STWIORB DM
00.00.00 ,Wymagania Ogolne”,
— pozyskanie nieziminych materiatow geodezyjnych,
— zastosowanie materiatbw pomocniczych koniecznych piawidtowego
wykonania robot lub wynikagych z przygtej technologii robot;
— wyznaczenie punktow gtéwnych osi trasy i punktéwsekaciowych,
— uzupetnienie osi trasy dodatkowymi punktami,
— wyznaczenie dodatkowych punktéw wysé&owych,
— wyznaczenie przekrojow poprzecznych z ewentualnymytyazeniem
dodatkowych przekrojow,
— wyznaczenie przekrojow poprzecznych (do pomiaronttanych),
— wyznaczenie punktow roboczego pikiatdrasy,
— wyznaczenie osi, konturow iganych przepustéw,
— ustawienie skarpownikow z wyznaczeniem pochylekeeys
— odszukanie i oznakowanie punktow granicznych pasagaivego (przed

rozpoczciem robot) — na podstawie przekazanych szkicow zwize
wspotrzdnymi,
— wykonanie niezbdnych zglosz& i innych czynnéci przewidzianych

odpowiednimi przepisami,
— wyznaczenie lub odtworzenie (w razie koniecganposnowy geodezyjnej,
— wszystkie inne pomiary wynikte z prowadzania robat,
— zalazenie osnowy geodezyjnej,
— zakup i transport materiatow i spta,
- wykonanie wszystkich niezdnych pomiarow, préb i sprawdze
— o0znakowanie miejsca robét i jego utrzymanie.
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10. Przepisy zwazane

1. Instrukcja techniczna O-1. Ogoélne zasady wykanye prac geodezyjnych,

GUGIK 1993.

2. Instrukcja techniczna G-3. Geodezyjna obstugaestycji, Gtowny Urad Geodezji
| Kartografii, Warszawa, 1980

3. Instrukcja techniczna G-1 Geodezyjna osnowagmoaj GUGIK, 1983

4. Instrukcja techniczna G-2. Wysagkmwa osnowa geodezyjna, GUGIK, 1983

5. Instrukcja techniczna G-4. Pomiary sytuacyjmgsokaciowe, GUGIK, 1979

6. Wytyczne techniczne G-3.2. Pomiary realizacyfpgGiK, 1983

7. Wytyczne techniczne G-3.1. Osnowy realizacy{pedGiK, 1983.

8. Ustawa z 17.05.1989 Prawo geodezyjne i kartmgmaé (Dz.U. 2005, nr 240,
poz. 2077 z piniejszymi zmianami).

9. OST GG-00.01.02 Zatenie osnowy realizacyjnej przy budowie i

modernizacji drég i obiektéw mostowych.
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