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1. Dane wyjsciowe

1.1.  Przedmiot opracowania
Opracowanie niniejsze obejmuje projekt tymczasowej organizacji ruchu dla drogi wojewodzkiej
nr 877na czas budowy chodnika.
1.2.  Inwestor zadania
Inwestorem przedsiewzigcia jest Gmina tancut, ul. Adama Mickiewicza 2a, 37-100 Lancut.
1.3.  Podstawa opracowania

Do opracowania projektu organizacji ruchu wykorzystano nastepujace opracowania:

e Ustawa z dnia 20 czerwca 1997 r. - Prawo o ruchu drogowym (Dz. U. 2012, poz. 1137 z
pozn. zm.).

e Rozporzadzenie Ministra Infrastruktury oraz Spraw Wewnetrznych i Administracji z dnia 31
lipca 2002 r. w sprawie znakow i sygnatéw drogowych (Dz. U. 2002, Nr 170, poz. 1393).

e Rozporzadzenie Ministra Infrastruktury z dnia 23 wrze$nia 2003r. w sprawie szczego6towych
warunkow zarzadzania ruchem na drogach oraz wykonywania nadzoru nad tym
zarzadzaniem (Dz. U. Nr 177, poz. 1729).

e Rozporzadzenie Ministra Infrastruktury z dnia 3 lipca 2003 roku w sprawie szczegGtowych
warunkow technicznych dla znakéw i sygnatow drogowych oraz urzadzen bezpieczenstwa
ruchu drogowego i warunkdw ich umieszczania na drogach (Dz. U. 2003, nr 220, poz. 2181
z pdzn. zm.).

e Szczegobtowe warunki techniczne dla znakdw i sygnatow drogowych oraz urzadzen
bezpieczenstwa ruchu drogowego i warunkdw ich umieszczania na drogach (zat. do Dz. U.
2003, nr 220, poz. 2181 z p6zn. zm.).

2. Charakterystyka stanu istniejaceqo

Droga wojewddzka nr 877 na odcinku objetym opracowaniem posiada kategorie techniczng
G. Na drodze wystepuje niewielkie natezenie ruchu z bardzo matym udziatem ruchu ciezkiego. W 2010r

$redni dobowy ruch z podziatem na strukture rodzajowg ksztattowat sie nastepujaco:

tancut - Dylagowka

Sam. Lekkie Ciezarowe Ciezarowe Ciagniki
Ogétem | Motocykle _ Autobusy _
osobowe ciezar. z przyczepg | bez przyczep rolnicze
3772 64 3 267 309 15 64 34 19
1,69% 86,61% 8,19% 0,40% 1,7% 0,90% 0,50%

Droga wojewodzka, przebiega w obszarze zabudowanym. Droga faczy ze sobg Naklik ze

Szklarami.
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Istniejaca droga o nawierzchni asfaltowej ma przekrdj daszkowy. Szeroko$¢ jezdni wynosi 6m.

3. Opis przyjetych rozwiazan oznakowania na czas prowadzenia robot

zwiazanych z przebudowa drogi wojewodzkiej nr 877

Ze wzgledu na planowang przebudowe drogi, istniejacy przekréj drogi oraz koniecznosé
utrzymania ciggtosci przejazdu pojazdéw, przyjeto etapowe wykonywanie rob6t drogowych
z wprowadzeniem cze$ciowego ruchu wahadtowego.

Roboty podzielono na osiem (9) etapow.

Kazdy etap obejmuje wykonanie rob6t z przywrdceniem do stanu istniejgcego.

Przyjete diugoSci odcinkéw robét nie przeszkodza w sprawnym i ekonomicznym utrzymaniu
ruchu wahadtowego przy zaakceptowanych warunkach ruchowych.

Do kierowania ruchem wahadtowym na odcinkach przekraczajgcych 40m zastosowano
przenosng sygnalizacje Swietlna. Nie przewiduje sie¢ mozliwosci kierowania ruchem wahadtowym przez
uprawnionych sygnalistow.

Dopuszcza sie wykonanie robét tylko dla jednego etapu réownoczes$nie.

4. Oznakowanie roboét zwiazanych z budowa chodnika

Oznakowanie robét dla poszczegdlnych etapow przedstawiono na rysunkach 1.1 - 1.11

Oznakowanie robdt dla etapu 1 (rys. 1.1)

o Strefe robot wygrodzono zaporg U-3d wraz z zottymi $wiattami ostrzegawczymi U-35 od
strony najazdu, oraz zaporg drogowg U-20b.

o Strefe robot wygrodzi¢ za pomoca tablic U-21a i U21b wraz z Z6ttymi $wiattami
ostrzegawczymi tworzacymi tzw. "fale Swieting".

¢ Na odcinkach dojazdowych planuje sie umiesci¢ kolejno znaki A-12b i A12¢ z A-14, B-25
z B-33 (40).

Oznakowanie robdt dla etapu 2 (rys.1.2)

o Strefe robot wygrodzono zaporg U-3d wraz z z6ttymi $wiattami ostrzegawczymi U-35 od
strony najazdu, oraz zaporg drogowg U-20b.

o Strefe robot wygrodzi¢ za pomoca tablic U-21a i U21b wraz z Z6ttymi Swiattami
ostrzegawczymi tworzacymi tzw. "fale Swieting".

e Na odcinkach dojazdowych planuje sie umiescic kolejno znaki A-12b i A12¢ z A-14, B-25
z B-33 (40).
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Oznakowanie robot dla etapu 3 (rys.1.3)

Strefe robdt wygrodzono zaporg U-3d wraz z zottymi $wiattami ostrzegawczymi U-35 od
strony najazdu, oraz zaporg drogowg U-20b.

