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|. OPIS TECHNICZNY

1. CZESC OGOLNA

Temat:
Przebudowa ggu drog powiatowych ul. Krzywolakow i ul. Czechowigj w miejscowdci
Kaniow.
Faza:
PROJEKT ORGANIZACJI RUCHU — NA CZAS ROBOT.
Branza:
Drogowa
Inwestor:

ZARZAD DROG POWIATOWYCH W BIELSKU-BIALEJ
UL. T. REGERA 81
43-382 BIELSKO-BIALA

Podstawa opracowania:

- Ustawa z dnia 20 czerwca 1997r. — Prawo o ruchgaiym (Dz.U.Nr 108 p0z.908 z fd
zm.)

- SzczegoOtowe warunki techniczne dla znakdéw i si@madrogowych oraz ugdzen
bezpieczéstwa ruchu drogowego i warunki ich umieszczaniadnagach. Zacznik do
Dz.U.Nr 220 z dnia 23 grudnia 2003r. poz. 2181.

- Rozporadzenie Ministra Infrastruktury z dnia 23 winéa 2003r. w sprawie szczegétowych
warunkow zargdzania ruchem na drogach oraz wykonania nadzorutyradzaradzeniem
(Dz.U.Nr 177 poz. 1729).

- Zlecenie Inwestora

- Podktad sytuacyjno wysokaowy w skali 1:500

- Wizja w terenie

Cel opracowania:
Celem niniejszego opracowania organizacji ruchu czas robo6t dla okégenia
sposobu oznakowania i zabezpieczenia miejsca pmeméa robot drogowych w zedku z
zadaniem: ,Przebudowaagu drég powiatowych ul. Krzywolakow i ul. Czechokigj w

miejscowaci Kaniow”.



2. STAN ISTNIEJACY

2.1 Lokalizacja inwestycji

Projektowany c¢jg drogowy sklada si z trzech odcinkow o gtznej dtugdci
2902,73mb. Poggtek projektowanego ggu drogowego ma miejsce na skrawaniu z drog
powiatowg /ul. Witosa/ w Kaniowie, a koniec zlokalizowanysfena granicy z miastem

Czechowice-Dziedzice w oldfsie mostu na rzece Biala.

2.2 Opis stanu isthiegceqo

2.2.1 Odcinek I ul. Krzywolakow:

Projektowany odcinek drogi posiada pgiek w obebie skrzyowania z ul. Witosa,
a koniec zlokalizowany jest w affnie skrzyowania z ul. Czechowigk ul. Rybaclk
i ul. Czechowick w kierunku zwirowni. Projektowany odcinek drogi posiada przgkr
potuliczny o nawierzchni bitumicznej, a szerékgezdni wynosi 5,5mb. Wzdiu prawej
krawedzi jezdni wysgpuje kraveznik betonowy, a wzdiulewej kravedzi pobocze gruntowe
nieutwardzone. Wzdlu prawej krawdzi na kacowym odcinku wysipuje chodnik dla
pieszych, ktéry od jezdni oddzielony pasem zieleni.

Odwodnienie drogi jest powierzchniowe, a wody desne odprowadzane $3dz do
istniegcego rowu lub do kanalizacji deszczowej. Na dbkeggprojektowanego odcinka
wystepuja liczne wjazdy do posesji, wjazdy na parcele graetmraz jedno skrzpwanie
czterowylotowe z drogami gminnymi o nawierzchniubiicznej. Wjazdy na parcele
gruntowe realizowane po istneych przepustach zabudowanych w dnie rowu, ktore
obustronnie zwigczone g betonowymisciankami czotowymi. Na diugoi projektowanego
odcinka drogi wysipuje liczne uzbrojenie w postaci sieci wodmggwe], gazowej
przebiegajcej wzdhe drogi lub przecinacej drog w poprzek. Na diugei projektowanego
odcinka drogi wysfpuja liczne drzewa, ktore kolidgjz zakresem projektowym. Niweleta
drogi jest bardzo pofatdowana, twergi¢ liczne zastoiska wody, a poboczanseutwardzone

i waskie.

2.2.2 Odcinek Il ul. Czechowicka w kierunkuzwirowni:

Projektowany odcinek drogi wspolnie z odcinkiem Alil. Czechowicka/ stanowi
jeden cayg drogowy. Odcinek Il /ul. Czechowicka w kierunkwirowni/ posiada pociek
w km 0+000 w obgbie skrzyowania z drogami gminnymi o nawierzchni gruntoweytyt

zelbetowych, a koniec w olfrie skrzyowania z ul. Krzywolakéw. Projektowany odcinek
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drogi posiada przekrdj uliczny o nawierzchni bitammiej, a szerokd jezdni wynosi okoto
6,0mb. Jezdnia na catej diugd posiada przekréj daszkowy i obustronnie obranmanjest
kraweznikami betonowymi. Wzdt prawej krawdzi na catej diugeci wystkepuje chodnik dla
pieszych

o szerokéci 1,5mb Odwodnienie drogi jest powierzchniowe,@wdeszczowe sprowadzone
sa do krawedzi drogi i dalej wzdta kraweznika do istniegcych studzienekciekowych.

