Opis techniczny
do projektu organizacji ruchu na czas budowy dla etapu |
przebudowy drogi powiatowej S-4403
ul. Witosa w gminie Bestwina

1. Podstawa opracowania

- umowa nr 619/2007. z dnia 18.10.2007 r. zawarta z Powiatem Bielskim

projekt wykonawczy dla I etapu na odc. w km roboczym 1+520.00 - 4+430.00 1 II etapu
przebudowy na odc. w km roboczym 0+000.00 - 1+520.00.

Dziennik Ustaw, zatacznik do nr 97 z dnia 22 grudnia 1992r.

2. Przedmiot i zakres opracowania.

Przedmiotem opracowania jest oznakowanie na czas robo6t zwiazanych z przebudowa drogi
powiatowej S-4403 (ul Witosa) t.j. I etapu , na odc. w km roboczym 1+520.00 — 3+430,00 w
gminie Bestwina, wraz z wykonaniem zatok autobusowych i odwodnieniem.

3. Opis stanu istniejacego.

Przedmiotowa droga, przebiega przez miejscowosci Bestwina, Bestwinka i Kaniéw w gminie
Bestwina, po terenach z wystgpujaca zabudowa jednorodzinna, z pojedynczymi obiektami
ushugowymi oraz terenami upraw rolnych.

Przy zabudowie jednorodzinnej znajduja si¢ ogrodzenia, ktore przebiegaja w granicy pasa
drogowego a takze wchodza w teren poza granice.

Jest ciagiem komunikacyjnym, taczacym miejscowo$¢ Kaniéw z centrum Gminy w Bestwinie,
a takze stanowi potaczenie z miastami Bielsko-Biata i Czechowice Dziedzice.

Droga jest droga powiatowa klasy Z, o szerokosci jezdni 6.00 m, z poboczami o szerokosci
0.40m —1.00m , oraz czesciowo z chodnikami o szer. 1.50 m - 2.00 m.

Jezdnia obecnie posiada nawierzchni¢ z betonu asfaltowego , o ztym stanie technicznym.
Znajduja si¢ liczne spekania, wybrzuszenia , obnizenia w jezdni i dziury.

Chodniki czg¢§ciowo maja nawierzchnig z kostki brukowej betonowej, niedawno utozonej, ale
takze z ptyt betonowych chodnikowych, lub z masy mineralnej, a na przewazajacym odcinku
brak chodnika.

Jezdnia obramowana jest krawgznikiem betonowym a chodniki obrzezem betonowym
chodnikowym.

Wody opadowe z jezdni odprowadzane sa do rowow, a na odcinkach gdzie znajduja si¢
chodniki do kanalizacji deszczowej. Rowy sa zaniedbane, a kanalizacja deszczowa wymaga
przeczyszczenia i naprawy niektorych elementow.

W obrebie pasa drogowego wystepuje rozproszona zielen wysoka, a takze w pewnym oddaleniu
zielen z nasadzen miejscowej ludnosci.

W obrgbie modernizowanej drogi znajduja si¢ przystanki autobusowe

Droga posiada wymagane oznakowanie, z ograniczeniami uwzgledniajacymi stan nawierzchni.
Zastosowano oznakowanie pionowe, znakami ,,Srednimi”, malowanymi, na stupkach
stalowych.

Oznakowanie okre$la si¢ jako prawidlowe z uzupelieniami wynikajacymi z opracowania.
Podtrzymuje si¢ konieczno$¢ ograniczenia predkosci ze wzgledu na charakter ruchu.



4.Charakterystyka stanu projektowanego.

4.1 Plan sytuacyjny.

Obecnie droga ma nastgpujace parametry techniczne:

- 6.00 m na odc. w km roboczym 0+000 - 1+630.00,

- 5,50 m na odcinku w km roboczym 1+630,00 — 3+430,00

- pobocza szerokosci zmiennej 0.50- 1.00 m

- chodniki 1.50 - 2.00 m

- zatoki autobusowe szer. 3.00 m

- predkosc¢ projektowa - 60 km/godz.

Przebieg trasy pozostawia si¢ bez zmian. Przewidziano przebudowe istniejacych zatok i
wykonanie nowych zatok.

