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A. CZESC OPISOWA

1. PRZEDMIOT, CEL | ZAKRES OPRACOWANIA
Przedmiotem niniejszego opracowania jest Projekt Tymczasowej Organizacji Ruchu dla
stabilizacja osuwiska wraz z odbudowg drogi powiatowej nr 2404R Potomia — Ggbiczyna —
Potudnik w miejscowosci Potomia w km 0+700 - 0+810.
Celem opracowania jest wykonanie Projektu Tymczasowej Organizacji Ruchu zgodnego
Z obowigzujacymi przepisami, umozliwiajacego bezpieczne poruszanie si¢ po drodze

powiatowej w trakcie wykonywania robdt konstrukcyjno-drogowych w korpusie drogi.

W zakres opracowania projektu wchodzity nastepujace czynnosci:
— Pozyskanie materiatléw geodezyjnych dla wykonania czesci graficznej opracowania.
— Woykonanie inwentaryzacji istniejacego 0znakowania poziomego i pionowego.
— Wykonanie projektu organizacji ruchu zgodnie z obowigzujagcymi przepisami w tym

zakresie.

2. PODSTAWA OPRACOWANIA
Projekt wykonano na podstawie umowy na zlecenie Zarzadu Drog Powiatowych na wykonanie
dokumentacji dla zadania stabilizacji osuwiska wraz z odbudowa drogi powiatowej nr 2404R

Potomia — Gebiczyna — Potudnik w miejscowosci Potomia w km 0+700 - 0+810.

Podstawowe akty normatywne wykorzystane do realizacji:

— Ustawa z dnia 20 czerwca 1997r. - Prawo o ruchu drogowym (jednolity tekst Dz.U.
2020 poz. 110 z pdzniejszymi zmianami).

— Rozporzadzenie Ministra Infrastruktury z dnia 23 wrzesnia 2003 r. w sprawie
szczegdtowych warunkéw zarzadzania ruchem na drogach oraz wykonywania nadzoru
nad tym zarzadzaniem (Dz.U. 2017 poz. 784)

— Rozporzadzenie Ministréw Infrastruktury oraz Spraw Wewnetrznych i Administracji
z dnia 31 lipca 2002 r. w sprawie znakow i sygnatow drogowych (Dz.U. 2019 poz.
2310).

— Rozporzadzenie Ministra Infrastruktury z dnia 3 lipca 2003r. w sprawie szczegotowych
warunkow technicznych dla znakéw 1 sygnaldéw drogowych oraz urzadzen
bezpieczenstwa ruchu drogowego i warunkéw ich umieszczania na drogach (Dz.U.

2019 poz. 2311).



— Rozporzadzenie Ministra Transportu i Gospodarki Morskiej z dn. 02.03.1999 r
W sprawie warunkow technicznych, jakim powinny odpowiada¢ drogi publiczne i ich

usytuowanie (t.j. Dz. U. 2016 poz. 124 ze zm.)

3. MATERIALY WYJSCIOWE
Niniejszy projekt organizacji ruchu wykonano na podktadzie mapowym w skali 1:500.
W projekcie Tymczasowej Organizacji Ruchu, w czesci rysunkowej naniesiono zaréwno
istniejgce oznakowanie rys. nr 2, oraz oznakowanie tymczasowe rys. nr 3, ktore ma znalez¢ si¢
na projektowanej odbudowie drogi powiatowej nr 2404R Polomia — Ggbiczyna — Potludnik
W miejscowosci Polomia.
Inwentaryzacj¢ istniejacego oznakowania wykonano w listopadzie 2020r.
Podstawa rozwigzan projektowych byly szczegdélowe warunki techniczne dla znakdéw
I sygnalow drogowych oraz urzadzen bezpieczenstwa ruchu drogowego i warunki ich
umieszczania na drogach. Zatacznik nr 1-4 do rozporzadzenia z dnia 3 lipca 2003r. w sprawie
szczegblowych warunkéw technicznych dla znakéw 1 sygnatow drogowych oraz urzadzen

bezpieczenstwa ruchu drogowego 1 warunkow ich umieszczania na drogach.

