PROJEKT CZASOWEJ
ORGANIZACJI RUCHU

Zadanie:
Przebudowa drogi gminnej nr 102102R na odcinku Huta
Podgorna — Szeliga, Gmina Harasiuki.
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2. OPIS TECHNICZNY

2.1.Podstawa opracowania

Podstawg opracowania jest:

-umowa zawarta pomiedzy Zamawiajagcym: Przedsigbiorstwem ,,MOLTER” Sp. z 0.0.
Rudna Mata 47b, 36-060 Rudna Mata i Wykonawcg: Mirostaw Stepien zam. Nisko
ul. Rzeszowska 65a

- mapa sytuacyjno — wysokosciowa w skali 1 : 1000.

- wizja w terenie, inwentaryzacja istniejagcego oznakowania.

2.2 Podstawy prawne projektowania
W pracach projektowych uwzgledniono przepisy wynikajace z obowigzujacego prawa,
norm i wytycznych do projektowania takich jak:

a/Ustawa z dnia 20.06.1997r. prawo o ruchu drogowym ( Dz. U. Nr 58 z 2003
poz. 515 z pdzniejszymi zmianami).

b/Rozporzadzenie =~ Ministra Infrastruktury z dnia 23.09.2003 r. w sprawie
szczegblowych warunkéw zarzadzania ruchem na drogach oraz sprawowania
nadzoru nad tym zarzadzeniem ( Dz. U. Nr 177, poz.1729 z 14.10.2003 r.)

c/Rozporzadzenie Ministra Infrastruktury z dnia 3 lipca 2003 r. w sprawie
szczegblowych warunkéw technicznych dla znakéow i sygnatéw drogowych
oraz urzadzen  Dbezpieczefstwa ruchu drogowego 1  warunkéow ich
umieszczania na drogach (Dz. U. Nr 220 poz. 2181) z pdzniejszymi zmianami
z dnia 28 marca 2008 r.

d/Rozporzadzenie  Ministra  Infrastruktury  oraz ~ Spraw  Wewng¢trznych
1 Administracji z dnia 31 lipca 2002 r. w sprawie znakow 1 sygnatow
drogowych ( Dz. U. Nr 170, poz. 1393, z dnia 12 pazdziernika 2002 r. ).

e/Szczegotowe warunki techniczne dla znakéw 1 sygnatow drogowych oraz
urzadzen bezpieczenstwa ruchu drogowego 1 warunkdéw ich umieszczania
na drogach. Zatacznik nr 1-4 do rozporzadzenia z dnia 3 lipca 2003 r.
w sprawie szczegdtowych warunkow technicznych dla znakéw 1 sygnatow
drogowych oraz urzadzen bezpieczenstwa ruchu drogowego 1 warunkow
ich umieszczania na drogach (zatacznik do nr-u 220, poz. 2181 z dnia
23 grudnia 2003 r.

2.3 Przedmiot opracowania
Przedmiotem niniejszego opracowania jest oznakowanie i zabezpieczenie robot w pasie

drogowym drogi gminnej Nr 102102R Huta Podgorna — Szeliga, Gmina Harasiuki
prowadzonych w zwigzku z przebudowa drogi gminne;j.



2.4 Stan istniejacy i istniejaca organizacja ruchu

Droga gminna nr 102102R Huta Podgorna - Szeliga jest drogg jednojezdniowa, dwu-
pasowa. Posiada nawierzchni¢ bitumiczna o szeroko$ci 5,0 m i przebiega przez teren
zabudowany miejscowosci Szeliga i i teren niezabudowany — obszar le$ny.

2.5 Stan projektowany

W ramach przebudowy drogi gminnej nr 102102R Huta Podgorna - Szeliga projektuje

si¢ wykonanie nastepujacych robot:

— warstwa $cieralna z betonu asfaltowego AC 118, gr. 4 cm,

— warstwa wigzaca z betonu asfaltowego AC 16W,gr. 8 cm,

— odmulenie 1 oczyszczenie rowOw przydroznych,

- pobocze szer. 1,0 m z kruszywa tamanego stabilizowanego mechanicznie
0-31,5 mm, ér. gr. 10 cm.

