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OPISTECHNICZNY

Do projektu czasowe organizacji ruchu na czas wykonywania robot dla zadania pn.
» Przebudowa drogi powiatowej Nr 2060R Wzdow - Besko polegajaca na budowie chodnika
dlapieszych w km 1+121 — 1+500 w migjscowosci Wzdow”.

l. DANE OGOLNE

11. Przedmiot opracowania

Przedmiotem opracowania jest projekt czasowe organizacji ruchu na czas wykonywania
robo6t w ciggu drogi powiatowe] Nr 2060R Wzddw - Besko dla zadania pod nazwa:

» Przebudowa drogi powiatowej Nr 2060R Wzdow - Besko polegajaca na budowie chodnika
dlapieszych w km 1+121 — 1+500 w migjscowosci Wzdow”.

1.2. Podstawa opracowania

Podstawe opracowania stanowi:

» wizjalokalnaw terenie

Przy projektowaniu kierowano Si¢ obowigzujacymi  przepisami technicznymi
I wytycznymi projektowania

* Rozporzadzenie Ministrow transportu i Gospodarki Morskig z dnia 02 marca 1999 roku
w sprawie warunkéw technicznych, jakim powinny odpowiada¢ drogi publiczne i ich
usytuowanie (Dz.U. Nr 43/99, poz.430 z p6ézn. zmianami)

* Ustawaz dnia 20 czerwca 1997 roku - Prawo o ruchu drogowym (tekst jednolity Dz. U.
Nr 58/03)

* Rozporzadzenie Ministra Infrastruktury z dnia 23 czerwca 2003 roku w sprawie
szczegotowych warunkow zarzadzania ruchem na drogach oraz wykonywania nadzoru nad
tym zarzadzeniem (Dz. U. Nr 177, poz. 1729)

* Rozporzadzenie Ministrow Transportu i Administracji z dnia 31 lipca 2002 roku w
sprawie znakow i sygnatéw drogowych (Dz. U. Nr 170/02, poz.1393)

* Rozporzadzenie Ministra Infrastruktury z dnia 03 lipca 2003 roku w sprawie
szczeg6towych warunkéw technicznych dla znakéw i sygnatow drogowych oraz urzadzen
bezpieczenstwa ruchu drogowego i warunkéw ich umieszczania na drogach (Dz. U. Nr
220/03, poz. 1281)

» Szczegbtowe warunki techniczne dla znakéw i sygnatow drogowych oraz urzadzen
bezpieczenstwa ruchu drogowego i warunki ich umieszczania na drogach- Zatagcznik Nr 1-4
do Rozporzadzenia Ministra Infrastruktury z dnia 03 lipca 2003 roku w sprawie
szczegotowych warunkéw technicznych dla znakéw i sygnatdw drogowych oraz urzadzen
bezpieczenstwa ruchu drogowego i warunkéw ich umieszczania na drogach (Zatacznik do
Dz.U. Nr 220/03, poz. 1281)

1.3.Lokalizacja

Odcinek drogi objety opracowaniem stanowi pas drogowy drogi powiatowel Nr 2060R
Wzdbw - Besko i zngjduje si¢ w administracji Zarzadu Drég Powiatowych w Brzozowie, W
catosci potozony jest na dzialce nr ewid. 2227/4 w migjscowosci Wzdoéw. Chodnik
zlokalizowano w km 1+121 — 1+500 po stronie lewef w migscowosci Wzdow.
Zdecydowano sie¢ na lokalizacje chodnika w w/w lokalizacji gdyz uwzglednia ona
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oczekiwaniamieszkancow w tym zakresie. Projektowany chodnik wpisany zostat w catosci
w istnigjacy pas drogowy w zakresie nieruchomosci gruntowej opisang powyze.
Projektowany chodnik jest usytuowany w ciggu drogi powiatowe w obszarze zabudowanym
wsi Wzdow.

Migsce oznakowaniai zabezpieczenia rob6t objete ninigjszym opracowaniem pokazano na
planie sytuacyjnym (rys. nr 2).

1.4. Cdl opracowania

Celem opracowania jest projekt czasowe organizacji ruchu na czas wykonywania robét w
ciggu drogi powiatowej Nr 2060R Wzddw - Besko dla zadania pod nazwa:

» Przebudowa drogi powiatowel Nr 2060R Wzdow - Besko pol egajgca na budowie chodnika
dla pieszych w km 1+121 — 1+500 w miegjscowosci Wzdow”.