4. OGOLNA CHARAKTERYSTYKA DROGI - PARAMETRY TECHNICZNE
DROGI
Inwestycja realizowana jest w istniejagcym $ladzie drogi powiatowej poza terenem
zabudowanym.
Droga powiatowa na przedmiotowym odcinku w stanie istniejagcym jest droga utwardzong
0 nawierzchni bitumiczne;j.
Po przedmiotowym odcinku odbudowywanej drogi powiatowej glownie przemieszczaja si¢
mieszkancy zabudowy rozproszonej miejscowosci Gebiczyna.
— Droga powiatowa nr 2404R posiada na tym odcinku przekr6j drogowy z
obustronnymi poboczami,
— jezdnia dwukierunkowa o szerokosci $redniej ok 5,0 m,
— obustronne pobocza gruntowe o szerokosci ok 0,5-1,0m,
— nawierzchnia mineralno asfaltowa, stan techniczny niezadowalajacy,
— ruch pieszych odbywa si¢ bezposrednio po poboczu i ulicy,
— natezenie ruchu wynosi ok.152 poj/dobg,

— struktura rodzajowa ruchu — przewaza ruch samochodéw osobowych i cigzarowych.



5. NATEZENIE I WARUNKI RUCHU
Aktualny ruch drogowy na odcinku odbudowywanej drogi powiatowej mozna opisa¢ jako
znikomy - dojazd do kilkunastu gospodarstw miejscowosci Ggbiczyna mozna zaliczy¢ do ruchu

lokalnego. Droga jest obcigzana gldwnie ruchem osobowym.

6. OPIS WYSTEPUJACYCH ZAGROZEN I UTRUDNIEN
W trakcie realizacji planowanego przedsiewzigcia utrudnienia i zagrozenia wynikajg z
koniecznosci wprowadzenia zmiany organizacji ruchu, poprzez wprowadzanie ruchu
wahadlowego na drodze objazdowej wykonanej na potrzeby realizacji rob6t, co pozwoli na
wylaczanie przedmiotowego odcinka drogi z ruchu.
Ponadto roboty drogowe stawiajg ciggle ograniczenia w ruchu drogowym.
W celu zminimalizowania do minimum zagrozenia dla ruchu wprowadzono jasne i czytelne
oznakowanie robot.
W zwiazku ze stosunkowo krotkim odcinkiem odbudowy drogi powiatowej utrudnienia nie
beda dtugotrwale.

W zwigzku z wykonywanymi pracami budowlanymi Wykonawca robot ma obowiazek
utrzymaé istniejagce oznakowanie pionowe do czasu wprowadzenia nowej docelowej
organizacji ruchu. Wszelkie zdemontowane na czas robot istniejace znaki nalezy bezwzglednie
przywréci¢ do stanu pierwotnego ustawiajagc je w tym samym kilometrazu drogi w odlegtosci
od krawedzi pobocza i chodnika zgodnej z zalgcznikiem nr 1-4 do rozporzadzenia z dnia 3 lipca
2003r. w sprawie szczegotowych warunkow technicznych dla znakow i sygnatow drogowych

oraz urzadzen bezpieczenstwa ruchu drogowego i warunkow ich umieszczania na drogach.