2.6 Projektowana organizacja ruchu:

Doktadny termin wprowadzenia czasowej organizacji ruchu nalezy wuzgodnié
z zarzadca drogi gminnej, tj. Gming Harasiuki.

Na co najmniej 7 dni przed planowanym terminem wprowadzenia czasowej organizacji
ruchu nalezy powiadomi¢:

-organ zarzadzajacy ruchem na drogach powiatowych i gminnych ( Starostwo
Powiatowe w Nisku),

-Komende¢ Powiatowa Policji w Nisku;

-Komendg¢ powiatowej Strazy Pozarnej w Nisku,

-Pogotowie Ratunkowe w Nisku,

-Przewoznikow komunikacji osobowe;.

Zadania, o ktorych mowa wyzej, bedzie zobowigzany realizowaé Wykonawca robot.
Po zakonczeniu robot naleiy wprowadzié oznakowanie zgodnie 7 projektem stalej
organizacji ruchu.

CzynnoSci przygotowawcze.

Przed zajeciem pasa drogowego zostanie uzyskane zezwolenie od zarzadcy drogi.
Znaki drogowe oraz inne urzadzenia beda zamontowane wczesniej 1 w miar¢ mozliwo-
$ci ustawione przestonigte do komisyjnego odbioru, gdzie na podstawie protokotu
zostanie wdrozona tymczasowa organizacja ruchu.

Dla robot drogowych gdzie nie zachodzi konieczno$¢ zamknig¢cia dla ruchu
odcinka drogi zaprojektowano oznakowanie robot jak dla wylaczenia z ruchu
jednego pasa drogi:



Schemat powtarzalny ( str. prawa lub lewa) oznakowania na czas wykonania robot
w poboczu drogi, pasie zieleni, obszar zabudowany (Rys. nr 3.1).

1.miejsce ( strefe) robdt wygrodzono tablicami prowadzgcymi U-3d na poczgtku odcinka
robét ( od strony najazdowej ) oraz zaporami U-20b na koncu odcinka,

2. wzdhuz jezdni stosowane bedg zapory drogowe U-21Db,

3.na odcinku dojazdowym w odlegtosci 50-100 m przed strefa robot przewidziano
ustawienie znakow A-14 ,, roboty na drodze”, A-12b” zwe¢zenie jezdni prawostronne”
I A-12¢ ,,zwezenie jezdni lewostronne”

4.w odlegtosci 20-50 m przed strefg robot przewidziano ustawienie znakow zakazu
B-33 ,,ograniczenia predkosci” do 40 km/h 1 B-25 ,,zakaz wyprzedzania” .

5.odwotanie wprowadzonych ograniczen nastepuje znakiem zakazu B-42 , koniec
zakazow”.

6.przy niedostatecznej widocznos$ci ruchem kierowac begdzie przeszkolony pracownik.

Schemat powtarzalny ( str. prawa lub lewa) oznakowania na czas wykonania
prac wymagajacych poléwkowego zajecia jezdni, obszar zabudowany (Rys. nr 3.2).

1.miejsce ( strefe) robot wygrodzono tablicami prowadzgcymi U-3d na poczatku odcinka
robét (od strony najazdowej ) oraz zaporami U-20b na koncu odcinka,

2. wzdhuz jezdni stosowane beda zapory drogowe U-21D,
3.na odcinku dojazdowym w odlegtosci 50-100 m przed strefg robot przewidziano
ustawienie znakéw A-14 ,, roboty na drodze”, A-12b” zwezenie jezdni prawostronne”

I A-12c¢ ,,zwezenie jezdni lewostronne”

4. w odlegtosci 20-50 m przed strefg robdt przewidziano ustawienie znakow zakazu B-33
,ograniczenia pre¢dkosci” do 40 km/h 1 B-25 ,,zakaz wyprzedzania™ .