2. OPIS STANU ISTNIEJACEGO —CHARAKTERYSTYKA DROGI

Odcinek drogi powiatowej Nr 2060R Wzddw - Besko w km 1+121 — 1+500 po stronie lewe)
w migjscowosci Wzdow jest zorientowany w uktadzie pétnocny wschéd — potudniowy
zachdd i posiada niwelete opadajaca w kierunku potudniowo zachodnim ze zmiennymi
spadkami od okoto 2,03 % do okoto 0,69 %. Na odcinku objetym ninigszym opracowaniem
droga posiada szerokos¢ korony 5,00 m — 7,50 m w tym jezdni¢ 0 nawierzchni bitumiczne
0 szerokosci 4,80 m — 5,50 m. Pobocza gruntowe o zmienng szerokosci od 0,50 m do 0,75
m. obustronne, otwarte rowy drogowe odprowadzajace wody opadowe. Rowy drogowe w
ztym stanie technicznym (zarosnigte, zamulone). Natrasie lewostronnego rowu drogowego
istnigja zjazdy indywidual ne o nienormatywnych szerokosciach z przepustami o $rednicy od
40 cm. do 50 cm. Wody opadowe z pasa drogowego oraz przylegtego terenu odprowadzane
S3 otwartymi nieumocnionymi rowami drogowymi do istnigjacych przepustéw drogowych,
a nast¢pnie do odbiornika. Droga Nr 2060R charakteryzuje sie duzym natezeniem ruchu
kotowego — osobowego oraz pieszego. Ze wzgledu na waskie pobocza wystepuje bardzo
duze zagrozenie kolizji drogowych z udziatem pieszych.

Przylegajacy do drogi teren jest zabudowany budynkami niskimi, jednorodzinnymi.

Droga Nr 2060R w stanie istnigjagcym posiada nastgpujace parametry:

przekrdj drogi: szlakowy

klasadrogi: L

dostepnos¢ do drogi — petna (skrzyzowania jednopoziomowe, zjazdy publiczne

i indywidualne).

szerokos¢ jezdni okoto —5,0 m

nawierzchnia bitumiczna

ruch dwukierunkowy

obszar zabudowany
Istnl glacadrogama petng dostgpnosé¢ z sieci drog publicznych, wewngtrznych oraz poprzez
zjazdy publiczne i indywidualne.

3. CHARAKTERYSTYKA RUCHU

W ramach ninigszego opracowania dokonano analizy ruchu na drodze powiatowej Nr
2060R na odcinku Wzdéw - Besko. Analize wykonano w oparciu o dane z Generalnego
Pomiaru Ruchu z roku 2015, z ktorego wynika, ze dominujgca grupa pojazdéw
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poruszajacych si¢ na przedmiotowym odcinku drogi s3 pojazdy osobowe. Druga grupa
pojazdéw sa samochody dostawcze, nastepnie stanowig pozostate grupy pojazdow.

4. OPISMOZLIWYCH ZAGROZEN | UTRUDNIEN W RUCHU
Podczas prowadzonych robot moga pojawic si¢ takie zagrozeniai utrudnieniaw ruchu jak:
— chwilowe przebywanie pracownikow na drodze zwigzanych z obstuga pojazdow
budowlanych,
— postdj pojazdéw nadrodze zwigzanych z dowozem materiatdw budowlanych,
— wylaczenie z ruchu czgéci pasaruchu,
— ograniczenie predkosci na odcinku objetym zakresem rob6t
5. ZAKRES ROBOT
Zamierzenie inwestycyjne obg muje:
- wykonanie rob6t pomiarowych
- mechaniczne zdjecie ziemi urodzajngl wraz z darning (humusu)
- wykonanie robét rozbiérkowych
- wykonanie rob6t ziemnych
- wykonanie modernizacji istniejacego rowu drogowego (réw kryty)
- wykonanie el ementéw odwodnienia
- wykonanie konstrukcji chodnika dla pieszych
- wykonanie poszerzenia jezdni
- utwardzenie nawierzchni zjazdéw w granicach pasa drogowego
- wykonani e rob6t wykonczeniowych
6. CZASOWA ORGANIZACJA RUCHU

6.1. Opisprojektowanegj organizacji ruchu i oznakowania

6.1.1. Zasady ogdlne

Zabezpieczenie i oznakowanie robdt prowadzonych w pasie drogowym powinno by¢
dostosowane do utrudnien na drodze oraz zapewnia¢ bezpieczenstwo uczestnikom ruchu
oraz osobom wykonujacym roboty budowlane. Do oznakowania rob6t stosuje si¢ znaki,
zapory, itp. Zastosowane urzagdzenia bezpieczenstwa ruchu do oznakowania robét powinny
by¢ dobrze widoczne w dzien i w nocy oraz utrzymane w nalezytym stanie przez caty okres
trwania rob6t. Wymiary znakow uzywanych do oznakowania rob6t nie moga by¢ mnigjsze
niz stosowane do statego oznakowania na przebudowywane drogi. Do oznakowania robot
nalezy stosowa¢ wytacznie znaki drogowe odblaskowe.