7. ORGANIZACJA RUCHU NA CZAS WYKONANIA ROBOT

W zwiazku z wykonywaniem odbudowy drogi zachodzi koniecznos$¢ przekierowania
ruchu poza obszar zniszczonej drogi. Ruch zostanie przekierowany na wykonang przez
Wykonawce droge objazdowa o szerokosci min. 2,5m z poszerzeniami na wylaczeniu
I wlgczeniu poza obszarem robot do drogi powiatowej. Droga powinna posiada¢ utwardzong
nawierzchni¢ z kruszywa lub plyt drogowych. Ruch na drogg objazdowa zostanie wygrodzony
za posrednictwem tablic prowadzacych ciagtych U-3c i U-3d oraz tablic kierujacych U-21a
I U-21-b zespolonych ze $wiattami ostrzegawczymi U-35.
Tablice prowadzace nalezy umocowac na wysokosci 1,5m mierzac od poziomu nawierzchni
drogi do goérnej krawedzi tablicy.
Ruch wahadlowy w ciggu dnia i nocy bedzie sterowany sygnalizacja $wietlng. Dopuszcza si¢
sterowanie reczne w ciggu dnia w przypadku tworzenia si¢ jednokierunkowych korkéow lub

w przypadku gdy bedzie tego wymagata technologia prowadzonych prac.



Lokalizacja znakéw pionowych:

>

Strona prawa zgodnie z kilometrazem drogi:

Znak A-14 ,roboty na drodze” w km 0+642 przed miejscem prowadzenia robot;

Znak A-30 ,,inne niebezpieczenstwo” w km 0+662 z tablicg T-18A ze zmiang przebiegu
drogi lub kierunku ruchu najpierw w prawo, a potem w lewo przed miejscem prowadzenia
robot;

Znak A-29 ,,sygnaly §wietlne” w km 04662 przed miejscem prowadzenia robot;

Znak B-25 ,,zakaz wyprzedzania” w km 0+682 przed miejscem prowadzenia robot;
Znak B-33 ,,ograniczenie predkosci do 20” w km 0+682 przed miejscem prowadzenia
robot;

Sygnalizator trojkomorowy K1 w km 0+716 przed miejscem prowadzenia robot;
Tablice kierunkowe U-21A z S$wiatlami ostrzegawczymi U-35 przed miejscem
prowadzenia robdt;

Tablica kierunkowa ciggta w prawo U-3C w km 0+736 przed miejscem prowadzenia
robot;

Tablice kierunkowe U-21A w km od 0+736 do 0+795;

Znak B-42 , konie zakazéw” w km 0+830 za miejscem prowadzenia robot.

Strona lewa zgodnie z kilometrazem drogi:

Znak B-42 , koniec zakazow” w km 0+716 za miejscem prowadzenia robot;

Tablice kierunkowe U-21B w km od 0+736 do 0+795;

Tablica kierunkowa U-3D w km 0+795 przed miejscem prowadzenia robot;

Tablice kierunkowe U-21A z S$wiattami ostrzegawczymi U-35 przed miejscem
prowadzenia robot;

Sygnalizator trojkomorowy K2 w km 0+810 przed miejscem prowadzenia robot;

Znak B-25 ,,zakaz wyprzedzania” w km 0+845 przed miejscem prowadzenia robot;
Znak B-33 ,,ograniczenie predkosci” w km 0+845 przed miejscem prowadzenia robot;
Znak A-30 ,,inne niebezpieczenstwo” w km 0+865 z tablicg T-18 ze zmiang przebiegu
drogi lub kierunku ruchu najpierw w lewo a potem w prawo przed miejscem prowadzenia
robot;

Znak A-29 ,sygnaly §wietlne” w km 0+865 przed miejscem prowadzenia robot;

Znak A-14 ,roboty na drodze” w km 0+885 przed miejscem prowadzenia robdt;



Zaprojektowano sygnalizacje sterowang dwoma sygnalizatorami ogélnymi trojkomorowymi
K1, K2.

Schemat programu sygnalizacji $wietlnej pokazano w dalszej czeSci projektu oznakowania
robot.

Program sygnalizacji dla odcinka o dlugo$ci 93m zaktada - droga objazdowa utwardzona:

- dlugo$c¢ swiatla zielonego - 13s,

- dlugo$¢ s§wiatta czerwonego - 53s,

- dlugo$¢ swiatta zottego - 3s,

- dhugos¢ swiatta czerwonego z z6ttym - 15,

- dhugos¢ swiatta migdzyzielonego - 225,

- dhugo$¢ cyklu - 70s.