Na diugdci projektowanego odcinka wygtuja liczne wjazdy do posesji, na parcele
gruntowe oraz jedno skrzgwanie z drog gminmg 0 nawierzchni bitumicznej. Na dtugo
projektowanego odcinka drogi wypuje liczne uzbrojenie w postaci sieci wodguwej,
gazowej przebiegagej wzdtw drogi lub przecinagcej drog w poprzek. Niweleta drogi jest
bardzo pofatdowana, twagsie liczne zastoiska wody.

2.2.3 Odcinek 111 ul. Czechowicka:

Projektowany odcinek drogi stanowi przeddnie odcinka Il i wraz z nim stanowi
jeden cig drogowy. Odcinek Il posiada pagek w obebie skrzgowania z ul.
Krzywolakow, ul. Ryback, a koniec zlokalizowany jest na granicy z miastémechowice-
Dziedzice w obgbie mostu na rzece Biate). Projektowany odcinekgdimosiada przekrgj
drogowy o nawierzchni bitumicznej za wifiem pocatkowego odcinka gdzie przekroj jest
potuliczny. Na dtugéci od skrzgowania do istniejcej zatoki autobusowej wzdiuprawe;j
krawedzi wysepuje chodnik dla pieszych oddzielony od jezdni krawkiem betonowym.
Na catej dtugéci projektowanego odcinka Il szera¥ojezdni jest zmienna i wynosi 4,5-
7,0mb. Jezdnia w przekroju poprzecznym za atkjgm pocatkowego odcinka drogi
obustronnie obramowana jest poboczem gruntowymtwadzonym o szerokoi okoto
0,75mb kade.

Odwodnienie drogi jest powierzchniowe, a wody deesme odprowadzaneas
w przylegty teren, dzki istniejgcym spadkom poprzecznym i spadkom padimm.

Na dlugaci projektowanego odcinka wygtuja liczne wjazdy do posesji, wjazdy na
parcele gruntowe, cztery skemywania z drogami gminnymi o nawierzchni bitumiczoggz
jedno skrzyowanie z drog powiatows. Na dlugdci projektowanego odcinka drogi
wystepuje liczne uzbrojenie w postaci sieci wodggwej, gazowej i teletechnicznej
przebiegajcej wzdhe drogi lub przecinacej drog w poprzek. Na diugei projektowanego
odcinka drogi wysfpuja drzewa, ktore kolidajz zakresem projektowym.

Niweleta drogi jest bardzo pofatdowana, twpsk liczne zastoiska wody, a pobocza s

nieutwardzone i gskie.



3. ISTNIEJACE OZNAKOWANIE

Istniegca organizagj ruchu przedstawiono szczegétowo na planie sytugayj
w skali 1:500 rys. nr 1.1 — 1.4. Istryegd organizacja ruchu zostata wykonana w oparciu
o inwentaryzag w terenie w lutym 2012r. Organizacjuchu na rozpatrywanym odcinku

stanowi oznakowanie pionowe i oznakowanie poziome.

4. STAN PROJEKTOWANY

4.1 Opis stanu projektowanego

Parametry techniczne projektowanegggai drogowego:

- dtugas¢ odcinki | /ul. Krzywolakéw/ -- 984,35mb

- diugas¢ odcinka 1l /ul. Czechowicka dazwirowni/ oraz dtugé¢ odcinka Il /ul.
Czechowicka/ - 1918,38mb

- szerokéc¢ jezdni odcinka | - 6,5mb

- szeroké¢ jezdni odcinka Il - 6,0mb

- szeroké¢ odcinka Il - zmienna 5,5-7,0mb

- szeroké¢ pobocza na diugei odcinka | — 1,0mb

- szeroké¢ pobocza na diugei odcinka Il - 0,75mb

- pochylenie poprzeczne drogi na prostej i tukashigmych >70m - daszkowe 2%.

- pochylenie poprzeczne drogi na tukach poziomycFOm — jednostronne zgodnie
z orientagj tuku poziomego o warfgoi przechytki dostosowanej do wie@ promienia
tuku poziomego

- pochylenie poprzeczne chodnika 2% w kierunku drog

- pochylenie poprzeczne chodnika na wysokavjazdow do posesji i ha parcele gruntowe
nalezy nawgzat do stanu istniacego

- pochylenie podine zgodnie z profilem podiaym

- klasa drogi - Z

- predkos¢ projektowa 30km/h

- konstrukcja drogi na ruch KR-4

4.2 Odcinek I ul. Krzywolakow:
Jezdnia docelowo ulegnie poszerzeniu w kierunkuurawpo przebudowie jej

szerokd¢ bedzie wynost 6,5mb. Podobnie jak obecnie przekrdj drogddie potuliczny.
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Wzdtwz prawej krawdzi zostanie zabudowany kresmik betonowy wibroprasowany 20x30,
a wzdtw lewej krawedzi zaprojektowano pobocze gruntowe utwardzonescogmici 1,0mb.

Jezdnia bdzie posiada przekroj poprzeczny daszkowy 2% skierowany na za&wn
a pobocze przekroj jednostronny 4% w kierunku rowwzdiwz prawej krawdzi
zaprojektowano chodnik dla pieszych. Na pkawym odcinku chodnik o szerokm 2,0mb
bedzie przylegat bezpgoednio do jezdni, a na pozostate] disgochodnik szerokai 1,5mb
bedzie od jezdni oddzielony pasem zieleni o szesokb,5mb.