6.1.2. Oznakowanie robot

Projekt czasowej zmiany organizacji ruchu na czas robét zwigzany jest z wprowadzeniem
ruchu wahadtowego sterowanego sygnalizacja $swietlng i polegana:

- umieszczenie znakdw ostrzegawczych A-14 ,roboty na drodze” oraz znakéw A-12b, A-
12c,
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- ograniczenie predkosci w rejonie wykonywania robot do 30 km/h znakami B-33 (30) oraz
wprowadzenie zakazu wyprzedzania znakami B-25,

- umieszczeniu znakOw ostrzegawczych A-29 oraz sygnaizatorow $wietlnych
dwukomorowych, bezprzewodowych,

- wygrodzeniu za pomocg tablic kierujacych U-3d, U-21a/b oraz zapor drogowych U-20b,
czesci jezdni oraz pobocza gruntowego, na ktorych wykonywane beda prace drogowe
Szerokos¢ pozostawionego do ruchu pasa jezdni wynos min. 3,0 m liczac od krawegdzi
jezdni drogi do lica zapor.

Po przeprowadzong analizie warunkéw ruchu oraz parametréw technicznych drogi
zdecydowano si¢ ha wprowadzenie nastepujacej czasowe organizacji ruchu:

ustawi¢ oznakowanie pionowe:
- A-14 roboty na drodze
- A-12b zwezenie jezdni prawostronne
- A-12c zwezenie jezdni lewostronne
- A-29 sygnaty swietlne
- B-33 ograniczenie predkosci do 30 km\h
- B-25 zakaz wyprzedzania
- B-41 zakaz ruchu pieszych
- B-42 koniec zakazdéw

ustawi¢ urzadzenia bezpieczenstwa ruchu drogowego:
- U-3d tablica prowadzaca ciggtaw lewo
- U-20b zapora drogowa pojedyncza szeroka
- U-21alb tablicakierujagcawaska

Sposdb umieszczenia oznakowania przedstawiono na Rys. nr 2, Plan sytuacyjny”

6.1.3. Obliczenie programu sygnalizacji swietlng

W trakcie rob6t planuje sie ruch wahadtowy sterowany dwustopniowa sygnalizacja swieting.

- Minimalny czas miedzyzielony w sek.

tmin = t, + t.(i,j) — ta(i,))
gdzie:

t; — czas trwania sygnatu z6ttego (przyjeto: t: = 0,0 5)
te(i,]) — czas ewakuacji strumieniai poza punkt kolizji z strumieniem j
tq — czas dojazdu strumieniaj do punktu kolizji z strumieniem i

A

te(i,)) = YOS

gdzie:

le(i,j) —dtugos¢ drogi ewakuacji (przyjeto: le(i,j) = 380,0+20,0+20,0=420,0 m)

|p — dtugos¢ pojazdu (przyjeto: o = 14,0 m)
Ve(i) — predkos¢ ewakuacji (przyjeto: ve(i) = 40 km/h = 11,11 m/s)
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L@+ 1, 4200m+140m

te(i,j) = 0! Tiimls = 39,06 s ~40,0s
natomiast;
o 2(14(i,j)+15
ta(i,j) = j d "
gdzie:

la(i,j) — dtugos¢ drogi dojazdu strumieniaj od linii zatrzymania do punktu kolizji ze
strumieniem i (przyjeto: ld(i,j) = 15,0 m)
a— zaktadane maksymal ne przyspi eszenie pojazddw strumieniadojazdowego (przyjeto:

a=35m/s)

o 2(14(@i,j)+15 2-150m+15
td(la]) = \/ < a = 357’)’1/52 z3,05
wiec:

t'r‘r)tllin = teZ + te(l‘l_]) - td("a]) = O’OS + 4O’OS - 3’OS = 37’05

Natezenie w godzinach szczytu na odcinku drogi wynosi 10% wartosci sredniego dobowego
natezeniaruchu.