Strefe robdt wygrodzi¢ za pomoca tablic U-21a i U21b wraz z Zz6tymi Swiattami
ostrzegawczymi tworzacymi tzw. "fale Swieting".

Na odcinkach dojazdowych planuje sie umiescic kolejno znaki A-12b i A12c z A-14, B-25
z B-33 (40).

Oznakowanie robdt dla etapu 4 (rys.1.4-1.5)

Strefe robdt wygrodzono zaporg U-3d wraz z zottymi $wiattami ostrzegawczymi U-35 od
strony najazdu, oraz zaporg drogowg U-20b.

Strefe robdt wygrodzi¢ za pomoca tablic U-21a i U21b wraz z z6ttymi Swiattami
ostrzegawczymi tworzacymi tzw. "fale Swieting".

Przed strefg robot nalezy ustawi¢ sygnalizatory GK1 i GK2.

Na odcinkach dojazdowych planuje sie umiescic kolejno znaki A-12b i A12c z A-14, B-25
z B-33 (40) oraz A-29.

Na drodze bocznej ustawiono znaki A-12c z A-14.

Odwotanie wprowadzonych ograniczen w ruchu poprzez skrzyzowanie z drogg publiczng
oraz za pomocg znakéw B-27 i B-34.

Przez caly czas trwania robét nalezy zapewni¢ dojazd poses;i.

Oznakowanie robot dla etapu 5 (rys.1.6)

Strefe robét wygrodzono zaporg U-3d wraz z zottymi $wiattami ostrzegawczymi U-35 od
strony najazdu, oraz zaporg drogowg U-20b.

Strefe robdt wygrodzi¢ za pomoca tablic U-21a i U21b wraz z Zz6ttymi Swiattami
ostrzegawczymi tworzacymi tzw. "fale Swieting".

Przed strefg robot nalezy ustawi¢ sygnalizatory GK1 i GK2.

Na odcinkach dojazdowych planuje sie umie$cic kolejno znaki A-12b i A12c z A-14, B-25
z B-33 (40) oraz A-29.

Odwotanie wprowadzonych ograniczen w ruchu poprzez skrzyzowanie z drogg publiczng,
oraz za pomocg znakow B-27 i B-34.

Przez caly czas trwania robét nalezy zapewni¢ dojazd posesji.

Biuro Opracowywania Programéw i Projektéw Inzynierii Komunikacyjnej LISPUS Marcin Dobek



PROJEKT TYMCZASOWEJ ORGANIZACJI RUCHU

Oznakowanie robdt dla etapu 6 (rys.1.7)

Strefe robdt wygrodzono zaporg U-3d wraz z zottymi $wiattami ostrzegawczymi U-35 od
strony najazdu, oraz zaporg drogowg U-20b.

Strefe robdt wygrodzi¢ za pomoca tablic U-21a i U21b wraz z z6ttymi Swiattami
ostrzegawczymi tworzacymi tzw. "fale Swieting".

Przed strefg robot nalezy ustawi¢ sygnalizatory GK1 i GK2.

Na odcinkach dojazdowych planuje sie umiescic kolejno znaki A-12b i A12c z A-14,B-25z
B-33 (40) oraz A-29.

Odwotanie wprowadzonych ograniczen w ruchu poprzez skrzyzowanie z drogg publiczng
oraz za pomocg znakow B-27 i B-34.

Przez caly czas trwania robét nalezy zapewni¢ dojazd posesji.

Oznakowanie robdt dla etapu 7 (rys.1.8)

Strefe robét wygrodzono zaporg U-3d wraz z zottymi $wiattami ostrzegawczymi U-35 od
strony najazdu, oraz zaporg drogowg U-20b.

Strefe robdt wygrodzi¢ za pomoca tablic U-21a i U21b wraz z Z6ttymi Swiattami
ostrzegawczymi tworzacymi tzw. "fale Swieting".

Przed strefg robot nalezy ustawi¢ sygnalizatory GK1 i GK2.

Na odcinkach dojazdowych planuje sie umie$cic kolejno znaki A-12b i A12c z A-14,B-25z
B-33 (40) oraz A-29.

Odwotanie wprowadzonych ograniczen w ruchu poprzez skrzyzowanie z drogg publiczng,
oraz za pomocg znakéw B-27 i B-34.

Przez caly czas trwania robét nalezy zapewni¢ dojazd posesiji.

Oznakowanie robot dla etapu 8 (rys.1.9)

Strefe robdt wygrodzono zaporg U-3d wraz z zottymi $wiattami ostrzegawczymi U-35 od
strony najazdu, oraz zaporg drogowg U-20b.

Strefe robdt wygrodzi¢ za pomoca tablic U-21a i U21b wraz z Z6ttymi Swiattami
ostrzegawczymi tworzacymi tzw. "fale Swieting".

Przed strefg robot nalezy ustawi¢ sygnalizatory GK1 i GK2.

Na odcinkach dojazdowych planuje sie umiescic kolejno znaki A-12b i A12c z A-14,B-25z
B-33 (40) oraz A-29.

Odwotanie wprowadzonych ograniczen w ruchu poprzez skrzyzowanie z drogg publiczng,

oraz za pomocg znakéw B-27 i B-34.
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e Przez caly czas trwania robét nalezy zapewni¢ dojazd poses;ji.