Odwodnienie jezdni dmlzie powierzchniowe. Wody deszczowe z potowy jezdni
zostam odprowadzone bezp@dnio do rowu, a z potowy jezdni zosiasprowadzone do
projektowanego kraggnika i dalej do projektowanych studdciekowych. Projektowany
chodnik dla pieszych zaprojektowano z kostki betegjowibroprasowanej gr. 8cm. Po
prawej stronie drogi za projektowanym chodnikiemsigguja liczne wjazdy do poses;i.
Nawierzchnia wjazdow zostata zaprojektowana z kdstkonowej wibroprasowanej gr. 8cm,
a ich szerok& nawpzat nalezy do szerokéci bram wjazdowych. Wjazdy zaprojektowano na
catej dlugdci pomkdzy krawedzig jezdni a bramami wjazdowymi. Spadek poprzeczny
wjazdéw naley nawigzat do spadkéw poprzecznych chodnika, a spadek pogtaaley
nawigza¢ do bram wjazdowych jednak nie ¢gej niz 5%. Na wjazdach natg wykona
skosy wjazdowe 1:1 jedynie na szerédiozieleaca. Na wysokéci wjazdow do posesiji
projektowany krawznik nalery obnizy¢ tak, aby wystawat 3-5cm pows] projektowana
krawedz jezdni.

Dojazd do posesji i ha parcele gruntowe zlokalizosvaa rowem dazie realizowany
przy udziale istniejcych wjazddw. Istnigice wjazdy zostanprzebudowane i nawdane do
niwelety drogi i istniejcego terenu z drugiej strony. Na wységiowjazddw istniejce
przepusty rurowe jak rowniescianki czotowe zostanprzebudowane. W dnie rowu naje
zabudowa rury zelbetowe typu Wiprasr. 400mm w nawgzaniu do spadku rowu, ktore
obustronnie zostan zwieaczone sciankami zelbetowymi po uprzednim rozebraniu
istniegcych uszkodzonych.

Na wjazdach zaprojektowano nawierzehik na szerok&i pobocza z kruszywa
tamanego o uziarnieniu 0/63,5mm gr.20cm od gorykragtej korg asfaltows pochodzca

z frezowania istnigcej nawierzchni bitumicznej

4.3 Odcinek Il ul. Czechowicka w kierunkuzwirowni:
Szeroké¢ jezdni po przebudowie pozostanie bez zmian w siasudo stanu

istniejgcego i ledzie wynost 6,0mb. Podobnie jak obecnie przekrdj drogdde uliczny.

-8-



Obustronnie jezdnia zostanie obramowana kfawkiem betonowym wibroprasowanym
20x30 uktadanym na tawie betonowej z oporem. W kpiga poprzecznym zaprojektowano
jezdnie i chodnik dla pieszych o szerékiol,5mb wzdta prawej krawdzi jezdni. Jezdnia
bedzie posiadaprzekréj poprzeczny daszkowy 2% skierowany na a&wn

Odwodnienie jezdni ¢nizie powierzchniowe. Wody deszczowe zogtaprowadzone
do projektowanego krasinika i dalej do projektowanych studimiekowych.

Projektowany chodnik dla pieszych zaprojektowano kostki betonowej
wibroprasowanej gr. 8cm. Wzdiyprawej i lewej krawdzi jezdni wysgpuja liczne wjazdy do
posesji. Wjazdy zlokalizowane wzdtprawej krawdzi bedg realizowane w formie przejazdu
przez chodnik zostanwykonane jedynie na szerakd chodnika. Natomiast do posesji
zlokalizowanych wzdla lewej krawedzi wjazdy Ilgda realizowane poprzez olxanie
kraweznika na dtugéci bram wjazdowych. Na wysoko wjazdoéw do posesji projektowany

kraweznik nalezy obnizy¢ tak, aby wystawat 3-5cm powgj projektowana kragdz jezdni.

4.4 Odcinek Il ul. Czechowicka:

Szeroka¢ jezdni po przebudowie zostanie dostosowana dayperaw drogi klasy Z,

a jej szeroket bedzie zmienna i &dzie wynost 5,5-7,0mb. Jezdna drogi zostanie poszerzona
na wysokgéci nienormatywnych tukéw poziomych jak rOéwmiev miejscach gdzie jej
szerokd¢ jest mniejsza ri5,5mb. Ze wzgldu na faktze droga na catym odcinku przebiega
W nasypie poszerzeniecdzie whzalo s¢ z poszerzeniem nasypu drogowego. W celu
prawidiowego powjzania istniejcej skarpy drogowej z gruntem nasypowym pale
wykon& stopnie skarpowe. Na dwoch odcinkach poszerzeasgypu drogowego eozie
wigzato s¢ z zabudow muréw oporowych. Korpus mutelbetowego zostanie posadowiony
na mikropalach zabudowanych w nasypie i grunciirogm.

Na szerokéci istniegcej jezdni konstrukcja drogi zostanie wzmocniona,na
wysokaci poszerzeé i na skrzygowaniach z czterema drogami gminnymi i drgpwiatowg
zaprojektowano penkonstrukcg jak na dtugéci odcinka 1 i Il.

Podobnie jak obecnie przekro) drogedzie drogowy. W przekroju poprzecznym
wystepuje jezdnia o szerokoi zmiennej min 5,5mb, obustronnie obramowana poéwoc
gruntowym umocnionym o szerad@ 0,75mb. Jezdniachizie posiada przekroj poprzeczny
daszkowy 2% skierowany na zesirz, a pobocze przekrdj jednostronny 4%. Odwodeieni
jezdni podobnie jak obecnie edizie powierzchniowe, a wody deszczowe zastan

odprowadzone bezpeednio w teren.