SDR przyjeto:

Q =0,1SDR = 0,1 - 3500 = 350 poj/h

Przyjeto dtugos¢ sygnatu zielonego 60 s, a dtugosc catego cyklu T = 157 s
Sprawdzenie przepustowosci:

llos¢ pojazddw, jaka przejedzie w ciagu jednego cyklu wynosi:

11,11-60,0

157 ~ 42 poj/cykl

3600 s
157 s

~ 22 cykli/h

Liczba pojazddw, jakie moga przejechat przez przedmiotowy odcinek drogi w ciggu 1 godziny
z wystepujacym miarodajnym nat¢zeniem ruchu wynosi:

cykli poj poj poj
22 <42 =924~2 > Q=350-2
h cykl h ¢ h
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SCHEMAT SYGNALIZACJ SWIETLNEJ]

A

diugos¢ cyklu T =157 s —>

sygnalizator 1

‘<—tm=375—>‘

W razie potrzeby mozna dostosowac¢ program sygnalizacji do natgzeniaruchu przy
zastosowaniu minimalnego czasu mi¢dzyzielonego.

W przypadku awarii sygnalizacji swietlng lub nawezwanie Policji albo pracownika Zarzadu
Drogi wykonawcamusi by¢ przygotowany na szybkie wprowadzenie manual nego kierowania
ruchem przez uprawnione do tego celu osoby.

6.2. Zestawienieznakoéw i tablic

Opis znaku drogowego Symbol llos¢
|. Urzadzenia bezpieczenstwa ruchu

tablica prowadzaca ciagtaw lewo U-3d 1 szt

tablicakierujacawaska U-21alb Wg.

potrz
zapora drogowa pojedyncza szeroka U-20b 1 szt.

Il. Znaki ostr zegawcze
roboty na drodze A-14 3 szt.
zwezenie jezdni prawostronne A-12b 1 szt.
zZwezenie jezdni lewostronne A-12c 1 szt.
sygnaty swietlne A-29 2 szt.
1. Znaki zakazu

ograniczenie predkosci do 30 km/h B-33 2 szt.
zakaz wyprzedzania B-25 2 szt.
zakaz ruchu pieszych B-41 2 szt.
koniec ograniczen B-42 2 szt.

6.3.  Sposdb umieszczania znak ow.

Lokalizacja poszczegdlnych elementow oznakowania i bezpieczenstwa ruchu zostata
zawarta na planie sytuacyjnym.
Odlegtos¢ umieszczania znakow pionowych wynosi:
- poziomaod krawedzi jezdni - 0,5-1,0 mb;
- pionowa spodu znaku od powierzchni jezdni - 2,2 m.
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Jezeli najednym stupku jest wigcg niz jednatarcza znaku, to wysokos¢ umieszczenia
najnizszg tarczy nie powinnaby¢ mnigszaniz 1,50 m. Wszystkie elementy oznakowania
pionowego powinny by¢ ustawione z zachowaniem widocznosci znakow sasiednich.

6.4. Standard oznakowania.

Uzyte elementy oznakowania powinny byc:
o podkiad z blachy ocynkowang 1,5 mm;
o lico znaku foliowane odblaskowe-foliaM|I 3 generacji
o stupki stalowe ocynkowane 50 mm;
o grupawiekosci znakow- duze
Sposob umocowania znakow i zapdr powinien uniemozliwiaé ich przewrdcenie i
obrocenie wokot osi poziome i pionowej. Jednostka prowadzaca roboty w pasie
drogowym zobowigzana jest do utrzymywania w naezytym stanie estetycznym
wszystkich srodkoéw technicznych uzytych do oznakowania i zabezpieczenia migjsca
robot.

TERMIN WPROWADZENIA ZMIAN ORGANIZACJI RUCHU

Przewiduje si¢ wprowadzenie czasowe organizacji ruchuod ........................
(0 o zgodnie z harmonogramem uzgodnionym z Zarzadem Drogi.

UWAGA:

Wprowadzajacy organizacje ruchu zawiadomi organ zarzadzajacy ruchem,
zarzad drogi oraz wlasciwego komendanta Policji o dokladnym terminie jg
wprowadzenia, co nagjmnig na 7 dni przed dniem wprowadzenia organizacji ruchu.

Opracowat:
inz. Piotr Irzyk
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Czes¢ rysunkowa

Rys. nr1 Orientacja 1: 10000

Rys. nr 2 Plan sytuacyjny 1:500



