PROJEKT
ORGANIZACJI RUCHU

na czas prowadzenia robét
w pasie drogowym ulicy Mszanskiej
w Turzy Slaskiej

Sierpien 2018



Przedmiot opracowania

Przedmiotem niniejszego opracowania jest organizacji ruchu na czas prowadzenia rob6t w pasie drogi powiatowej nr 5021S
ul. Mszanskiej w Turzy Slaskiej — budowa kanalizacji deszczowej oraz chodnika.

Podstawa opracowania

_ Ustawa z dnia 20 czerwca 1997 r. Prawo o ruchu drogowym (tekst jednolity Dz. U. z 2005 r. nr 108 poz. 908 ze
zmianami);

_ Rozporzadzenie Ministra Infrastruktury z dnia 23 wrze$nia 2003 r. w sprawie szczegotowych warunkéw zarzgdzania
ruchem na drogach oraz wykonywania nadzoru nad tym zarzadzaniem (Dz. U. z 2003 r. nr 177 poz. 1729);

— Rozporzadzenie Ministra Infrastruktury z dnia 3 lipca 2003 r. w sprawie szczegdtowych warunkow technicznych dla
znakdw i sygnatow drogowych oraz urzadzen bezpieczenstwa ruchu drogowego i warunkow ich umieszczania na
drogach (Dz. U. z 2003 r. nr 220 poz. 2181 ze zmianami);

_ Rozporzadzenie Ministréw Infrastruktury oraz Spraw Wewnetrznych i Administracji z dnia 31 lipca 2002 r. w sprawie
znakow i sygnatow drogowych (Dz. U. z 2002 r. nr 170, poz. 1393 ze zmianami);

_ Ustawa z dnia 21 marca 1985 r. o0 drogach publicznych (tekst jednolity Dz. U. z 2007 r. nr 19 poz. 115 ze zmianami);

— inwentaryzacja w terenie.

Charakterystyka drogi

Nazwa drogi: ul. Mszanska

Kategoria drogi: powiatowa

Numer ewidencyjny: 5021S

Szerokos¢ jezdni: 6,20 m

llo§¢ paséw ruchu 2

Klasa techniczna drogi: YA

Nawierzchnia: asfaltowa

Oznakowanie istniejace: pionowe

Dopuszczalna predkosc¢: 50 km/h (obszar zabudowany)
Charakterystyka ruchu: SDR 4197 (ruch kotowy $redni, pieszy maty), na drodze kursujg autobusy komunikacji

publicznej, przystanki zlokalizowane sg poza odcinkiem objetym opracowaniem.

Projektowana czasowa organizacja ruchu

Prace zwigzane z przebudowg drogi prowadzone bedg w poboczu drogi powiatowej. Natomiast z uwagi na konieczno$¢
wykonywania prac ziemnych z udziatem pojazdéw budowy konieczne bedzie zajecie pasa ruchu jezdni na czas prowadzenia
robot. W celu zabezpieczenia robot nalezy zastosowac nastepujace oznakowanie:
ETAP | (budowa chodnika):
— wodlegtosci 50 — 100 m od frontu rob6t zastosowa¢ oznakowanie ostrzegawcze typu A-14,A-12 i zakazu B-33 ,30”
— miejsce prowadzenia robdét wygrodzi¢ za pomocq tablicy prowadzacej U-3d, tablic kierunkowych U-21a/b oraz
zapory drogowej U-20b na koicu odcinka robot,
— w rejonie skrzyzowania z ul. Wodzistawska zastosowac reczne kierowanie ruchem,
— na wylotach z drég podporzadkowanych powtdorzy¢ znaki ostrzegawcze typu A-14.
Etap zakonczy¢ zasypaniem pobocza oraz wybrukowaniem chodnika.

ETAP Il (budowa chodnika):

— wodlegtosci 50 — 100 m od frontu robét zastosowac oznakowanie ostrzegawcze typu A-14,A-12,

— wodlegtosci ok. 40 m od frontu robot zastosowa¢ oznakowanie ostrzegawcze typu A-29 i zakazu B-33 ,30”

— miejsce prowadzenia robét wygrodzi¢ za pomocq tablicy prowadzacej U-3d, tablic kierunkowych U-21a/b oraz
zapory drogowej U-20b na koicu odcinka robot,

— na istniejacym chodniku umiesci¢ zapore podwojng U-20c zawierajacg znak B-41 z tabliczkq ,Przejscie drugg
strong”,

— w odlegtosci 10 m od zapory drogowej i tablicy prowadzacej umiesci¢ sygnalizator drogowy dziatajacy wedtug
dofaczonego programu,

— nadrogach podporzadkowanych umiesci¢ znaki ostrzegawcze typu A-14 i A-29.



