PROJEKT TYMCZASOWEJ ORGANIZACJI RUCHU
DLA UL. Klasztornej

W ramach zadania: ,Przebudowa ul. Klasztornej w Rakowie

dz. nr ewid. 2765, 1803/1 w km 0+000 do km 0+466"

Wykonawca projektu:
Biuro Projektowe
LAjko” Artur Krecisz
Ul. Gen. Wtadystawa Sikorskiego 6
28-200 Staszow

Projektowat: mgr inz. Artur Krecisz

Opinia Opinia Zatwierdzenie

STASZOW, luty 2019



PODSTAWA OPRACOWANIA

1. Ustawa z dnia 20 czerwca 1997 r. Prawo o ruchu drogowym (t.j. Dz. U. z 2017 r.,
poz. 128 z pozn. zm.).

2. Rozporzadzenie Ministra Infrastruktury z dnia 23 wrzesnia 2003 r. w
sprawie szczegétowych warunkow zarzadzania ruchem na drogach oraz
wykonywania nadzoru nad tym zarzadzaniem (Dz. U. z 2003 r., Nr 177, poz. 1729
z pézn. zm.).

3. Rozporzadzenie Ministréow Infrastruktury oraz Spraw Wewnetrznych i
Administracji z dnia 31 lipca 2002 r. w sprawie znakdow i sygnatow
drogowych (Dz. U. 2 2002 r., Nr 170, poz. 1393 z pézn. zm.).

4. Rozporzadzenie Ministra Infrastruktury z dnia 3 lipca 2003 r. w sprawie
szczegdtowych warunkow technicznych dla znakéw i sygnatow drogowych oraz
urzadzen bezpieczenstwa ruchu drogowego i warunkéw ich umieszczania ha
drogach (Dz. U. z 2003 r. Nr 220, poz. 2181 z p6zn. zm.).

5. Ustawa z dnia 21 marca 1985 r. o drogach publicznych (t.j. Dz. U. z 2016r., poz.
1440 z p6ézn. zm.).

6. Rozporzadzenie Ministra Transportu i Gospodarki Morskiej z dnia 2 marca 1999
r. w sprawie warunkéw technicznych, jakim powinny odpowiadaé drogi publiczne i
ich usytuowanie (t.j. Dz. U. z 2016 r., poz. 124).

7. Ustawa z dnia 16 listopada 2006 r. o optacie skarbowej (t.j. Dz. U. z 2016 r., poz.
1827).



OPIS TECHNICZNY
1. PRZEDMIOT OPRACOWANIA

Przedmiotem opracowania jest projekt czasowej organizacji ruchu drogi
gminnej, czesci ulicy Klasztornej. Jest to odcinek pomiedzy drogami wojewddzkimi -
od Ronda z obwodnica Rakowa, do DW 756. Tymczasowa organizacja ruchu zostanie
wprowadzona ha czas robét drogowych w zwigzku z opracowang przebudowg ulicy
Klasztornej. Roboty budowlane beda prowadzone na dtugosci ok. 490m. Koniecznos¢
wykonania projektu tymczasowej organizacji ruchu zwigzana jest z potrzebq
usprawnienia ruchu drogowego w rejonie budowy na czas jej trwania.

2. OGOLNE ZALOZENIA ORGANIZACJI RUCHU NA CZAS
ROBOT

Projekt organizacji ruchu na czas robot przewiduje czesciowe zamknigcie
ruchu drogowego na czas prowadzenia robot - pasa ruchu. Zachowany zostat jednak
przejazd dla karetek pogotowia. Ponadto z zakazu wytaczono dojazd do posesji
zlokalizowanych na odcinkach objetym tym zakazem. Roboty bedq wykonywane na
potowie jezdni. Zabezpieczenie i oznakowanie robdt wykonywanych w pasie
drogowym powinno zapewni¢ bezpieczenstwo uczestnikom ruchu drogowego, oraz
osobom wykonujacym te roboty.