5.odwolanie wprowadzonych ograniczen nastepuje znakiem zakazu B-42 , koniec
Zakazow”.

6.przy niedostatecznej widoczno$ci ruchem kierowac bedzie przeszkolony pracownik.



Schemat powtarzalny ( str. prawa lub lewa) oznakowania na czas wykonania prac
wymagajacych polowkowego zajecia jezdni 2z wykorzystaniem sygnalizacji
swietlnej, obszar zabudowany (Rys. nr 3.3).

l.miejsce ( strefe) robot wygrodzono tablicami prowadzacymi U-3d na poczatku
odcinka robo6t ( od strony najazdowej ) oraz zaporami U-20b na koncu odcinka,

2. wzdhuz jezdni stosowane bedg zapory drogowe U-21Db,
3.na odcinku dojazdowym w odlegtosci 50-100 m przed strefg robot przewidziano
ustawienie znakow A-14 ,, roboty na drodze”, A-12b” zwezenie jezdni prawostronne”

I A-12c ,,zwezenie jezdni lewostronne”

4. w odlegtosci 20-50 m przed strefa robot przewidziano ustawienie znakoéw zakazu
B-33 ,,ograniczenia predkosci” do 40 km/h 1 B-25 ,,zakaz wyprzedzania” .

5.odwotanie wprowadzonych ograniczen nastepuje znakiem zakazu B-42 , koniec
Zakazow”.

6.0d strony najazdowej, przed tablica U-3d oraz odpowiednio na koncu odcinka na

wysokosci zapory U-20b przewidziano ustawienie sygnalizacji §wietlnej wahadtowe;.

Schemat powtarzalny ( str. prawa lub lewa) oznakowania na czas wykonania robot
w poboczu drogi, pasie zieleni, obszar niezabudowany (Rys. nr 3.4).

1.miejsce (  strefg) robot wygrodzono tablicami  prowadzacymi  U-3d
na poczatku odcinka robdot ( od strony najazdowej ) oraz zaporami U-20b
na koncu odcinka,

2. wzdhuz jezdni stosowane beda zapory drogowe U-21Db,
3.na odcinku dojazdowym w odlegtosci 250-300 m przed strefg robot przewidziano
ustawienie znakéw A-14 ,, roboty na drodze”, A-12b” zwgzenie jezdni prawostronne”

I A-12c ,,zwezenie jezdni lewostronne”.

4.w odlegtosci 120-150 m przed strefg robot przewidziano ustawienie znaku zakazu
B-33 ,,ograniczenie predkosci do 60 km/h”.

4.w odlegtosci 20-50 m przed strefg robot przewidziano ustawienie znakow zakazu
B-33 ,,ograniczenia pr¢dkosci” do 40 km/h i B-25 ,,zakaz wyprzedzania” .

5. odwotanie wprowadzonych ograniczen nast¢puje znakiem zakazu B-42,koniec
zakazow”.



Schemat powtarzalny ( str. prawa lub lewa) oznakowania na czas wykonania prac
wymagajacych poldwkowego zajecia jezdni, obszar niezabudowany (Rys. nr 3.5).

l.miejsce (  strefe) robot wygrodzono tablicami prowadzacymi  U-3d
na poczatku odcinka robdt ( od strony najazdowej ) oraz zaporami U-20b
na koncu odcinka,

2. wzdhuz jezdni stosowane bedg zapory drogowe U-21Db,

3.na odcinku dojazdowym w odlegtosci 250-300 m przed strefa robot przewidziano
ustawienie znakow A-14 ,, roboty na drodze”, A-12b” zwezenie jezdni prawostronne”
I A-12¢ ,,zwezenie jezdni lewostronne”.

