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l. Czesé opisowa.

1.Przedmiot i zakres opracowania

1.1.

1.2.
1.3.
1.4.

Przedmiotem opracowania jest projekt organizacji ruchu na czas robo6t
prowadzonych w pasie drogowym ulicy Rybackiej na czas
wykonania remontu istniejgcego zjazdu z ulicy Rybackiej na dziatke
nr 31/2 w obrebie 10 w Kotobrzegu, oraz na czas wykonywania
projektowanego przytacza kanalizacji deszczowej i przytacza
wodociggowego do projektowanego kompleksu czterech budynkdéw
mieszkalnych wielorodzinnych realizowanych dla Kotobrzeskiego
Towarzystwa Budownictwa Spotecznego Sp. z 0.0.

Projekt zawiera rozwigzania w zakresie oznakowania pionowego
Projekt stanowi branzowg czes¢ dokumentacji projektowe;j

Projekt sktada sie z czesci opisowej i graficznej

2. Podstawa opracowania.

2.1.
2.2.

2.3.

2.4.

2.5.

2.6.

I.7.

1.8.

1.9.

Umowa z Inwestorem

Mapa sytuacyjno-wysokosciowa do celéw projektowych opracowana przez
uprawnionego geodete

Ustawa o drogach publicznych ( Dz. U. nr 71 z 2000r. poz. 838 z
pOzniejszymi zmianami).

Rozporzadzenie Ministra Transportu i Gospodarki Morskiej z dnia 2 marca

1999 r. w sprawie warunkéw jakim powinny odpowiadac drogi i ich
usytuowanie ( Dz. U. Nr 43 z 1999 r., poz. 430)

Ustawa z dnia 20.06.1997 r. Prawo o ruchu drogowym ( Dz. U. Nr 58 z
2003 r, poz. 515).

Rozporzadzenie Ministra Infrastruktury oraz Spraw Wewnetrznych i

Administracji z dnia 31.07.2002 r. w sprawie znakéw i sygnatéw drogowych
(Dz.U. Nr 170, poz. 13970).

Rozporzadzenie Ministra Infrastruktury z dnia 03.07.2003 w sprawie
szczegotowych warunkéw technicznych dla dla znakow i sygnatow
drogowych oraz urzadzen).

Rozporzadzenie Ministra Infrastruktury z dnia 23.09.2003 r. w sprawie
szczegoOtowych warunkdéw zarzgdzania ruchem oraz wykonywania nadzoru
nad tym zarzadzeniem ( Dz. U. Nr 177, poz. 1729 z 2003 roku.

Wizja lokalna i pomiary polowe.

3. Opis projektowanego rozwigzania.

Projektowane rozwigzanie podaje organizacje ruchu na drodze gminnej — ulicy
Rybackiej w Kotobrzegu na szerokosci graniczacej z dziatkg nr 31/2 w obrebie 10 na
czas trwania rob6t zwigzanych z wykonaniem remontu zjazdu na cigg pieszo-jezdny



bedacy projektowanym ciggiem komunikacyjnym, obstugujgcym projektowany zespét
4 budynkéw wielorodzinnych oraz na czas wykonywania przytgcza kanalizacji
sanitarnej do tego zespotu budynkéw. Zgodnie z opracowanym projektem drogowym
I projektem zewnetrznych instalacji sanitarnych, zaprojektowano oznakowanie
pionowe dla odcinka drogi, na ktérym wykonywane bedg roboty.

4. Organizacja ruchu na czas prowadzenia robot.

Poniewaz realizacja prac wigze sie z zajeciem czesci jezdni na potrzeby
prowadzonych robdt lub postéj i prace ciezkiego sprzetu, ktéry moze powodowaé
istotne utrudnienie i zagrozenie dla ruchu kotowego i pieszego, zachodzi
konieczno$¢ wprowadzenia czasowej organizacji ruchu na czas prowadzenia robaét.
Niniejszy projekt organizacji ruchu nie przewiduje catkowitego zamkniecia ruchu na
czas prowadzonych robot.

Ze wzgledu na fakt, ze ulica Rybacka sktada sie z jezdni o szeroko$ci 7 m oraz
obustronnych chodnikéw o szerokosci 3,4 m, projektuje sie wykonaé roboty zwigzane
Z realizacjq zjazdu i przytacza przytgczy w dwoch etapach :

Etap pierwszy wymagac bedzie zajecia potowy jezdni i 1,50 metra chodnika,
pozostawiajgc reszte pasa chodnika dla ruchu pieszego.

Etap drugi kontynuacje rob6t w pasie chodnika, otwierajgc dla ruchu pieszego
zabudowany fragment nawierzchni zjazdu.

Wykonawca prowadzacy roboty w pasie drogowym zobowigzany jest do
utrzymania w nalezytym stanie wszystkich srodkow technicznych uzytych do
oznakowania i zabezpieczenia miejsca prowadzenia robot.

