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I. OPIS TECHNICZNY.
1. PRZEDMIOT OPRACOWANIA.

Przedmiotem opracowania jest zaprojektowanie oznakowania pionowego, zastepczego na czas
budowy progu zwalniajgcego U-16¢ oraz sygnalizacji Swietlnej na drodze gminnej (ul. Wojska Polskiego) w m.
Rzepin. Projekt obejmuje réwniez swoim zakresem remont nieréwnosci na ul. Wojska Polskiego.

Projekt organizacji ruchu sporzadzony zostat w celu zapewnienia bezpiecznego poruszania sie os6b
pracujacych przy budowie progu zwalniajgcego oraz sygnalizacji Swietlnej a takze kierujgcych pojazdami

poruszajgcymi sie po jezdni w obszarze robét drogowych.

2. INWESTOR

Gmina Rzepin, plac Ratuszowy 1
69-110 Rzepin

3. PODSTAWA OPRACOWANIA

Niniejszy projekt tymczasowej organizacji ruchu zostat opracowany na podstawie:

e rozporzadzenia Ministra Infrastruktury z dnia 23 wrze$nia 2003 roku w sprawie szczego6towych warunkéw
zarzgdzania ruchem na drogach oraz wykonywania nadzoru nad tym zarzgdzaniem (Dz. U. z 2003 roku
Nr 177 poz. 1729);

» rozporzgdzenia Ministréw Infrastruktury oraz Spraw Wewnetrznych i Administraciji z dnia 31
lipca 2002 roku w sprawie znakéw i sygnatow drogowych (Dz. U. z 2002 roku Nr 170 poz. 1393);

e rozporzadzenia Ministra Infrastruktury z dnia 3 lipca 2003 roku w sprawie szczegétowych warunkow
technicznych dla znakoéw i sygnatéw drogowych oraz urzgdzen bezpieczernstwa ruchu drogowego i

warunkow ich umieszczania na drogach (Dz. U. z 2003 roku Nr 220 poz. 2181);

* wizji lokalnej i pomiaréw w terenie.

4. CHARAKTERYSTYKA DROGI | RUCHU NA DRODZE.

Na przedmiotowym odcinku drogi gminnej odbywa sie ruch typowy dla obszaréw zabudowanych. Z
obserwacji poczynionych w terenie natezenie ruchu na przedmiotowych ulicach zakwalifikowano jako mate,

okresowo wzrastajgce do sredniego.

5. OPIS PROJEKTOWANEGO OZNAKOWANIA I
ZABEZPIECZENIA PROWADZONYCH ROBOT.
Niniejszy projekt tymczasowej organizacji ruchu obejmuje pas drogowy drogi gminnej (ul. Wojska
Polskiego) w m. Rzepin. Roboty bedg prowadzone w pasie drogowym w 4 etapach.
ETAP | obejmuje wykonanie progu zwalniajgcego na prawym pasie ruchu jadgc od ronda w
kierunku Ratusza przy potdwkowym zajeciu jezdni. Do zabezpieczenia robét nalezy uzyé zapory drogowe U-

20b i tablice prowadzgce U-3d, obie o di. 3,00 m. Do oznaczania krawedzi zawezonego pasa ruchu w
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obszarze robét nalezy ustawic tablice kierujgce U21a/b ustawione co 3 m. W celu zabezpieczenia roboét i
poinformowania kierujgcych pojazdami o prowadzonych robotach nalezy ustawi¢ w pasie zieleni przy jezdni
znaki pionowe A-14 i A-12b/A-12c ,roboty na drodze” i ,prawostronne zwezenie jezdni”. Ruch w trakcie
trwania robot bedzie sie odbywat wahadtowo. Wykonawca powinien zapewni¢ osoby do kierowania ruchem
posiadajgce niezbedne kwalifikacje do tego typu czynnosci. Uprawnione osoby do kierowania ruchem
powinny posiada¢ kamizelki odblaskowe z napisem” kierowanie ruchem” oraz lizaki w kolorze biato-
czerwonym.

ETAP Il obejmuje wykonanie progu zwalniajgcego na drugim pasie ruchu. Zabezpieczenie robot
analogicznie jak dla etapu | z uwzglednieniem pasa ruchu (lewy/prawy)

ETAP lll obejmuje roboty polegajgce na wyréwnaniu nawierzchni jezdni z kostki kamiennej
(rozbiérka kostki i ponowne utozenie). W etapie Il roboty bedg prowadzone na prawym pasie ruchu.
Zabezpieczenie robot analogicznie do etapu |.

ETAP IV — tak jak w etapie Il — roboty bedg prowadzone przy lewostronnym zajeciu jezdni. Do
zabezpieczenia robot nalezy uzy¢ oznakowania tak jak dla etapu II.

UWAGA!
W kazdym etapie roboty nalezy wykonac i zakonczy¢ w porze dziennej.

