UPROSZCZONY PROJEKT ORGANIZACJI RUCHU | ZABEZPIECZENIA
ROBOT NA CZAS PROWADZENIA PRAC ZWIAZANYCH Z BIEZACYM
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Rys.
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Rys.
Rys.
Rys.
Rys.
Rys.
Rys.

01— Droga o przekroju 2x2 — zajecie pobocza — Vdop. < 60km/h

02 - Droga o przekroju 2x2 — zajecie pobocza — Vdop. 2 70km/h

03 — Droga o przekroju 2x2 — zajecie pobocza i cze$ci prawego pasa ruchu —Vdop. < 60km/h
04 — Droga o przekroju 2x2 — zajecie pobocza i czesci prawego pasa ruchu —Vdop. = 100km/h
05 — Droga o przekroju 2x2 — zajecie prawego pasa ruchu — Vdop. < 60km/h

06 — Droga o przekroju 2x2 — zajecie prawego pasa ruchu —Vdop. = 70km/h

07 — Droga o przekroju 2x2 — zajecie prawego pasa ruchu — Vdop. = 100km/h

08 — Droga o przekroju 2x2 — zajecie lewego pasa ruchu — Vdop. < 60km/h

09 — Droga o przekroju 2x2 — zajecie lewego pasa ruchu — Vdop. = 70km/h

10 — Droga o przekroju 2x2 — zajecie lewego pasa ruchu — Vdop. = 100km/h

11 — Droga o przekroju 2x2 — zajecie pasa dzielgcego i czesci lewego pasa ruchu —Vdop. od 50 do 70km/h

12 — Droga o przekroju 2x2 — zajecie pasa dzielgcego i czesci lewego pasa ruchu —Vdop. = 100km/h
13 — Droga o przekroju 2x2 — zajecie prawego pasa ruchu na granicy obszaru zabudowanego
14 — Droga o przekroju 1x2 — zajecie pobocza — Vdop. < 60km/h

15 — Droga o przekroju 1x2 — zajecie pobocza —Vdop. = 90km/h

16 — Droga o przekroju 1x2 — zajecie pobocza i czesci pasa ruchu —Vdop. < 60km/h

17 — Droga o przekroju 1x2 — zajecie pobocza i czesci pasa ruchu — Vdop. = 90km/h

18 — Droga o przekroju 1x2 — zajecie pasa ruchu — Vdop. < 60km/h

19 — Droga o przekroju 1x2 — zajecie pasa ruchu (frezowanie nawierzchni) — Vdop. < 60km/h
20 — Droga o przekroju 1x2 — zajecie pasa ruchu — Vdop. = 90km/h

21— Droga o przekroju 1x2 — zajecie pasa ruchu (frezowanie nawierzchni) — Vdop. = 90km/h
22 - Droga o przekroju 1x2 — zajecie pasa ruchu i chodnika —Vdop. < 60km/h

23 —Droga o przekroju 1x2 — zajecie pasa ruchu i chodnika — Vdop. = 90km/h

24 — Droga o przekroju 1x2 — zajecie pobocza i czesci pasa ruchu na granicy obszaru zabudowanego

Rys.
Rys.
Rys.
Rys.

25— Droga o przekroju 1x2 — utrwalenie warstwy scieralnej jezdni — Vdop. £ 60km/h
26 — Droga o przekroju 1x2 — utrwalenie warstwy scieralnej jezdni —Vdop. = 90km/h
27 — Chodnik - zajecie czesci lub catej szerokosci chodnika

28 — Skrzyzowanie typu ,Rondo” - zajecie wewnetrznego pierscienia ronda

Roboty szybko postepujgce

Rys.
Rys.
Rys.
Rys.
Rys.
Rys.
Rys.
Rys.
Rys.
Rys.
Rys.
Rys.

29 — Droga o przekroju 2x2 — zajecie pobocza — Vdop. < 60km/h

30— Droga o przekroju 2x2 — zajecie pobocza — Vdop. = 100km/h

31 - Droga o przekroju 2x2 — zajecie prawego pasa ruchu — Vdop. < 60km/h

32 — Droga o przekroju 2x2 — zajecie prawego pasa ruchu — Vdop. = 100km/h

33 — Droga o przekroju 2x2 — zajecie lewego pasa ruchu — Vdop. £ 60km/h

34 - Droga o przekroju 2x2 — zajecie lewego pasa ruchu — Vdop. = 100km/h

35— Droga o przekroju 1x2 — zajecie pobocza i czesci pasa ruchu —Vdop. < 60km/h
36 — Droga o przekroju 1x2 — zajecie pobocza i czesci pasa ruchu — Vdop. = 100km/h
37 — Droga o przekroju 1x2 — zajecie pasa ruchu —Vdop. < 60km/h

38 — Droga o przekroju 1x2 — zajecie pasa ruchu —Vdop. = 90km/h

39 — Droga o przekroju 1x2 — zajecie pasa ruchu (prace krétkotrwate) — Vdop. < 60km/h

40 — Droga o przekroju 1x2 — zajecie pasa ruchu (prace krotkotrwate) —Vdop. > 70km/h



1. Celizakres opracowania

Celem opracowania jest sporzgdzenie uproszczonych schematéw czasowej organizacji ruchu dla powtarzalnych
i nieprzewlektych robét drogowych, zwigzanych z biezgcym utrzymaniem drog wojewodzkich m.in. takich jak:
odmulanie i profilowanie rowdw, $cinanie, uzupetnianie, naprawa poboczy, koszenie traw oraz nasadzenia,
wycinka drzew i krzewOw, a takze przy pracach zwigzanych z nieprzewlektymi remontami czgstkowymi itp.
Schematy wykorzystywane beda przez Rejony Drogowe wchodzace w sktad Mazowieckiego Zarzadu Drog
Wojewddzkich w Warszawie tj.: RD Gostynin-Ptock, RD Ciechandw, RD Grodzisk Mazowiecki, RD Ostroteka,
RD Wotomin-Nowy Dwér Mazowiecki, RD Wegrow-Siedlce, RD Radom, RD Otwock-Piaseczno i RD Garwolin,
a takze przez podmioty wykonujgce prace utrzymaniowe, zlecone przez MZDW. Schematy przedstawiono na
Rys. od 01 do 40.

2. Podstawa opracowania
Opracowanie sporzgdzono na podstawie nastepujacych materiatow:

e Ustawy Prawo o ruchu drogowym z dnia 20.06.1997r. (Dz.U. 2012 poz. 1137 z péin. zm.)

e Rozporzadzenia Ministra Infrastruktury w sprawie znakow i sygnatéw drogowych z dnia 31.07.2002r.
{Dz. U. nr 170, poz. 1393 z pdzn. zm.)

e Rozporzadzenia Ministra Infrastruktury w sprawie szczegétowych warunkéw technicznych dla znakow
i sygnatow drogowych oraz urzadzen bezpieczenstwa ruchu drogowego i warunkéw ich umieszczania
na drogach z dnia 03.07.2003r. (Dz. U. nr 220, poz. 2181 z pézn. zm. Zatgczniki 1-4)

e Rozporzgdzenie Ministra Infrastruktury w sprawie szczegétowych warunkéw zarzadzania ruchem na
drogach oraz wykonywania nadzoru nad tym zarzadzaniem z dnia 23.09.2003r. (Dz. U. nr 177, poz.
1729)

3. Opis wprowadzonych rozwigzan

Schematy czasowej organizacji ruchu na czas prowadzenia robét dotycza zabezpieczenia i oznakowania réznych
robét terenowych wykonywanych w pasie drogowym, ktére w zaleznosci od potrzeb wymagajg zajecia pobocza,
chodnika, czesci lub catosci pasa ruchu jezdni zaréwno w terenie zabudowanym jak i poza nim. Schematy mozna
zastosowac dla odcinkéw roboczych nie wigkszych niz 500m, uwzgledniajgc m.in. widoczno$¢ i geometrie drogi.
Schematy przedstawiajg oznakowanie robot zaréwno na drogach dwu jak i jedno jezdniowych, uwzgledniaja
odcinki drogi z ograniczeniem predkosci do 60km/h oraz odcinkéw o dopuszczalnej wigkszej predkosci
pojazdéw. W zaleznos$ci od sytuacji na drodze i charakteru prac schematy dopuszczajg zwezenia jezdni,
ograniczenie dopuszczalnej predkosci pojazdéw, czy tez wprowadzanie ruchu wahadtowego ze sterowaniem
recznym.

Schematy organizacji ruchu, ze wzgledu na czas wykonywania prac, podzielono na dwie grupy. Na potrzeby
opracowania przyjeto, ze roboty wolno postepujace to roboty drogowe trwajace wiecej niz jeden dzien. Roboty
szybko postepujace to prace zamykajgce sie w jednym dniu, przy czym pracami krétkotrwatymiokresiono prace
wymagajace zajecia pasa maksymalnie na 15 minut.

Oznakowanie tymczasowe nalezy lokalizowad na drogach zgodnie z obowigzujgcymi przepisami, bez naruszania
istniejgcej nawierzchni i struktury jezdni i chodnikéw. Przy umieszczaniu oznakowania tymczasowego nalezy
zwrdéci¢ uwage, by oznakowanie byto odpowiednio widoczne dla uczestnikdw ruchu, a takze by zachowane byty
wymagane minimalne odlegtosci pomiedzy znakami tymczasowymi i znakami istniejgcymi juz na drodze.
Oznakowanie likwidowane na czas wprowadzenia tymczasowej organizacji ruchu powinno by¢ przystaniane w
sposdb nie powodujgcy uszkodzer i obnizenia parametréw technicznych. Po zakonczeniu robot nalezy pamigtac
o odstonieciu takiego oznakowania. Podczas wprowadzania czasowej organizacji ruchu nalezy zapewnic dojscie
i dojazd do posesji mieszkaricom, stuzbom ratunkowym i technicznym.

Przy oznakowaniu robét nalezy stosowac tymczasowe oznakowanie pionowe z grupy wielkosci ,duze” (o jedng
grupe wielkosci wyzszg niz stosowane na drodze) wykonane z folii odblaskowej typu 2 lub folii pryzmatyczne;.

Swiatta ostrzegawcze na oznakowaniu pionowym i pojazdach biorgcych udziat w robotach powinny by¢ aktywne
przez caty czas prowadzenia robdt na drodze. Oswietlenie musi by¢ odpowiednio widoczne dla uczestnikow
ruchu. Zaleca sie by prace byly prowadzone w porach dobrej widocznosci, minimalizujgc w ten sposob
dodatkowe zagrozenia na drodze.

Przy wprowadzaniu ruchu wahadtowego pojazdéw nalezy pamietac, ze osoby kierujgce ruchem musza posiadac
ukoriczone szkolenie z zakresu kierowania ruchem organizowane przez Wojewddzki Osrodek Ruchu
Drogowego, oraz mie¢ na wyposazeniu odpowiednie urzgdzenia tacznosci i kamizelki odblaskowe z napisem
L,KIEROWANIE RUCHEM”. Jezeli na odcinkach z ruchem wahadtowym oznakowanie poziome nie dopuszcza
przekraczania pasa ruchu, nalezy przekresli¢ to oznakowanie tymczasowg z6tta folig odblaskowg.