3. CHARAKTERYSTYKA DROGI I RUCHU NA DRODZE
Droga gminna przebiega w kierunku pétnocno-zachodnim. W jej ciagu znajdujq sie
zabudowania mieszkalne. Ulica Klasztorna jest potaczona z dwoma drogami
wo jewodzkimi.
Ulica odbywa sie gtéwnie ruch pojazdéw osobowych.
Odcinek drogi powiatowej posiada nastepujace parametry techniczne:

- Klasa drogi: D

- Kategoria obcigzenia ruchem: KR1

- Droga jednojezdniowa, dwupasowa, dwukierunkowa

- Predko$¢ projektowa: Vp=30km/h

- Przekrdj: uliczny, potuliczny, drogowy - szer. jezdni 6m,

- Nawierzchnia: jezdnia z mieszanki mineralno-asfaltowej,

- Chodniki o nawierzchni z kostki brukowe;.



4. PROJEKTOWANE OZNAKOWANIE DROGI  ZGODNIE
Z ZALACZONYMI SCHEMATAMI W ZALEZNOSCI OD RODZAJU
WYKONYWANYCH ROBOT DROGOWYCH, RYS.2, ARK. 1-4

Przydziat poszczegolnych schematéw na danym odcinku pokazano na rysunku
nr 2.

5. PRZYJETE SCHEMATY OZNAKOWANIA ROBOT

SCHEMAT 1. ZABEZPIECZENIE ROBOT PROWADZONYCH PRZY
ZAMKNIECIU JEDNEGO PASA RUCHU DROGOWEGO I PRZY
PROWADZONYCH WYKOPACH POWYZEJ 0,5M.

Schemat zamieszczony na rysunku 2.1

Roboty budowlane wymagajace gtebszych wykopéw oraz zajecia wiekszej
powierzchni jezdni nalezy wykonywaé metodq .potéwkowq"” przy jednostronnym
zamknieciu jezdni. Prowadzac roboty nalezy pozostawié dla przejazdu pojazdow
szeroko$¢é minimum 2,75 m.

Za zapora zamykajacq ruch nalezy usypaé pryzme piasku lub kruszywa o dtugosci
min. 5 m i wysokosci min 0,50 m.

Zabezpieczenie robét nalezy oznakowaé poprzez:

- wygrodzenie strefy robdét wzdluz krawedzi jezdni tablicami kierujacymi U-
2la i U-21b w odstepach nie wiekszych niz 10 m w obszarze zabudowanym i
co 20 m poza obszarem zabudowanym :

- znak A-30 ,inne niebezpieczenstwo" z tabliczka T-0 ,Piesi” - 2 szt.

- znak A-14 ,roboty na drodze" - 2 szt.

- znak B-33 ,ograniczenie predkosci do 30 km/h" - 2 szt.

- znak B-25 ,zakaz wyprzedzania” - 2 szt.

- znak A-12b ,zwezenie jezdni prawostronne” -1 szt.

- znak A-12c¢ .zwezenie jezdni lewostronne” - 1 szt. W poprzek jezdni od strony
najazdowej dla pojazdéw samochodowych nalezy ustawi¢ tablice kierujace U-
3d, natomiast z drugiej strony prowadzonych robét nalezy ustawi¢ zapore drogowaq
pojedynczq szerokq U-20b.

Wprowadzone ograniczenia powinny obowiazywac jedynie na hiezbednie koniecznym
odcinku, dlatego za miejscem robot nalezy odwotaé wprowadzenie ograniczenia:

- znak B-42 ,koniec zakazéw"



W  przypadku gdy prowadzenie ruchu wahadlowego na  zwezonym
fragmencie jezdni jest niemozliwe z uwagi np. na zukosowanie Sciany wykopu,
nalezy wykona¢ w rejonie robdt poszerzenie jezdni dla zapewnienia minimalnej
szerokosci pasa ruchu 2,75 m.

SCHEMAT 2. PROWADZENIE ROBOT PRZY ZAMKNIECIU
JEDNEGO PASA RUCHU.

Schemat zamieszczony na rys. 2.2.

Czes¢ robdt prowadzona bedzie przy jednostronnym zamknieciu jezdni tzw. metodq
potowkowa, Ta metode przewidziano dla uktadania warstw konstrukcyjnych
nawierzchni. Prowadzac roboty nalezy pozostawi¢ dla przejazdu pojazdéw
szeroko$é minimum 2,75 m.

Dla zabezpieczenia robot nalezy oznakowaé poprzez:

- znak A-30 ,inne niebezpieczenstwo" z tabliczka T-0 ,Piesi” - 2 szt.

- znak A-14 ,roboty na drodze" - 2 szt.

- znak B-33 ,ograniczenie predkosci do 30 km/h" - 2 szt.

- znak B-25 ,zakaz wyprzedzania” - 2 szt.

