Projekt organizacji ruchu na czas prowadzenia robot
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1. PRZEDMIOT OPRACOWANIA

Przedmiotem opracowania jest projekt organizacji ruchu na czas prowadzenia

robot dla zadania: ,,Przebudowa ul. Le$nej w Ustroniu™.

2. PODSTAWA OPRACOWANIA

Podstawg formalng opracowania dokumentacji technicznej jest umowa
zawarta pomi¢dzy Urzedem Miasta w Ustroniu a Biurem Inzynieryjnym ML DESIGN
z siedzibg przy ul. Cieszynskiej 226, 44-337 Jastrzebie-Zdroj

3. ZAKRES OPRACOWANIA

Niniejszy projekt obejmuje swoim zakresem organizacj¢ ruchu na czas
prowadzenia robot na odcinku o dlugosci okoto 814,65m, obejmujacym droge gminna,
ulice Lesna oraz skrzyzowania z drogami gminnymi: ul. Lipowski Gron, ul. Podgérska,

ul. Kreta, ul. Lipowska.

4. MATERIALY WYJSCIOWE

Mapa zasadnicza,

Wizja w terenie,

Akty prawne obejmujace zakres opracowania.

Uzgodnienia z Zamawiajagcym

S. CHARAKTERYSTYKA ISTNIEJACEJ DROGI | RUCHU NA
DRODZE

Teren objety zakresem opracowania zlokalizowany jest w granicach Gminy
Ustron, ul. Les$na jest drogag klasy L. Ul. Le$na posiada nawierzchni¢ bitumiczng o
zmiennej szerokosci 5,0-6,0m. Wzdluz jezdni nie ma pobocza, ani chodnika. Na
przedmiotowym odcinku zlokalizowane sg przystanki autobusowe (brak prawidtowych

peronow, brak komunikacji pomig¢dzy przystankami).

Drogi objete opracowaniem:

e Ulica Lesna —droga gminna klasy L
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e Ulica Lipowski Gron — droga gminna klasy D
e Ulica Podgorska — droga gminna klasy D
e Ulica Krgta — droga gminna klasy D

POMIARY NATEZENIA RUCHU
Nie zostaly wykonane pomiary nat¢zenia ruchu.
ISTNIEJACA STALA ORGANIZACJA RUCHU

Na terenie objetym inwestycja wystepuje oznakowanie pionowe, oznakowania

poziomego brak.

Istniejace oznakowanie pionowe przedstawione zostalo w czgsci rysunkowej

projektu wraz z projektowanym oznakowaniem na czas robot.
ORGANIZACJA RUCHU NA CZAS WYKONYWANIA ROBOT

Roboty drogowe beda prowadzone w 9 etapach. Na czas wykonywania robot,
wprowadzony zostanie ruch wahadtowy sterowany sygnalizacja $wietlng. Przyjeto
odcinki robdt o dlugosci od 125 do 265 metréw. Cze$¢ jezdni wylaczona z ruchu
oddzielona zostanie znakami U-21a i U-21b na catej dlugosci prowadzenia robot w
odlegtosci co 10m. Poczatek wytaczonego odcinka oznacza si¢ barierg U-3d, natomiast
koniec barierg U-20b. Na obszarze objetym robotami budowlanymi wprowadza si¢
czasowe ograniczenie predkosci (30km/h, z wyjatkiem drég dojazdowych gdzie ze
wzgledu na geometri¢ brak jest mozliwosci rozwijania wigkszych predkos$ci) oraz zakaz
wyprzedzania. W zwiazku z tym przewidziano znaki B-25 oraz B-33 przed oraz znak B-
42 za odcinkiem objetym robotami gdy w rejonie robot brak skrzyzowania
odwotujacego zakazy. Przed remontowanym odcinkiem nalezy ustawi¢ zestaw znakow
ostrzegawczych A-12(b lub c¢), A-14, A-29 oraz znaki A-30 z tabliczkg ,,Piesi”.
Pomigdzy zestawami znakdw nalezy zachowa¢ odlegto$§¢ min. 10m. Sygnalizatory (S-1

I S-2) nalezy ustawi¢ w odlegloSci umozliwiajgcej bezproblemowsg zmiane pasa ruchu.

