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1.

Przedmiot opracowania

Przedmiotem niniejszego opracowania jest organizacja ruchu na czas prowadzenia
robét zwigzanych z zadaniem pn.: ,Przebudowa drogi powiatowej nr 7409S
ul. Witosa w Kozach”.

2.

Podstawa opracowania

Podstawe niniejszego opracowania stanowig:

Umowa zawarta pomiedzy Inwestorem a Wykonawca,

Ustawa z dnia 20 czerwca 1997 r. Prawo o ruchu drogowym (tekst jednolity
Dz. U. z 2005 r. nr 108 poz. 908 ze zmianami),

Rozporzadzenie Ministra Infrastruktury z dnia 23 wrzesnia 2003 r. w sprawie
szczegotowych warunkow zarzadzania ruchem na drogach oraz wykonywania
nadzoru nad tym zarzadzaniem (Dz. U. z 2003 r. nr 177 poz. 1729),
Rozporzadzenie Ministra Infrastruktury z dnia 3 lipca 2003 r. w sprawie
szczegotowych warunkoéw technicznych dla znakéw i sygnatéw drogowych
oraz urzadzen bezpieczenstwa ruchu drogowego i warunkow ich
umieszczania na drogach (Dz. U. z 2003 r. nr 220 poz. 2181 ze zmianami),
Rozporzadzenie Ministrow Infrastruktury oraz Spraw Wewnetrznych
i Administracji z dnia 31 lipca 2002 r. w sprawie znakow i sygnatéw drogowych
(Dz. U. z2002r. nr170, poz. 1393 ze zmianami),

Ustawa z dnia 21 marca 1985 r. o drogach publicznych (tekst jednolity Dz. U.
z 2007 r. nr 19 poz. 115 ze zmianami),

inwentaryzacja w terenie.

3. Charakterystyka drogi

Nazwa drogi: ul. Witosa

Kategoria drogi: powiatowa (nr 7409S)

Klasa techniczna drogi: Z 1x2

Kategoria ruchu: KR3

Szerokos¢ jezdni: 6,00m + poszerzenia na tukach

Nawierzchnia: z betonu asfaltowego ograniczona
obustronnie kraweznikiem betonowym

Chodniki: obustronne chodniki szer. 1,50-2,00m
0 nawierzchni z kostki brukowej betonowe;j

Dopuszczalna predkosc: 50 km/h (60 km/h)

Oznakowanie istniejgce: pionowe



4. Opis zagrozen

Podczas realizacji zadania na odcinkach objetymi robotami wystapig zagrozenia oraz
utrudnienia w ruchu jak nizej:

— wylaczenie z ruchu kotowego pasa jezdni (wprowadzenie ruchu
wahadtowego),

— wprowadzenie ograniczenia predkosci na odcinku objetym robotami,

— wylgczenie chodnika z ciggu pieszego,

— gtebokie wykopy,

— obecnos¢ na drodze pracownikow, pojazdow oraz maszyn zwigzanych
Z robotami drogowymi.

5. Projektowana docelowa organizacja ruchu

Roboty zwigzane z przebudowg ul. Witosa polega¢ bedg gtownie na wymianie
warstw konstrukcyjnych nawierzchni jezdni oraz jej poszerzeniu, wykonaniu
obustronnego chodnika szerokosci 1,50-2,00m o nawierzchni z kostki brukowej
betonowej, wykonaniu zjazdéw indywidualnych do posesji przylegtych do drogi oraz
korekty skrzyzowan z drogami bocznymi ul. Krzemionki oraz ul. Margaretki,
wykonaniu kanalizacji deszczowej z wpustami deszczowymi zlokalizowanymi
na krawedzi jezdni.