Wzdtuz prawej i lewej krawdzi wyskpuja liczne wjazdy do posesji. Wjazdy
zaprojektowano na catej diugn pomidzy krawedzia jezdni i bramami wjazdowymi.

Na wjazdach zaprojektowano nawierzchnie z kruszyamanego o0 uziarnieniu
0/63,5mm gr. 20cm od gory zamktej kory asfaltowy pochodzca z frezowania istniggej

nawierzchni bitumicznej

5. OZNAKOWANIE | ZABEZPIECZENIE ROBOT

Projektowana organizacja ruchu na czas robot pgzana jest do oznakowania
i zabezpieczenia rob6t zywanych z ,Przebudowaagu drég powiatowych ul. Krzywolakow
i ul. Czechowickiej w miejscowsai Kaniow.
Szczegotowo oznakowanie organizacji ruchu na czelsotr ujmuje plan sytuacyjny
dla 9 etapow w skali 1:500 rys. nr 2.1.1 — 2.9.2.

5.1 Ruch samochodowy

Przebudowa trzech odcinkow odbywsic bedzie etapami z wgktzeniem na przemian
jednego pasa ruchu. Ruch odbywaie bedzie wahadtowo jednym pasem ruchu
z zastosowaniem czasowe] sygnalizaujietinej tréjkomorowej dla programu na dwie fazy
ruchu. Na jeden etap sktada siytagczenie jednego pasa z ruchu na odcinku 150m (ihe#c
do zwirowni) lub 200m (I odcinek ul. Krzywolakow i lllodcinek ul. Czechowickiej),
a nasgpnie ruch kdzie puszczony dwoma pasami na odcinku odpowietiiton (Il odcinek
do zwirowni) lub 200m (I odcinek ul. Krzywolakéw i llbdcinek ul. Czechowickiej), po
czym nasfpi ponowne zawzenie jezdni na odcinku 150m i 200m.

W obrbie skrzyowania ulic Krzywolakéw z Czechowigkh Modrg jeden pas ruchu
bedzie wyhczony na odcinku 50m, ze zmiawytagczenia drugiego pasa ruchu w rastym
etapie, ruch wahadtowytizie odbywat si przy udziale czasowej sygnalizacji trjkomorowej
dla programu czterech faz.

Natomiast na skrzpwaniu ulic Krzywolakéw, Dankowickiej, W.Witosa, Bdionow
Chtopskich zastosowano czaspsygnalizacj swietlng tréjkomorows dla programu czterech
faz na odcinku 50m i 200m (dwie fazy), ze vyl na maliwos$¢ wystpienia dtawienia na
skrzyzowaniu poprzez ryzyko ruchu kolizyjnego i zaggnia bezpieczestwa na zwzonym
odcinku drogi.

W potowie Il odcinka do przebudowy na skipyaniu ulicy Czechowickiej z ulic

Dworskg dla etapu 2.5.1 (zamkmie prawego pasa ruchu) nie jest #fhwe wykonanie
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potéwkowo tego skrzxowania z powodu zbyt matej szergkoulicy Dworskiej okoto 3,50m
lub zamkng¢cia, poniewa ulica ta jest glepa”. Dla tego etapu zaprojektowano program dla
trzech faz ruchu, a wykonawca musi zapéwpizejazd przez skrzgwanie do ulicy
Dworskiej po zakaczonej ,dniéwce” dla mieszkadw oraz dla pojazdow sta pazarnej,
pogotowia itp.

Szczego6towo rozmieszczenie sygnalizatorow dla @aejnruchu na czas robot ujmuje plan

sytuacyjny dla 9 etapoéw w skali 1:500 rys. nr 2:12.9.2.

5.2 Ruch pieszych

W stanie istnigjcym ruch pieszych odbywaespoboczem i chodnikiem. Na czas
przebudowy (odcinki proste, skemywania) ruch pieszych przewidziano poboczem lub
chodnikiem po przeciwnej stronie jezdniznprowadzone roboty drogowe. Skierowanie
pieszych na drug strore odbywa si¢ bedzie poprzez wygrodzeniezapoy drogow;
podwojry (U-20c)”. Na zaporze naky zamontowa tabliczk ,PRZEJSCIE DLA PIESZYCH
PO DRUGIEJ STRONIE JEZDNUBraz nad tabliczknalezy zamontowé znak,zakaz ruchu
pieszych (U-41)".