W przypadku wystepowania ruchu pieszych w rejonie wykonywanych prac, pieszym nalezy umozliwic
bezpieczne przejscie po stronie prowadzonych robdt, badz skierowac pieszego na drugg strone drogi. W tym
przypadku nalezy wykorzystac istniejgce przejscia dla pieszych, rejony skrzyzowan, badz miejsca o dobrej
widocznosci i zastosowac znaki pionowe A-30 z tabliczky ,Piesi”.

Przy stosowaniu odwotania zakazéw znakami B-27, B-34 czy B-42 nalezy zwrdci¢ uwage czy nie wplynie to
negatywnie na obowigzujacg statg organizacje ruchu za obszarem prowadzenia robot (np. odwotanie
obowigzujgcego w statej organizacji ruchu ograniczenia predkosci, badz odwotanie zakazu wyprzedzania
w miejscu wystepowania linii P-4 lub P-3a). W takich przypadkach nalezy zaniecha¢ umieszczania znakow
odwotujgcych zakazy, badZ powtdrzy¢ znak zakazu obowigzujgcy na tym odcinku drogi. Znakéw B-27, B-34 lub
B-42 mozna nie stosowaé w przypadku, gdy znaki bytyby umieszczone w odlegtosci do 150m przed
skrzyzowaniem z drogg twarda, ktore odwotuje wprowadzone zakazy i ograniczenia.

4. Uwagi koncowe

Zabezpieczenie i oznakowanie miejsca robdét prowadzonych w pasie drogowym powinno zapewniac
bezpieczenstwo uczestnikom ruchu drogowego jak i osobom wykonujgcym roboty. Osoby te powinny byc
przeszkolone z zakresu BHP i wyposazone w kamizelki odblaskowe o barwie pomaranczowe;.

Wybdr schematu organizacji ruchu powinien by¢ poprzedzony analizg warunkdw zagospodarowania otoczenia,
dtugoscia odcinka, geometrig drogi oraz widocznoscig w terenie. W zaleznosci od tych czynnikdw nalezy dobra¢
odpowiedni schemat organizacji ruchu, badz opracowac indywidualny projekt czasowej organizacji ruchu wraz
z uzyskaniem odpowiednich opinii i zatwierdzenia organu zarzadzajacego ruchem. Za wykonanie
indywidualnego projektu czasowej organizacji ruchu i jego zatwierdzenie odpowiada podmiot wykonujgcy
prace utrzymaniowe.

Zamiar wykorzystania zatwierdzonego schematu oznakowania robdt nalezy zgtosi¢ co najmniej 24 godziny
przed rozpoczeciem robdt do organu zarzadzajgcego ruchem, zarzadcy drogi i wiasciwego Komendanta Policji.
Organizacja ruchu moze zostaé prowadzono pod warunkiem braku sprzeciwu ze strony organu zarzadzajgcego
ruchem.

5. Termin prowadzenia prac

Przewiduje sie prowadzenie robdt drogowych przez Rejony Terenowe MZDW w Warszawie od 01 stycznia
2023r. Prace wykonywane bedg przez caty rok 2023, oraz w latach nastepnych.



Uwaga: Schemat do zastosowania w przypadku, gdy ruch pieszych wzdtuz drogi (na poboczach)

nie wystepuje, lub odbywa sie chodnikiem, bgdz drogq dojozdowq poza obszarem prowadzonych prac.
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Uwaga: Schemat do zastosowania w przypadku, gdy ruch pieszych wzdtuz drogi (na poboczach)
lub odbywa sie chodnikiem, bqdz drogq dojazdowq poza obszarem prowadzonych prac.
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Uwaga: Schemat do zastosowania w przypadku, gdy ruch pieszych wzdtuz drogi (na poboczach)

nie wystepuje, lub odbywa sie¢ chodnikiem, bgdz drogq dojazdowq poza obszarem prowadzonych prac.
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Uwaga: Schemat do zastosowania w przypodku, gdy ruch pieszych wzdiuz drogi (na poboczach)

nie wystepuje, lub odbywa sie chodnikiem, bqdz drogq dojazdowq poza obszarem prowadzonych prac.
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20—40m L = odcinek roboczy 150-300m
— + ! ¥ —ii 4

Di. odcinka rob6t uzalezniona od natgzenia

i warunkéw ruchu, lecz nie dluzsza niz 500mb " 80-—1|(|30m ;
F " L
£§
g«
0
o O
o
)
RS
~ [ "
i > o 7
i} m
,f""‘"\ Y o

LR B L e S B B T E B RO W OB OF OE PR OB OB OF OB N W OB SR 8 OF W OB OB OF S 8 8" ® R 8 B ® 'l—-""{‘ L |

R

TR RTTE ST TETE BT WU TN OB RTETR W RSN TR R W W e W e w8 e k

A ® _®_ @ ®m » = = & A .A B N AR A ARk & B AR A AN AN B S A S B.A 2 S A s e s B NS a8 S A B I B B S S A A& S S A A B A S A S B _ N B _B_A B 8 8 8 S b 8. 8 4

.
I -"z =
4.2013.01 ' R
g . ; alaty w .'I!'_'-,:-"_-."-':‘:-'Il';_» j‘{‘ j?r‘zs"}
dude
UPROSZCZONY PROJEKT ORGANIZACJ! RUCHU | ZABEZPIECZENIA ROBOT NA CZAS
TYTUL PROWADZENIA PRAC ZWIAZANYCH Z BIEZACYM UTRZYMANIEM DROG WOJEWODZKICH
ADMINISTROWANYCH PRZEZ MZDW W WARSZAWIE REJONY DROGOWE /WSZYSTKIE/
SCHEMAT ORGANIZACJI RUCHU NA CZAS WYKONYWANIA ROBOT
RYSUNEK WYMAGAJACYCH ZAJECIA POBOCZA BIT. ORAZ CZESC! PRAWEGO PASA RUCHU
DROGI DWUJEZDNIOWEJ O PRZEKROJU 2X2 POZA OBSZAREM ZABUDOWANYM
. Data wykonania
RYS NR 4 Skala:; projekta/: 12.2018r.
Imie i nazwisko: Podpis projektanta:
PROJEKTANT
magr inz. Krzysztof Albrecht /’2/
. é




L = odcinek roboczy -
22 190m / Dla Vdop. = 60km/h

1 Il | '} |
' ! * F ! "TARSZALCER b
Dt. odcinka rob6t uzalezniona od natgzenia _ WOJEWODZTWA MAZOWIECK/EGO
i warunkéw ruchu, lecz nie dtuzsza niz 500mb e
k)
=
o
S
&
‘G o+
S B
)
Toa
w oz £0O
0 E =
£un 7
EM o &
- 1 | =
S R B 7))
o
. 2w
5]
g = o=
(o] c
o 3 ._
g o 2%
g 2 e o
Moo I g;_'
I l -
=1 ad
Teg
>z

Vo_/_ N >N 1=7""_ _ _ _ _ _ _ _\ _ _ _ _ _

pelna szerokos¢ pasa ruchu
e = = e Y ey s ey e

R OB WA E 8 W OE R IR ICOWTR TR R SRR R SRR R W R ORTeY e e

B A & A A 8 A 8 B = & & N N B & & S & 8 A N A & 8 S B A & = A & B & & & A _A_A B & 8 B BB o 0 & 8 ® 0 5 & e 8 _S_8_ & 6_8 S 5 5 5 = _ 8 8 8 B 8 8 8

LEK o
AAZOWIECKIEGO

NrNI-D-1.8022.2. / ?,OZ;,PZ

il md aalizacil czasowq ol janisac|y rTush
sl sy | LT e h ,,__, 3].;(?,15‘I - . - . . . .
; ruchu nalezy wprewadzit do daia Wykonawca robdt ma obowigzek zapewnienia bezpiecznego przejscia
rmmwprowadzenlamniejszepprzywrécemaDopfzed"'elf’fga”'zacl' pieszym po stronie prowodzonych prac (W przypodku wystepowonio

) . em
chu nalezy zglosi¢ co najmnie] na 7 dni przed wprowadzenie

Deparame takiego ruchu na poboczach drogi
‘rgamLS(e'l"D rtameniu Nieruchomoscii Infrﬁslrgktury g p g )
13.472 Warszawa, ul. B. Brechta

— eal]|
2 g UPROSZCZONY PROJEKT ORGANIZACJI RUCHU | ZABEZPIECZENIA ROBOT NA CZAS
ke TYTUL PROWADZENIA PRAC ZWIAZANYCH Z BIEZACYM UTRZYMANIEM DROG WOJEWODZKICH
Pi : P ADMINISTROWANYCH PRZEZ MZDW W WARSZAWIE REJONY DROGOWE ,/WSZYSTKIE/
I ST S ar SCHEMAT ORGANIZACJI RUCHU NA CZAS WYKONYWANIA ROBOT
o RYSUNEK WYMAGAJACYCH ZAJECIA WYtACZNIE PRAWEGO PASA RUCHU

DROGI DWUJEZDNIOWEJ O PRZEKROJU 2X2 W OBSZARZE ZABUDOWANYM

f/ . Data wykonania
4% 3 RYS NR 5 Skala:; projektL)J/: 12.2018r.
Imie i nazwisko: Podpis projektanta:

PROJEKTANT

Ll o w et mgr inz. Krzysztof Albrecht /2/




L = odcinek roboczy 150-200m
1.

] m q \ 3
L — b
s L ¥ Dla Vdop=70km/h
Dt. odcinka rob6t uzalezniona od natgzenia i 70-100m P
i warunkéw ruchu, lecz nie dluzsza ni2 500mb A A
A.1013.pZ
CZasawq organizagie ruchu
HOBEH =r=wer Loz 2mian B T e -
naley wprowadzic do dnia 3'(1-12‘ Z;V'

st

U-35 — w postaci falii swietinej

U—21b min. 5 szt
Skes 1:10
N

[3}
©
o~
|
e

w postaci fali swietinej (min 5 szt.)

C € - L ‘
o S L
® . : A B
g 3 i < S ese R
Q - |
Qo O m
o £ g <
Fa) o ©O e
0 — ¥
T IS
> > 29,
BN r_2
i X7

NN = U

-];Inc szerokos¢ pasa ruchu

/

" E R P E WORTE B RWOW R OWOOW R S 1- R 2en Tl B i ah S TS T B Tuie T Tel R Toos Rl St 2 e 2he am man |

R r%'- LI e e T T S Ty’ e T Sk Rt BN A TR 2 Bin Bt B’ B e B dad e Tae Tab B SN 2NN e San mant e T T Tobl bt T BN 200 aae i B St b S Tt Tant Nl l"t W R .