Oznakowanie robét dla etapu 9 (rys.1.10)

e Strefe robot wygrodzono zaporg U-3d wraz z zottymi $wiattami ostrzegawczymi U-35 od
strony najazdu, oraz zaporg drogowg U-20b.

o Strefe robot wygrodzi¢ za pomoca tablic U-21a i U21b wraz z Z6ttymi Swiattami
ostrzegawczymi tworzacymi tzw. "fale Swieting".

e Przed strefg robét nalezy ustawi¢ sygnalizatory GK1 i GK2.

e Poza strefg robot za pomocg znakow D-15 oraz P-17 wyznaczono tymczasowy przystanek
autobusowy.

e Na odcinkach dojazdowych planuje sie umiesci¢ kolejno znaki A-12b i A12¢ z A-14, B-25
z B-33 (40) oraz A-29.

¢ Odwotanie wprowadzonych ograniczen w ruchu poprzez skrzyzowanie z drogq publiczng
oraz za pomocg znakéw B-27 i B-34.

e Przez caly czas trwania rob6t nalezy zapewni¢ dojazd poses;ji.

Przed rozpoczeciem robot zwiazanych z wykonaniem kazdego etapu nalezy usuna¢ kolidujace

oznakowanie pionowe.

Po zakonczeniu robdt zwiazanych z wykonaniem kazdego etapu nalezy wprowadzié

oznakowanie pionowe zgodnie z zatwierdzonym projektem statej organizacji ruchu. Projektowane

oznakowanie poziome nalez wprowadzi¢ po zakonczeniu wszystkich robdt zwigzanych z budowa

chodnika stosujac oznakowanie robét jak na rys. 1.11.

5. Opis zagrozen i utrudnien

Do zagrozen i utrudnien w szczegdlno$ci naleza;
e niedostosowanie sie uczestnikéw ruchu do oznakowania zwigzanego z czasowq
organizacjq ruchu,
e jednostronne zwezenie jezdni,
e Wwjazdy do / z posesji w strefie robot.
Nalezy zachowaC szczegolng ostrozno$¢ w trakcie zmiany oznakowania przy przejéciu do

nastepnych etapow robot.

6. Uwagi koncowe

Wszystkie stosowane znaki pionowe (grupa wielkosci ,duze”) i urzadzenia BRD nalezy wykonaé
z folii odblaskowej drugiej generacji, zgodnie Rozporzadzenie Ministra Infrastruktury z dnia 3 lipca 2003

roku w sprawie szczegdtowych warunkéw technicznych dla znakéw i sygnatéw drogowych oraz
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urzadzen bezpieczenstwa ruchu drogowego i warunkow ich umieszczania na drogach (Dz. U. Nr 220
z dn. 23 grudnia 2003 r., poz. 2181).

Tymczasowe znaki poziome wykonac z zottej taSmy aluminiowe;.

O terminach poszczegolnych utrudnien w ruchu nalezy powiadomi¢ $rodki masowego przekazu

(lokalna prasa, radio, telewizja).

7. Termin wprowadzenia organizacji ruchu tymczasowej

Termin wprowadzenia tymczasowej organizacji ruchu - 2 lata od zatwierdzenia.

Opracowat:
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PROJEKT SYGNALIZACJI SWIETLNEJ

Biuro Opracowywania Programéw i Projektéw Inzynierii Komunikacyjnej LISPUS Marcin Dobek



PROJEKT TYMCZASOWEJ ORGANIZACJI RUCHU

1. Wstep
1.1. Podstawa opracowania.

do
z Gming tancut podpisana przez firme¢ Biuro Opracowywania Programow i Projektow Inzynierii
Komunikacyjnej LISPUS Marcin Dobek.

1.2. Przedmiot badan.

Przedmiotem opracowania jest droga wojewddzka nr 877, na odcinku od km 49+863 do km

Podstawg opracowania niniejszej dokumentacii jest umowa

51+085 w miejscowosci Albigowa., Gmina tancut, powiat tancucki, wojewddztwo podkarpackie.
1.3. Cel opracowania.

Celem opracowania jest wykonanie projektu sygnalizacji $wietlnej tymczasowej dla etapoéw
robot.
1.4. Zakres opracowania.

W ramach przedmiotowego projektu przeprowadzono analize ruchowa. Zebranie danych
dotyczacych ruchu panujacego na analizowanym odcinku oraz na podstawie badar okreslone zostang

kategoria ruchu oraz wyliczona bedzie prognoza ruchu na rok w ktérym bedzie wykonywana inwestycja.

2. Prognoza ruchu.

Na podstawie danych GPR z 2010 roku dla odcinka drogi wojewodzkiej nr 877 wykonano
prognoze ruchu. Prognoza ruchu zostata wykonana w oparciu o metode wskaznikowg PKB dla obszaru
rzeszowsko-tarnobrzeski przy wzroscie $rednim.

Przyjeto jako bazowy rok pomiaru ruchu 2010, rok oddania do uzytkowania inwestycji — 2016.