Poza powyzszym, przy oznakowaniu robot nalezy uwzgledni¢ dodatkowe zapisy

dotyczace poszczegdlnych etapow robot:
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Etap nr 1, 5 — Dhugos$¢ odcinka objetego robotami wynosi 175m. Na ulicy
Lipowski Gron przed robotami nalezy ustawi¢ sygnalizator S3 (Swiatto czerwone-
cigglte wraz ze strzatkami kierunkowymi prawa, lewa). W odlegtosci min 50 m od

skrzyzowania nalezy ustawi¢ znak F-6a.

Stan pasa drogowego po zrealizowaniu etapu — wykonany komplet prac dla
etapu z wylaczeniem bitumicznej warstwy Scieralnej ktora utozona zostanie w etapie nr
9 — korytowanie wraz z usuni¢ciem istniejacej podbudowy, wykonanie warstw
konstrukcyjnych jezdni wraz z gornymi warstwami z betonu asfaltowego, zabudowanie
elementow odwodnienia drogi, wykonanie kraweznikow, chodnikéw 1 zjazdow,
wykonanie humusowania i obsianie trawg. Pas drogowy po zakonczeniu robdt na
odcinku, ktory zostanie zrealizowany w etapie, zostanie uporzadkowany i przywrocony

do bezpiecznego uzytkowania przez wszystkich uczestnikow ruchu.
Etap nr 2, 6 — Dlugo$¢ odcinka objetego robotami wynosi 125m.

Stan pasa drogowego po zrealizowaniu etapu — wykonany komplet prac dla
etapu z wylaczeniem bitumicznej warstwy $cieralnej ktora utozona zostanie w etapie nr
9 — korytowanie wraz z usuni¢ciem istniejagcej podbudowy, wykonanie warstw
konstrukcyjnych jezdni wraz z gornymi warstwami z betonu asfaltowego, zabudowanie
elementow odwodnienia drogi, wykonanie kraweznikow, chodnikéw 1 zjazdow,
wykonanie humusowania 1 obsianie trawg. Pas drogowy po zakonczeniu rob6t na
odcinku, ktory zostanie zrealizowany w etapie, zostanie uporzadkowany 1 przywrocony

do bezpiecznego uzytkowania przez wszystkich uczestnikow ruchu.
Etap nr 3,7 — Dlugo$¢ odcinka objetego robotami wynosi 250m.

Stan pasa drogowego po zrealizowaniu etapu — wykonany komplet prac dla
etapu z wylgczeniem bitumicznej warstwy $cieralnej ktéra utozona zostanie w etapie nr
9 — korytowanie wraz z usuni¢ciem istniejagcej podbudowy, wykonanie warstw
konstrukcyjnych jezdni wraz z gornymi warstwami z betonu asfaltowego, zabudowanie
elementéw odwodnienia drogi, wykonanie kraweznikéw, chodnikéw 1 zjazdow,
wykonanie humusowania i obsianie trawg. Istniejace przystanki autobusowe nalezy
przestawi¢ poza zakres robot w miejsca oznaczone w czgsci rysunkowej projektu. Pas

drogowy po zakonczeniu robot na odcinku, ktéry zostanie zrealizowany w etapie,



Projekt organizacji ruchu na czas prowadzenia robot

zostanie uporzadkowany i przywrocony do bezpiecznego uzytkowania przez wszystkich

uczestnikow ruchu.

Etap nr 4,8 — Dhugo$¢ odcinka objetego robotami wynosi 265m. Na ulicy
Podgorskiej 1 ulicy Kretej przed robotami nalezy ustawi¢ sygnalizator S3 ($wiatto
czerwone- ciaggle wraz ze strzatkami kierunkowymi prawa, lewa), natomiast na ulicy
Lipowskiej ustawi¢ sygnalizator S3 (Swiatlo czerwone — ciggle wraz ze strzalka
kierunkowa lewa. W odlegtosci min 50 m od S2 nalezy ustawi¢ znak A-12c, Al4 oraz
A-29 oraz tablic¢ F-6a. Istniejace przystanki autobusowe nalezy przestawi¢ poza zakres

robot w miejsca oznaczone w czgsci rysunkowej projektu.

Stan pasa drogowego po zrealizowaniu etapu — wykonany komplet prac dla
etapu z wylaczeniem bitumicznej warstwy $cieralnej ktora utozona zostanie w etapie nr
9 — korytowanie wraz z usuni¢ciem istniejagcej podbudowy, wykonanie warstw
konstrukcyjnych jezdni wraz z gornymi warstwami z betonu asfaltowego, zabudowanie
elementow odwodnienia drogi, wykonanie kraweznikow, chodnikow i zjazdow,
wykonanie humusowania i obsianie trawg. Pas drogowy po zakonczeniu robdt na
odcinku, ktory zostanie zrealizowany w etapie, zostanie uporzadkowany i przywrdocony

do bezpiecznego uzytkowania przez wszystkich uczestnikéw ruchu.