I SN R R |

® B P B A & s 8 AR R _E_ 8 & 8 B _8_ 8 #_8 B 0 & _&_n&

S _m 5 & s 8 8. & 8 9. ®_6_9 5 8.5 5 6. 6 & 5 S _0 6 6 ¢ 5 & & S A B R 5 K & & A& = S5 N 5 = A N N N _ & & S & 5 A _ N 8 E 8 5 B N _F 5 5 5 6 ° A_5 5. 8 & # 5 B & 8 8 #® 8 B A B 8 A_S_ & 5 _® 5 A& K 5 A 8 A B W

Wykonawca robdt ma obowigzek zapewnienia bezpiecznego przejscia
pieszym po stronie prowadzonych prac (w przypadku wystepowania
takiego ruchu na poboczach drogi)

UPROSZCZONY PROJEKT ORGANIZACJI RUCHU | ZABEZPIECZENIA ROBOT NA CZAS
PROWADZENIA PRAC ZWIAZANYCH Z BIEZACYM UTRZYMANIEM DROG WOJEWODZKICH

IYTUL
ADMINISTROWANYCH PRZEZ MZDW W WARSZAWIE REJONY DROGOWE /WSZYSTKIE/
SCHEMAT ORGANIZACJI RUCHU NA CZAS WYKONYWANIA ROBOT
RYSUNEK WYMAGAJACYCH ZAJECIA WYLACZNIE PRAWEGO PASA RUCHU DROGI DWUJEZDNIOWEJ
O PRZEKROJU 2X2 — OBSZAR ZABUDOWANY | NIEZABUDOWANY DLA Vdop.=70km/h
. Data wykonania
RYS NR 6 Skala: projekta/: 12.2018r.
Imie i nazwisko: Podpis projektanta:
PROJEKTANT .
mgr inz. Krzysztof Albrecht /’2/




9
K

L = odcinek roboczy

D}, odcinka rob6t uzalezniona od natgzenic
i warunkéw ruchu, lecz nie dluzsza niz 5S00mb

U-35 co 40m
U—21b co 20m

-
[
c
=
2
2
o
K
4 = [ P 70-100m - L fu=100m.. 100—160m
1.3 0 A | T - 7
2w
3 ©
~N
-
» 3 E?_
n | -
o
£ n -
] E ™M~ @
e E 708
I — 2D’
o o e
2 W
@
o3 M Fal
cw M o~ :
;'_ | '? *I' |
£e = < _ <
o~ O .
—
[T
| o~
0
0o
mae
[
o 7]

Dla Vdop.=100km/h

Znaki ustawi¢ w odlegtosci do 300m

przed obszarem robd&t

Vo /_ N N1-—o77 2\

_lgetna szeroko$¢ pasa ruchu

T = - e R R R W e k LI B SO B B l“I_!_l_I_I'Ll L B 3 e Ban Rhe B’ T T S S SN

& B s 8 8 8 ®E B B . # B 3 B _#_A_#_R_S & & & 5 & S A 8 _ 6. 8 6 5 B 8 S5 A = _ 8 _K_ 8 ® 8 8 & 8

AV 8

nalazy wprowadzic dod

Wykonawca robdt ma obowiqgzek zapewnienia bezpiecznego przejscia
pieszym po stronie prowadzonych prac (w przypadku wystepowania
takiego ruchu na poboczach drogi)

TYTUL

UPROSZCZONY PROJEKT ORGANIZACJI RUCHU | ZABEZPIECZENIA ROBOT NA CZAS
PROWADZENIA PRAC ZWIAZANYCH Z BIEZACYM UTRZYMANIEM DROG WOJEWODZKICH
ADMINISTROWANYCH PRZEZ MZDW W WARSZAWIE REJONY DROGOWE /WSZYSTKIE/

RYSUNEK

SCHEMAT ORGANIZACJI RUCHU NA CZAS WYKONYWANIA ROBOT
WYMAGAJACYCH ZAJECIA WYLACZNIE PRAWEGO PASA RUCHU
DROGI DWUJEZDNIOWEJ O PRZEKROJU 2X2 POZA OBSZAREM ZABUDOWANYM

RYS NR 7

Skatla:

Data wykonania
projektu:

12.2018r,

PROJEKTANT

Imie i nazwisko:

Podpis projektanta:

mgr inz. Krzysztof Albrecht

>

/o




L = odcmel|< roboczy 50—1|00m
L {
11 n
Di. odcinka rob6t uzalezniona od nate2enia
I warunk6w ruchu, lecz nie dluzsza niz 500mb

-

-
-t

-

Dlo Vdop. s 60km/h

MARSZAtEK
WOJEWODZTWA MAZOWIECKIEGO

ZATWIERDZENIE Nr NJ-D-| 80222, /rzozg PZ

T
IZaejl L:‘,-’ﬁsuw] L gia ruet

organizacji
rowarzaniem

U—35 — w postaci falii swietinej

U—21a min. 5 szt.
1:10

U-21a co 10m
1:10

U-35 co 20m

1

w postaci fali swietinej (min 5 szt.)

U-3a - aktywne

Skos

X

S — g 2 S S W A e —

TR ORCOR OETOWNTRE e Y SR OROW R R OROR W W OwWOF v e nl A B et e B e d lan ant mmm e A 5 T R Bk e BER T T |

e e e N B-% W-% B8 % B F W W F A B R O W RN T OB W OW OE BN WA N R OE N W OB OB B N B W OB OB E N R OE R CWOW ST W W R IR YW B P R R RR W R oW

* B _a_a 3 8 & o _a_ 8. 6 & 6 5 4

O ® m. 8 & B _8 3 m B 8 = A_B 3_R R 8. A m E_ B B N B N 8 & = ¥ & _& % & N 8. & _ & B B B N & & & 5 B A & B _#

S A e & 8 S .5 __8_ A & & & % @ & B _E_ S8 B m = & _m 5 B2 8 B = 2 E & = & it y - .

Departameniu “Niss

N1 A7 Warroauin ad D Deasben 3

UPROSZCZONY PROJEKT ORGANIZACJI RUCHU | ZABEZPIECZENIA ROBOT NA CZAS
TYTUL PROWADZENIA PRAC ZWIAZANYCH Z BIEZACYM UTRZYMANIEM DROG WOJEWODZKICH
ADMINISTROWANYCH PRZEZ MZDW W WARSZAWIE REJONY DROGOWE /WSZYSTKIE/

SCHEMAT ORGANIZACJI RUCHU NA CZAS WYKONYWANIA ROBOT
RYSUNEK WYMAGAJACYCH ZAJECIA LEWEGO PASA RUCHU DROGI DWUJEZDNIOWEJ
O PRZEKROJU 2X2 W OBSZARZE ZABUDOWANYM

. Data wykonania
RYS NR 8 Skala: projekta,: 12.2018r.
Imie i nazwisko: Podpis projektanta:
PROJEKTANT ,
mgr inz. Krzysztof Albrecht /%




& = Brciies hoey 150-200m Dla Vdop.=70km/h
Ll

d‘ EIF 4 * ‘h
Db odcinko rob&t uzalezniona od natezenia
i warunkéw ruchu, lecz nie dluzsza niz 500mb v 70=100m v
A A
—
o
[ =
pre)
Q2
A =
- v
3~ =
] = 3
N 2 N e
o o =
o © c
g w24
<1 E c 3
o
N6 %) i g w £
o & © £ . o
° R o ~ z £© =
)] | . ]
2 O ) o | S = CIJ
(s} c
€ - 0] 2 0
-
. E c 8 vE._ M N g =
~ 8 ~- 9 cao 1 1 = 3
| o a =z - D Dw ]
[22] o O S - = =
8 CE 25" WA g3
b o 9 o._c v e
f Y 0N «~ N ‘S e C =
\ M N | g E
- y P18 4 = E
D D~ O & o) o P
Mad 3 ‘s ©
> = zZ S
i 7] =]
- 3 O
T v
(3]
o
c I
N 4

- Sg _\/ /_ x_ _\ 7//[/ peino szerolose posaluchs -

L B T Tt e e e e |

..-.......‘1ﬂ'---11-1-|-.‘u’.‘.-.--ql..-'--------------t--u-o-'t---'--.--.---ulu---a--utl--luﬁi*‘-ﬁ-'-I—-*tjtull-.-----------1-1-----1---1

A s & H_ B B 3 & = » & 3 8 8 8 2 & & 8 & 5 5 5 & & 8 & 85 ® & B 5 B 8 ¥ = 6 8 & w & B u 8 & 2 & 8 N = & = = I.l..l_.l..-_l..-lllJ.lll‘.l_.l_-_l.ll_ll._._ll..lll_ll.l..llIl.ll‘J_.JJJJ

B BB & mE & 8 A& B & 8.5 B 8 & 8 _B_ .8

MARSZALEK

‘WD ? G

At EK

WOJEWODZTWA MAZOWIECKIEGC WO
1.8022.2 /{ 9_07.'27(’1 ZATWIERNZ ENTE -D-1.8022. 2, Af 2L

a o(gamzat:je ruchu

ZATWIERDZENIE Nr NI-D-1
Zatwicrdzam do reid

' s A ¢ ruchu nal F' wprowadzné do dnia J/( /(2127"- wTITECT

przywrocent
przed wprowa

z ruchu do
. Széa(tcmemu Nieruchomoscii Infrastruktury

03-472 Warszawa, ul. B Brechta 3

UPROSZCZONY PROJEKT ORGANIZACJ! RUCHU | ZABEZPIECZENIA ROBOT NA CZAS
TYTUL PROWADZENIA PRAC ZWIAZANYCH Z BIEZACYM UTRZYMANIEM DROG WOJEWODZKICH
ADMINISTROWANYCH PRZEZ MZDW W WARSZAWIE REJONY DROGOWE /WSZYSTKIE/

BT
b___,-_____l-——----—“?""
SCHEMAT ORGANIZACJI RUCHU NA CZAS WYKONYWANIA ROBOT WYMAGAJACYCH
A ey RYSUNEK ZAJECIA LEWEGO PASA RUCHU DROGI DWUJEZDNIOWEJ O PRZEKROJU 2X2
W OBSZARZE ZABUDOWANYM | POZA OBSZAREM ZABUDOWANYM DLA Vdop.=7Ckm/h

o ’ Data wykonania

B RYS NR 9 Skala: pro;ekt&l 12.2018r.
Imie i nazwisko: Podpis projektanta:

PROJEKTANT /
mgr inz. Krzysztof Albrecht /92{




Dla Vdop.=100km/h

o
[ =
=
0
F
L0}
L = odcinek roboczy o
4 1 ¥ PN o 70-100m - 70-100m 100-160m ,
¥ 1 ] o« A | il
Dt. odcinka rob6t uzalezniona od natgzenia 2
i warunk6éw ruchu, lecz nie dluzsza niz 500mb =y 8 0
T a
- .
o = E o
n - £
c o =]
£ o - . =
E ™ o9 2
~ | x o
- =2 D2’ ©
[T
c WP 5
prev) W
£ § B 3
o 033 M O o 4
= g | £ i g T 33
o O | >3 foa) [ é S Q
o X — <L =
o [} o % IS
10 ¥ k3] o @
M N = =
| © - z O
g g 2 5
] -2
™a § 38
& 4 e g 3
o 0 = E
g2y
~N a

g S S-SV R W N W A N, W) IR, M

" ® ¥ = ® ® ® 8 8 ® ® 8 ® ¥ S ™ 8 ® ® S ® & W W M W W 4 W & % UGG P -6 W B ® ¥ I 8 P LW OO IS & W S S & & 5 S 5P B IB B I WSS B CSTE B B -I-nu-u-nu--\*-*-*---*u*n -1*.’.1.\-1--llunoc.ln’t’rio'l*o-'-”-'l