- wygrodzenie strefy robét wzdtuz krawedzi jezdni tablicami kierujacymi U-21a i U-
21b w odstepach nie wiekszych niz 10 m w obszarze zabudowanym i co 20 m poza
obszarem zabudowanym

- znak A-12b ,zwezenie jezdni prawostronne” - 1 szt.

- znak A-12c ,zwezenie jezdni lewostronne” - 1 szt.

W kierunku poprzecznym jezdni od strony najazdowej dla pojazdéw samochodowych
nalezy ustawi¢ tablice kierujace U-3d, natomiast z drugiej strony prowadzonych
robot nalezy ustawic¢ zapore drogowa pojedynczq szeroka U-20b.

Wprowadzone ograniczenia powinny obowiazywal jedynie na hiezbednie koniecznym
odcinku, dlatego za miejscem robét nalezy odwotaé wprowadzenie ograniczenia:

- znak B-42 ,koniec zakazéw"

Zwezony odcinek drogi hie moze by¢ dtuzszy niz 150 m.

Gdy odcinek prowadzonych robét jest dtuzszy niz 150 lub nie ma wzajemnej
widocznosci kierowcéw znajdujacych sie na przeciwlegtych koncach zwezonego
odcinka wowczas nalezy wprowadzié ruch wahadtowy jedynie przy zapewnieniu
kierowania ruchem za pomocq sygnalizacji $wietlnej lub przez osoby uprawnione

SCHEMAT 3. PROWADZENIE ROBOT PRZY WYtACZENIU
CZESCI POWIERZCHNI JEZDNI Z RUCHU.



Schemat zamieszczony na rys. 2.3

Oznakowanie robot prowadzonych przy wytaczeniu czesci powierzchni jezdni z
ruchu nalezy oznakowa¢ poprzez:

- wygrodzenie strefy robét wzdtuz krawedzi jezdni tablicami kierujacymi U-21a i U-
21b w odstepach nie wiekszych niz 10 m w obszarze zabudowanym i co 20 m poza
obszarem zabudowanym

- znak A-14 ,roboty na drodze" - 2 szt.

- znak B-33 ,ograniczenie predkosci do 30 km/h" - 2 szt.

- znak A-12b ,zwezenie jezdni prawostronne” - 1 szt,

- znak A-12c ,zwezenie jezdni lewostronne” - 1 szt.

W kierunku poprzecznym jezdni od strony najazdowej dla pojazddw samochodowych
nalezy ustawic tablice kierujace U-3d, natomiast z drugiej strony prowadzonych
robot nalezy ustawic¢ zapore drogowa pojedynczq szerokq U-20b.

Ograniczenie predkosci powinno obowiazywaé jedynie na niezbednie koniecznym
odcinku, dlatego za miejscem robdét nalezy odwota¢ wprowadzenie ograniczenia
predkosci:

- znak B-34 ,koniec ograniczenia predkosci” - 2 szt.

SCHEMAT 4. ZABEZPIECZENIE ROBOT PROWADZONYCH NA
POBOCZU.

Schemat zamieszczony na rysunku 2.4
Roboty prowadzone w poboczu, bez zajmowania czesci pasa drogi przez pracujacy
sprzet (dla wykonywania poboczy, chodnikéw, Sciezek, zielencow), nalezy oznakowaé:
— znak A-30 .inne niebezpieczenstwo" z tabliczka T-0 ,Piesi" - 2 szt.
— znak A-14 ,roboty na drodze" - 2 szt.
— znak B-33 ,ograniczenie predkosci do 30 km/h" - 2 szt,
— znak B-25 ,zakaz wyprzedzania” - 2 szt.
— znak B-41 ,zakaz ruchu pieszych” z tabliczka T-O “Przejscie druga strong
jezdni" - 2 szt.
— znak A-12b ,zwezenie jezdni prawostronne” - 1 szt.
— znak A-12c ,zwezenie jezdni lewostronne” - 1 szt.
W poprzek jezdni od strony najazdowej dla pojazdow samochodowych nalezy
ustawi¢ tablice U-20b, natomiast z drugiej strony prowadzonych robdt nalezy
ustawié zapore drogowq,
pojedynczq szeroka U-20b.
Wprowadzone ograniczenia powinny obowiazywaé jedynie na niezbednie koniecznym
odcinku, dlatego za miejscem robét nalezy odwotaé wprowadzenie ograniczenia:



znak B-34 ,koniec zakazéw" - 2 szt.