Lata | Wskaznik | Wskaznik | Wskaznik | Wskaznik | Wskaznik | Wskaznik | Wskaznik
wzrostu | wzrostu wzrostu wzrostu |wzrostu "A"| wzrostu |wzrostu "C"
"So" "Sd" "Sc" "Scp" "M"
2010 |- - - - - - -
2011 |1.0495 1.0182 1.0193 1.0589 1.0633 1.0550 1.0550
2012 |1.0486 1.0178 1.0189 1.0578 1.0621 1.0540 1.0540
2013 [1.0477 1.0175 1.0186 1.0567 1.0610 1.0530 1.0530
2014 |1.0468 1.0172 1.0182 1.0556 1.0598 1.0520 1.0520
2015 |1.0459 1.0168 1.0179 1.0546 1.0587 1.0510 1.0510
2016 |1.0400 1.0165 1.0175 1.0500 1.0575 1.0500 1.0500
2017 |1.0392 1.0162 1.0172 1.0490 1.0564 1.0490 1.0490
2018 |1.0384 1.0158 1.0168 1.0480 1.0552 1.0480 1.0480
2019 |1.0376 1.0155 1.0165 1.0470 1.0541 1.0470 1.0470
2020 |1.0368 1.0152 1.0161 1.0460 1.0529 1.0460 1.0460
2021 |1.0360 1.0149 1.0158 1.0450 1.0518 1.0450 1.0450
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2022 |1.0344 1.0142 1.0151 1.0430 1.0495 1.0430 1.0430
2023 {1.0336 1.0139 1.0147 1.0420 1.0483 1.0420 1.0420
2024 11.0320 1.0132 1.0140 1.0400 1.0460 1.0400 1.0400
2025 |1.0304 1.0125 1.0133 1.0380 1.0437 1.0380 1.0380
2026 |1.0288 1.0119 1.0126 1.0360 1.0414 1.0360 1.0360
2027 |1.0272 1.0112 1.0119 1.0340 1.0391 1.0340 1.0340
2028 |1.0256 1.0106 1.0112 1.0320 1.0368 1.0320 1.0320
2029 |1.0240 1.0099 1.0105 1.0300 1.0345 1.0300 1.0300
2030 |1.0232 1.0096 1.0102 1.0290 1.0334 1.0290 1.0290
2031 |1.0224 1.0092 1.0098 1.0280 1.0322 1.0280 1.0280
2032 {1.0216 1.0089 1.0095 1.0270 1.0311 1.0270 1.0270
2033 {1.0208 1.0086 1.0091 1.0260 1.0299 1.0260 1.0260
2034 {1.0200 1.0083 1.0088 1.0250 1.0288 1.0250 1.0250
2035 {1.0200 1.0083 1.0088 1.0250 1.0288 1.0250 1.0250
2036 {1.0200 1.0083 1.0088 1.0250 1.0288 1.0250 1.0250

Tabela 1 przedstawia wskazniki wzrostu ruchu, zas tabela 2 przedstawia prognoze ruchu

pojazdow w podziale na rodzaje w okresie 20 lat.

Legenda:

We - wspétczynnik elastycznosci [,

Wr - prognozowany wskaznik rocznego wzrostu PKB [%], Wi=1+(W¢*W;)/100,

P - Prognoza ruchu, Py=Pyi-17*Wry.

Lata | Wskaznik | Wskaznik | Wskaznik | Wskaznik | Wskaznik | Wskaznik | Wskaznik
wzrostu | wzrostu wzrostu wzrostu |wzrostu "A"| wzrostu |wzrostu "C"
"So" "Sd" "Sc" "Scp" "M"

2010 |- - - - - - -
2011 |1.0495 1.0182 1.0193 1.0589 1.0633 1.0550 1.0550
2012 |1.0486 1.0178 1.0189 1.0578 1.0621 1.0540 1.0540
2013 [1.0477 1.0175 1.0186 1.0567 1.0610 1.0530 1.0530
2014 |1.0468 1.0172 1.0182 1.0556 1.0598 1.0520 1.0520
2015 |1.0459 1.0168 1.0179 1.0546 1.0587 1.0510 1.0510
2016 |1.0400 1.0165 1.0175 1.0500 1.0575 1.0500 1.0500
2017 |1.0392 1.0162 1.0172 1.0490 1.0564 1.0490 1.0490
2018 |1.0384 1.0158 1.0168 1.0480 1.0552 1.0480 1.0480
2019 |1.0376 1.0155 1.0165 1.0470 1.0541 1.0470 1.0470
2020 |1.0368 1.0152 1.0161 1.0460 1.0529 1.0460 1.0460
2021 |1.0360 1.0149 1.0158 1.0450 1.0518 1.0450 1.0450
2022 (1.0344 1.0142 1.0151 1.0430 1.0495 1.0430 1.0430
2023 |1.0336 1.0139 1.0147 1.0420 1.0483 1.0420 1.0420
2024 11.0320 1.0132 1.0140 1.0400 1.0460 1.0400 1.0400
2025 |1.0304 1.0125 1.0133 1.0380 1.0437 1.0380 1.0380
2026 |1.0288 1.0119 1.0126 1.0360 1.0414 1.0360 1.0360
2027 (1.0272 1.0112 1.0119 1.0340 1.0391 1.0340 1.0340
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2028 |1.0256 1.0106 1.0112 1.0320 1.0368 1.0320 1.0320

2029 {1.0240 1.0099 1.0105 1.0300 1.0345 1.0300 1.0300

2030 |1.0232 1.0096 1.0102 1.0290 1.0334 1.0290 1.0290

2031 |1.0224 1.0092 1.0098 1.0280 1.0322 1.0280 1.0280

2032 |1.0216 1.0089 1.0095 1.0270 1.0311 1.0270 1.0270

2033 {1.0208 1.0086 1.0091 1.0260 1.0299 1.0260 1.0260

2034 {1.0200 1.0083 1.0088 1.0250 1.0288 1.0250 1.0250

2035 {1.0200 1.0083 1.0088 1.0250 1.0288 1.0250 1.0250

2036 {1.0200 1.0083 1.0088 1.0250 1.0288 1.0250 1.0250

Tabela 1 Wskazniki wzrostu ruchu pojazdow

Lata [ Samochdd | Samochéd | Samochéd Samochéd | Autobus | Motocykl | Ciagnik

osobowy | dostawczy | ciezarowy ciezarowy z |"A" [P/d]|"M" [P/d] |"C" [P/d]

"So" [P/d] | "Sd"[P/d] | "Sc"[P/d] | przyczepami

"Scp" [P/d]

