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Organizacja ruchu drogowego na czas trwania robét.

Podstawa opracowania.

i1

1.2.

T

1.4.

1.3

. Zlecenie na wykonanie niniejszej dokumentacji projektowej od zarzadcy drég

powiatowych — Powiatowego Zarzadu Drég w Raciborzu, ul. 1 Maja 3, 47-400 Racibérz.
Rozporzadzenie Ministra Transportu i Gospodarki Morskiej z dnia 02 marca 1999 r. w
sprawie warunkéw technicznych, jakim powinny odpowiadaé drogi publiczne i ich
usytuowanie (t.j. Dz. U. z 2016 r., poz. 124 z p6zn. zm.).

Rozporzadzenie Ministréw Infrastruktury oraz Spraw Wewnetrznych i Administracji z dnia
31 lipca 2002 r. w sprawie znakdw i sygnatéw drogowych (Dz. U. Nr 170, poz. 1393 z
pdézn. zm.).

Rozporzadzenie Ministra Infrastruktury z dnia 03 lipca 2003 r. w sprawie szczego6towych
warunkéw technicznych dla znakéw i sygnatéw drogowych oraz urzadzen
bezpieczenstwa ruchu drogowego i warunkéw ich umieszczania na drogach (Dz. U. 2003
r., Nr 220, poz. 2181 z p6zn. zm.).

Rozporzadzenia Ministra Infrastruktury z dnia 23 wrze$nia 2003 r. w sprawie
szczegdtowych warunkéw zarzgdzania ruchem na drogach oraz wykonywania nadzoru
nad tym zarzgdzaniem (Dz. U. Nr 177, poz. 1729)

Zatozenia funkcjonalne uproszczonych schematéw organizacji ruchu.

Zaprojektowane schematy maja zastosowanie do nastepujacych robdt:

il

Szybko postepujgcych — oznakowanie robét umieszczone jest w jednym miejscu, nato-
miast zabezpieczenie miejsca robdt przemieszcza sie wraz z postepem prac (roboty
utrzymaniowe, takie jak np. koszenie trawy, odnowa oznakowania poziomego, remonty
czgstkowe remonterem drogowym, roboty porzgdkowe, pomiary pasa drogowego itp.)
Krotko trwajgcych — roboty prowadzone sg w jednym miejscu nieprzerwanie, nie diuzej niz
jeden dzien kalendarzowy, a oznakowanie robét jest stacjonarne na caty czas trwania
prac.

Podczas przyjmowania dtugosci odcinka robét, nalezy bra¢ kazdorazowo pod uwage ograni-

czenia do minimum okresu obowigzywania czasowe; organizacji ruchu, majac na wzgledzie w

szczegolnosci charakter prac, natezenie ruchu, obszar zajety w wyniku robét, okresy $wig-

teczne i inne okresy wzmozonego ruchu.




Przyjeto maksymalne dtugosci odcinkéw roboczych:
1) Dla robét szybko postepujacych:
a) Odcinki o dtugosci 500 m dla drogi dwujezdniowej
b) Odcinki o dtugosci 2000 m dla pozostatych drog jednojezdniowych
2) Dla robét krotko trwajgcych:
a) Odcinki o dtugosci 400 m dla drogi dwujezdniowe;
b) Odcinki o dtugosci 500 m dla pozostatych drég jednojezdniowych
W celu zapewnienia minimalizacji utrudnien w ruchu podczas wykonywania robét utrzyma-
niowych na drodze, przyjeto wprowadzenie nastepujgcych ograniczen predkosci:
a) dla drég poza obszarem zabudowanym — 60 km/h,
b) dla drég w obszarze zabudowanym — 40 km/h.
Wyjatkiem sg roboty zwigzane z remontami czgstkowymi nawierzchni, wykonywanymi re-
monterem drogowym, gdzie niezaleznie od lokalizacji robét, na ich odcinku wprowadzone zo-
stanie ograniczenie predkosci do 40 km/h, ktore tacznie ze znakami ostrzegawczymi powinno
obowigzywac przez 48 h.