------------ mlllllll...llllllll-It.lllIIlﬁ-ltljll,.-llllll'.'Ilj.j.l,l,l,l,l,llll;,I.,l,'l_lt,.l.llIl.<'ll,lj,...l,,jlll,lL‘,l,.ll.,l.l.lll,...ll

/}%

W 271,00
AHR, ZATWIERDZENIE Nr NI-D-1.8022.2 /‘720_?-3-?1

ralizoc)l czasowy =Sy o
& rf be-wpwiientestina. 5./ 1),

“niejsz3 1A MEac nalezy wprowadzid do d

UPROSZCZONY PROJEKT ORGANIZACJI RUCHU | ZABEZPIECZENIA ROBOT NA CZAS
TYTUL PROWADZENIA PRAC ZWIAZANYCH Z BIEZACYM UTRZYMANIEM DROG WOJEWODZKICH
ADMINISTROWANYCH PRZEZ MZDW W WARSZAWIE REJONY DROGOWE /WSZYSTKIE/

SCHEMAT ORGANIZACJI RUCHU NA CZAS WYKONYWANIA ROBOT

RYSUNEK WYMAGAJACYCH ZAJECIA LEWEGO PASA RUCHU DROGI DWUJEZDNIOWEJ
0 PRZEKROJU 2X2 POZA OBSZAREM ZABUDOWANYM
: Data wykonania
RYS NR 10 Skala: pro]ektl{: 12.2018r.
Imig i nazwisko: Podpis projektanta:
PROJEKTANT -
mgr inz. Krzysztof Albrecht /%




e

Zastosowa¢, gdy
Vdop.=70km/h

20-40m L = odcinek roboczy 70—100m
4 IL A || q IL
3 L 4] L] il
Dt odcinka rob6t uzalezniona od natezenia
i warunkéw ruchu, lecz nie dluzsza niz 500mb
o
2 =
%%
v B
[
N
N
N E 90
g g 9
i 7 el B3
S o E°2 5 o
£ o 2%
o = by
= g2 *
N ° a ‘O_g S %
o © s 3 o
I c o £ =0 3
{ o O TEF . $ E
=D 0 - & : 95 - o X
[=} M N \ [=Sr=Ta 3 O
& i 18 ' g8 g
s 5358 g 2
o ~ o
> & 4 C » O
. z 55
N >

U-35
A—12c*

@
_

|
-

<€

Dia Vdop. 50-70km/h

A—14%
* 50-100m (dla predkosci do 60km/h)
* 150-200m (dla predkosci 70 km/h)

Znaki ustawi¢ w odlegtosci:

min, 3,0
| . | |
7
Z up. Marszatig
77/
MARSZALEK MARSZALEK
YIEWONZTWA MAZOWIEQKIEGO WOJEWODZTWA MAZOWIECKIEGO
97
LAV {" 'J'L')"'Z e ZATWIERDZENIE Nr NI-D-1.8022.2 /'ZO Zs pz
rtaniz Lic o dnia ... rnrEs \alazy wprowadzié 4o éniaSA: A% 25w,
Depamamentu rroe
W

UPROSZCZONY PROJEKT ORGANIZACJI\ RUCHU | ZABEZPIECZENIA ROBOT NA CZAS

TYTUL PROWADZENIA PRAC ZWIAZANYCH Z BIEZACYM UTRZYMANIEM DROG WOJEWODZKICH

ADMINISTROWANYCH PRZEZ MZDW W WARSZAWIE REJONY DROGOWE /WSZYSTKIE/

SCHEMAT ORGANIZACJI RUCHU NA CZAS WYKONYWANIA ROBOT Z ZAJECIEM CZESC
RYSUNEK PASA DZIELACEGO WRAZ Z OPASKA BIT. | CZESCIA LEWEGO PASA RUCHU DROGI DWUJEZDNIOWEJ
O PRZEKROJU 2X2 DLA Vdop.=50-70km/h W OBSZARZE ZABUD. | POZA OBSZAREM ZABUD.
. Data wykonania
RYS NR 11 Skala: projekt&’: 12.2018r.
Imie i nazwisko: Podpis projektanta:
PROJEKTANT ) .
mgr inz. Krzysztof Albrecht /%




Dla Vdop.=100km/h

20-40m L = odeinek roboczy 70-100m 70-100m
u 1} 'l 1] | il 4 |
L] ir ¥ il L Fail 1
Dt. odcinka rob6t uzalezniona od natgzenia
i warunkéw ruchu, lecz nie dtuzsza niz 500mb
240-300m
Y 11 |
3 L] "
88
DN v ©
o1 ™ ’?
€2 13
ES 28 3
&4 ‘: B
C o o :!.E &
LK g 8 25
D 0 - g5
3 o T ] 2
4 7| SLE E:’ "
o
o = 7 4 .- .m
min. 3,0m
! ) r | | !
»
MARSZALEK MARSZALEK
WRIEWODZTWA MAZOWIECK! WOJEWODZTWA MAZOWIECKIEGO
ZATWIEND ZATWIERDZENIE Nr NI-D-l.8022.2./{:.?.'.9.2..3..‘.(..);.
lizacji czasowa orgaf Zalt_v:/ierldzam do r_z.aaliﬁa.c.ji czasowg (.a.rganizacje ruchu
W2 R LR s 10l | Fuchu nalezy wprowsdzié do dnis 3. T{t?;‘f

nalezy wprowadzié fiu duia
Termin wprowadzenia niniejszej | przywrécenia poprzedniej organizacj
ruchu naiezy zglosi¢ co naymniej na 7 dni przed wprowadzeniem
aorganizac|l ruchu do:

Departamentu Nieruchomosci i Infrastruktury e

03-472 Warszawa. ul. B. Brechta 3 e e ot Y

I

UPROSZCZONY PROJﬂKT ORGANIZACJI RUCHU | ZABEZPIECZENIA ROBOT NA CZAS
TYTUL PROWADZENIA PRAC ZWIAZANYCH Z BIEZACYM UTRZYMANIEM DROG WOJEWODZKICH
ADMINISTROWANYCH PRZEZ MZDW W WARSZAWIE REJONY DROGOWE /WSZYSTKIE/

SCHEMAT ORGANIZACJI RUCHU NA CZAS WYKONYWANIA ROBOT

RYSUNEK Z ZAJECIEM CZESCI PASA DZIELACEGO WRAZ Z OPASKA BIT. | CZESCIA LEWEGO
PASA RUCHU DROGI DWUJEZDNIOWEJ O PRZEKROJU 2X2 POZA OBSZAREM ZABUD.

. Data wykonania
RYS NR 12 Skala: Dat ! 12.2018r.
Imie i nazwisko: Podpis projektanta:

PROJEKTANT _ -
mgr inz. Krzysztof Albrecht /%




MARSZALEK
WOJEWODZTWA MAZOWIECKIEGO

ZATWIERDZENIE Nr NI-D-1.8022.2 A - 2OT3.PZ . 220-300m )
Fssusens 1] I "
el o iy 2ac)i czasowq arganizacie ruchu L = odcinek roboczy
1 1 DrGanIzac)e rucnu nalezy \‘u'l','ff.'.w;'tl'.l;‘:[-(l. Ido.:}r:sa '3,{,_:{2: 23.‘-' ” 1‘- — f'J 72-100m ‘ﬂj i /l/
- i . e o o f . g
JZES ey o LGS IC) | BTZywrGCenia poprzednie] organizac Dt. odcinka rob6t uzalezniona od natgzenia =
R e s conammeIna fdnipraed wprowadzeniem  yarunkew ruchu, lecz nie diuzsza niz 500mb '%
Departamentu Nieruchomosci | Infrastruktury = \ MARSZALEK
03-472 Warszawa, U] & Brochia 3 E WOIEWODZTWANMAZOWIECKIEGO
3% ZATWIERDZENIE Nr nnfhg022. 2. Asfe L2
Bs)
- .
= g wn ’ v 4 organizacjg ruchu
N c o EaTaal FhreTITET I
Q ’ (7] 2 .=
...... w . lamzit . | IS : Vfrowadii¢ do dnia L.
S 2 STy 0 £ I1g ed wprowadacmnn atgief iy
=~ =7 epartmentu N mucefnosds i Pfrasttikuny
N1 AT Camcmatroa ay rosrhen F . A - an
E ‘ ) 1 I DN
£ § £ § 3
= o)
< g = 23 8 3
S DI o] 8 ;'—‘ / r? ‘I_ :
g ¢ g8 ¢ £ Y <
o a °_ o 4 [
0 — 0 - o — I 7
73 ? g ik
o o > D h-9) g 0
< a o
L - I
r B oh Sz

74V A I e I

[;;no szeroko$¢ pasa ruchu
\ \ '

W % & 8 B & ® ® & & W W B & W ® & BB 8 ' ® E 2 @

I T L T I I T I e I B T T B I i T e T T T S T Sl T e T T Ty R T T T e R e N e e T T R I e R I e e B e I e e e e e e e e S L B R L S

\

petna szeroko$¢ pasa ruchu

_ [ s _
st Il \ ! 7/ F\

20m |,
> "> < - Ve
: B g 7T =T )
- F | S & > g —8
< “ g - =
3 4 g8 ° 8 9 '
g N &, B N : 2 . . i .
g1 o5 S 3 w‘ konawca robdt ma obowigzek zapewnienia bezpiecznego przejscia
=2 ? pleszym po stronie prowadzonych prac (w przypadku wystepowania
>3 takiego ruchu na poboczach drogi)
£3
=
Ne- o |l
w‘é p w = UPROSZCZONY PROJEKT ORGANIZACJI RUCHU | ZABEZPIECZENIA ROBOT NA CZAS
Y 1 “\ 8 TYTUL PROWADZENIA PRAC ZWIAZANYCH Z BIEZACYM UTRZYMANIEM DROG WOJEWGDZKICH
g @5 } ir ¢ L ADMINISTROWANYCH PRZEZ MZDW W WARSZAWIE REJONY DROGOWE /WSZYSTKIE/
=k L =l |
=3
o3 = ] __’ ”/ e SCHEMAT ORGANIZACJI RUCHU NA CZAS WYKONYWANIA ROBOT
ng o bl RYSUNEK WYMAGAJACYCH ZAJECIA PRAWEGO PASA RUCHU NA DRODZE DWUJEZDNIOWEJ,
o & T NA GRANICY OBSZARU ZABUDOWANEGO
~ 0 N "
B 3 13 Skalas Data wykonania 12.2018r.
50—100m s L = odcinek roboczy RYS NR projektu:
2 I b Imig i nazwisko: Podpis projektanta:
o Dt. odcinka rob6t ucheZnion:: od nutezggig b
= i ki hu, | ie d i )
ED_ i warunkéw ruchu, lecz nie dtuzsza niz m PROJEKTANT mar inz. Kraysztof Albrecht /?/?/
&