5.3 Oznakowanie pionowe dla wyicznie jednego pasa ruchu

- w odlegtégci 100m przed prowadzonymi robotami drogowymi ngleastosowa znaki
,roboty na drodze (A-14)7 ,zwezenie jezdni - prawostronne (A-12hip zwezenie jezdni —
lewostronne (A-12c)”,

- w odlegtgci 75m przed prowadzonymi robotami drogowymi nglezastosowa znak
~Sygnalizacjaswietlna (A-29)",

- w odlegtégci 50m przed prowadzonymi robotami drogowymi ngleastosowa znaki
»ograniczenie prdkasci 40km/h (B-33)"i ,zakaz wyprzedzania (B-25)”,

- w odlegtaci 20mprzed prowadzonymi robotami drogowymi naleustawt ,.sygnalizator
swietlny trojkomorowy”,

- na pocatku prowadzonych roboét drogowych jadprawym pasem jezdni najewygrodzi
za pomog ,tablicy prowadzcej (U-3d)” wraz z ,zestawemswiatet ostrzegawczych
pulsugcych koloruzoitego”,

- na pocatku i koacu prowadzonych rob6t drogowych natewygrodzic ,,zapogy drogow;
podwojry (U-20c)”. Na zaporze nahy zamontowd tabliczke ,PRZEJSCIE DLA PIESZYCH
PO DRUGIEJ STRONIE JEZDNUBraz nad tabliczknalezy zamontowé znak,.zakaz ruchu
pieszych (U-41)”
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- wzdtwz zamkngtego jednego odcinka pasa ruchu mglerydzielic ogranicznikami skrajni
na jezdni ,tablicami kierujgcymi (U-21a) i (U-21b)". Odlegtdci miedzy kolejnymi
.tablicami kierugcymi (U-21a) i (U-21b)”"na odcinku 150m i 200m wynosi 10m, a na
odcinku 50m (rejon skrzpwania) 5m.
- na kaicu prowadzonych robo6t drogowych g@dprawym pasem jezdni najewygrodzi za
pomo@ ,zapory drogowe] pojedynczej szerokiej (U-Z0wraz z ,zestawemswiatet
ostrzegawczych pulsgych koloruzéttego”,
- odlegtaci 20m poza prowadzonymi robotami drogowymi agleastosowa znak,koniec
zakazow (B-42)".

W obrbie skrzyowania ulicy Krzywolakow z ulig Batalionéw Chlopskich,
Dankowicly 1 Witosa naley zastosowa znak ,uprzedzapcy umieszczany przed
skrzyowaniem (F-6a)”wraz z umieszczeniem na tarczy znakdebpty na drodze (A-14)”

i ,Zwezenie jezdni - prawostronne (A-12p zwezenie jezdni — lewostronne (A-12c)”.

6. PROGRAM SYGNALIZACJI SWIETLNEJ

Obliczenia programu sygnalizacji dla ruchu wahadtovego dla odcinka zamkn¢cia 50m
Natgzenie ruchu kotowego przgtio w oparciu o pomiary wiasne przeprowadzone

w dniu 13.03.2012r. na ulicy Czechowickiej i Krzy\akow wynosi 2255 [P/dah

SDR = 2255 [P/dod}

Q =10% SDR

Q = 226— na pas ruchu przypada Q = 113 [P/h]

Dane:

S, - wyjsciowe nagzenie nasycenia - 1900 [E/h]

w - szeroké¢ pasa ruchu - 2,50 [m] odcin. 50 i 200m
- 3,00 [m] odcinek 150m

i - srednie pochylenie wlotu - 0 [%]

di - wskanik kierunku pochylenia -0

Uc - udziat pojazdow eizkich w ruchu - 6 [%] odcinek 50m
- 8 [%] odcinek 150 i 200m

Ve - prdkos¢ ewakuacji - 40 [km/h] = 11,1 [m/s]

L - dtugas¢ drogi ewakuacji dla strumieni K1 i K2 - 90 [mdicinek 50m

- 190 [m] odcinek 150m
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- 240 [m] odcinek 200m

dL - srednia dtugéc pojazdu -14 [m]
tm - czas mgdzyzielony [s]

t; - czas trwanidwiatta zoltego - 3[9s]
te- czas ewakuaciji - 10 [g]

tq - czas dojazdu do punktu kolizji (uwaga: ze wdglna maj
wartd¢ w stosunku do catego czaswenryzielonego
pomingto w obliczeniach)
Qi - natzenie ruchu w godzinie szczytowej na pasie ruchu 113 [P/h]
Y - suma stopni nasycenia
trac- Czas tracony w cyklu
Tmin - Minimalna diugé¢ cyklu
Topt - Optymalna diug& cyklu
T - dhugas¢ cyklu

6.1. Program sygnalizacji dla odcinka zamkricia jedneqo pasa ruchu na odlegéoi 50m

na skrzyzowaniu ulicy Krzywolakéw, Czechowickej i Modrej oraz na skrzyzowaniu ulic

Krzywolakéw, Dankowickiej, W.Witosa i Batalionéw Chtopskich:

Obliczenie naizenia nasycenia pasa ruchu:

Sy=[S+200 - (W-3,5)—3®;- i - [I,Hlu -1 [P/h]

Su=[1900 + 200 - (25~3,5) =30 - 0 - O}—f—] = 1604 [P/h]

Obliczanie czasu ewakuaciji pojazdow:

L+ dL
t, = [s]
vﬁ'
90+ 14
t, = =9,36 [s]
11,11
t,=10s]

Obliczanie czasow mdzyzielonych
th= t+te-U [S]
tm=3+10 = 13 [5]

Obliczanie stopnia nasycenia paséw ruchu:

o =T, — %
1 K2 <
113
J:rl = _F:r,_| = = l:]rl:]?
= 1604
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Obliczenie sumy stopni nasycenia:

Y=y1+V¥[]
Y =0,07+0,07/7=0,14

Obliczenie czasu traconego w cyklu:
trac=2 - (tn - 1) [S]
ttraC: 2 - (13 - 1) = 24 [S]