W celu realizacji powyzszego zadania oraz minimalizacji utrudnien w ruchu
drogowym, cato$¢ robot zostata podzielona na poszczegodlne etapy (I-1V), ktére
nalezy oznakowac jak nizej (zgodnie z czescig rysunkowa):

ETAP | - KM 0+000-0+242 (s. lewa)

— przed przystgpieniem do robét nalezy zabezpieczy¢ miejsce do poruszania sie
pieszych (min. 1,25m szerokosci) poprzez odpowiednie przygotowanie terenu
przylegtego do drogi po stronie prawej (wyréwnanie i zageszczenie),

— miejsce do poruszania sie pieszych wygrodzi¢ podtuznie zaporami drogowymi
U-20c ustawionymi 0,50m od istniejacej krawedzi jezdni,

— w ciggu ul. Krancowej w odlegtosci min. 50m od miejsca robdt ustawi¢ znak
A-14,

— na wlocie ul. Krancowej ustawi¢ znak F-6a ze znakami A-14,A-12c,A-29,

— w ciggu ul. Krzemionki w odlegto$ci min. 50m od miejsca robot ustawi¢ zestaw
znakéw A-14 i A-12c,

— na wlocie ul. Margaretki ustawi¢ znak F-6a ze znakami A-14,A-12b,A-29,

— w ciggu ul. Witosa w odlegtosci min. 70m od miejsca robot ustawi¢ zestaw
znakow A-14 i A-12c/b, nastepnie zachowujgc odlegtos¢ min. 10m
od poprzedniego oznakowania ustawi¢ zestaw znakéw A-29 i A-30 z tabliczkg
T-0 ,Piesi”, kolejno ustawic¢ zestaw znakdéw B-25 i B-33,

— miejsce robdt wydzieli€ poprzecznie za pomocg tablicy prowadzacej U-3d
od strony najezdnej oraz zapory drogowego U-20b od strony zamykajacej,

— wzdtuz miejsca robot umiescic tablice kierujace U-21a/b w rozstawie 10m,



— istniejacy chodnik do stronie lewej nalezy wydzieli¢ poprzecznie za pomocg
zapory drogowej U-20c,

— w odlegtosci 15,00m od miejsca robot wykona¢ oznakowanie poziome
w postaci linii P-14,

— umiesci¢ sygnalizatory S-la, S-1b, S-2 zgodnie z lokalizacja w czesci
rysunkowej oraz obliczonym programem sygnalizacji Swietlnej,

— zachowac pas ruchu szerokosci min. 2,75m.

ETAP Il = KM 0+000-0+242 (s. prawa)

— w ciagu ul. Krancowej w odlegtosci min. 50m od miejsca roboét ustawi¢ zestaw
znakow A-14 1 A-12b,

— na wlocie ul. Krancowej ustawi¢ znak F-6a ze znakami A-14,A-12b,A-29,

— w ciggu ul. Krzemionki w odlegtosci min. 50m od miejsca robot ustawi¢ znak
A-14,

— na wlocie ul. Margaretki ustawi¢ znak F-6a ze znakami A-14,A-12c,A-29,

— w ciggu ul. Witosa w odlegtosci min. 70m od miejsca robét ustawi¢ zestaw
znakéw A-14 i A-12c/b, nastepnie zachowujgc odlegtos¢ min. 10m
od poprzedniego oznakowania ustawi¢ zestaw znakow A-29 i A-30 z tabliczkg
T-0 ,Piesi”, kolejno ustawic¢ zestaw znakéw B-25 i B-33,

— miejsce robdt wydzielic poprzecznie za pomocg tablicy prowadzacej U-3d
od strony najezdnej oraz zapory drogowego U-20b od strony zamykajacej,

— wzdtuz miejsca robot umiescic tablice kierujace U-21a/b w rozstawie 10m,

— istniejacy chodnik do stronie prawej nalezy wydzieli¢ poprzecznie przed
przejsciem dla pieszych za pomocg zapory drogowej U-20c z tabliczkg T-0
.Przejscie drugq strong ulicy” i znakiem B-41,

— w odlegtosci 15,00m od miejsca rob6ét wykonaé oznakowanie poziome
w postaci linii P-14,

— umiesci¢ sygnalizatory S-la, S-1b, S-2 zgodnie z lokalizacja w czeSci
rysunkowej oraz obliczonym programem sygnalizacji Swietlnej,

— zachowac pas ruchu szerokosci min. 2,75m.