Istniejace chodniki pozostawia si¢ bez zmian. W obrebie zatok wykonane zostang ciagi piesze,
ktore zapewnia korzystajacym z komunikacji autobusowej bezpieczne przemieszczanie sig.

4.2 Profil podluzny
W celu wykonania prawidlowego wykonania profilu podluznego modernizowanej drogi
wykonano pomiary sytuacyjno - wysokosciowe modernizowanej drogi w osi, w rowach oraz na
przylegtym terenie.
Na podstawie wykonanych badan ugi¢¢ nawierzchni, oraz profili geotechnicznych stwierdzono,
ze aby uzyska¢ no$nos$¢ nawierzchni odpowiadajacej kategorii KR4, nalezy
utozy¢ odpowiednia warstwe mineralno bitumiczng o grubos$ci minimum 9 cm.
Poniewaz jezdnia wymaga wykonania frezowania, §rednio 2 cm, w zwiazku podniesiono
niweletg o 7 cm, uwzgledniajac liczne nierownosci wystgpujace na jezdni.
Przy projektowaniu niwelety uwzgledniono uzyskanie minimalnych spadkow podtuznych w
celu odwodnienia, a takze podniesiono niwelete 2+100-2+300, aby uzyskaé przekrycie
przepustu z rury stalowej znajdujacej si¢ w km 2+230.

4.3 Przekroj konstrukcyjny.
Na podstawie wykonanych badan ugig¢ sprezystych, profili geotechnicznych oraz analizy
natgzenia ruchu stwierdzono, ze dla uzyskania warunkow odpowiadajacych istniejacym
warunkom wodno-gruntowym oraz obcigzenia ruchem nalezy wykona¢ wzmocnienie
nawierzchni, wykonujac warstwg $cieralna z masy mineralno-asfaltowej $cistej, grubosci Scm,
oraz warstw¢ wyrownawcza z masy mineralno asfaltowej spetniajacej zarazem wymogi warstwy
wiazace;.
Na odcinkach gdzie nawierzchnia jest mocno zniszczona, wystepuja zapadnigcia jezdni
przewiduje si¢ wykonanie wyréwnania jezdni masg mineralno-bitumiczna.
Szczegbdly podano na rysunkach ,,Przekroje normalne i szczegoty konstrukcyjne”.

5.0znakowanie na czas robét.
5.1.Roboty zwigzane z przebudow3a jezdni.
Oznakowanie niniejszych robdt opracowano na podstawie ,,Instrukcji oznakowania robot
prowadzonych w pasie drogowym”, zatacznik do Dz.U. nr 97 z dn.22 grudnia 1992r.
Zastosowano rozwigzania wedtug typowego projektu ,, Oznakowania i zabezpieczenia robot
prowadzonych w pasie drogowym”, dla rob6t prowadzonych przy jednostronnym zajeciu jezdni
dwukierunkowych.

Przebudowe drogi I etapu , mieszczacego si¢ w km roboczym 1+520.00 —4+430.00, podzielono
na odcinki o dtugosci od 30.00m do 120.00 m w zaleznosci od warunkow technicznych drogi i
warunkow ruchu i dla tych odcinkéw zastosowano odpowiednie oznakowanie.

Zrobiono zatozZenie , ze roboty na odcinku od km 2+120.00-2+340.00 bgda wykonane naprzod
po stronie prawej a w drugiej kolejnosci po stronie lewe;.



Pozostata cze$¢ jezdni , za torami kolejowymi w kilometrze roboczym 2+385.00-3+430.00
podzielono na odcinki , o dtugosci 35.00-120.00, tak aby uzyska¢ optymalne warunki dla
przejezdnosci w utrudnionych warunkach. Roboty na tych odcinkach nalezy wykonywaé
naprzemiennie , w pierwszej kolejnosci po prawej stronie jezdni , a nastgpnie na lewym
odcinku jezdni.
Zaktada sig, ze dla usprawnienia ruchu, w pierwszej kolejnosci beda wykonane:
- prace na jezdni
- wpusty uliczne ,
- przepusty pod droga ,
- krawezniki,
- chodniki wraz z umocnieniem skarp ,
- uporzadkowanie chodnikow istniejacych
- zjazdy przy zatokach autobusowych,
- Scieki przykraweznikowe
inne elementy robot zwiazane z przebudowa jezdni
Oznakowanle dla w/w robot okreslajarys. nr 2, 3,4,5,6 .
Istniejace oznakowania zostana dla odpowiednich odcinkdéw zastonigte na czas robot