Obliczenie minimalnego diugoi cyklu:

t

T ) — rrac
TILIT 1 — Y [S]

T, _==—
L 1—0,14

=2791=28[s]

Obliczanie optymalnej diudgoi cyklu:
15 t,,.+5

TD','L‘JE' = i —V [S]
1,5-244+5

T o= "2 4767 =48
°opt ~ T4 _ 014 [<]

Obliczenie dtugéci sygnatu zielonego jednej fazy:
Nalezy przyja¢ wartag¢ pomkdzy cyklem minimalnym, a optymalnym:
Tpin =T < 15-T,,, [s]

TN

28 < 60 =72 [s]

W przypadku niedtugich cykléw zaleca stosowa dtugaici cyklu optymalnego:

v
Gl= GE=$'(T_rrrﬂcj_1[E]
G—G—D’?(en 24)—1=15
1= 2_0,14 = [s]

Program sygnalizaciji dla odcinka 50m

Przyjto diuga¢ cyklu sygnalizacji T = 56s oraz czas trwania sygréelonego dla obydwu
relacji G = 15s.

0 15 18 55 56
K1 |

0 27 28 43 46 56

o |

Program sygnalizacji dla odcinka 50m na skowyaniu ulicy Krzywolakéw, Czechowickej

i Modrej oraz na skrzypwaniu ulic Krzywolakéw, Dankowickiej, W.Witosa iaBalionéw

Chiopskich:
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Przyjto dtuga¢ cyklu sygnalizacji T = 112s oraz czas trwania sygrzielonego dla czterech
relacji G = 15s.

(=]

15 18 112
K1

2728 43 46 112

=

K2

39 96 7174 112

=]

K3

(==}

8384 99 102 112
K4

6.2. Program sygnalizacji dla odcinka zamknicia 150m dla Il odcinka ul. Czechowickiej

w kierunku zwirowni oraz od skrzyzowania ulic Czechowickiej, Krzywolakéw i Modrej

do skrzyzowania z ulica Dworska:

Obliczenie natzenia nasycenia pasa ruchu:

Sw =[S+ 200 - (W—23,5) -3 i] - [——] [P/h]

(1+u)

Sy =[1900 + 200 - (3,0-3,5)—30- 0 - 0](—1;[;—3}] = 1699 [P/h]

Obliczanie czasu ewakuacji pojazdow:

L+dL
t, =—,— [s]
190+ 14
t, =——— = 18,36 [s]
11,11
t,=20](s]

Obliczanie czaséw radzyzielonych
tm = 3+20 = 23 [5]

Obliczanie stopnia nasycenia pasow ruchu:

_, =%
¥y =¥ S

113 0,067
Y172 T 1699

Obliczenie sumy stopni nasycenia:

Y=y1+Y2[]
Y =0,067 + 0,067 = 0,133

Obliczenie czasu traconego w cyklu:
trac=2 - (tn - 1) [S]
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ttrac 2 (2 3 1) 44 [S]

Obliczenie minimalnego diugoi cyklu:

tf
Tonin = ﬁ [S]

. 44
min "~ q _ 0,133

= 50,75 = 51 [s]

Obliczanie optymalnej dtugoi cyklu:
1,5t T 5

Tooe = 9y
1,5-44+ 5

T = —=581,89 = 82
¥t~ 1 _ 0133 [<]

[<]

Obliczenie diugéci sygnatu zielonego jednej fazy:
Nalezy przyja¢ wartags¢ pomkdzy cyklem minimalnym, a optymalnym:
r . =T=<15- Tﬂm[]

TN

51 =76 =82[s]
W przypadku niedtugich cyklow zaleca stosowad diugasci cyklu optymalnego:

Vv
Gl = GE = (T_ trrﬂc)_ 1 [‘5']
0,067

G, = Gzzm (76 — 44) =1 = 15[s]

Program sygnalizaciji dla odcinka 150m

Przyjto diuga¢ cyklu sygnalizacji T = 76s oraz czas trwania sygréelonego dla obydwu
relacji G = 15s.

15 18 7576

37 38 53 56

Program sygnalizacji dla odcinka 150m od skrzzowania ulic Czechowickiegj,

Krzywolakéw i Modrej do skrzy zowania z ulica Dworska

Przyjto dtuga¢ cyklu sygnalizacji T = 114s oraz czas trwania sygrzielonego dla trzech
relacji G = 15s.

0 15 18 13 114




6.3. Program sygnalizacji dla odcinka zamknicia 200m dla | odcinka ul. Krzywolakéw

i Ill odcinka ul. Czechowicka oraz na skrzyowaniu ulicy Czechowickiej z Malinowa

(wytaczenie pasa z ruchu dla kierunku do Czechowic-Dziett):

Obliczenie nafzenia nasycenia pasa ruchu:
Sw=[S+200 - (W-35)-3®: i - [- ju -1 [P/h]

Sw=[1900 +200 - (25-3,5)-30 - 0 - O]m[;—s}] = 1574 [P/h]

Obliczanie czasu ewakuacji pojazdow:

L+dL
t, =—,— [s]
240+ 14
t, =——— = 22,86 [s]
11,11
t,=24]s]

Obliczanie czasoéw mailzyzielonych
thn= 6 tle-1y [S]
tm = 3+24 = 27 [s]

Obliczanie stopnia nasycenia pasow ruchu:

T = 7. = E
M1 F2 S
113
y, =y, = ——=0,072
2 1574

Obliczenie sumy stopni nasycenia:

Y=y1+Y2[]
Y =0,072 +0,072=0,14

Obliczenie czasu traconego w cyklu:
trac= 2 - (tn - 1) [S]
ttraC: 2 " (27 - 1) = 52 [S]

Obliczenie minimalnego diudoi cyklu:
t
T ] — rroc
TILLTL 1 _ Y [S]
52

T —=—
min 10,14

= 60,46 = 61 [s]

Obliczanie optymalnej diugoi cyklu:
_ 1,5t T 5

Tope = ——— [s]
1,5-524+5
Tp*,:;r = 1_—|l14 = 95,5 =97 [.5‘]

Obliczenie diugéci sygnatu zielonego jednej fazy:
Nalezy przyja¢ wartaé¢ pomkdzy cyklem minimalnym, a optymalnym:
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Tmz'n =T =15 To'pr [S:l

61 = 97 < 145,5 [s]
W przypadku niedtugich cykléw zaleca stosowa dtugaici cyklu optymalnego:

v
Gl = GE = ? ' (T_ trrﬂc)_ 1[‘5-]

G, = G, = 0.972 (97 — 52)—1=23
17 %27 g = [5]

Program sygnalizaciji dla odcinka 200m

Przyjgto dluga¢ cyklu sygnalizacji T = 97s oraz czas trwania sygrzelonego dla obydwu
relacji G = 23s.

0 23 26 99100
K1

0 49 50 73 76 100
K2

Program sygnalizacji dla odcinka 200m na skrziowaniu ulicy Czechowickiej z

Malinow a (wytaczenie pasa z ruchu dla kierunku do Czechowic-Dziett):

Przygto ditugaé¢ cyklu sygnalizacji T = 124s oraz czas trwania sygrzielonego dla trzech
relacji G = 15s.

15 18 123124

L=}

Kl

(=]

4142 57 _60 124
K2

o
b
=

99 102 124
K3

7. TECHNICZNE WYMAGANIA

Projekt obejmuje oznakowanie catego obszargtefp robotami. Przy wykonywaniu

projektowanych elementéw oznakowania mnglprzestrzeganastpujacych zasad:

» Wszystkie znaki drogowe pionowe wyk@nnalezy, jako odblaskowe stosyq dla nich
jednolite materialy zapewnigje jednorodn& ich czytania przez uczestnikéw ruchu. Znaki
wykona nalezy, jako ,$rednie” pokryte folh odblaskowy Il generacji. Ksztalty znakow
drogowych powinny odpowiada warunkom podanym w Rozpadzeniu Ministrow
Infrastruktury oraz Spraw Wewtiznych i Administracji z dnia 31 lipca 2002r w apie
znakéw i sygnatdw drogowych (Dz. U. Nr 170 z dnid fpadziernika 2002r.) oraz
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Rozporadzeniu Ministra Infrastruktury z dnia 3 lipca 200@r sprawie szczegotowych
warunkow technicznych dla znakdéw i sygnatéwietinych oraz urgzdzen bezpieczastwa
ruchu i warunkéw ich umieszczania na drogach (D2Nt220 z 2003r poz. 2181).

» Znaki naley ustawi& zgodnie z zalczonym planem sytuacyjnym tak, aby nie zastaniaty
istniejgcego oznakowania.

* Wykonawca zadania powinien Adorazowo sprawdziich widocznd¢ i ewentualnie
dokona drobnych korekt ich ustawienia.

e Znaki pionowe pojedyncze i podwojne naleumieszcza na pojedynczych stupkach
w sposob uniemdiwiajacy ich przypadkowe wywrécenie, przestawienie i abroe, ktérych
rodzaj i ksztalt naley przed zamontowaniem uzgodmi zaradcg drogi.

* Nalezy montupc znaki zachowa prawidtowg widoczna¢ i czyteln@g¢ tablic i znakow
oraz maliwos¢ ich odczytania przez nadmrajacych kierowcow.

Znaki naley ustawt:

- na wysokéci: 2,0m mierzc od powierzchni gruntu do dolnej kreglzi znaku,

- tarcze znakdéw natg odchylic o okoto 5° w kierunku jezdni od linii prostopadi@p osi
drogi.

- w odlegtaci 0,5m — 2,0m od kraydzi jezdni.

8. UWAGI OGOLNE | ZALECENIA KO NCOWE

* Wykonawca zobowzany jest do:

zinwentaryzowania oznakowania istggj organizacji ruchu,

>

» zabezpieczenia jej na czas prowadzonych robat,

» odtworzeniu istnigjcej organizacji ruchu po zakozonych pracach remontowych.
>

uprzedzi mieszkacdw i kierowcdw o stosowanych utrudnieniach w ruchu

poprzez ogtoszenie w radiu i prasie lokalnej,

A\

zapewnienia dojazdu i dajia do posesji,

Y

po zakdiczeniu robot wykona oznakowanie docelowe zgodnergektem
docelowej organizacji ruchu,

» W razie zajcia calego pasa drogowego powinien przewidziebjazdy
zapewniggc maliwos¢ dojazdu mieszkecOw do swoich posesji oraz

samochodéw dostawczych do sklepow i agitaiowych dazwirowni
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» Wykonawca rob6t budowlanych bigor pod uwag swojg indywidualrg
technologe i organizacg prac drogowych mie wystpowa o zmiar projektu
organizacji ruchu na czas prowadzenia robo6t prazpdrednim rozpocgciem
robot.