ETAP IIl = KM 0+242-0+355,05 (s. lewa)

— przed przystgpieniem do robét nalezy zabezpieczyé miejsce do poruszania sie
pieszych (min. 1,25m szerokosci) poprzez odpowiednie przygotowanie terenu
przylegtego do drogi po stronie prawej (wyréwnanie i zageszczenie),

— miejsce do poruszania sie pieszych wygrodzi¢ podtuznie zaporami drogowymi
U-20c ustawionymi 0,50m od istniejgcej krawedzi jezdni,

— na wlocie ul. Margaretki ustawi¢ znak F-6a ze znakami A-14,A-12c,A-29,

— w ciggu ul. Krzemionki w odlegto$ci min. 50m od miejsca rob6t ustawi¢ znak
A-14,

— wjazd na ul. Krzemionki nalezy wydzieli¢ poprzecznie zaporg drogowg U-20b
ze znakiem B-1,

— w ciggu ul. Witosa w odlegtosci min. 70m od miejsca roboét ustawi¢ zestaw
znakow A-14 i A-12c/b, nastepnie zachowujgc odlegtos¢ min. 10m



od poprzedniego oznakowania ustawi¢ zestaw znakow A-29 i A-30 z tabliczkg
T-0 ,Piesi”, kolejno ustawic¢ zestaw znakéw B-25 i B-33,

miejsce robot wydzieli€ poprzecznie za pomocg tablicy prowadzacej U-3d
od strony najezdnej oraz zapory drogowego U-20b od strony zamykajgcej,
wzdtuz miejsca robot umiescic tablice kierujgce U-21a/b w rozstawie 10m,
istniejacy chodnik do stronie lewej nalezy wydzieli¢ poprzecznie za pomocqg
zapory drogowej U-20c,

w odlegtosci 15,00m od miejsca robot wykona¢ oznakowanie poziome
w postaci linii P-14,

umiesci¢ sygnalizatory S-3a, S-3b, S-4 zgodnie z lokalizacjg w czesci
rysunkowej oraz obliczonym programem sygnalizacji Swietlnej,

zachowac pas ruchu szerokosci min. 2,75m.

ETAP IV — KM 0+242-0+355,05 (s. prawa)

6.

w ciggu ul. Margaretki w odlegtosci min. 50m od miejsca rob6t ustawi¢ znak
A-14,

wlot ul. Margaretki nalezy wydzieli¢ poprzecznie zaporg drogowg U-20b
ze znakiem B-1,

w ciggu ul. Witosa w odlegtosci min. 70m od miejsca robot ustawi¢ zestaw
znakéw A-14 i A-12c/b, nastepnie zachowujgc odlegtos¢ min. 10m
od poprzedniego oznakowania ustawi¢ zestaw znakow A-29 i A-30 z tabliczkg
T-0 ,Piesi”, kolejno ustawic¢ zestaw znakéw B-25 i B-33,

miejsce robot wydzieliC poprzecznie za pomocg tablicy prowadzacej U-3d
od strony najezdnej oraz zapory drogowego U-20b od strony zamykajacej,
wzdtuz miejsca robdét umiescic tablice kierujgce U-21a/b w rozstawie 10m,
istniejgcy chodnik do stronie prawej nalezy wydzieli¢ poprzecznie za pomocg
zapory drogowej U-20c z tabliczkg T-0 ,Przejscie drugg strong ulicy” i znakiem
B-41,

w odlegtosci 15,00m od miejsca robot wykona¢ oznakowanie poziome
w postaci linii P-14,

umiesci¢ sygnalizatory S-3a, S-4 zgodnie z lokalizacjg w czesci rysunkowej
oraz obliczonym programem sygnalizacji Swietlnej,

zachowac pas ruchu szerokosci min. 2,75m.