5.1.1 Zestawienie podzialu drogi na odcinki dla przebudowy jezdni

strona prawa strona lewa
Lp |odc. wkm roboczym | ozn. dtugos¢ |odc. w km roboczym| ozn. dtugosé
km km odcinka | odcinka km km odcinka | odcinka
1 1+520,0 1+625,0 P 105 1+520,0 1+625,0 IL 105
2 1+625,0 1+725,0 1np 100 1+625,0 1+725,0 L 100
3 1+725,0 1+825,0 arp 100 1+725,0  1+825,0 L 100
4 1+825,0  1+920,0 VP 95 1+825,0  1+920,0 IVL 95
5 1+920,0  2+005,0 VP 85 1+920,0  1+985,0 VL 65
6 | 2+005,0 2+055,0 VIP 50 1+985,0 2+055,0 VIL 70
7 | 2+055,0 2+120,0 VII P 65 2+055,0 2+120,0 | VIIL 65
8 | 2+120,0 2+170,0 | VIIP 50 2+120,0 2+170,0 | VIIL 50
9 | 2+170,0 2+215,0 IXP 45 2+170,0 2+215,0 IXL 45
10 | 2+215,0 2+255,0 XP 40 2+215,0 24255,0 XL 40
11 | 2+255,0 2+310,0 XIP 55 2+255,0 2+310,0 XIL 55
12 | 2+310,0 2+345,0 | XIIP 30 2+310,0 243450 | XIL 30
13 | 2+340,0 2+385,0 tory kolejowe
14 | 2+385,0 2+425,0 | XIIP 40 2+385,0 2+425,0 | XIIIL 40
15 | 2+425,0 2+460,0 | XIVP 35 2+425,0 2+460,0 | XIVL 35
16 | 2+460,0 2+520,0 | XVP 60 2+460,0 2+520,0 | XV L 60
17 | 2+520,0 2+630,0 | XVIP 110 2+520,0 2+630,0 | XVIL 110
18 | 2+630,0 2+740,0 | XVIIP 110 2+630,0 2+740,0 | XVIIL 110
19 | 2+740,0 2+800,0 | XVIIP 60 2+740,0 2+800,0 | XVIII L 60
20 | 2+800,0 2+856,0 | XIXP 56 2+800,0 2+856,0 | XIXL 56
21 | 2+856,0 2+960,0 | XXP 104 2+856,0 2+960,0 | XXL 104
22 | 24960,0 3+080,0 | XXIP 120 2+960,0 3+080,0 | XXIL 120
23 | 3+080,0 3+200,0 | XXIIP 120 3+080,0 3+200,0 | XXIIL 120
24 | 3+200,0 3+315,0 | XXIII P 115 3+200,0 3+315,0 | XXIIL 115
25 | 3+315,0 343650 | XXIV P 50 3+315,0 3+365,0 | XXIVL 50
26 | 3+365,0 3+430,0 | XXV P 65 3+365,0 3+430,0 | XXV L 65




Miejsca podzialu na odcinku zaznaczono na planie sytuacyjnym, opisujac kilometraz roboczy.

Ponizej — w p. 5.1.2 pokazano zastosowane znaki dla jednego odcinka. Znaki te po wykonaniu
przebudowy nawierzchni danego odcinka nalezy przesuna¢ na nastgpny, w miejsca opisane
kilometrazem roboczym.

Po wykonaniu powyzszych robot nalezy wykona¢ prace poza jezdnia drogi, a to:
- przepusty pod zjazdami,

- zjazdy,

- drogi polne,

- umocnienia skarp rowow,

- TOWY,

- pobocza,

- wszystkie inne elementy zwigzane z przebudowa.

5.1.2. Zestawienie znakow.

Znaki ostrzegawcze.

Znaki A12b, A12c ostrzegaja o zblizaniu si¢ do zwezenia jezdni. W zalezno$ci na ktorej czg$éi
jezdni beda prowadzone roboty , nalezy zastosowa¢ odpowiedni znak., doktadnie pokazano na
planie sytuacyjnym.