2010 3267 309 64 15 34 64 19
2011 3429 315 66 16 37 68 21
2012 3596 321 68 17 40 72 23
2013 3768 327 70 18 43 76 25
2014 3945 333 72 20 46 80 27
2015 4127 339 74 22 49 85 29
2016 4293 345 76 24 52 90 31
2017 4462 351 78 26 55 95 33
2018 4634 357 80 28 59 100 35
2019 4809 363 82 30 63 105 37
2020 4986 369 84 32 67 110 39
2021 5166 375 86 34 4 115 41
2022 5344 381 88 36 75 120 43
2023 5524 387 90 38 79 126 45
2024 5701 393 92 40 83 132 47
2025 5875 398 94 42 87 138 49
2026 6045 403 96 44 91 143 51
2027 6210 408 98 46 95 148 53
2028 6369 413 100 48 99 153 55
2029 6522 418 102 50 103 158 57
2030 6674 423 104 52 107 163 59
2031 6824 427 106 54 111 168 61
2032 6972 431 108 56 115 173 63
2033 7118 435 109 58 119 178 65
2034 7261 439 110 60 123 183 67
2035 7407 443 111 62 127 188 69
2036 7556 447 112 64 131 193 4

Tabela 2 Prognoza ruchu pojazdéw [P/d]

Biuro Opracowywania Programéw i Projektéw Inzynierii Komunikacyjnej LISPUS Marcin Dobek



PROJEKT TYMCZASOWEJ ORGANIZACJI RUCHU

3. Dane ruchowe

Na podstawie prognozy ruchu przyjeto do dalszych obliczer nastepujace dane ruchowe.
Przyjeto, ze w godzinie szczytu przejezdza 10% pojazdéw z okresu doby (Q=0,1*SDR), za$

rozktad kierunkowy przyjeto 50/50.

Rok "SO" "Sd" "Sc" "Scp" IIAII IIMII IICII IIR,, SDR

2015| 4127 | 339 | 74 22 49 85 | 29 0 | 4725

Tabela 3 Ruch w przekroju w okresie 24h w roku 2015

Kierunek "So" |"Sd"|"Sc"| "Scp" | "A" | "M" | "C" | "R” | SDR
Do tancuta 2064 | 170 | 37 11 25 43 15 0 2363
Do Dylggowki 2064 | 170 | 37 11 25 43 15 0 2363
Tabela 4 Ruch w podziale na kierunki w okresie 24h w roku 2015
Kierunek "So" |"Sd"|"Sc"| "Scp" | "A" | "M" | "C" | "R” | SDR
Do tancuta 206 | 17 | 4 1 2 4 1 0 236
Do Dylagowki 206 17 4 1 2 4 1 0 236
Tabela 5 Ruch w godzinie szczytu (okres dnia 06.00 — 22.00) w roku 2015
Kierunek "So" |"Sd"|"Sc"| "Scp" | "A" | "M" | "C" | "R” | SDR
Do tancuta 52 4 1 0 1 1 0 0 59
Do Dylggowki 52 4 1 0 1 1 0 0 59
Tabela 6 Ruch w godzinie szczytu (okres nocy 22.00 - 06.00) w roku 2015
"So" | "Sd" | "Sc¢" | "Scp" | "A" | "M" | "C" | "R”
Udziat % 87,35% | 7,19% [ 1,57% | 0,47% | 1,06% |1,82% [0,63% | 0,0%

Tabela 7 Udziat procentowy typow pojazdéw w ruchu
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4. Sygnalizacja Swietlna

SYGNALZIACJE $wieting nalezy wtaczy¢ na okres 24h przez wszystkie dni tygodnia.

4.1.

Program sygnalizaciji dla etapu 4

S T S -

Inwestor:
Nazwa zadania:
Nazwa etapu:
Opracowat:

PRZESZKODA

Gmina tancut

TOR Albigowa

Program sygnalizacji swietlnej dla etapu 4
Grzegorz Mazurkiewicz

Data opracowania: 2015-04-18
Natezenie Qa: 236 [P/h]
Natezenie Qg: 236 [P/h]
Udziat pc na wlocie Upea: 2.04 %
Udziat pc na wlocie up,c: 2.04 %
Spadek wlotu ix: 1%
Spadek wlotu ig: 1%
Dtugos¢ Ly: 20 mb
Ditugosd Ly: 200 mb
Dtugos¢ Ls: 45 mb
Fazanrl Faza nr 2
l_
A, B A T~
Czas ewakuacji Czas dojazdu
Lp| Jednostka | A->B | B->A Lp| Jednostka A B
L. [m] 220 245 Ly [m] 20 45
L, [m] 10.0 10.0 V. [m/s] 13.89 | 13.89
V. [m/s] 11.11 | 1111 t, [m] 3 5
te [m] 21 23
Macierz kolizji Macierz czasdw miedzyzielonych
Ewakuacja / Dojazd GK1 | GK2 Ewakuacja / Dojazd GK1 | GK2
GK1 X GK1 19
GK2 X GK2 23
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Gy[s] | tmls]l | GyIs]l | tmp[s] T[s]