4.w odlegtosci 120-150 m przed strefg robot przewidziano ustawienie znaku zakazu
B-33 ,,ograniczenie predkosci do 60 km/h”.

4.w odlegtosci 20-50 m przed strefa robot przewidziano ustawienie znakow zakazu
B-33 ,,ograniczenia predkosci” do 40 km/h i B-25 ,,zakaz wyprzedzania” .

5. odwotanie wprowadzonych ograniczen nast¢puje znakiem zakazu B-42,koniec
zakazow”.

Schemat powtarzalny ( str. prawa lub lewa) oznakowania na czas wykonania prac
wymagajacvch polowkowego zajecia jezdni z wykorzystaniem svgnalizacji
swietlnej, obszar zabudowany (Rys. nr 3.6).

l.miejsce (  strefg) robot wygrodzono tablicami prowadzacymi  U-3d
na poczatku odcinka robdt ( od strony najazdowej ) oraz zaporami U-20b
na koncu odcinka,

2. wzdhuz jezdni stosowane beda zapory drogowe U-21Db,
3.na odcinku dojazdowym w odlegtosci 250-300 m przed strefg robot przewidziano
ustawienie znakow A-14 ,, roboty na drodze”, A-12b” zwezenie jezdni prawostronne”

I A-12c ,,zwezenie jezdni lewostronne”.

4.w odlegtosci 120-150 m przed strefg robot przewidziano ustawienie znaku zakazu
B-33 ,,ograniczenie predkosci do 60 km/h”.

4.w odlegtosci 20-50 m przed strefg robot przewidziano ustawienie znakow zakazu
B-33 ,,ograniczenia predkosci” do 40 km/h i B-25 ,,zakaz wyprzedzania” .

5. odwolanie wprowadzonych ograniczen nast¢puje znakiem zakazu B-42, koniec
zakazow”.



6.0d strony najazdowej, przed tablica U-3d oraz odpowiednio na koncu odcinka na
wysokos$ci zapory U-20b przewidziano ustawienie sygnalizacji $§wietlnej wahadlowe;j.

2.7 Zasady montazu znakow

1.Do oznakowania prowadzonych robdt nalezy stosowaé wylacznie znaki drogowe
odblaskowe. Wymiary uzywanych znakow powinny by¢ o jedng grupe wielkosci wyzsza
niz wymiary innych znakoéw drogowych tej samej kategorii stosowanych na
przedmiotowym odcinku drogi.

2.Roboty prowadzone beda wytacznie w ciggu dnia . Na okres nocny caty sprzet zostanie
usuniety poza korong¢ drogi a dziatka robocza uprzatnigta.

3.Minimalna odlegto$¢ mi¢dzy znakami:
- 10 m — w terenie zabudowanym,
- 20 m — poza terenem zabudowanym.

4.Znaki na drogach z poboczem nalezy umieszczaé tak, aby odlegto$¢ znaku od
krawedzi korony drogi byta nie mniejsza niz 0,5 m. W przypadku, gdy warunki
terenowe nie pozwalajg na umieszczenie znaku poza korong drogi, znak powinien by¢
umieszczony:

- na drogach z poboczami gruntowymi — na poboczu w odleglosci nie mniejszej
niz 0,5 m od krawedzi jezdni,

- na drogach z poboczami o nawierzchni twardej — w odleglosci nie mniejSzej
niz 0,5 m od zewnetrznej krawedzi pobocza bitumicznego.

5.Znaki w pasie dzielacym jezdni¢ drog dwujezdniowych umieszcza si¢ w odlegtosci
nie mniejszej niz 0,5 m od zewngtrznej krawedzi opaski. Odlegto$¢ znaku od jezdni
mierzy si¢ w poziomie od krawedzi jezdni do najblizszego skrajnego punktu tarczy
znaku.