2 2028,

ZATWIERDZENIE Nr NI-D-1.8022

nnu naley wprowaoz

i przywrocenia poprzednie] organizacji

n wprowadzenia niniejszej } .
e a 7 dni przed wprowadzeniem

chu nalezy zglosic co najmniej n

rganizacji ruchu go: )
Departamentu Nieruc
03-472 Warszawa,

I~f

homosci i Infrastruktury
ul. B. Brechta 3

U-21b co 10m

q0Z2-n

U-20b

U-21b

N

—35 — zastosowat w przypadku ograniczonej widocznosci

Dla Vdop. < 60km/h

S
(=]
o
=
!
[ow]
w
‘5
3
< o .
— 1 o
] | = 5
<< o_g
[
" =
e E
2§
""‘,N
S 8
f_\o
v-c
X ©
c M
N o

N

J_pefna szerokos¢ pasa ruchu

e

Di. odcinka rob6t uzalezniona od natezenia
i warunkbw ruchu, lecz nie dtuzsza niz 500mb

}0q0J waiozsqo pazd

wQoL—0G 1950J6ajpo m Jmpisn (1)ypuz

Uwaga: Schemat do zaslosowania w przypadku, gdy ruch
odbywa sie¢ chodnikiem poza obszarem prowadzonych prac.

p(eszych wzdluz drogi

UPROSZCZONY PROJEKT ORGANIZACJI RUCHU | ZABEZPIECZENIA ROBOT NA CZAS
PROWADZENIA PRAC ZWIAZANYCH Z BIEZACYM UTRZYMANIEM DROG WOJEWODZKICH

1osouzoopim [suozoluoibo nypodAzid m gomosoysoz — ge-n

TYTUL
ADMINISTROWANYCH PRZEZ MZDW W WARSZAWIE REJONY DROGOWE /WSZYSTKIE/
SCHEMAT ORGANIZACJI RUCHU NA CZAS WYKONYWANIA ROBOT
RYSUNEK WYMAGAJACYCH ZAJECIA POBOCZA NA DRODZE JEDNOJEZDNIOWEJ
(W OBSZARZE ZABUDOWANYM)
i Data wykonania
RYS NR 14 Skala: Sroikte: 12.2018r.
Imie i nazwisko: Podpis projektanta:
PROJEKTANT

mgr inz. Krzysztof Albrecht

V-8




. MARSZALEK
YEWODZTWA MAZ

ZATWIENMDZ E?

Dia Vdop. = 90km/h

Znakdw B—34"60" nie stosowa¢ w przypadku wystepowania skrzyzowania, w odleglosci do 150m poza obszarem robdt!

7 dni prged « |

DT AT Warcsaum ol D ¥

—-35 - zastosowa¢ w przypadku ograniczonej widocznosci

£

[=]

(=]

7

<

[Te)

5
= < | T 2
@ 3 - L L g3
& { *’@ z E
[
© e
‘£ 2
2 8
/ 2]
xv
20m A \ 70-100m 5 8
N A

s = 7 A} < |
P P N )

]_ petno szerokos¢ pasa ruchu

[=]
[1:3 x
o
o &
3 o
N & STREFA ROBOT ¥
g = / a Dl. odcinka rob6t uzalszniona od nat@zenia |
e - _ | MARSZALEK i warunkéw ruchu, lecz nle dtuzsza niz 500mb
g & > ¢ =2 WOJEWODZTWA MAZOWIECKIEGO -
T8 g & ¥
8. .
8 g | s | I
('A g" rganiza
8 8
3 5
o>
= Uwaga: Schemat do zastosowanic w przypadku, gdy ruch pigszych wzdtuz drogi
E nie wystepuje, lub odbywa si¢ chodnikiem poza obszarem prowadzonych prac.
©
o
a -
g : UPROSZCZONY PROJEKT ORGANIZACJI RUCHU | ZABEZPIECZENIA ROBOT NA CZAS
“3. ) ) TYTUL PROWADZENIA PRAC ZWIAZANYCH Z BIEZACYM UTRZYMANIEM DRO6G WOJEWODZKICH
s c.Qm%E da ADMINISTROWANYCH PRZEZ MZDW W WARSZAWIE REJONY DROGOWE /WSZYSTKIE/
g L
§ SCHEMAT ORGANIZACJI RUCHU NA CZAS WYKONYWANIA ROBOT
2 B AL SR ST TSI O E RYSUNEK WYMAGAJACYCH ZAJECIA POBOCZA NA DRODZE JEDNOJEZDNIOWEJ
£ (POZA OBSZAREM ZABUDOWANYM)
[=]
8 . Data wykonania
] ﬁﬂ RYS NR 15 Skala: projektl.)ll: 12.2018r.
(2] "
- "-‘ K Imie i nazwisko: Podpis projektanta:
/ ' _ PROJEKTANT i
. mgr inz. Krzysztof Albrecht % )4
=




MARSZALEK
WOJEWODZTWA MAZOWIECKIEGO

—12b
A-14

A

%A—SO
@s

ZATWIERDZENIE Nr NI-D-1.8022.2 /( Zoﬁ_f’e_f_’_z .
wigrozam do reslizacji czasows organizacie : 2 Dla Vdop. < 60km/h
ce Drgatizate ruchu nalety wprowadzié de dnia 3’{-/?'23!', ‘o'-'
* W przypadku wystepowania w osi jezdni linii P—4 lub P—3a zabraniajqcych wjazdu na czes¢ jezdni przeznaczonej Fermin whrowadzema nin ejsze] i przywrecenia poprzednie] e — E 0 2 STY 2623
dla przeciwnego kierunku ruchu znak B—27 ustowi¢ w takim miejscu, w ktérym dopuszczona jest mozliwos¢ wyprzedzania, ”;aerji--,-- i ;c co najmniej na 7 dni przed wprowadzeniem _‘S
! ! u N g
De i 2oi i
a nie 20m poza wygrodzeniem obszaru robdt; pag;@;gt\b‘v;\lr'sezr;sv?TFECléiggﬁgrgktury ‘&
.ul.B. Bre b3
Znakéw B—-27 nie stosowa¢ w przypadku wystepowania skrzyzowanio, w odlegtosci do 150m poza obszarem robét! [
[4]
s :
o =)
S <]
a 3 3 c
— ~— x
o ~ N e o Q
| ! y [s] o
it I3 date & =
A — r S :
- =i o = . 3
| T E
L £ i : g
= o s 3 s
[ | s [ )
) i Q
S - £ =
& 7]
o L
N =
[=]
! @
g =]
| =
C kS

przed obszarem robét

L—35 nad U-3d

50-80m 20—-50m
20m / J
-
5.5
[ 20-50m 50-B0m [ STREFA ROBOT o 20m ”
1 Dt. odcinka rob6t uzalezniona od natezenia
I warunkbw ruchu, lecz nie dtuzsza niz 500mb
g 3‘|> )l> © > CIU
o g | fo) [X]
= N

g5 » B 32 = 3

w

N

a

@

3

3

o

9':

Uwaga: Schemat do zastosowania w przypadku koniecznosci zajgcia czesci pasa ruchu
wraz z poboczem lub chodnikiem !!!

wooL op 1950;65p0 M YMDlSN BOUZ

UPROSZCZONY PROJEKT ORGANIZACJI RUCHU | ZABEZPIECZENIA ROBOT NA CZAS
TYTUL PROWADZENIA PRAC ZWIAZANYCH Z BIEZACYM UTRZYMANIEM DROG WOJEWODZKICH
ADMINISTROWANYCH PRZEZ MZDW W WARSZAWIE REJONY DROGOWE /WSZYSTKIE/

SCHEMAT ORGANIZACJI RUCHU NA CZAS WYKONYWANIA ROBOT

1050uzo0pim [ouozoluoibo mipodAzud s 9DMOS0ISDZ —GE—)

RYSUNEK WYMAGAJACYCH ZAJECIA POBOCZA | CZESCI PASA RUCHU
NA DRODZE JEDNOJEZDNIOWEJ (W OBSZARZE ZABUDOWANYM)
. Data wykonania
RYS NR 16 Skala: projektL)J,: 12.2018r.
Imie i nazwisko: Podpis projektanta:
PROJEKTANT :
mgr inz. Krzysztof Albrecht /f/%




* W przypadku wystepowania (poza obszarem robbt) w osi jezdni linii P—4 lub P—30, zabraniajqcych wjazdu no czes¢ jezdni przeznaczonej

Znokbw B—42, B—27 i B—34 nie stosowa¢ w przypadku wystepowania skrzyzowania, w odlegtosci do 150m poza obszarem robét!

Zatwier

MARSZALEK

WOJEWODZTWA MAZOWIECKIEGO

dzam do realizacy €zasowg organizacje ruchu

dia przeciwnego kierunku ruchu, zamiast znaku B—42 nalezy ustawi¢ znak B—34"60". Ponadto nclezy umiesci¢ znak B—27 w takim miejscu, w ktdrym dopuszczona jest mozliwcyﬁ;g‘ﬂgmbmiue: zn;ian/ ; ;
A organizacie ruchy naledy wprowadzid

a0 unia 3. 41150,

Dla Vdop. = 90km/h

K3
<1
o
[=
~N
[&]
o
2
=
rmin wprowad: enia ninigjsze) 1 orzywrocenia poprzednig) organizacy ‘o
£ ruchu nale: losi¢ co naymniej na 7 dni przed wprowadzeniem S
S organizacy ruchu do S £
. =
g E g e
o )
o = a o |
= — i~ gL i
o~ < ) c = b4
| ] = = B o~
@ > m S g —
@ a
5 ERN-— 5 g
S 8 9 o
o * N o a =
@ <~ : G @
g % daic g8 = 5 5
=S | -‘-f‘ S ©° © o <
3% a o £ S s g e
8 SN = E 2 o P
Q = N ‘= O
=9 © © 25 L s K] g N
£ a o s 8 z N 7] - 0
@ _ g 8 8an o o 9
z = k= a2 ] N S ©
Q © 5 = N = =]
28 5 < » E s r? e I x 9 ) 3 ks
o N - a @ 2 ~
@ - o © o c O
L9 C T e i = < v a2 AR — N a
5O <L -i o o t = o <
o > © 9 c 4
| E ~N Y 1=} g o f ¥
. = ca Y n T fs] -
e .9
~ 0 S c s §
5% Ha g 2 STy
LY
ﬂ]:l = =1 8‘ ) i e
‘ —40m
- / 70~100m 50-100m 20-100m
.
/ 1/ ;
min. 5,50m
o —1 70-10
20-100m 50-100m 0-100m ¥ 20-40m |, .
—-S € m
E 3 = P'I-J
T @y g3
; B U—20a L £2 3
. m I L~ = 31
@, * 832
il . © ac
> > s =2
© T L 3 & i it T g% .§ g'
—_ fN) N [=]
a Ead & -3 < G 2] o § 8
= =] S g e i
g 3 g STREFA_ROBOT v NS 3=
4 . . 7
8 a Dt. odcinka rob6t uzalezniona od natezenia o VQ = 3.
o g i warunkéw ruchu, lecz nie diuzsza niz 500mb | =5 @ 2.
@ w
3 S ze
3 * B
=] =5 '5
& = &
—~~ [~ 8
N
a
EX
@

wgOE—-06Z 19s0)Batpo # Jmosn 1Ypuz

1osouzoopim fauozowoibo nypodAzid m Jomosojspz —Go—

wog| uiw 19solbapo m JmMo)SN HouzZ

[ f.292irt

Uwaga: Schemat do zastosowania w przypadku koniecznosci zajecia czesci pasa ruchu

wraz z poboczem

lub chodnikiem !l

UPROSZCZONY PROJEKT ORGANIZACJI RUCHU | ZABEZPIECZENIA ROBOT NA CZAS

mgr inz. Krzysztof Albrecht

P

TYTUL PROWADZENIA PRAC ZWIAZANYCH Z BIEZACYM UTRZYMANIEM DROG WOJEWODZKICH
ADMINISTROWANYCH PRZEZ MZDW W WARSZAWIE REJONY DROGOWE /WSZYSTKIE/
SCHEMAT ORGANIZACJI RUCHU NA CZAS WYKONYWANIA ROBOT

RYSUNEK WYMAGAJACYCH ZAJECIA POBOCZA | CZESCI PASA RUCHU NA DRODZE
JEDNOJEZDNIOWEJ (POZA OBSZAREM ZABUDOWANYM)
. Data wykonania

RYS NR 17 Skala: projeku{: 12.2018r.