Zabezpieczenie i oznakowanie robot prowadzonych w pasie drogowym powinno
by¢ dostosowane do wystepujgcych utrudnieh na drodze, a takze zapewnic
bezpieczenstwo uczestnikom ruchu oraz osobom prowadzacym te roboty.

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

Projektuje sie wykonanie znakéw srednich (grupa znakéw - S ) o wymiarach :

- znaki kategorii A — ostrzegawcze — dtugos¢ boku 900 mm

- znaki kategorii B — zakazu — srednica 800 mm

- znaki kategorii C — nakazu — srednica 800 mm

Znaki pionowe nalezy umiescic tak, aby odlegto$¢ znaku od krawedzi drogi byta nie
mniejsza niz 0,5 m. Odlegtos¢ znaku od drogi mierzy sie w poziomie od krawedzi
drogi ( wystajacy kraweznik) do najblizszego skrajnego punktu tarczy znaku. Znaki A,
B, C nalezy umiesci¢ na wysokosci minimum 2,00 m. Do oznakowania pionowego
nalezy zastosowac tylko materiaty atestowane. Do zabezpieczenia robot nalezy
stosowac znaki pionowe na folii odblaskowej. Tarcza znaku musi byé zamocowana
do konstrukcji wsporczej w sposob uniemozliwiajacy jej przesuniecie lub obroét.. Znak
drogowy pionowy musi by¢ wykonany w sposéb trwaty, zapewniajacy petnha
czytelno$¢ przedstawionego na nim symbolu lub napisu przez caty okres jego
uzytkowania.

Wszystkie zapory drogowe powinny by¢é umieszczone na wysokosci 0,9 do 1,1
metra, mierzac od poziomu nawierzchni drogi do gérnej krawedzi zapér i wykonane
z folii odblaskowej. Nie dopuszcza sie zadnych przerw wzdtuz zapor.

Projekt organizacji ruchu na czas robét nie przewiduje oznakowania poziomego.
Roboty w pasie drogowym projektuje sie prowadzi¢ w dwoch etapach.



W zaleznosci od lokalizacji prac, przewiduje sie dwa rodzaje schematow
oznakowania robot.

1. Schemat pierwszy dotyczacy robot prowadzonych w pierwszym etapie —
oznakowanie robot prowadzonych przy jednostronnym zajeciu powierzchni
jezdni i na powierzchni metrowej szerokosci pasa chodnika.

Metoda ta wymaga szczegolnej starannosci w zakresie oznakowania robét.

Prowadzac roboty nalezy zachowa¢ minimum 2,75 m szeroko$ci pas dla ruchu

pojazdow. Przed zaporg zamykajgcg ruch nalezy usypac pryzme piasku lub

kruszywa o dtugosci minimum 5,00m i wysokosci minimum 0,50 m.

Dla zabezpieczenia robot nalezy je oznakowacé poprzez :

- wygrodzenie strefy robot wzdtuz krawedzi jezdni tablicami kierujgcymi U-21a i

U-21b w odstepach nie wiekszych niz 10 m

- 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-12a , zwezenie jezdni lewostronne” — 1 szt

W poprzek jezdni od strony najazdowej dla pojazdéw samochodowych nalezy

ustawi¢ tablice kierujgce U-3d, natomiast z drugiej strony prowadzonych robét

nalezy ustawi¢ zapore drogowg pojedynczg szerokg U-20b

Wprowadzone ograniczenia powinny obowigzywac jedynie na niezbednie

koniecznym odcinku, dlatego za miejscem rob6t nalezy odwotaé¢ wprowadzone

ograniczenia :

- znak B-42 ,koniec zakazow”

Pas chodnika przeznaczonego dla ruchu pieszych, oddzieli¢ od pasa robot

ogrodzeniem tymczasowym o wysokosci minimum 1,0 m

Powyzszy schemat oznakowania rob6t obrazuje rysunek nr 2/3

2. Schemat drugi dotyczy robot prowadzonych w pasie chodnika

Dla zabezpieczenia robot nalezy je oznakowac poprzez :

- 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

Pas chodnika przeznaczonego dla ruchu pieszych, oddzieli¢ od pasa robot

ogrodzeniem tymczasowym o wysokosci minimum 1,0 m

Powyzszy schemat oznakowania robét obrazuje rysunek nr 3/3

5. Terminy rozpoczecia i zakonczenia organizacji ruchu na czas
prowadzenia robét w pasie drogowym.

5.1. ustala si e termin wprowadzenia organizacji ruchu na czas
prowadzenia robot w pasie drogowym:

5.2. ustala si e termin zako Aczenia organizacji ruchu na czas prowadzenia
robét w pasie drogowym:



6. Karta uzgodnien .

6.1. Komenda Powiatowa Policji w Kotobrzegu

6.2. Zarzad Drég Miejskich w Kotobrzegu

Opracowat : inz. Ryszard NowakowsKi ..o