6.Wysokos$¢ umieszczenia znaku powinna by¢ dostosowana do rodzaju drogi ( ulicy
konkretnego miejsca na drodze. Wysoko$¢ umieszczania znakow na drogach ( mierzac
od poziomu pobocza do dolnej krawedzi tarczy znakow) powinna wynosi¢ 2,0 m a na
ulicach 2,2 m ( mierzac od poziomu chodnika do krawegdzi tarczy znaku).

7.Zapory powinny by¢ zamocowane na stabilnych stojakach uniemozliwiajacych ich
przewrocenie, na wysokosci 0,9 — 1,2 m mierzac od poziomu terenu do gornej
krawedzi.

8.Urzadzenia bezpieczenstwa ruchu uzyte do zabezpieczenia i oznakowania miejsca
rob6t powinny by¢ dobrze widoczne oraz utrzymane w nalezytym stanie przez okres
trwania robot.



9. Osoby wykonujace czynno$ci zwigzane z robotami w pasie drogowym powinny
by¢ ubrane w odziez ostrzegawcza o barwie pomaranczowej lub zéltej i wyposazne
w elementy odblaskowe.

10. Pojazdy i sprzet specjalistyczny pracujacy na drodze winien posiada¢ uruchamiane
sprawnie dziatajace lampy blyskowe.

11. Pokazane na rysunkach znaki oraz urzadzenia bezpieczenstwa ruchu nalezy
wstawia¢ w miejscach gdzie bgda dobrze widoczne 1 same nie beda ograniczaly
widocznosci.

12. Lokalizacj¢ znakow 1 tablic podang na planach sytuacyjnych nalezy jako
orientacyjna z tolerancjg praktycznego przesunigcia rzedu kilku metréw.

2.8 Planowany termin wprowadzenia organizacji ruchu.

Wprowadzenie czasowej organizacji ruchu zwigzanej z przebudowa drogi planowane
jest na okres: od marca do sierpnia 2021 r..Ostateczny termin wprowadzenia
czasowej organizacji ruchu zostanie okreslony przez inwestora i wykonawce.

2.9 Postanowienia koncowe

Przed przystapieniem do wykonania robdt nalezy:
1. Powiadomi¢ mieszkancéw o planowanych robotach i wystgpieniu utrudnien.

2. O terminach poszczeg6lnych utrudnien w ruchu, z uwzglgdnieniem mozliwos$ci cza-
sowego zamknigcia drogi, nalezy powiadomi¢ stluzby ratownicze oraz przewoznikoéw
wykonujacych regularne potgczenia autobusowe na przedmiotowym ciggu drogowym.

3. Wykonawca robot zobowigzany jest do dbania o bezpieczenstwo wszystkich uczest-
nikow ruchu na przebudowywanym ciggu drogowym oraz na drodze bedacej objazdem
dla zamknigtego odcinka drogi powiatowej.

4. Zabrania si¢ postoju sprzgtu i skladowania materiatow na jezdni poza oznakowang
1 wygrodzona stref3.

5.Wykonawca robot lub odpowiedzialny za ustawienie oznakowania na czas trwania
objazdu zobowigzany jest do usuni¢cia oznakowania tymczasowego niezwlocznie
po zakonczeniu robot.

Termin wprowadzenia zmian w organizacji ruchu obejmowal bedzie okres
trwania kontraktu.

Planowane utrudnienia w ruchu beda obowiazywaly od godziny 7°° do godziny
17%. Po godzinie 17% do godzin porannych ruch na w/w odcinku drogi gminnej
bedzie odbywal si¢ na zasadach ogélnych.
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5.: Schemat powtarzalny (strona prawa lub lewa)
S Oznakowanie na czas wykonania robét w obszarze zabudowanym
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mét oznakowania powtarzalny dla robot na prawym i lewym pasie drogi. L wygrodzona tablicami kierujacymi
Zpleznosci od zajmowanego pasa jezdni zastosowaé wiasciwy znak U-21a oraz U-21b w rozstawie co 10/20m
A-12b/A-12¢ (w terenie zabudowanym/niezabudowanym)
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