Obliczenia programu sygnalizacji Swietlnej

ETAP I-Il

a) Dane

natezenie ruchu w godzinie szczytowej na drodze — Q=500[E/h]
predkos$¢ ewakuacji pojazdéw — v=8,3[m/s] (dla 30 km/h)
odlegtos¢ miedzy liniami zatrzyman — L=275[m]

Srednia dtugos¢ pojazdu — dL=10[m]

szerokos¢ pozostawionego pasa ruchu — w=2,75[m] (min.)



b) Zatozenia

— jednakowe natezenie ruchu na obu pasach ruchu — Q=Q;+Q[E/h]
— stata predkos¢ ewakuacji pojazdow — ve=const[m/s]

— czas dojazdu — tg=0[sek.]

— czas trwania sygnatu zéttego — t;=3[sek.]

— czas trwania sygnatu czerwonego z zottym — 1[sek.]

c) Obliczenia

e natezenie nasycenia pasa ruchu:

E E
S =0525+% W[H] =525%2,75 = 1444[H]

L+dL _ 275+10

* czas ewakuacji pojazdow — te = — el 34[sek. |

e czas miedzyzielony—t,, =t, +t. —tg =3+ 34 — 0 = 37[sek.]
_ , ) Q1 250
¢ stopnie nasycenia pasow ruchu —y; =y, = S = Taaa 0,17
e suma stopni nasycenia-Y =y; +y, = 0,17+ 0,17 = 0,35
e czastracony W cyklu —tpqe = 2% (t, — 1) =2 % (37 — 1) = 73[sek. ]

e minimalna dtugosc¢ cyklu — Tpi = itia; = 1_70335 = 111[sek.]
= 174[sek.]

_ 1,5%tgract5 _ 1,5%7345
Pt™ 4y 7 1-035
o dtugos¢ cyklu — Ty S T S Tpp =111 < T <174

przyjeto dtugos¢ cyklu T = 120[sek. | (maksymalna zalecana)
e dtugos¢ sygnatu zielonego jednej fazy:

V1 0,17
1 2 Y ( ttrac) 0,35

e optymalna dtugos¢ cyklu — T,

(120 — 73) = 23[sek. ]

d) Program sygnalizaciji

0 23 26 118120

S-1a=8-1b

5960 83 86




ETAP llI-IV

a)

Dane

natezenie ruchu w godzinie szczytowej na drodze — Q=500[E/h]
predkos¢ ewakuaciji pojazdow — ve=8,3[m/s] (dla 30 km/h)
odlegtos¢ miedzy liniami zatrzyman — L=143[m]

Srednia dlugosc¢ pojazdu — dL=10[m]

szerokos¢ pozostawionego pasa ruchu — w=2,75[m] (min.)

Zalozenia

jednakowe natezenie ruchu na obu pasach ruchu — Q=Q;+Q2[E/h]
stata predkosc¢ ewakuacji pojazdéw — ve=const[m/s]

czas dojazdu — t4=0[sek.]

czas trwania sygnatu zéttego — t;=3[sek.]

czas trwania sygnatu czerwonego z zoitym — 1[sek.]