Etap nr 9 - Etap przewiduje wykonanie bitumicznej warstwy S$cieralne;.
Dhugos¢ odcinka objetego robotami bedzie zmienna (roboty postgpujace). Przewiduje
si¢ rgczne sterowanie ruchem poprzez przeszkolonych pracownikow wykonawcy robot.
Poczatek robot nalezy oznaczy¢ tablica prowadzaca U-3d z zottymi $wiattami
ostrzegawczymi. Koniec robot nalezy oznaczy¢ zapora drogowa U-20b z zottymi
Swiattami ostrzegawczymi. Wzdluz miejsca prowadzenia robot nalezy ustawic tablice
kierujagce U-21a 1 U-21b w odstgpach co 10m. Przed miejscem prowadzenia robot
nalezy ustawi¢ zestawy znakow A-12 z A-14 oraz B-25 z B-33 w obu kierunkach. Za
miejscem prowadzenia robot nalezy ustawi¢ znaki B-42 w obu kierunkach. W miejscu

skrzyzowan nalezy ustawi¢ znaki F-6a z piktogramami znakow A-12 i A-14.

Stan pasa drogowego po zrealizowaniu etapu — wykonany komplet prac dla
catego zadania inwestycyjnego. Pas drogowy po zakonczeniu robot zwigzanych z
uktadaniem warstwy S$cieralnej, =zostanie uporzadkowany i przywrocony do

bezpiecznego uzytkowania przez wszystkich uczestnikow ruchu. Po ulozeniu warstwy
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Scieralnej nalezy bezzwtocznie wprowadzi¢ docelowg organizacj¢ ruchu.

Q. ZAGROZENIA 1 UTRUDNIENIA W RUCHU WYSTEPUJACE
PODCZAS WYKONYWANIA ROBOT.

Planowane roboty polega¢ beda na wymianie konstrukcji drogi o nawierzchni
bitumicznej wraz ze skrzyzowaniami, poboczami, chodnikami oraz na przebudowie zjazdoéw
indywidualnych i publicznych. Ze wzgledu na konieczno$¢ utrzymania ruchu w obu kierunkach
zaprojektowano organizacj¢ ruchu podzielong na 8 etapdéw z potdéwkowym zamknigciem drogi
oraz 1 etap na wykonanie nawierzchni $cieralnej (roboty postepujace).

Wystepujace zagrozenia:

— ruch pojazdéw budowy w obszarze inwestycji,

— obecnos$¢ w pasie drogowym 0sob prowadzacych roboty budowlane,

—ruch lokalny w obszarze budowy

Wystepujace utrudnienia:

— zawezenie jezdni do jednego pasa ruchu

— ruch wahadtowy w miejscu zwezen zmniejszajacy ptynnos¢ ruchu

— ograniczenia w dostepnosci pasa drogowego dla ruchu pieszego, i rowerowego

— odcinkowe ograniczenia predkosci, i zakazy wyprzedzania

Obliczenia programu sygnalizacji dla ruchu wahadlowego — zalacznik do projektu

nril
10. TERMIN WPROWADZENIA ORGANIZACJI RUCHU

Termin wprowadzenia organizacji ruchu na czas prowadzenia robdt przewiduje si¢ do
grudnia 2023 roku. Termin wprowadzenia statej organizacji ruchu przewiduje si¢ do grudnia
2023 roku.

11. WARUNKI SZCZEGOLOWE WYKONANIA OZNAKOWANIA

Oznakowanie nalezy wykona¢ zgodnie Rozporzadzenie Ministra infrastruktury z dnia
3 lipca 2003 r. w sprawie szczegotowych warunkow technicznych dla znakow
1 sygnatow drogowych oraz urzadzen bezpieczenstwa ruchu drogowego i1 warunkéw ich

umieszczania na drogach.
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Znaki pionowe dla organizacji ruchu na czas prowadzenia robot nalezy zastosowac
z grupy wielkosci D (duze). Do oznakowania robot nalezy zastosowaé znaki pionowe

wykonane z folii odblaskowej typu 2 lub folii pryzmatycznej.
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Zalacznik do projektu nr 1

Obliczenia programu sygnalizacji dla ruchu wahadlowego