26 19 26 23 94

Grupa Program startowy Sygnalizator Grupa | Program koricowy | Sygnalizator
‘188 min. 180s IB i8 28 P |:I.B |26 |3[

o || | ¢ o || |«
180 min. 180s lB 18 28 P l:I.B I28 l3£

2 I~ @ || | e

Grupa Program sygnalziacji Sygnalizator
a 18 208 38 48 ha 68 708 il:] 908

o | [ N | «
8 18 28 38 48 alt} 68 Fil 88 98

@ | I N .| -

Lp Nazwa Symbol | Jedn. Wartosdé
Wiot A Wilot B
1 Natezenie nasycenia S [P/hz] 1764 1764
2 Natezenie ruchu Q [P/h] 236 236
3 Przepustowos¢ rzeczywista C [P/h] 507 507
4 Przepustowos¢ mozliwa Cm [P/h] 431 431
5 [Rezerwa przepustowosci mozliwej AC,, [P/h] 76 76
6 [ctopien obcigzenia X [-] 0.465 0.465
7 [Gtopien nasycenia Y [-] 0.134 0.134
8 [traty czasu d [s/P] 28.8 28.8
O Laczne straty czasu dg [s/P] 28.8
10 Kolejka pozostajgca Ky [P] 0.2 0.2
11 Kolejka mozliwa K [P] 5.3 5.3
12 Kolejka maksymalna Kimaso [P] 9.4 9.4
13 Rasieg kolejki maksymalnej L, [m] 60 60
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4.2. Program sygnalizacji dla etapu 5

‘
|
PRZESZKODA
, 30,00 ) i
‘ niel |
Inwestor: Gmina tancut
Nazwa zadania: TOR Albigowa
Nazwa etapu: Program sygnalizacji Swietlnej dla etapu 5
Opracowat: Grzegorz Mazurkiewicz
Data opracowania: 2015-04-18
Natezenie Qq: 236 [P/h]
Natezenie Qg: 236 [P/h]
Udziat pc na wlocie upca: 2.04%
Udziat pc na wlocie upg: 2.04 %
Spadek wlotu i: 1%
Spadek wlotu ig: 1%
Dtugos¢ Ly: 20 mb
Dtugos¢ Ly: 200 mb
Dtugos¢ Ls: 15 mb

Fazanrl Faza nr 2

Czas ewakuacji Czas dojazdu

Lp| Jednostka | A->B | B->A Lp| Jednostka A B

L. [m] 220 215 Ly [m] 20 15

L, [m] 10.0 10.0 A [m/s] 13.89 | 13.89

A [m/s] 1111 | 1111 ty [m] 3 3

t. m] 21 21

Macierz kolizji Macierz czaséw miedzyzielonych
Ewakuacja / Dojazd GK1 | GK2 Ewakuacja / Dojazd GK1 | GK2

GK1 X GK1 21
GK2 X GK2 21
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Gylsl | tm (sl | Gpls] | tyy[s] T[s]
28 o 28 21 98
Grupa Program startowy Sygnalizator Grupa | Program koricowy | Sygnalizator
?.38 min. 180s |8 18 28 lﬂ llB ‘28 [3E
o || B < o || |«
f.ﬁﬁ min. 180s [B i8 28 lB llﬁ EB [3[
2 || I 2 || | e
Grupa Program sygnalziacji Sygnalizator
a 18 28 38 48 he 68 78 88 98
o | I I |«
a 18 28 38 48 it} 68 78 88 98
2 | I DN | ©

Lp Nazwa Symbol | Jedn. Wartosé
Wiot A Wiot B
1 Natezenie nasycenia S [P/hz] 1764 1764
2 Natezenie ruchu Q [P/h] 236 236
3 [Przepustowos¢ rzeczywista C [P/h] 522 522
4 Przepustowos¢ mozliwa Cm [P/h] 444 444
5 [Rezerwa przepustowosci mozliwej AC,, [P/h] 78 78
6 [ftopien obcigzenia X [-] 0.452 0.452
7 [Ptopien nasycenia Y [-] 0.134 0.134
8 [ptraty czasu d [s/P] 29.2 29.2
O |aczne straty czasu dg [s/P] 29.2
10 Kolejka pozostajgca Kp [P] 0.2 0.2
11 Kolejka mozliwa Km [P] 5.4 5.4
12 [Kolejka maksymalna Kmoso [P] 9.6 9.6
13 [asieg kolejki maksymalne;j Ly [m] 61 61
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4.3. Program sygnalizacji dla etapu 6

Inwestor:
Nazwa zadania:
Nazwa etapu:

PRZESZKODA

Gmina tancut
TOR Albigowa
Program sygnalizacji Swietlnej dla etapu 6

Opracowat: Grzegorz Mazurkiewicz
Data opracowania: 2015-04-18
Natezenie Qp: 236 [P/h]
Natezenie Qg: 236 [P/h]
Udziat pc na wlocie upca: 2.04 %
Udziat pc na wlocie u,g: 2.04 %
Spadek wlotu ix: 1%
Spadek wlotu ig: 1%
Dtugosé Ly: 20 mb
Dtugosc Ly: 200 mb
Dtugos¢ Ls: 15 mb
Fazanrl Fazanr?2
|_
Czas ewakuacji Czas dojazdu
Lp| Jednostka | A->B | B->A Lp| Jednostka A B
Lo [m] 220 215 Ly Im] 20 15
L, [m] 10.0 10.0 A [m/s] 13.89 | 13.89
Ve [m/s] 11.11 | 11.11 t, [m] 3 3
te [m] 21 21
Macierz kolizji Macierz czaséw miedzyzielonych
Ewakuacja / Dojazd GK1 | GK2 Ewakuacja / Dojazd GK1l | GK2
GK1 X GK1 21
GK2 X GK2 21
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G, [s] tm [s] G, [s] tmp [s] T[s]
28 21 28 21 08
Grupa Program startowy Sygnalizator Grupa | Program koricowy | Sygnalizator
lwa min. 180s la 18 20 la lm ‘23 lae
o || < o1 |«
180 min. 180z la 10 20 la lw \28 |3E
2 || = I @ || | e
Grupa Program sygnalziacji Sygnalizator
8 10 28 30 48 58 60 78 80 90
G1 K1
8 18 20 30 48 58 60 78 80 90
G2 K2
Lp Nazwa Symbol | Jedn. Wartosé
Wilot A Wilot B
1 [Natezenie nasycenia S [P/hz] 1764 1764
2 Natezenie ruchu Q [P/h] 236 236
3 Przepustowosc rzeczywista C [P/h] 522 522
4 Przepustowos¢ mozliwa Cm [P/h] 444 444
5 Rezerwa przepustowosci mozliwej AC,, [P/h] 78 78
6 [topien obciazenia X [-] 0.452 0.452
7 [topien nasycenia Y [-] 0.134 0.134
8 Ptraty czasu d [s/P] 29.2 29.2
9 Laczne straty czasu dg [s/P] 29.2
10 Kolejka pozostajgca Ko [P] 0.2 0.2
11 Kolejka mozliwa K [P] 5.4 5.4
12 [Kolejka maksymalna Kinoso [P] 9.6 9.6
13 [asieg kolejki maksymalnej Lo [m] 61 61