Obliczenia

natezenie nasycenia pasa ruchu:

E E
S =525+% W[—] = 525 % 2,75 = 1444[—]

h h
czas ewakuacji pojazdow — t, = L:dL = 14;10 = 18][sek. |
czas miedzyzielony —t,, = t, +t, —tqg =3+ 18 — 0 = 21[sek. |
stopnie nasycenia paséw ruchu —y; =y, = % = % = 0,17

suma stopni nasycenia-Y =y; +y, = 0,17+ 0,17 = 0,35
czas tracony w cyklu =t = 2% (b, — 1) = 2% (21 — 1) = 41[sek.]

i oy ttrac 73
minimalna dtugos$c¢ cyklu — Tyyyiry = = = 63][sek.
gos¢ cy min = -y = 12033 [sek. ]

y _ 1,5%tgract5  1,5%73+5
optymalna dtugos¢ cyklu — Ty, = v 1035 = 101[sek. ]
dtugos¢ cyklu — Tryiy < T < Tppe = 111 < T < 174
przyjeto dtugosé¢ cyklu T = 82[sek. |
dtugos¢ sygnatu zielonego jednej fazy:

Gy = Gy = 2% (T = tyrac) = = (82 — 41) = 20(sek]



Program sygnalizaciji

20 23 8182

S-3a=8-3b

4041 6164

S4

7. Uwagi

— Wszystkie znaki pionowe i urzadzenia bezpieczenstwa ruchu uzyte
do oznakowania muszg byC atestowane oraz wykonane z materiatow
odblaskowych,

— konstrukcja stojakow uzytych do urzadzehn bezpieczenstwa ruchu musi
zapewni ich stabilnos¢,

— zastosowac wielkos¢ znakdéw zgodnie Dz. U. Nr 220, poz. 2181 i zatgcznikami
nr 1-4. tj. o jedng grupe wielkosci wiekszg niz obowigzujacg dla danej kategorii
drogi,

— wymagania odnosnie ustawienia oznakowania zgodnie z Dz. U. Nr 220, poz.
2181 i zatgcznikami nr 1- 4,

— skrajnia pozioma ustawienia znakéw pionowych — 0,50m od krawedzi drogi,

— skrajnia pionowa — minimum 2,00m w poboczu i 2,20 w chodniku,

— pojazdy wykonujgce czynnosci zwigzane z robotami w pasie drogowym
obowigzane sg do wysyfania zo6itych sygnatow odblaskowych,

— o0soby wykonujgce roboty w pasie drogowym winny by¢ ubrane w odziez
ostrzegawczg o barwie pomaranczowej lub zéttej, wyposazonej w elementy
odblaskowe, utatwiajgce spostrzeganie przez uczestnikéw ruchu,

— wykonawca ma obowigzek na 7 dni przed terminem rozpoczecia robét
powiadomiC zarzadce drogi oraz wiasciwego terytorialnie Komendanta
Policiji,

— wykonawca we wilasnym zakresie uzgodni czasowe zamkniecie wjazdéw
z wiascicielami nieruchomosci,

— nalezy zapewni¢ przejezdnos¢ na skrzyzowaniach, zawezeniach, zjazdach
itp. oraz zapewnic bezpieczne prowadzenie ruchu pieszego,

— nalezy zapewni¢ odpowiednie warunki widoczno$ci, szczegdlnie w miejscach
wigczenia sie do ruchu z drég podporzadkowanych,

— nalezy prowadzi¢ ciaggte obserwacje zachowan kierowcow i pieszych,
w przypadku zaobserwowania niepokojgcych sytuacji nalezy podjg¢ dziatania
naprawcze stosowne do zagrozenia,

— po zainstalowaniu sygnalizacji nalezy przeprowadzi¢ obserwacje i w razie
potrzeby zaktualizowa¢ program sygnalizacji $wietinej do aktualnych
warunkéw ruchowych,



— na etapie IV odpowiednio wczesnie o utrudnieniach powiadomic
mieszkancow , umozliwi¢ wjazd i wyjazd z ul. Margaretki w wyznaczonych
godzinach,

— obowigzkiem wykonawcy jest utrzymanie oznakowania we wtasciwym stanie
technicznym przez caty okres prowadzonych prac,

— projektowane oznakowanie tymczasowe nie powinno utrudnia¢ czytelnosci
istniejgcego oznakowania pionowego.

8. Termin realizacji
Termin rozpoczecia robot: ..

Termin zakonczenia robot: .o,
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