Znak A14 ,roboty na drodze”, ostrzega o zblizaniu si¢ do miejsc gdzie sa prowadzone roboty
drogowe. W przypadku , gdyby ruch bylby duzy, nalezy znak uzupeic sygnalizacja $wietlna.
Znaki powyzsze umiesci¢ na wspolnym stupku. Przewidziano, ze bgda umieszczone w
odlegtosci srednio 80.00 m od miejsca robot. Doktadne miejsca i sposob ustawienia pokazano
na planie sytuacyjnym, opisujac kilometrazem roboczym i oznaczeniem odpowiadajacym
danemu odcinkowi..

Znaki zakazu.

Znak B25 ,,zakaz wyprzedzania”

Znak B33 ,,ograniczenie predkosci” do 40 km/godz.

Znaki te nalezy ustawi¢ na jednym shupku w odleglosci 40.00m od miejsca rozpoczecia robot na
danym odcinku.

Sposob umieszczenia poszczegdlnych znakéw i miejsce pokazano na planie sytuacyjnym,
poprzez okreslenie km roboczym.

Zapory drogowe U-51.

Do wygrodzenia miejsc robot, gdzie prowadzona jest przebudowa nawierzchni, zastosowano
zapory drogowe US1. Nalezy postawi¢ je w poprzek drogi, na koncu czesci jezdni, na ktdrej
prowadzone sa roboty zwiazane z przebudowa, a takze wzdtuz tej czesci odcinka jezdni.

Tablice kierujace U-53.

Nalezy ustawi¢ na poczatku kazdego odcinka, gdzie beda prowadzone roboty przy przebudowie
jezdni. Miejsce ustawienia dla poszczegdlnych odcinkow, okreslone kilometrem roboczym i
sposob ustawienia pokazano na planie sytuacyjnym.

W przypadku, zwigkszonego ruchu na poszczegdlnym odcinku , nalezy postawi¢ ludzi dla
regulacji ruchu, lub ustawi¢ sygnalizacj¢ $wietlna.

5.2.Roboty poza jezdnia

Jak nadmieniono powyzej, w celu zminimalizowonia utrudnien w ruchu , zwigzanych
prowadzeniem robdt przy przebudowie drogi, przewiduje si¢, ze w pierwszej kolejnosci zostana
wykonane roboty na jezdni, a nastgpnie pozostate w pasie drogowym prace , nie wymagajace
zamkniecia ruchu na drodze.



Beda to nastepujace roboty:

-przepusty pod zjazdami

-zjazdy

-drogi polne

-TOWy

-umocnienia rowow,

-pobocza,

-inne elementy robot zwiazane z przebudowa.

5.2.1 Zestawienie odcinkow podzialu drogi dla robdt poza jezdnia.
Roboty te, wykonywane na dla n/w fragmentow drogi, wymagaja oznakowania jak na rys 71 8.
dla nastgpujacych odcinkow robot

strona prawa strona lewa
Lp |odc. w km roboczym| ozn. dlugos¢  |odc. w km roboczym ozn. dtugosé
km km odcinka odcinka km km odcinka odcinka
1 2570 2870 1P 300 1675 1970 1L 295
2 2870 3230 2P 360 1990 2340 2L 350
3 3230 3430 3P 200 2730 2960 3L 230
4 2960 3240 4L 280

Zaktada si¢ , Zze na tym etapie realizacji wykonane juz bedzie docelowe oznakowanie drogi

5.2.2. Zestawienie znakéw.

Znaki ostrzegawcze.

Znak A14 , roboty drogowe”, informuje o robotach drogowych prowadzonych na poboczu i
poza nim na odcinku wg wykazu jak wyzej. Znak umieszczono w odlegtosci od 30.00-80.00m
od miejsca prowadzenia robot dla odpowiedniego odcinka. Lokalizacjg znaku , okreslona
kilometrem roboczym pokazano na planie sytuacyjnym.

Zapory drogowe US1.

Miejsca robot prowadzonych w pasie drogowym nalezy wygrodzi¢ zaporami drogowymi, do
tego celu przeznaczonych. Miejsca ustawienia tych zapor pokazano na planie sytuacyjnym,
doktadnie okreslajac kilometrazem roboczym.
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