. Zasady stosowania oznakowania, urzadzen bezpieczeristwa ruchu drogowego
i prowadzenia robét.

Oznakowanie na czas robét nalezy wykonac i ustawié zgodnie z wymogami Rozporzadzenia
Ministrow Infrastruktury oraz Spraw Wewnetrznych i Administracji z dnia 31 lipca 2002 r.
w sprawie znakow i sygnatéw drogowych (Dz. U. Nr 170, poz. 1393 z pozn. zm.).
Oznakowanie pionowe powinno zapewniaé bezpieczenstwo uczestnikom ruchu oraz osobom
wykonujgcym roboty. W zwigzku z powyzszym, wszystkie urzadzenia bezpieczenstwa ruchu
oraz znaki uzyte do oznakowania rob6t powinno by¢ dobrze widoczne zaréwno w dzien, jak
iw nocy. Przez caly okres trwania rob6t muszg by¢ one utrzymywane w nalezytym stanie.
Wszystkie znaki drogowe i urzadzenia bezpieczenstwa ruchu (tablice prowadzace U-3d, ta-
blice kierujgce U-21b, zapory drogowe U-20b) ustawione na czas roboét, musza by¢ pokryte
materiatem odblaskowym, umozliwiajgcym odpowiednio wczesne dostrzezenie ich przez kie-
rowcow. Do oznakowania robét nalezy uzy¢ znakéw pionowych w rozmiarze duzym.
Projektowane znaki nalezy umieszczaé¢ w odlegto$ci minimum 20 m (na drogach poza obsza-
rem zabudowanym) oraz 10 m (na drogach w obszarze zabudowanym) od znakéw istniejg-
cych. Znaki nalezy umieszcza¢ w miejscach zapewniajgcych ich optymalng dostrzegalno$é.
Oznakowanie istniejgce, kolidujgce z projektowanym na czas robét nalezy bezwzglednie kaz-
dorazowo zastania¢ w sposob nie powodujgcy uszkodzenia, pamigtajgc o jego odstonieciu po
zakonczeniu robot.

W przypadku, gdy odcinek, na ktérym nie jest mozliwe wymijanie si¢ pojazdow jest dtuzszy
niz 150 m, lub ograniczone sg warunki widocznosci, nalezy zapewni¢ reczne kierowanie ru-
chem przez osoby posiadajgce wtasciwe uprawnienia.

Szerokoé¢ jezdni dla czasowych organizacji ruchu zawartych w niniejszym projekcie nie po-

winna by¢ mniejsza niz:




a) 2,75 m —dla jednego pasa ruchu (w ruchu wahadtowym),

b) 5,50 m - dla ruchu dwukierunkowego.

W przypadku prowadzenia robét w rejonach skrzyzowan:

a) Na wiotach podporzadkowanych nalezy umiesci¢ stosowne tablice typu F-6a z pikto-
gramami odpowiednich znakéw ostrzegawczych (zastosowanych na drodze gtéwnej)
b) Na odcinku objetym recznym kierowaniem ruchem. wiot podporzadkowany nalezy
rowniez objac¢ kierowaniem.
Pojazdy przystosowane do wykonywania robét na drodze (np. prac porzadkowych, remon-
tow, itp.) powinny by¢ wyposazone zgodnie z zapisami pkt 11.1 zatgcznika nr 4 do Rozpo-
rzadzenia Ministra Infrastruktury z dnia 03 lipca 2003 r. w sprawie szczego6towych warunkow
technicznych dla znakéw i sygnatéw drogowych oraz urzadzen bezpieczenstwa ruchu dro-
gowego i warunkow ich umieszczania na drogach (Dz. U. 2003 r., Nr 220, poz. 2181 z pézn.
zm.)
Kazdy zastosowany schemat organizacji ruchu wg niniejszego projektu wymaga zawiado-
mienia przez jednostke wprowadzajgca organizacje ruchu organu zarzadzajgcego ruchem
na drodze (Staroste Raciborskiego — PZD w Raciborzu) oraz Wydziatu Ruchu Drogowego
Komendy Powiatowej Policji w Raciborzu, co najmniej na 24 godziny przed ich rozpocze-
ciem.
W zawiadomieniu nalezy podac informacje dotyczace:
a) jednostki wprowadzajgcg oznakowanie robét drogowych,
b) numeru schematu,
c) lokalizacji robot (numer drogi, miejscowo$é, odcinek drogi)
d) daty obowigzywania organizacji ruchu
e) osoby odpowiedzialnej za utrzymanie oznakowania.
W przypadku koniecznosci zastosowania organizacji ruchu nieprzewidzianej w niniejszym
projekcie, nalezy opracowa¢ indywidualny projekt organizacji ruchu, ktéry wymaga zatwier-
dzenia zgodnie z obowigzujgcymi przepisami dotyczacymi szczegotowych warunkéw za-
rzgdzania ruchem na drogach publicznych.