Biuro Opracowywania Programéw i Projektéw Inzynierii Komunikacyjnej LISPUS Marcin Dobek




PROJEKT TYMCZASOWEJ ORGANIZACJI RUCHU

4.4. Program sygnalizacji dla etapu 7

Inwestor:
Nazwa zadania:
Nazwa etapu:
Opracowat:

PRZESZKODA

Gmina tancut

TOR Albigowa

Program sygnalizacji swietlnej dla etapu 7
Grzegorz Mazurkiewicz

Data opracowania: 2015-04-18
Natezenie Qq: 236 [P/h]
Natezenie Qg: 236 [P/h]
Udziat pc na wlocie Upca: 2.04 %
Udziat pc na wlocie up,g: 2.04 %
Spadek wlotu i,: 1%
Spadek wlotu ig: -1%
Dtugosd Ly: 20 mb
Dtugos¢ Ly: 200 mb
Dtugos¢ Ls: 15 mb
Faza nr 1 Faza nr 2
|_
Czas ewakuadji Czas dojazdu
Lp| Jednostka | A->B | B->A Lp| Jednostka A B
L. [m] 220 215 Ly m] 20 15
L, [m] 10.0 10.0 V. [m/s] 13.89 | 13.89
Ve [m/s] 11.11 | 11.11 t, [m] 3 3
t, [m] 21 21
Macierz kolizji Macierz czaséw miedzyzielonych
Ewakuacja / Dojazd GK1 | GK2 Ewakuacja / Dojazd GK1 | GK2
GK1 X GK1 21
GK2 X GK2 21
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Gyls] | tm (sl | Gpls] | tyy[s] T[s]
28 Bl 28 21 98
Grupa Program startowy Sygnalizator Grupa | Program koricowy | Sygnalizator
]188 min. 180s lB 18 28 lﬂ lla FB ‘35
o || B ¢ o || |«
1133 min. 180s Iﬁ i8 28 lB llﬁ 128 ?E
2 || B 2 || | e
Grupa Program sygnalziacji Sygnalizator
a 18 28 38 48 i) 68 78 808 98
o | I I |«
a 18 28 38 48 it} 68 78 80 98
2 | I DN B | ©

Lp Nazwa Symbol | Jedn. Wartosé
Wiot A Wiot B
1 Natezenie nasycenia S [P/hz] 1764 1764
2 Natezenie ruchu Q [P/h] 236 236
3 [Przepustowos¢ rzeczywista C [P/h] 522 522
4 Przepustowos¢ mozliwa Cm [P/h] 444 444
5 [Rezerwa przepustowosci mozliwej AC,, [P/h] 78 78
6 [Stopien obcigzenia X [-] 0.452 0.452
7 [Ptopien nasycenia Y [-] 0.134 0.134
8 [ptraty czasu d [s/P] 29.2 29.2
O |aczne straty czasu dg [s/P] 29.2
10 Kolejka pozostajgca Ky [P] 0.2 0.2
11 Kolejka mozliwa K [P] 5.4 5.4
12 [Kolejka maksymalna Kmoso [P] 9.6 9.6
13 [asieg kolejki maksymalne;j Ly [m] 61 61
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4.5. Program sygnalizacji dla etapu 8

Inwestor: Gmina kancut
Nazwa zadania: TOR Albigowa
Nazwa etapu: Program sygnalizacji swietlnej dla etapu 8
Opracowat: Grzegorz Mazurkiewicz
Data opracowania: 2015-04-18
Natezenie Qa: 236 [P/h]
Natezenie Qg: 236 [P/h]
Udziat pc na wlocie upea: 2.04%
Udziat pc na wlocie ugeg: 2.04 %
Spadek wlotu i,: 1%
Spadek wlotu ig: 1%
Dtugosc Ly: 20 mb
Dtugos¢ Ly: 200 mb
Dtugosd Las: 15 mb
Faza nr 1 Faza nr 2

Czas ewakuacji Czas dojazdu

Lp| Jednostka | A->B | B->A Lp| Jednostka A B

L, Im] 220 215 L, [m] 20 15

L, [m] 10.0 10.0 V. [m/s] 13.89 | 13.89

V. [m/s] 11.11 | 1111 t, [m] 3 3

te [m] 21 21

Macierz kolizji Macierz czaséw miedzyzielonych
Ewakuacja / Dojazd GK1 | GK2 Ewakuacja / Dojazd GK1 | GK2