Etap zakonczy¢ zasypaniem pobocza oraz wybrukowaniem chodnika.

ETAP Ill (budowa kan. deszczowej):

w odlegtosci 50 — 100 m od frontu robdt zastosowaé oznakowanie ostrzegawcze typu A-14,A-12,

w odlegtosci ok. 40 m od frontu robét zastosowac oznakowanie ostrzegawcze typu A-29 i zakazu B-33 ,30”

miejsce prowadzenia robdt wygrodzi¢ za pomocg tablicy prowadzacej U-3d, tablic kierunkowych U-21a/b oraz
zapory drogowej U-20b na koicu odcinka robdt,

w odlegtosci 10 m od zapory drogowej i tablicy prowadzacej umiescié sygnalizator drogowy dziatajacy wedtug
dofaczonego programu,

na drogach podporzadkowanych umiescic¢ znaki ostrzegawcze typu A-14 i A-29.

za miejscem prowadzenia robot umiesci¢ znak B-34 ,30” odwotujacy wprowadzone zakazy.

Etap zakonczy¢ zasypaniem pobocza.

Opis zagrozen

Zagrozenia, jakie mogg powsta¢ w trakcie realizacji to: prowadzenie rob6t w pasie drogowym z nieprzerwanym ruchem
kotowym, prace w poblizu czynnych linii energetycznych, teletechnicznych i sieci wodociggowe] oraz gazowej, wykopy o
gteboko$ci do 2,5 m, prace maszyn i urzadzen, prace przy wykonywaniu préb i pomiaréw.

Zagrozenia wystepujace przy wykonywaniu robét ziemnych: upadek pracownika lub osoby postronnej do wykopu (brak
wygrodzenia wykopu; brak przykrycia wykopu), uszkodzenie czynnych istniejacych urzadzen podziemnych.

W celu eliminacji powyzszych zagrozen nalezy zastosowa¢ oznakowanie pionowe, urzadzenia bezpieczenstwa ruchu oraz
likwidacje wykopow poprzez zasypanie wraz z chwilg zakonczenia robot.

Uwaqi

Wszystkie znaki pionowe i urzgdzenia bezpieczenstwa ruchu uzyte do oznakowania muszg by¢ atestowane oraz
wykonane z materiatow odblaskowych.

Konstrukcja stojakéw uzytych do urzadzen bezpieczenstwa ruchu musi zapewni ich stabilno$é.

Zastosowaé wielko$¢ znakdw zgodnie Dz. U. Nr 220, poz. 2181 i zatacznikami nr 1- 4. 1j. 0 jedng grupe wielkoSci
wieksza niz obowigzujacg dla danej kategorii drogi.

Wymagania odnosnie ustawienia oznakowania zgodnie z Dz. U. Nr 220, poz. 2181 i zatacznikami nr 1- 4.

Skrajnia pozioma ustawienia znakéw pionowych - 0,5 m od krawedzi drogi.

Skrajnia pionowa - minimum 2,00 m w poboczu i 2,20 w chodniku.

Pojazdy wykonujace czynnosci zwiazane z robotami w pasie drogowym obowigzane sg do wysytania Zéttych
sygnatow odblaskowych.

Osoby wykonujace roboty w pasie drogowym winny by¢ ubrane w odziez ostrzegawczg o barwie pomaraficzowe;
lub zébttej, wyposazonej w elementy odblaskowe, utatwiajace spostrzeganie przez kierujacych.

Termin realizacji

Termin rozpoczecia robét: 03.09.2018
Termin zakoriczenia robét: 31.12.2018
Wykonat: Radostaw Antoriczyk