4. Wykaz schematéw oznakowania.

1.

Roboty szybko postepujace:

1.1. Droga o przekroju 2x2 (obszar zabudowany) — zajecie pobocza:

1.2 Droga o przekroju 2x2 (obszar zabudowany) — zajecie prawego pasa ruchu;

1.3.  Droga o przekroju 2x2 (obszar zabudowany) — zajecie lewego pasa ruchu;

1.4.  Droga o przekroju 2x2 (obszar zabudowany) — zajecie pasa rozdzielczego;

1.5. Droga o przekroju 1x2 (obszar niezabudowany) — zajecie pobocza / chodnika
oraz czesci pasa ruchu;

1.6.  Droga o przekroju 1x2 (obszar niezabudowany) — zajecie pasa ruchu;

1.7. Droga o przekroju 1x2 (obszar zabudowany) — zajecie pobocza / chodnika
oraz czesci pasa ruchu;

1.8.  Droga o przekroju 1x2 (obszar zabudowany) — zajecie pasa ruchu.




2. Odnowa oznakowania poziomego:

2.1 Droga o przekroju 2x2 (obszar zabudowany) — zajecie prawego pasa ruchu;
2.2.  Droga o przekroju 2x2 (obszar zabudowany) — zajecie lewego pasa ruchu;
2.3.  Droga o przekroju 1x2 (obszar niezabudowany) — zajecie pasa ruchu:

2.4.  Droga o przekroju 1x2 (obszar niezabudowany) — zajecie $rodka jezdni;
2.5.  Droga o przekroju 1x2 (obszar zabudowany) — zajecie pasa ruchu;

2.6.  Droga o przekroju 1x2 (obszar zabudowany) — zajecie $rodka jezdni.

3. Roboty krotko trwajgce:

3.1.  Droga o przekroju 2x2 (obszar zabudowany) — zajecie pobocza;

3.2, Droga o przekroju 2x2 (obszar zabudowany) — zajecie pobocza i czesci jezdni;

3.3.  Droga o przekroju 2x2 (obszar zabudowany) — zajecie prawego pasa ruchu:

3.4.  Droga o przekroju 2x2 (obszar zabudowany) — zajecie lewego pasa ruchu;

3.5.  Droga o przekroju 2x2 (obszar zabudowany) — zajecie pasa rozdzielczego;

3.6.  Droga o przekroju 1x2 — zajecie pobocza / chodnika:

3.7.  Droga o przekroju 1x2 (obszar niezabudowany) — zajecie pobocza / chodnika
oraz czesci pasa ruchu;

3.8.  Droga o przekroju 1x2 (obszar niezabudowany) — zajecie pasa ruchu;

3.9.  Droga o przekroju 1x2 (obszar zabudowany) — zajecie pobocza / chodnika
oraz czesci pasa ruchu;

3.10. Droga o przekroju 1x2 (obszar zabudowany) — zajecie pasa ruchu.

4. Oznakowanie skrzyzowan:

4.1.  Oznakowanie wlotu podporzadkowanego skrzyzowania.

mgrinz. Pio A
47-400 Racibdrz, ul, ferska 11
NIP: 639-115-07-34 KEGON\240690533

tel. 605 296 Z
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