6. URZADZENIA BEZPIECZENSTWA RUCHU DROGOWEGO.

Podstawowym celem stosowania urzadzen bezpieczenstwa ruchu drogowego jest ochrona zycia i w
ograniczonym zakresie takZze mienia uczestnikéw ruchu i osdb pracujgcych na drodze, a w niektorych
przypadkach takze uzytkownikéw terendw przylegtych. Stosuje sie je w celu zabezpieczenia ruchu pojazdow i
pieszych, poinformowania i ostrzegania kierujgcych o niebezpieczenstwie. Podczas robdét przy budowie
zjazdu indywidualnego zastosowane zostang nastepujgce urzgdzenia bezpieczenstwa ruchu drogowego:

Zapory drogowe — Zapory drogowe stosuje sie w celu zabezpieczenia robot prowadzonych w pasie

drogowym. W przypadku wygradzania miejsc robét prowadzonych na chodnikach lub poboczach, po ktérych
odbywa sie ruch pieszych, nalezy zastosowaé zapory drogowe podwdjne U-20c, w ktérych dolna krawedz
dolnego pasa zapory powinna sie znajdowaé na wysokosci okoto 0,3 m nad poziomem nawierzchni.

Tablice kierujace — przeznaczone sg do oznaczania krawedzi zawezonego pasa ruchu, zajetego lub
zanizonego (zawyzonego) pobocza, pasa awaryjnego lub dzielgcego w przypadku zawezenia pasa
bezpieczenstwa, oraz pasa ruchu z zatamaniem w planie. Tablice kierujgce ze skosnymi paskami majg by¢
ustawione tak, by paski opadaty w kierunku uzywanej czesci drogi. Tablice nalezy ustawi¢ prostopadle do osi
drogi w odstepach nie wiekszych niz 10 m w obszarze zabudowanym i 20 m poza obszarem zabudowanym.
Dolna krawedz tablicy powinna znajdowa¢ sie na wysokosci do 0,25 m, mierzgc od poziomu jezdni. Sposéb
zamocowania tablic powinien uniemozliwia¢ ich obrét wokot osi pionowe;.

Tablice prowadzgce — Tablice prowadzace stuzg do optycznego prowadzenia ruchu drogowego. Urzadzenia
te stosuje sie w celu uprzedzenia kierujgcego pojazdem o koniecznej zmianie kierunku jazdy np. w zwigzku z
prowadzonymi robotami drogowymi. Tablice prowadzgce dzielg sie na pojedyncze w prawo (U-3a) i w lewo
(U-3b), ciggte w prawo (U-3c) i w lewo (U-3d) oraz dwustronne U-3e. Zaréwno tlo jak i strzatki wykonane

beda z materiatéw odblaskowych.
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7. WARUNKI TECHNICZNE OZNAKOWANIA.

Zabezpieczenie i oznakowanie robét musi by¢ dostosowane do utrudnien na drodze, a takze zapewnié

bezpieczenstwo uczestnikom ruchu oraz osobom wykonujgcym prace.

Urzadzenia bezpieczenstwa ruchu uzyte do zabezpieczenia i oznakowania miejsca robét na drodze
powinny by¢ dobrze widoczne zaréwno w dzien, jak i w nocy oraz utrzymane w nalezytym stanie przez
okres trwania robot.

Do oznakowania robot nalezy zastosowaé znaki ,$rednie”, z foli odblaskowej typu 2 lub folii
pryzmatycznej.

Znaki i urzgdzenia bezpieczenstwa ruchu nalezy usuwac¢ w miare postepu robét.

Konstrukcja stojakow uzytych do mocowania urzadzen bezpieczehstwa ruchu muszg zapewniaé ich
stabilnos¢.

Osoby wykonujgce czynnosci zwigzane z robotami w pasie drogowym powinny by¢ ubrane w odziez
ostrzegawczg o barwie pomaranczowej, wyposazonej w elementy odblaskowe o barwie Zoitej lub
pomaranczowe;.

Dbato$¢ o stan techniczny tych urzadzen oraz znakow nalezy do obowigzkéw wykonawcy robét.

8. ODLEGLOSCI ZNAKOW OD JEZDNI ORAZ WYSOKOSC ICH MOCOWANIA

Znaki nalezy ustawia¢ w odlegtosci min. 0,5 m od krawedzi jezdni. Odlegtos¢ znaku od jezdni

mierzy sie w poziomie od krawedzi jezdni do najblizszego skrajnego punktu tarczy znaku (tréjkata, kota).

Znaki nalezy umieszczac na wysokosci min. 2,0 m. Wysoko$¢ mocowania tarcz znakéw mierzy sie

w pionie, liczgc od powierzchni chodnika do dolnej krawedzi tablicy znaku.

9. WYKAZ ZNAKOW UZYTYCH DO OZNAKOWANIA ROBOT

ZNAK ILOSC

A-14 2 szt.

A —-12bl/c 2 szt.

Zapora drogowa U — 20b (1=3,00 m) 1 szt.
Tablica prowadzaca ciggta w lewo U-3d (1=3,00) 1 szt.
Tablica kierujaca U-21a/b (ETAP li ll) 4 szt
Tablica kierujgca U-21a/b (ETAP Il i IV) 18 szt

10. PRZEWIDYWANY TERMIN WPROWADZENIA CZASOWEJ ORGANIZACJI RUCHU ORAZ
PRZEWIDYWANY TERMIN PRZYWROCENIA POPRZEDNIEJ STALEJ ORGANIZACJI RUCHU.

Przewidywany termin wprowadzenia czasowej organizacji ruchu — lipiec 2014 rok
Przewidywany termin przywrécenia poprzedniej organizacji ruchu - sierpien 2014 rok.
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