Zabezpieczenie robét w poza jezdniq halezy dokonaé przez wygrodzenie miejsca
robot tasmami ostrzegawczymi U-22b w kolorze biato-czerwonym.

6. PROGRAM SYGNALIZACJI:

Zatozona predkosc ewakuacji V= 30 km/h
V= 8.33 m/s
Czas miedzyzielony
th=t +t. -ty
Czas trwania sygnatu zéttego ty= 3 sek.
Czas dojazdu do punktu kolizji ty= 0 sek.
Dtugos¢ drogi ewakuaciji Se= 70 m
Dlugos$¢ pojazdu lo= 10 m

Czas ewakuaciji

Te=(Setlp)/Ve

Te=(70+10)/8.33 = 9.6 sek
Przyjeto T= 10 sek
Tm= 13 sek

Zaktadana minimalna dtugos¢ sygnatu zielonego dla pojazdéw

T,=

Dtugos¢ cyklu

20 sek

Te=(T,+ Ty) + (T, + Tm)

T.=

Obliczenie przepustowosci

66 sek

n - liczba pojazdéw w czasie sygnatu zielonego T,
2n+2=T,>n=(T,-2)/2

n=

9 poj.

W ciggu 66 sek. (1 cykl) przejezdza 2 x 9 poj. =18 poj./cykI

Liczba cykli w 1 godzinie
C,=3600/T,

C,= 54.55 cykli

Liczba pojazdow przejezdzajgcych w 1 godzinie

C=5455x%18=

982 Poj./godz.



7. WIELKOSC I WYMIARY ZNAKOW

Nalezy zastosowal znaki Srednie ( S) o wymiarach:

Znaki ostrzegawcze ( kat. A)

Srednie (S)
Dt Boku ( mm) 900

Znaki zakazu ( kat. B) i znaki nakazu ( kat.C)

Srednie (S)
Dt Boku ( mm) 800

8. WIDOCZNOSE ZNAKOW

Dla zapewnienia widoczno$ci znakéw znajdujacych sie obok jezdni na drodze
z odlegtosci pozwalajacej kierujacemu pojazdem jego spostrzezenie, odczytanie i
prawidtowa, reakcje, do wykonania lic znakéw nalezy stosowaé materiaty odblaskowe
tj. folie typu 2. Odwrotna strona tarczy znaku jezeli nie jest wykorzystywana do
umieszczenia znaku dla jadacych z przeciwnego kierunku powinna mieé barwe szara,

9. SPOSOB UMIESZCZANIA ZNAKOW

Znaki nalezy umieszczaé na stupkach stalowych po prawej stronie jezdni.
Dopuszcza sie mozliwo$é umieszczania dwéch znakéw na jednym stupku w uktadzie
pionowym lub poziomym. Tarcze znakow powinny by¢ odchylone w poziomie od linii
prostopadtej do osi jezdni. Odchylenie tarczy znakéw powinno wynosié okoto 5
stopni w kierunku jezdni.

10. ODLEGtOSC ZNAKOW OD JEZDNI ORAZ WYSOKOSC ICH
UMIESZCZANIA

Na przedmiotowych drogach znaki powinny by¢ umieszczone na poboczu w
odlegtosci nie mniejszej niz 0,50 m od krawedzi jezdni.

Wysoko$¢ umieszczania znakow ( dolnej krawedzi lub najnizej potozonego
punktu) od poziomu pobocza powinna wynosié co najmniej 2,00m. Wszystkie zapory
drogowe powinny by¢ umieszczone na wysokosci 0,9 m do 1,1 m mierzac od poziomu
nawierzchni drogi do gérnej krawedzi zapér i wykonane z folii odblaskowej, nie
dopuszcza sie zadnych przerw wzdtuz zapér.



11. UWAGT KONCOWE

Wykonawca  ponosi  odpowiedzialno$¢ za  prawidlowe  utrzymanie
i funkcjonowanie urzadzen ostrzegawczych.
Na kazdym etapie realizacji robét Wykonawca ma bezwzgledny obowigzek zapewnic
dojazd do posesji mieszkancom oraz stuzbom ratunkowym i technicznym.
Planowany termin wprowadzenia czasowej organizacji ruchu ....................
Planowany termin przywrdcenia statej organizacji ruchu .......................