Wymiary znakow ustawianych w zwigzku z robotami wykonywanymi w pasie drogowym
powinny by¢ o jedng grupe wielkoSci wyzsza niz stosowane na przedmiotowym odcinku drogi
1 powinny naleze¢ do grupy wielkosci znakdw duzych. Do oznakowania robot nalezy stosowacé
wylacznie znaki drogowe o licach z folii odblaskowej typu 2, oraz urzadzenia bezpieczenstwa
ruchu drogowego (tablice kierunkowe). W warunkach ograniczonej widoczno$ci na tablicach
stosowa¢ $wiatla ostrzegawcze koloru zottego nadajace migajace sygnaly ostrzegawcze
z czestotliwoscig 2+- 0,5 Hz (120+-30 przerw na minute) przy czym stosunek czasu nadawania
sygnatu do czasu braku sygnatu powinien by¢ jak 0,6 do 0,4. Wszystkie osoby wykonujace
czynnos$ci zwigzane z robotami w pasie drogowym powinny by¢ ubrane w odziez ostrzegawcza
o barwie pomaranczowej lub zottej 1 wyposazone w elementy odblaskowe. Wszystkie pojazdy
wykorzystywane przy robotach prowadzonych w pasie drogowym powinny by¢ wyposazone
w ostrzegawczy sygnal $wietlny blyskowy barwy zoéttej, widoczny ze wszystkich stron
z odlegtosci co najmniej 500m, przy dobrej przejrzystosci powietrza. Pojazdy powinny by¢
oznakowane pasami na przemian barwy biatej 1 czerwonej o wymiarach 250x250mm na catej
szeroko$ci pojazdu. Wystajace poza obrys pojazdu czesci urzadzen powinny by¢ oznakowane
ta§ma ostrzegawczg U-22.

Cato$¢ oznakowania musi odpowiada¢ wymogom zawartym w aktach prawnych
wymienionych w pkt. 1 niniejszego projektu.

Za catos¢ prawidtowego oznakowania oraz jego utrzymania w trakcie prowadzenia robot
odpowiedzialny jest Wykonawca Robot.

Kazda zmiana oznakowania wymaga akceptacji zarzadzajacego ruchem drogowym.

Ogolne zasady umieszczania znakow, tablic i urzadzen bezpieczenstwa ruchu



Do wygrodzenia miejsc prowadzenia robdt (dziatek roboczych) jako podstawowe urzadzenia
zastosowano tablice kierujgce. Tablice kierujgce U-3C i U-3D nalezy mocowac na stabilnych
stojakach. Wysoko$¢ zamocowania tablic wynosi¢ 1,5m mierzac od ptaszczyzny jezdni do
gornej krawedzi tablicy. Tablice musza by¢ wykonane z materiatu nie stanowigcego zagrozenia
dla os6b 1 mienia. Zabrania si¢ stosowania tablic drogowych bez wyokraglonych narozy
promieniem Rmin = 30 mm. Zaleca si¢ stosowanie zapdr drogowych wykonywanych z
tworzyw sztucznych.
Znaki pionowe umocowuje si¢ na konstrukcjach wsporczych tj. stupkach, ramach,
wysiegnikach, konstrukcjach bramowych, wykonanych z materiatow trwatych
z wyjatkiem betonu. Dopuszcza si¢ tez do umieszczania znakéw wykorzystanie stupoéw linii
telekomunikacyjnych, latarn, slupow trakcyjnych 1 masztow sygnalizatorOw oraz $cian
budynkéw i elementéw konstrukcyjnych obiektow inzynierskich. Stupki konstrukcji
wsporczych powinny mie¢ przekrdj kotowy lub eliptyczny.
Tarcze znakéw winny by¢ odchylone w poziomie od linii prostopadlej do osi jezdni.
Odchylenie tarczy znaku powinno wynosi¢ okoto 5° w kierunku jezdni. Jesli znaki umieszczone
sa na tukach poziomych, odchylenie tarczy znaku nalezy skorygowac zaleznie od wielkosci
promienia oraz od jego Kierunku.
Odlegtos¢ w poziomie od korony drogi do najblizszego skrajnego punktu tarczy znaku powinna
wynosi¢ nie mniej niz 0,5m. W przypadku gdy warunki terenowe nie pozwalaja na
umieszczenie znaku poza korong drogi, znak powinien by¢ umieszczony w odlegtosci nie
mniejszej niz 0,5m od krawedzi jezdni (pobocza bitumicznego, jesli wystepuje). W przypadku
szerokiego nasypu znaki mozna umieszcza¢ w koronie drogi w odlegto$ci nie wiekszej niz 5,0m
od krawedzi jezdni. Znaki na ulicach umieszcza si¢ w odlegtosci 0,5 — 2,0m od krawedzi jezdni.
Wysokos$¢ umieszczania znakow (mierzona od dolnej krawedzi najnizej umieszczonego znaku
lub tabliczki) winna wynosi¢ 2,00m. Wyjatki:

— 1,5m (tylko poza obszarem zabudowanym, dla kilku znakéw umieszczanych na jednej

konstrukcji wsporczej przy braku ruchu pieszych),

— 2,0m (w obszarze zabudowanym w przypadku umieszczania znaku na chodniku).

8. WARUNKI PROWADZENIA ROBOT
Terminy wprowadzenia tymczasowej organizacji ruchu zostanie uzgodniony i podany
przez Wykonawce Robét w porozumieniu z Zarzadca Drogi.
Wykonawca robot w pasie drogowym jest zobowigzany do utrzymania w nalezytym stanie

wszystkich $rodkéw technicznych uzytych do oznakowania i zabezpieczenia miejsca robot oraz



do przywrdcenia do stanu poprzedniego pasa drogowego w obrebie prowadzonych robot.
Wszelkie znaki 1 sygnaly drogowe zwigzane z robotami muszg by¢ usuwane niezwtocznie po
zakonczeniu robot lub przestawiane w miare postepu.

W okresach, gdy nie wystepujg utrudnienia spowodowane prowadzonymi pracami (przerwy w
pracy np. dni wolne) znaki drogowe 1 urzadzenia bezpieczenstwa drogowego nalezy

bezwzglednie usung¢ lub przystonic.

9. ZALECENIA I UWAGI KONCOWE
Wykonawca robot zapewni calodobowy nadzér nad znakami 1 urzadzeniami
zabezpieczajagcymi, a w przypadku ich zniszczenia natychmiast wymieni i uzupetni. Tarcze
znakow powinny by¢ montowane do slupkdéw w sposob wykluczajacy obrot tarczy wokor
stupka.
Urzadzenia bezpieczenstwa ruchu uzyte do zabezpieczenia robot na drodze winny by¢ dobrze
widoczne zar6wno w dzien jak i w nocy. Elementy odblaskowe urzadzen bezpieczenstwa ruchu
powinny by¢ widoczne od zmroku do $witu.
W zaleznosci od przyjetej technologii robdt oraz w zwigzku z ograniczeniem utrudnien ruchu
drogowego, wykonawca moze wprowadzi¢ reczne sterowanie ruchem
Uwaga !!!
Reczne kierowanie ruchem wykonywane w czasie wykonywania robdt drogowych nie objetych
niniejszymi typowymi powtarzalnymi schematami oznakowania w tym frezowania istniejacych
warstw bitumicznych oraz w czasie uktadania nowych warstw bitumicznych winno by¢
przeprowadzone przez osoby przeszkolone w tym zakresie posiadajace aktualne zaswiadczenie
o ukonczeniu takiego szkolenia.
Projekt organizacji ruchu wprowadzony zostanie na czas wykonywania rob6t w ramach
rozbudowy drogi gminnej. Poszczegélne schematy oznakowania wprowadzone bedg w
uzgodnieniu z administratorem drogi i policja.
We wszystkich przypadkach nie ujetych szczegdélowo niniejszym projektem nalezy stosowac
si¢ do obowigzujacych aktow pranych oraz odpowiednich przepisow odrebnych instrukcji o
znakach drogowych i poziomych, przepisow BHP i wytycznych.
W zalezno$ci od postepu robdt, projekt organizacji ruchu powinien by¢é na biezaco
aktualizowany przez Wykonawcg.
Podstawowym wymaganiem jest zapewnienie na czas prowadzenia budowy alternatywnych
polaczen komunikacyjnych oraz minimalizacja ograniczen i utrudnien dla indywidualnego