Imie i nazwisko: Podpis projektanta:
PROJEKTANT




* W przypodku wystepowania (poza obszarem robdt) w osi jezdni linii P-4 lub P—3a, zabranigjqcych wjazdu na cze$¢ jezdni przeznoczonej
dlo przeciwnego kierunku ruchu, zomiast znaku B—42 nalezy ustawi¢ znak B—34"40". Ponadto nalezy umiesci¢ znak B—27 w takim miejscu, w ktérym dopuszczona jest mazliwose wyprzedzanio, .. (3t

Znakbw B—42, B-27 i B—34 nie stosowa¢ w przypodku wystepowania skrzyzowania, w odleglosci do 150m poza obszarem robb6t!

w ktérym dopuszczone jest wyprzedzanie

B-27* - umiesci¢ w miejscy,

@

<
N o
- N
g'c

°
-
)

=}
5 €
@D o=
2o
S o
]
< 5
N2
=

@8—42* lub @B_w
ag-
ce-n

v STREFA ROBOT v
i’ Dt. odcinka rob6t uzalezniona od natezenia - ¥
i warunk6w ruchu, lecz nie dluzsza niz 500mb 5
& o
~N Q2
| ©
o

O W

20~40m /
/%

U-3d lub U-26¢

MARSZALEK

WOJEWODZTWA MAZOWIECKIEGO

ZATWIERDZENIE Nr

Depart'amentu Nieruchomosci i Infrastruktury
03-472 Warezawa, ul. B. Brechta 3

1.2073. Pz

; :'!'r_wg;_"ng,,_ Dia Vdop. < 60km/h

7
=
p=]

due g

iy, —

I 8 e

£

T ®

o O

[=]

>3

<

.;E

o o

£

(7]

{ B w & ¥ 5§
[ [ M= T 28
@ @ Ll <8<
5 o

©

50-70m

;

20-30m

~_stanowisko kierowania ruchem wahadlowym
__Przez upowaznionego pracownika

) 20m
20-30m 50-70m
stanowisko kierowania ruchem wahadtowym

_ przez upowoznionego pracownika
T
S

2 > c
sE T L] PP
S —_ = W [ N
I35 & KN O A (3
@ ;
'3 . WOJEWT O
o o I." 7o (7
S ¢ ZATWIERDAENIE e NL-D-LB022 2. A L5 h &
[=]
N g ZACH CzZasowa ory
% a wcatodciivemesa boz ziN g
S5 g
-
o
o
(=)
—
pFrastukiury

aU—ﬂb co 10m
wQi 0o UlZ-ﬂé

WG 02 "XDW MD}SZ0J ?

(supds|pz) DEZ—N 9n| o¢Z—N /yokoblomuy oyou 1090 nypodAzid m/ qn|

ws—a(% qn| ,z*-g@

(azposp ou ffopnifs)

gozijod po 10S0UZ3|DZ M
‘nosfelw M 10saILN — 4/2—-4

alupzpazidAm jsel suozozsndop whigpy M

Uwaga: Schemat do zastosowania w przypadku koniecznosci zajecia jedynie czesci jezdni
(brak zajecia pobocza lub chodnika) !!!

UPROSZCZONY PROJEKT ORGANIZACJI RUCHU | ZABEZPIECZENIA ROBOT NA CZAS
TYTUL PROWADZENIA PRAC ZWIAZANYCH Z BIEZACYM UTRZYMANIEM DRO6G WOJEWODZKICH
ADMINISTROWANYCH PRZEZ MZDW W WARSZAWIE REJONY DROGOWE /WSZYSTKIE/
SCHEMAT ORGANIZACJI RUCHU NA CZAS WYKONYWANIA ROBOT
RYSUNEK WYMAGAJACYCH ZAJECIA PASA RUCHU NA DRODZE JEDNOJEZDNIOWEJ
(W OBSZARZE ZABUDOWANYM)—RUCH WAHADLOWY KIEROWANY RECZNIE
. Data wykonania
RYS NR 18 Skala: projekta/: 12.2018r.
Imie i nazwisko: Podpis projektanta:
PROJEKTANT )
mgr inz. Krzysztof Albrecht /L{%




MARSZAt EK
WOUEWODZTWA MAZOWIECKIEGO

* W przypadku wystepowania (poza obszarem rob6t) w osi jezdni linii P—4 lub P—3a, zabraniajgcych wjazdu na czes¢ jezdni przeznaczonej 304 _.___,,___1_ _
dla przeciwnego kierunku ruchu, zamiost znaoku B—42 nalezy ustawi¢ znak B—34"40". Ponadto nalezy umiesci¢ znak B—27 w tokim miejscu, w ktérym dopuszczona jest mozliwose wyprzedzania, il naledy wprewsdzié do gy .,,.M’ frP Dla Vdop. < 60km/h

Znakédw B—42, B—27 i B—34 nie stosowa¢ w przypadku wystepowania skrzyzowania, w odlegtosci do 150m poza obszarem robé6t! " ¥ poprzednie

STREFA ROBOT Y Do
2 € artament
7 Dt. odcinka rob6t uzalezniona od natezenia ™ 7 p 03-472 \/L{/;\Jrlﬁ?rg‘clhﬁomo tnfrastruktury
i warunkéw ruchu, lecz nle dtuzsza niz 500mb o5 P Lawa.ul B Brechla R
0 o o
i 7§
e =
i A}
o ° CL.L&Z(: b
c — 0
R N I e 12
Rl — (=]
<
g " 2 £
a | o g
3 e ! o 8 = N e
— el M
= e o oD -
= : s = g g
E I =]
< 8§ oe =2 © o . s
35 = & Ll & 3 S & a8 ¥ 35§
22 £ Y S5 o e (1 L 8%
53 22 @ 00Z-N 7 . = = = S
1 E Nz = - . < “'52 2
x £ = T if El e
R = S’)" 8 ] =
& = N
1
} 20—40m
20m
Vi
A o 0=50m 20-30m 20~30m
\stunuwisﬁo Rierowania ruchem wuhcaiowym
___ przez_upowaznionego pracownika _ - - . _ o

N N Y'_JWE-TJ/;/ -

\_ 20-30m y_ 20-30m 40%50m | S~ N\ \ /

Aﬂ‘—‘?

stanowisko kierowania ruchem wahadtowym
przez upowaznionego pracownika

~

(azposp pu IfopmAs)
gezijod po 1os0UzZ8|0Z M

vi-v
oCL-v

‘nosfaiw M osAIUN — 4/7-g

«ve—4g @

1950]63]p0 M IMD)SN 1HDUZ
aluozpazidfm jsol auozozsndop wAigy M

10q0J waupzsgo pazud wQQp| Op

Uwaga: Schemat do zastosowania w przypadku koniecznosci zajecia pasd ruchu
wraz z poboczem lub chodnikiem 11

UPROSZCZONY PROJEKT ORGANIZACJI RUCHU | ZABEZPIECZENIA ROBOT NA CZAS
TYTUL PROWADZENIA PRAC ZWIAZANYCH Z BIEZACYM UTRZYMANIEM DROG WOJEWODZKICH
ADMINISTROWANYCH PRZEZ MZDW W WARSZAWIE REJONY DROGOWE /WSZYSTKIE/

SCHEMAT ORGANIZACJI RUCHU NA CZAS WYKONYWANIA ROBOT ZWIAZA YCH

RYSUNEK onEN IOy M e eV HUCR TR R ISR o50T

JEDNOJEZDNIOWE. aw OBSZARZE ZABUDOWANYM)—RUCH WAHADLOWY KIEROWANY RECZNIE

WG 00 'XDW MDISZOJ V
wgl 03 olZ-N

. Data wykonania
RYS NR 19 Skala: prOJekta/ 12.2018r,
Imie i nazwisko: Podpis projektanta:

U-21b co 10m
(3upd9IDZ)DEZ—N qn| d¢Z—N YIKoblomuy oxox 10qos nypodhzid m qn)

PROJEKTANT
mgr inz. Krzysztof Albrecht /,;




* W przypadku wystepowania (poza obszarem robdt) w osi jezdni linii P—4 lub P—3a, zabraniajqcych wjozdu na czest jezdni przeznaczonej

dla przeciwnego kierunku ruchu, zamiast znoku B—42 nalezy ustawi¢ znak B—34"40". Ponadto nalezy umiesci¢ znok B—27 w takim miejscu, w ktérym dopuszczono jest mozliwos¢ wyprzedzama,