» Zabezpieczenie i oznakowanie robot wykermgodnie z projektem zachowygj
zasa@g wihasciwej widoczndci oznakowanie i dostosowania jego ustawienia doduien na
drodze.

» Ustawione znaki i sposob ich zamontowania musapewnia bezpieczastwo
uczestnikom ruchu drogowego.

» Urzgdzenia i oznakowaniezyte do oznakowania miejsca prowadzenia robot musz
by¢ dobrze widoczne w dae i w nocy, odpowiednio dvietlone i wykonane
z materiatdw odblaskowych. Wykonawca rob6t winigreymywa je we wigciwym stanie
technicznym i naleytym stanie czyskwi przez caly okres obowiywania tymczasowej
organizaciji ruchu.

 Z terenu budowy szczegodlnie tam, gdzie odbywawgih pieszy naley usuwa wszelkie
przeszkody, ktorymi megby¢ na przyktad: nakgdzia lub materiaty tywane na budowie.

» Osoby wykonujce czynnéci zwigzane z robotami w pasie drogowym powinny by
ubrane w odzie ostrzegawcz o barwie pomareczowej lub zokte] i wyposaone
w elementy odblaskowe.

» Roboty prowadzone w pasie drogowym aglprowadzé zgodnie z zasadami pracy
w obrebie pasa drogowego.

 Dopuszcza si stosowanie tymczasowego oznakowania pionowego,o jak
przestawnego (nie wbijanego do ziemi), pod warunkigachowania odpowiedniej
statecznéci znakéw pod wptywem dziatania warunkéw zetvanych oraz skrajni drogowe;.

* Na zagcie czasowe pasa drogowego wykonawca winien uzysiezalenie zgod
od administratora drogi na czas prowadzenia robgodnionym z zargicg drogi.

* Nalezy zapewnt pieszym bezpieczne doje do posesji, w przypadku potrzeby
przeprowadzenia pieszych przez wykop maleastosowa, ktadke dla pieszych (U-28)".

» W trakcie rob6t wykopy gbokie o gebokasci powyzej 0,5m naley po zak@éczeniu
prac w danym dniu zasypaa w trakcie wykonywania prac w sposob staly hale
nadzorowda. Ponadto nalg zabezpieczy gicbokie wykopy,zaporg drogow; pojedyncz
(U-20a)". Przy wygrodzeniach wzdtujezdni nie dopuszcza ¢siwystpowania przerw
w ciggu zapoér drogowych.
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* Nie naley stosowa zabezpieczenia gbokich wykopdébw za pomac tasmy
ostrzegawczej”.

* Wykopy o gtbokasci powyzej 0,50m nalegy w sposob aglty nadzorowd, a po
zakaczeniu prac w danym dniu zasypa

* W przypadku wysfpienia utrudni@ podczas prac drogowych na czas robot zaleca
si¢ obecndé¢ osoby z uprawnieniami do kierowania ruchem. Ogalrausi b¢ przeszkolona
w tym zakresie oraz posiagde¢ aktualne Zaviadczenie o ukiczeniu takiego szkolenia
wydane przez KWP (zgodnie z Rozpgizeniem Ministra Spraw Wewtiznych
i Administracji z dn. 4.05.1999 r. w sprawie kie@mwa ruchem drogowym - Dz. U. z dnia 29
maja 1999 r).

9. ZESTAWIENIE ZNAKOW

L.p. | Symbol Tresé znaku llosé [szt.] Uwagi
Dla zamkniecia jednego pasa ruchu na odcinku 50m , 150m i 200m
Dla jednego etapu naley przyjaé¢ x2
1. A-14 Roboty na drodze 2
2. A-12b | Zw:zenie jezdni - prawostronne 1
3. A-12c | Zwzenie jezdni — lewostronne 1
4. A-29 Sygnalizacjawietlna 2
5. B-25 Zakaz wyprzedzania 2
6. B-33 Ograniczenie pdkasci 2 40km/h
7. B-42 Koniec zakazow 1
8. U-3d Tablica prowadza 1
tylko w
Znak uprzedzary umieszczany przed rejonie
9. F-6a : . 3 :
skrzyowaniem skrzyow
ania
10. U-20b | Zapora drogowa pojedyncza szeroka 1
11. U-20c | Zapora drogowa podwojna 2
50m-11
12. Bgig Tablice kierugce 150 m - 16
200m - 21
-dla
13. Sygnalizator czasowwietlny trojkomorowy 2 jednego
pasa
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ruchu

3lub 4 - na
skrzyow
aniu
14. Swiatta zotte pulsujce 4
15 tabliczka PRZEJCIE DLA PIESZYCH PO DRUGIEJ 5 kolor
' STRONIE JEZDNI ZOhy

11.UZGODNIENIA:

Projekt organizacja ruchu docelowej zostat przedstay do uzgodnienia w:

1. Zaradzie Drég Powiatowych w Bielsku-Biatej,

2. Komendzie Miejskiej Policji, Wydziat Ruchu Drogego w Bielsku-Biatej,

3. Gminie Bestwina,

4. Starostwie Powiatowym w Bielsku-Biatej.
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