Program sygnalizacji wahadtowej

Zatozenia:
- $redni dobowy ruch w roku: SDR = 4197
- natezenie w godzinie szczytu na odcinku drogi wynosi 10% Q=01-SDR[E/h] — Q=01 4197 = 420 [E/h]
wartosci Sredniego dobowego natezenia:
- jednakowe natezenie ruchu na obu pasach ruchu: Q;=Q,=05-Q —Q;=Q,= 05 - 420 = 210 [EN]
- stata predko$¢ ewakuaciji pojazdow: v, = const [m/s] = 25 [km/h] = 7 [m/s]
- czas dojazdu: ty=0[s]
- $rednia dtugo$¢ pojazdu: dL=10 [m]
- odlegtos¢ migdzy liniami zatrzyman: L= 180 [m]
- szeroko$¢ pasa ruchu pozostawionego dla ruchu: w=275[m]
- czas trwania sygnatu: zielonego min. 8 [s]
Z0ftego 3 [s]
czerwonego z zottym 1 [s]
Obliczenia
- natezenie nasycenia pasa ruchu: S=525 -w[E/h]=525 - 2,75=1443,75 = 1444 [E/h]
o L+dL 180 + 10
- czas ewakuacji pojazdow: te = " = 7 = 27,14 = 28 [§]
- czas miedzyzielony: tm =ty +to-ty[s] —tm= 3+ 28 =31 [s
- stopnie nasycenia paséw ruchu: Yi=y,= %= 1241;4 = 0,15
- suma stopni nasycenia: Y=y +ty, — Y= 015 + 015 = 030
- czas tracony w cyklu: tyoe =2(tm -1)[s] — tye=2( 31 - 1)= 60
. .. _ ttrac 60 -
- minimalna dtugos¢ cyklu: T min = Ty [s] — T o 86 [s]
N 1,6 tyee t5 1,6 - 60 + 5
- optymalna dtugo$¢ cyklu: Topt = —1 X [s] =T opt = . 030 = 13571 [s]
= 136 [s]
- dtugo$¢ sygnatu zielonego jednej fazy: Thin T <15 + Toy
86 < T < 204
Przyjeto dtugos¢ cyklu T= 120 [§]
- dlugo$¢ sygnatu zielonego jednej fazy: G,=G, = y—y1 © (T-tyae)-1 [s]
G,=G, = g;g - (120 - 60 ) - 1= 29 [§]
Program sygnalizacji
- odlegtos¢ miedzy sygnalizatorami: = 180 [m]
- predko$¢ ewakuacii: = 25 [km/h]
- czas sygnatu zéttego: = 3 [s]
- czas migdzyzielony: = 31 [s]
- czas ewakuacij: = 28 [s]
- czas sygnatu zielonego: = 29 [s]
- czas catego cyklu: = 120 [s]
Sygnalizator 1
0 29 32 119 120

Sygnalizator 2
0 59 60 89 92 120
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UWAGA:
- Znaki ostrzegawcze ustawic w odlegtosci 50 m od miejsca prowadzenia robét

- znaki drogowe do oznakowania rob6t zastosowac z grupy wielkosci o jedng
wiekszq niz znaki istniejgce na danym odcinku drogi

- pojazdy wykonujgce czynno$ci zwigzane z robotami w pasie drogowym
obowigzane sg do wysyfania zottych sygnatow odblaskowych

- 0soby wykonujgce roboty w pasie drogowym winny by¢ ubrane w odziez
ostrzegawczg o barwie pomarariczowej lub zoftej, wyposazonej w elementy

odblaskowe, utatwiajgce spostrzeganie przez kierujgcych.

RECZNE KIEROWANIE
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UWAGA:

- Znaki ostrzegawcze ustawi¢ w odlegtosci 50 m od miejsca prowadzenia robot

- Znaki drogowe do oznakowania rob6t zastosowac z grupy wielkoSci o jedng
wigkszg niz znaki istniejace na danym odcinku drogi

- pojazdy wykonujgce czynno$ci zwigzane z robotami w pasie drogowym
obowigzane sg do wysytania zottych sygnatéw odblaskowych

- 0soby wykonujgce roboty w pasie drogowym winny by¢ ubrane w odziez
ostrzegawczg o barwie pomaranczowej lub zoftej, wyposazonej w elementy
odblaskowe, ufatwiajgce spostrzeganie przez kierujgcych.

RYS. 3/ SKALA 1:1000

Projekt czasowej organizacji ruchu
na drodze powiatowej nr 5021S

ul. Mszariska w Turzy Slaskiej
ETAPII



UWAGA:

- Znaki ostrzegawcze ustawi¢ w odlegtosci 50 m od miejsca prowadzenia robot

- Znaki drogowe do oznakowania robot zastosowac z grupy wielkoSci o jedng
wigkszg niz znaki istniejgce na danym odcinku drogi

- pojazdy wykonujgce czynnodci zwigzane z robotami w pasie drogowym
obowigzane sg do wysyfania zottych sygnatéw odblaskowych

- osoby wykonujgce roboty w pasie drogowym winny by¢ ubrane w odziez
ostrzegawczg o barwie pomaraniczowej lub Zofej, wyposazonej w elementy
odblaskowe, ufatwiajgce spostrzeganie przez kierujgcych.
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RYS. 4/ SKALA 1:1000
Projekt czasowej organizacji ruchu
\ na drodze powiatowej nr 50218

ul. Mszariska w Turzy Slaskiej
ETAP Il