MARSZALEK
WOJEWODZTWA MAZOWIECKIEGO

ZATWIERDZENIE Nr NI-D-1.8022.2. A, 2023, P2

$ ) .__,uw rganizacie ruchu
Znakdéw B—42, B—27 i B—34 nie stosowa¢ w przypadku wystgpowania skrzyzowania, w odleglosci do 150m poza obszarem robot! e e ML) “imu W A7 2%, Dla Vdop. = 90km/h
s STREFA_ROBGT v
‘< Dt. odcinka rob6t uzalezniona od natgzenio < 7 |
i warunkéw ruchu, lecz nie dluzsza niz S00mb 5 4 |
&9 . osoig Infrastruktury
1?% Warszawa ul. BeBrechta 3
N
o2 -
2 o o E
: ; S N\ i clunt
N i, sl rsh 8
E 5,_) B .-_ ‘ %S 6 Tr
; & 5 b o0 S =8 =t
3 -8 O Q g . M
£ £ Q— = g 2
Efs a8 X [ 4 5 8
=5 BT 8 g g 8
3 E ° g x, Ire] i ITe) m: 9 o ¢
33 s ¢ _ R P Y TEER RN =
£8 85 @ > I 3L < S
e B 3 g
I E N Doz_n “y y | E
- & ES ot 3 E
R § -‘o . ON E
| ‘G 9
@ = A gay
) b 552
b 2t 50-100m 70-100m 50~100m 238
K 20m ¥ Sz E
Pa
|
.. stanowisko kierowania ruchem wahadlowym
_ _ _ e . a . _ . _ przez_upowaznionego pracownika___ . _ _ . _
- _ - stanowisko Kierowania rucherm wahadloWym \—\ \ A ? /_
przez UpoWaZnionego pracownika N in. <,
= AN /S
- = 1 B ;
Qog 50—100m 70-100m > 50-100m ﬂl, 20-40rn ,
& a= 20m o q
ods g 7 D
gso N =
3o E £ 1
2 7 S AN S P o &
e OO O s S |
& % o = o |3 ac
=S =BTy v ND @ w it 5 g8 ¥
Y oG 8 34 A\ A = a g =)
i g8 %G 5 AN P2 N 55
s 5 | s B i s
o a8 =3 ~ D 3 ®
S ;| F 7 8 32
g MARSZALEK s 1 82
3 = IE\VOD L TWA MALOWIBCKIEGO 3 °© EN = 2
3 a v , Aaonpe 3 S 3
g “roi LATWIE '. vestine %E.:_ §_
o Zotwicrdzum do 1o inacjg vuchu 3 g S
2. il o |9 @
3 nalezy wpraw & 2
i i S |3
o 7 dir pracd WaR A . '.h:. / s |r R . . . . . . P .
;On I..!rlg\f‘:i.xrx.nn'cmu; e i Thrstiukcary 58 Uwaga: Schemat do zastosowania w przypadku koniecznosci zajecia jedynie czesci jezdni
SaE = S Slg (brak zajecia pobocza lub chodnika) !!
(2]
~
(o]
Z UPROSZCZONY PROJEKT ORGANIZACJI RUCHU | ZABEZPIECZENIA ROBOT NA CZAS
W YTUL PROWADZENIA PRAC ZWIAZANYCH Z BIEZACYM UTRZYMANIEM DROG WOJEWODZKICH
o & ADMINISTROWANYCH PRZEZ MZDW W WARSZAWIE REJONY DROGOWE /WSZYSTKIE/
= 5 SCHEMAT ORGANIZACJT RUCHU NA CZAS WYKONYWANIA ROBOT
Mo < RYSUNEK WYMAGAJACYCH ZAJECIA PASA RUCHU NA DRODZE JEDNOJEZDNIOWEJ
5 (POZA OBSZAREM ZABUDOWANYM)—RUCH WAHADLOWY KIEROWANY RECZNIE
[e]
w . Data wykonania
3 RYS NR 20 Skala: projekti: 12.2018r.
g Imig i nazwisko: Podpis projektanta:
: PROJEKTANT ?
mgr inz. Krzysztof Albrecht /,7(
[ 4




MARSZALEK

i ; . . \ W
* W przypadku wystepowania (poza obszarem robdt) w osi jezdni linii P—4 lub P~3a, zabranicjqcych wjazdu na czes¢ jezdni przeznaczonej VOJEWODZTWA MAZOWIECKIEGO

dla przeciwnego kierunku ruchu, zamiast znoku B—42 nale2y ustawi¢ znok B—34"40". Ponodto nalezy umiesci¢ znak B—27 w takim miejscu, w ktérym dopuszczona jest mozliwos¢ wyprzedzania, ZATWIERDZENIE Nr NI-D-1.8022.2 /;ZOZ?PZ
i i i i i ! 2 f =alizac) czesowa arga
Znakéw B—42, B-27 i B—34 nie stosowa¢ w przypadku wystgpowania skrzyzowania, w odiegtosci do 150m poza obszarem robé&t! ey bt gy o Jn.n.,n._ Dla Vdop. = 90km/h
v STREFA ROBOT V 3 I
# Dti. odcinka robét uzalezniona od natgzenia = < el Aul i ! ¥ wIdCENIE paprzednie] organizach
i warunkéw ruchu, lecz nie dluzsza niz 500mb c IEU nalezy. zdlos Jmnig) ni 7 dni przed wprowadzeniam 74
9 by - A tuchi
~N % - Q Departamentu NieruchomoseE Infrastruktury f
i85 i N 03-472 Warszawa, ul. C";B,.'-rechta 3
X } o
E Lk dies | iniaggysbu
© e E G5 1rEnsolty ;_);c._j.sg..
c 3 |
g 8 ” =
o » ey Lisde «
@ by Qi L zC ©
a | o - B T 35}
35 o . o o < e =20
O [T «© Son
8 £% il 3 =5
@ = Fal g ﬁ F‘E;
z C o o 0 > % o
S S 5 =] = 2o
58 5 S & M3 " QMm% 3 ~
85 9T = £ 7 < P8 p = =
£8 §8 1 > o & d aN& 7 i
Swo % <, <] boZ-Nn a < =
| E N .2 A \ <] ‘4 P .g
. = . _ ' §i8
~ O -
S5 :
m = 2
20—-40m TT 40-60m 70—100m 40-60m 50—80m
g & 20m
J’, -,
N\ stanowisko kierowania ruchem wahadlowym
_ _ N _ _ __ _ — — — _brzez upowaznionego pracownika . _ — _ —
- - - ~stanowisko kierowania ruchem wahadlowym ]
- . min. 2,75m
przez UpOWGZNionego pracownika S
v W —

~

[ (]
50—-80m 40—-60m 70—100m 40-60m |,
1 ¢ 20—40
/&ﬁy \\\ // i
T

@

7

2
o)
ov

Uwaga: Schemat do zastosowania w przypadku koniecznosci zajecia pasa ruchu
wraz z poboczem lub chodnikiem !l

UPROSZCZONY PROJEKT ORGANIZACJI RUCHU | ZABEZPIECZENIA ROBOT NA CZAS
TYTUL PROWADZENIA PRAC ZWIAZANYCH Z BIEZACYM UTRZYMANIEM DROG WOJEWODZKICH
ADMINISTROWANYCH PRZEZ MZDW W WARSZAWIE REJONY DROGOWE /WSZYSTKIE/

= @
= |
L L s
N 58S 3
2
(23
== . O a8 =
;o _‘ : = =8
T | LL i ’SJEIU U|J l o 5 9 § ?‘,-
e -—
£ RS VT RS R & o8 g8
g o N O
o o
c : N
o z :
o & I | ;s 1
TN s 2 ; e m
N3 N £ \ T i :
aax 3 & 802 TaE L = > i ‘S
3 i AT Ny { """- LOE- o FIEEECELEE AR A -
eS8 =g ZATWIENDZESIE Nr tl-0-14 - u *
o2 3 = t £
N o2 o a Rt - :
§ %3 o lizac)l czasowg org e :
3 8 g : . s dms &
S
S ¢ o, S
Eg i m
™ —_—
3
3 : ib
@ weet s Depntdme »
O [A) ] " . 3
’ 2
Q
=
3
[=]
(3
(2
o
o
3

SCHEMAT ORGANIZACJI RUCHU NA CZAS WYKONYWANIA ROBOT ZW?(Z)%%‘_{FCH

RYSUNEK 7 Fﬂwgammewcy%gwwm%uMLCME&

JEDNOJEZDNIOWEJ (POZA OBSZAREM ZABUDOWANYM UCH WAHADLOWY KIEROWANY RECZNIE

U-21b co 20m
(eupo3)oz)DEZ—N qN| ogg—-N YoAoblomsy o3l 19gos nypodizid m qn|

: Data wykonania
RYS NR 21 Skala: projekta’: 12.2018r,
Imie i nazwisko: Podpis projektanta:
PROJEKTANT
mgr inz. Krzysztof Albrecht //%




MARSZAL EK
WOJEWODZTWA MAZOWIECKIEGO

. . e . ZATWIE D- .2023.
* W przypodku wystepowania (poza obszarem robdt) w osi jezdni linii P—4 (ub P—3a, zabraniajqcych wjazdu no czes¢ jezdni przeznaczonej " | RDZEN’_E o It s022.2 /1 PZ

dlo przeciwnego kierunku ruchu, zamiost znoku B—42 nalezy ustawi¢ znak B—34"40". Ponadto nolezy umiesci¢ znok B—27 w tokim miejscu, w ktérym dopuszczona jest mozliwose wyprzedzania,. czasowsg orgs !

aan et e et smn o g gy g2, | Dia Vdop. s 60km/h
: . EZY Wprowadzic do dnig 2SA«A 8 .

Znakéw B—42, B—-27 i B—34 nie stosowa¢ w przypadku wystepowania skrzyzowania, w odlegtosci do 150m poza obszarem robét!

z STREFA_ROBGT y y 2
~ DI. odcinka robSt uzalezniona od natezenia '
i warunkéw ruchu, lecz nie dlu2sza niz 500mb

(zalecane)

[3)
0
o
|
)

<
robét

02 STy

U-3d lub U-26¢

A—12b

A~14
Znaki ustawi¢ w odlegtosci
do 100m przed obszare

u-35

-Nn
(=]
&
=

2a- U-35

w zaleznosci od potrzeb
(sytuacji na drodze)

@B—‘ﬂ" lub @8—34*
o¢-N
Ge

w ktérym dopuszczone jest wyprzedzanie

B-27* — umiescit w miejscu,

8 1 20-40m 40—50m
|

Py

' 9

__stanowisko kierowania ruchem wahadlowym
przez upowaznionege pracownika

y 20—40m
A

stanowisko kierowania ruchem wahadtowym
przez upowaznionego pracownika

vi-=v
oTL-v

(2zposp pu ifopnyfs)
gaznjod po josouza|pz M

Py
5

‘nasfeiw M Jselwn — /7—g6

1950)b3)po M mDISN njouz
aluozpazidAm ysal suozozsndop wAigy M

j0qos wwapzsqe pazud wQQ| op

Uwaga: Schemat do zastosowania w przypadku koniecznosci zajecia pasa ruchu
wraz z poboczem lub chodnikiem !!

