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OPIS TECHNICZNY

Podstawa opracowania

- zlecenie Inwestora,

- rozporzadzenie Ministra Infrastruktury z dnia 23 wrzesnia 2003r. w sprawie szczegdtowych
warunkéw zarzadzania ruchem na drogach oraz wykonywania nadzoru nad tymi urzadzeniami
(Dz. U. nr 177 z 2003r. poz. 1729),

- rozporzadzenie Ministra Infrastruktury z dnia 03 lipca 2003r. w sprawie szczegétowych warunkéw
technicznych dla znakéw i sygnatéw drogowych oraz urzadzen bezpieczeristwa ruchu drogowego

i warunkdéw ich umieszczania na drogach (zat. do Dz. U. nr 220 z 2003r., poz. 2181).

Cel opracowania

W zwigzku z realizacjg zadania: ,, Przebudowa drogi wojewddzkiej nr 264 Kleczew — Konin w m. Wola
taszczowa” na czas wykonywania robdt zachodzi koniecznos¢ opracowania projektu czasowej

organizacji ruchu.

Zakres opracowania

Niniejsze opracowanie zawiera organizacje ruchu kotowego oraz zabezpieczenia robdt na czas robot
budowlanych na drodze wojewddzkiej nr 264 Kleczew - Konin na dtugosci okoto 350 m w m. Wola
taszczowa ( ETAP I)

Celem opracowania jest czytelne i zgodne z obowigzujgcymi przepisami oznakowanie

prowadzonych robdt zapewniajgce bezpieczenstwo pieszym, pojazdom oraz osobom wykonujgcym

te roboty.

Zakres robot

Dokumentacja projektowa zawiera przestawne schematy obrazujace sposdéb prawidtowego
oznakowania drég na czas prowadzenia robdt. Znaczna cze$s¢ prac bedzie wykonywana przy
maksymalnie potéwkowym zamknieciu drogi z pozostawieniem dla ruchu min. szerokosci 2,75m.
Jedynie w trakcie prowadzenia prac w drodze, ktdre ze wzgledu na zakres oraz czasochtonnos¢ nie
pozwolg na jednoczesne umozliwienie ruchu pojazdéw dopuszcza sie zamkniecie drogi dla ruchu na
czas potrzebny do realizacji zadania.

W czasie prowadzenia robdt na wahadtach ruch bedzie sterowany recznie lub przy pomocy
sygnalizacji cyklicznej statoczasowej.

Zaleca sie aby po zmroku w miare mozliwosci przywrdcic istniejgcg organizacje ruchu. W przypadku



Projekt organizacji ruchu na czas budowy 2013

prac w okolicy skrzyzowan nalezy zastosowac sterowanie reczne poprzez przeszkolonych sygnalistéw
wyposazonych w odpowiednie srodki tgcznosci.
Zaprojektowany program sygnalizacji cyklicznej zostat przedstawiony ponizej. Proponowany program

sygnalizacji Swietlnej dla predkosci 40km/h:

Dane wyjsciowe:

- procent ruchu ciezarowego — 2%

- natezenie w jednej godzinie — 60 p/h w obu kierunkach
- przyjeto dla jednego kierunku — 30 p/h

- dtugosc ewakuacji pojazdow — Se=310m

- wartos¢ wydtuzajaca droge ewakuacji [b=10m

- $rednia szybkos¢ ruchu dla terenu niezabudowanego — Ve=40km/h — 11,11 m/s
- procent ruchu ciezarowego — 1%

- natezenie w jednej godzinie — 20 p/h w obu kierunkach
- przyjeto dla jednego kierunku — 10 p/h

- dtugosc ewakuacji pojazdow — Se=200m

- wartos¢ wydtuzajaca droge ewakuacji [b=10m

- $rednia szybkos¢ ruchu dla terenu zabudowanego — Ve=40km/h — 11,11 m/s

Obliczenie czasu ewakuaciji:
te=(Se+lp)/Ve
te=(200+10)/11,11=18,9s —> 19s.

Czas stracony w cyklu: 38s.
Obliczenie sredniej liczby pojazdéw dojezdzajagcych w cyklu:
m=(QpxT)/3600
m=(10x58)/3600=0,16 —>1
Obliczenie sredniej liczby pojazdéw w cyklu:
n=(GexS)/3600
n=(10x584,64)/3600=1,6 —> 2
S=700%x1x0,96x0,87=584,64 [P/hz]
Obliczenie przepustowosci grupy pojazdow:
C=5%(Ge/T)

C=700%(10/58)=121 [P/h]

Stopien nasycenia:

X=Q/C
X=20/121=0,17 < 0,85
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Przyjeto dtugosé cyklu dla:
V=40km/h — Tc=58s.