GK1 X GK1 21
GK2 X GK2 21
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Gyls] | tm(s] | Gp[s] | tpp(s] | TIsI
28 21 28 21 08
Grupa Program startowy Sygnalizator Grupa | Program koricowy | Sygnalizator
lisa min. 180s ]a 10 20 IB 113 128 Iae
o || B« o1 |«
l:I.BB min. 180s la 10 20 J13 ]m lza lae
@ || |~ 2 || | e
Grupa Program sygnalziacji Sygnalizator
8 10 20 38 48 58 68 70 80 90
G1 K1
8 10 20 30 48 58 60 70 80 90
G2 K2
Lp Nazwa Symbol | Jedn. Wartosé
Wiot A Wlot B
1 Natezenie nasycenia S [P/hz] 1764 1764
2 Natezenie ruchu Q [P/h] 236 236
3 Przepustowosc rzeczywista C [P/h] 522 522
4 Przepustowos¢ mozliwa Cm [P/h] 444 444
5 Rezerwa przepustowosci mozliwej AC,, [P/h] 78 78
6 [Ptopien obcigzenia X [-] 0.452 0.452
7 [topieh nasycenia Y [-] 0.134 0.134
8 [ptraty czasu d [s/P] 29.2 29.2
O |Raczne straty czasu dg [s/P] 29.2
10 Kolejka pozostajgca Ko [P] 0.2 0.2
11 Kolejka mozliwa Kin [P] 5.4 54
12 Kolejka maksymalna Kinoso [P] 9.6 9.6
13 [asieg kolejki maksymalnej Ly [m] 61 61
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4.6. Program sygnalizacji dla etapu 9

0 : B

Inwestor:
Nazwa zadania:
Nazwa etapu:
Opracowat:

2.00 [~ )
. '\'A%L
PRZESZKODA I

Gmina tancut

TOR Albigowa

Program sygnalizacji Swietinej dla etapu 3
Grzegorz Mazurkiewicz

Data opracowania: 2015-04-18

Natezenie Q,: 236 [P/h]

Natezenie Qg: 236 [P/h]

Udziat pc na wlocie Upca: 2.04 %

Udziat pc na wlocie upg: 2.04 %

Spadek wlotu i,: 1%

Spadek wlotu ig: 1%

Diugosc¢ L;: 20 mb

Dtugos¢ Ly: 200 mb

Diugod<¢ Ls: 15 mb

Faza nr 1l Faza nr 2
—_
A__ B A

Czas ewakuacji Czas dojazdu

Lp| Jednostka | A->B | B->A Lp| Jednostka A B

Lo [m] 220 215 Ly [m] 20 15

L, [m] 10.0 10.0 V. [m/s] 13.89 | 13.89

Ve [m/s] 11.11 | 11.11 ty [m] 3 3

te [m] 21 21

Macierz kolizji Macierz czaséw miedzyzielonych
Ewakuacja / Dojazd GK1 | GK2 Ewakuacja / Dojazd GK1 | GK2

GK1 X GK1 21
GK2 X GK2 21
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PROJEKT TYMCZASOWEJ ORGANIZACJI RUCHU

G, [s] tm [s] G, [s] tmo [s] T [s]
28 21 28 21 08
Grupa Program startowy Sygnalizator Grupa | Program koricowy | Sygnalizator
I138 min. 180s 1a 10 20 IB l1a ]29 J3(
o || G o || |«
|183 min. 180s fj 18 20 IB l:I.B lza ‘35
w2 || I @ || | e
Grupa Program sygnalziacji Sygnalizator
] 18 28 38 48 58 68 78 80 98
G1 K1
] 10 29 30 48 50 68 70 80 98
G2 K2
Lp Nazwa Symbol | Jedn. Wartos¢
Wiot A Wilot B
1 [Natezenie nasycenia S [P/hz] 1764 1764
2 Natezenie ruchu Q [P/h] 236 236
3 Przepustowosc rzeczywista C [P/h] 522 522
4 Przepustowos¢ mozliwa Cm [P/h] 444 444
5 Rezerwa przepustowosci mozliwej AC,, [P/h] 78 78
6 [Stopien obcigzenia X [-] 0.452 0.452
7 [ptopien nasycenia Y [-] 0.134 0.134
8 [ptraty czasu d [s/P] 29.2 29.2
9 |aczne straty czasu dg [s/P] 29.2
10 Kolejka pozostajgca Kp [P] 0.2 0.2
11 Kolejka mozliwa K [P] 5.4 5.4
12 [Kolejka maksymalna Kmoso [P] 9.6 9.6
13 [asieg kolejki maksymalnej L, [m] 61 61
Opracowat:

mgr inz. Marcin Dobek
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PROJEKT TYMCZASOWEJ ORGANIZACJI RUCHU

CZESC RYSUNKOWA
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PROJEKT TYMCZASOWEJ ORGANIZACJI RUCHU

Plan orientacyjny skala 1:10 000/250 000 rys. 0.1
Projekt tymczasowej organizaciji ruchu - Etap | skala 1:500 rys. 1.1
Projekt tymczasowej organizacji ruchu - Etap |I skala 1:500 rys. 1.2
Projekt tymczasowej organizacji ruchu - Etap Il skala 1:500 rys. 1.3
Projekt tymczasowej organizacji ruchu - Etap IV skala 1:500 rys. 1.4-1.5
Projekt tymczasowej organizaciji ruchu - Etap V skala 1:500 rys. 1.6
Projekt tymczasowej organizacji ruchu - Etap VI skala 1:500 rys. 1.7
Projekt tymczasowej organizaciji ruchu - Etap VI skala 1:500 rys. 1.8
Projekt tymczasowej organizaciji ruchu - Etap VIII skala 1:500 rys. 1.9
Projekt tymczasowej organizacji ruchu - Etap 1X skala 1:500 rys. 1.10

Roboty zwigzane z malowaniem oznakowania

poziomego skala - rys. 1.11
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