ruchu lokalnego.



W zaleznosci od zakresu i sposobu prowadzenia prac oraz warunkéw miejscowych, organizacja
ruchu na czas budowy powinna zaklada¢ taki sposob prowadzenia robot, aby ograniczy¢
konieczno$¢ objazdow. Dotyczy to gltownie potaczen lokalnych 1 tras komunikacji
autobusowej. Tam, gdzie to mozliwe i nie zagraza bezpieczenstwu, nalezy dazy¢ do
udostepnienia dla ruchu zawezonego przekroju jezdni, z zachowaniem wymaganej skrajni.
Podczas prowadzenia objazdow drogami gminnymi i1 powiatowymi Wykonawca zapewni

odbudowanie zniszczonej nawierzchni.



10. ROZWIAZANIE PROJEKTOWE SYGNALIZACJI SWIETLNEJ
10.1. Zalozenia
v, = const [m/s]
v, = 20 [km/h] = 5,56 [m/s]
SDR = 152
Q = 0,15 - SDR [E/h]
Q= Q1+ Q:[E/h]
Q1 = Q2 = 12[E/h]
Czas trwania sygnatu:
— Zielonego 8s (minimalny)
—  Zottego 3s
— Czerwonego z z6tym 1s
10.2. Natezenie nasycenia pasa ruchu
S =525-w][E/h]
w = 3,0m — szeroko$¢ pasa ruchu drogi objazdowej
S =525-3,0=1575 [E/h]
10.3. Czas ewakuacji pojazdow

L+dL
te=—-1s
e

L = 93m — odlegto$¢ miedzy sygnalizatorami
dL = 10m — $rednia dtugos$¢ pojazdu

f 93 +10
" 556

= 18,5 ~ 19[s]

10.4. Czas miedzyzielony

tm =t; +t, — tg [S]

tq = 0 [s] — czas dojazdu
tm=3+19—-0 =22 [s]

10.5. Stopnie nasycenia paséw ruchu

4

YVi=Y2

12

Yi=Y2 = [1575]=0:OO8
10.6. Suma stopni nasycenia

Y=y, +y,
Y =0,008+ 0,008 =0,016



10.7. Czas tracony w cyklu
tirac = 2° (tm -1) [s]
tirac = 2 (22 — 1) = 42]s]

10.8. Minimalna dlugos¢ cyklu

Lt
Trmin = 1 :a;, [s]
Tonin = A2 =427 = 43
min = TT0 016 o7 ¥ 43ls]
10.9. Optymalna dlugos¢ cyklu
1,5 ) tt + 5
_15-42+5

T, ==2"°“"2_691~70
Pt = 10,016 [s]

10.10. Dlugos¢ sygnatu zielonego jednej fazy

Y
G =Gy =7 (T~ trae) — 1[5]

Gy =Gy =2%.(70 —42) — 1 = 13][s]

"~ 0,016
10.11. Program sygnalizacji

Sygnalizator K1
0 13 16

6970

Sygnalizator K2
0 3435

48 51

70
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