Dtugos¢ swiatta zielonego dla wlotu — 10s.

Nalezy zastosowaé przenosny zestaw tymczasowe] sygnalizacji swietlnej wraz z zasilaniem (wg
katalogu producenta). Sekwencja sygnatéw: czerwony — zielony — czerwony. Nalezy zastosowac
sygnalizatory dwukomorowe z technicznym zabezpieczeniem przed jednoczesnym nadawaniem
sygnatéw wzajemnie kolizyjnych. W trakcie wykonywania robét jezeli zostanie stwierdzone, ze cykl
zostat nieprawidtowo ustalony nalezy go odpowiednio skorygowac. Nad prawidtowym dziataniem

sygnalizacji Swietlnej nalezy zapewnic¢ staty nadzor.

Urzgdzenie organizacji i bezpieczenstwa ruchu

Podczas prowadzenia prac przewidziano ustawienie oznakowania pionowego, tj. znakéw
ostrzegawczych, zakazu, informacyjnych. Strefe robdét wygradza sie elementami bezpieczenstwa
ruchu, tj. zaporami drogowymi U-3c/d, U-20b, tablicami kierujgcymi U-21a,b wraz z lampami

zmierzchowymi.

Zaprojektowane oznakowanie przedstawiono na przestawnych schematach.
Kolejno$¢ ustawiania znakow:

e ustawic znaki ostrzegawcze,

o wygrodzi¢ miejsce robdt zaporami drogowymi.

Demontaz przeprowadzi¢ w odwrotnej kolejnosci.

Do obowigzkéw Wykonawcy robot nalezy zapewnienie ciggtej ochrony przed zniszczeniem
lub przemieszczeniem, ustawionych na czas realizacji robot znakow | urzgdzen
bezpieczenstwa ruchu. Po catkowitym zakonczeniu robot znaki i urzgdzenia bezpieczerstwa

ruchu bezwzglednie zdemontowac.

Lokalizacja znakow

Znaki nalezy ustawi¢ wedtug lokalizacji pokazanej na zatgczonych schematach w miejscach, gdzie
beda dobrze widoczne i nie bedg ograniczaty widocznosci, przy zachowaniu nizej wymienionych
warunkow:

¢ odlegtos¢ ustawienia znaku — min. 0,50m liczac od kraweznika / krawedzi jezdni do wewn.

krawedzi tarczy znaku,

o min. wysoko$¢ usytuowania dolnej krawedzi tarczy znaku od powierzchni chodnika —2,20m,

o wysokos¢ zapdr drogowych typu U-20 to 0,9-1,1m liczac od nawierzchni do najwyzszego
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punktu tablicy zapory, dla tablic U-21 a/b—0,25m,

o metalowy stupek o $rednicy 50-70mm nalezy stabilnie przytwierdzi¢ do podtoza, aby znak nie ulegt
samoistnemu przewrdceniu; dopuszcza sie zamocowanie tarcz znakdéw na istniejacych stupach
oswietlenia ulicznego,

e znaki drogowe i urzadzenia bezpieczenstwa ruchu muszg by¢ wykonanie z folii odblaskowej

min. 1 typu.

Podstawowe wymagania jakosciowe i wybrane parametry techniczne:

- kazdy materiat, na ktéry nie ma polskiej normy, powinien posiadac¢ Aprobate Techniczng wydana
przez IBDIM,

- zaleca sie, aby materiaty do oznakowania pionowego posiadaty Certyfikat na znak bezpieczenstwa
,B” lub Swiadectwo kwalifikacji do kompleksowego wykonywania pionowego oznakowania drég

wydane przez IBDIM producentowi pionowego oznakowania drogowego.

Termin wprowadzenia organizacji ruchu: ...

Uwagi ogdlne

Osoby wykonujace prace zwigzane z prowadzonymi robotami powinny by¢ ubrane w kamizelki
ostrzegawcze koloru pomaranczowego.

Wymiary tarcz znakdéw uzytych w zwigzku z prowadzonymi robotami w pasie drogowym nie moga
by¢ mniejsze niz wymiary tablic znakédw drogowych stosowanych na tej drodze. Ustawione
oznakowanie powinno by¢ odebrane przez zarzadce drogi przed przystgpieniem do realizacji robot

(dla kazdego z etapéw osobno).

Jednostka wprowadzajgca organizacje ruchu zawiadamia organ zarzgdzajgcy ruchem,

wtasciwy zarzad drogi oraz wtasciwego komendanta Policji o terminie jej wprowadzenia, co

najmniej na 7 dni przed dniem wprowadzenia orqanizacji ruchu.

Opracowanie:
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