UPROSZCZONY PROJEKT ORGANIZACJ! RUCHU | ZABEZPIECZENIA ROBOT NA CZAS
TYTUL PROWADZENIA PRAC ZWIAZANYCH Z BIEZACYM UTRZYMANIEM DROG WOJEWODZKICH
ADMINISTROWANYCH PRZEZ MZDW W WARSZAWIE REJONY DROGOWE /WSZYSTKIE/

Wwg 02 ‘XDw Mo}szmv
wgl 02 oig-

SCHEMAT ORGANIZACJI RUCHU NA CZAS WYKCONYWANIA RCBOT WYMAGAJACYCH

U-21b co 10m
(3uodspz)ogz—n QN 9¢Z~n yoAkoblomuy ox3ouy joqos mypodAzud m qn

RYSUNEK ZAJECIA POBOCZA LUB CHODNIKA | PASA RUCHU NA DRODZE JEDNOJEZDNIOWEJ
(W OBSZARZE ZABUDOWANYM)—RUCH WAHADLOWY KIEROWANY RECZNIE
. Data wykonania
RYS NR 22 Skala: projekt&/: 12.2018r.
Imig i nazwisko: Podpis projektanta:
PROJEKTANT e
mgr inz. Krzysztof Albrecht /L{

i




* W przypadku wystepowanio (pozo obszarem robdt) w osi jezdni linii P—4 lub P—3a, zabranigjgcych wjazdu na czes¢ jezdni przeznaczonej / 2023.2Z

dia przeciwnego kierunku ruchu, zamiast znaku B—42 nalezy ustawi¢ znok B—34"40". Ponadto nalezy umiesci¢c znak B—27 w taokim miejscu, w ktdrym dopuszczona jest mozliwose wyprzedzaniGy . e o

Dla Vdop. = 90km/h

a i
s
o~
—
=~
e
e

Znakéw B—42, B-27 i B—34 nie stosowa¢ w przypadku wystepowania skrzyzowania, w odlegtosci do 150m poza obszarem rob6t! Winleigsg g 3182y Wpi ==

adZic do dnla
"V STREFA ROBGT 7

DI. odcinka rob6t uzalezniona od natgzenia & B A b 1
i warunkéw ruchu, lecz nie dluzsza niz 500mb " g / Il it idzanion
N8 E
iy 3
. E
c <]
- } =%
€ B e M8
o ‘S ~ CL
G % 3 i SE
& ) ] . o P
(=3 | 5 9 £'5.0
35 3 = ] & el
- [ \ © s £ e
. [ S\ . -
o8 < N I (8Pl Drogo. o O =T
g & 23 e 2 STY 2”23 R 2°
g g% o 2 v 22 =
> 2 S g 2 ir - g°
© 9 — e N 0 o
on 2 b = M0 ) 7o) Ny
33 gz ¢ & L ? ¢ Ted = 3
€8 £ 9 | o > =2 o o aN 4 &
58 g =2 - 00Z-N = ¥ : < =)
1 E N2 b = E, g \ _ N 7
» 2 = i 3 al i\ /! ) 1 A
~ X = = ! =8
o X 23 '
QID =z 1, ad
}: o‘l
20—40m _
@ TT 40-60m 70-100m 40-60m 50-80m
g & S 20m
‘ o 2
P
~__stanowisko kierowania ruchem wahadiowym
— = J — — = W = . _ _ _ przez upowaznionego pracownika . _ _ _
- _ - T stanowisko kierowania Tuchem wahadlowym )
: z min. 2,75m
przez upowaznionego pracownika T T

~_ N\
50-80m 40-60m 70-100m 40-60m ¥ 20-40
v 20m \\\ / sty

E
e
)

¢/

% m
E 3 |
& o
o E
=2 R
E 8 31
> > : @ 2, 4 ec
] | | o ~ND @ 1 5 9 S 3
S 7384 & & 5 o 8
A & xu o “ — 4 g o S &
o & 8 o N
£ N o 2 g 9 S =
Q.3 hna ®© ®
B o Q o = o ~ a —. 3
i g 7 j = g5
08 [~ 3 = [~ -~ ‘(g
oA E =
n 2 3 O * E-
N &9 S a
o OF o5 =
2 O 23 8
N = @
2 o g a
5T e S
88 2 -
5 5
@
o . . . - . ‘ ]
3 Uwaga: Schemat do zastosowania w przypadku koniecznosci zajecia pasa ‘ruchu

wraz z poboczem Ilub chodnikiem !l

UPROSZCZONY PROJEKT ORGANIZACJI RUCHU | ZABEZPIECZENIA ROBOT NA CZAS
TYTUL PROWADZENIA PRAC ZWIAZANYCH Z BIEZACYM UTRZYMANIEM DROG WOJEWODZKICH
ADMINISTROWANYCH PRZEZ MZDW W WARSZAWIE REJONY DROGOWE /WSZYSTKIE/

WG 00 "XDW MD)SZOJ V

SCHEMAT ORGANIZACJI RUCHU NA CZAS WYKONYWANIA ROBOT

U-21b co 20m
(8up3spZ)DCZ—N Nl 987N Yokodlomuy 010l 10qos mypodAzid m gn|

RYSUNEK WYMAGAJACYCH ZAJECIA PASA RUCHU NA DRODZE JEDNOJEZDNIOWEJ
(POZA OBSZAREM ZABUDOWANYM)—RUCH WAHADLOWY KIEROWANY RECZNIE
. Data wykonania
RYS NR 23 Skala: projektL)J/: 12.2018r,
Imig i nazwisko: Podpis projektanta:
PROJEKTANT
mgr inz. Krzysztof Albrecht /?(
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Znakéw B—34 nie stosowa¢ w przypadku wystepowania skrzyzowania, w odlegtosci do 150m poza obszarem rob6t!
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Znakéw B-34 nie stosowa¢ w przypadku wystepowania skrzyzowania, w odlegtosci do 150m poza obszarem robét!
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UWAGA: Przy remoncie chodnika metodq polowkowq naiezy umozliwic pieszym przejécie o szerokosci min. 1,25m
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Uwada: Schemat do zastosowania w przypadku, gdy ruch pieszych wzdluz drogi
nie wystepuje, lub odbywa sie chodnikiem poza obszarem prowadzonych prac.
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pojozd wykenujgey proce na drodze

pachotki U-23c lub U-23a (zalecane)

rozstaw migdzy pachotkami nie wigkszy niz co 10m
Nie stosowaC przy robotach szybko postepujqcych przy uzyciu pojozdéw mechanicznych.

Uwaga: Schemat do zastosowania w przypadku, gdy ruch pieszych wzdluz drogi
nie wystepuje, lub odbywa sie¢ chodnikiem poza obszarem prowadzonych prac.
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Di. odcinka rob&t uzalezniona od natezenia
i warunkbéw ruchu, lecz nie dluzsza niz 500mb
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lampy blyskowe
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lampy blyskowe

pojozd wykonujgey prace na drodze

pachotki U-23c lub U-23a (zalecane)
rozstaw miedzy pachotkami nie wigkszy niz co 10m

Nie stosowa¢ przy robotach szybko postepujqcych przy uzyciu pojazdéw mechanicznych.

Nykonawca rob6t ma obowiqzek zapewnienia bezpiecznego przejscia
pieszym po stronie prowadzonych prac (w przypadku wystepowania
takiego ruchu na poboczach drogi)
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SCHEMAT ORGANIZACJ! RUCHU NA CZAS WYKONYWANIA ROBOT WYMAGAJACYCH
ZAJECIA PRAWEGO PASA RUCHU NA DRODZE DWUJEZDNIOWEJ O PRZEKROJU 2X2
DLA ROBOT SZYBKO POSTEPUJACYCH W OBSZARZE ZABUDOWANYM
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pojozd wykonujgcy prace na drodze

pachotki U-23¢ lub U-23a (zalecane)
rozstaw miedzy pachotkami nie wigkszy niz co 10m

Nie stosowa¢ przy robotach szybko postepujqcych przy uzyciu pojozdbw mechanicznych.

Wykonawca robdt ma obowiqzek zapewnienia bezpiecznego przejscia
pieszym po stronie prowadzonych prac (w przypadku wystepowania
takiego ruchu na poboczach drogi)
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ostrzegawcze
lampy blyskowe

pojozd wykonujgey prace na drodze

pachotki U-23¢c lub U-23a (zalecane)
rozstow miedzy pachotkami nie wigkszy niz co 10m

Nie stosowa¢ przy robotach szybko postepujqcych przy uzyciu pojazdéw mechanicznych.
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ADMINISTROWANYCH PRZEZ MZDW W WARSZAWIE REJONY DROGOWE /WSZYSTKIE/

SCHEMAT ORGANIZACJI RUCHU NA CZAS WYKONYWANIA ROBOT WYMAGAJACYCH

RYSUNEK ZAJECIA LEWEGO PASA RUCHU NA DRODZE DWUJEZDNIOWEJ O PRZEKROJU 2X2
DLA ROBOT SZYBKO POSTEPUJACYCH W OBSZARZE ZABUDOWANYM
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i warunk6w ruchu, lecz nie dtuzsza ni2 500mb
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pachotki U-23¢ lub U-23a (zalecane)
rozstaw migdzy pachotkami nie wiekszy niz co 10m

Nie stosowac przy robotach szybko postepujqcych przy uzyciu pojazdéw mechanicznych.
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. Data wykonania
RYS NR 34 Skala: prOJekta/ 12.2018r,
Imie i nazwisko: Podpis projektanta:
PROJEKTANT -
mgr inz. Krzysztof Albrecht />/




Dla Vdop. < 60km/h

Uwaga: Schemat do zastosowania w przypadku, gdy ruch pieszych wzdluz drogi
odbywa sig¢ chodnikiem poza obszarem prowadzonych prac.
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MARSZALEK
WOJEWODZTWA MAZOWIECKIEGO

Uwaga: Schemat do zastosowania w przypadku, gdy ruch pieszych wzdtuz drogi
nie wystepuje, lub odbywa sie chodnikiem poza obszarem prowadzonych prac.

Zatwierdzam do realizacjl czasowq organizacjg ruchu
w Caloscil et bez zmian § TToTStReaTt—EEn,
Niniejsza organizacie ruchu nalezy wprowadzi¢ do dnia x%r 0%

Dt. odcinka robdt uzalezniona od natezenia
i warunkdw ruchu, lecz nie dfuzsza niz 500m
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150—300m ﬂlz \__ostrzeqowcze
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lompy blyskowe
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lampy blyskowe

pojozd wykonujgcy prace

pachotki U-23c lub U-23a(zalecane)
rozstaw migdzy pachotkami nie wigkszy niz co 10m

Ustawi¢ w przypadku recznego wykonywania rob6t,

pojozd zabezpieczajgey

(Nie stosowa¢ przy robotach szybko postgpujqcych z uzyciem pojazdéw mechanicznych).
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Dla Vdop. s 60km/h

74d

(|-J Strefa_rob6t
o max. 20m

0gZ—N Bloyond

WG 03 ‘XDW MD)Szol

ostrzegawcze
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2mizacis ruchu nalezy wprowadz

UWAGA: wahadlowy ruch pojazdéw kierowany recznie
przez uprawnionych do tego pracownikdw!

Wykonawca robdt ma obowigzek zapewnienia bezpiecznego priejscia
pieszym poboczem lub chodnikiem — po stronie prowadzonych prac !l

| pojazd zabezpieczojgey pracownikéw
wykonujgcych roboty
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r SCHEMAT ORGANIZACJI RUCHU NA CZAS WYKONYWANIA ROBOT WYMAGAJACYCH

e T T RYSUNEK ZAJECIA PASA RUCHU NA DRODZE JEDNOJEZDNIOWEJ (W OBSZARZE ZABUDOWANYM)

ﬂ{rﬂf — ROBOTY SZYBKO POSTEPUJACE (Z UDZIALEM JEDNEGO POJAZDU)
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* W przypadku wystepowaniac (poza obszaorem rob&t) w osi jezdni linii P—4 (ub P—3a, zabroniojgcych wjazdu no cze$¢ jezdni przeznaczonej

dlo przeciwnego kierunku ruchu, zamiast znaku B—42 nalezy ustowi¢ znak B-—34"50". Ponadto nalezy umiesci¢ znak B—27 w takim miejscu, w ktérym dopuszczona jest mozliwose wyprzef;lz{iﬁid;“"w calosci/ wrzmser

Znakbw B—42, B-27 i B—-34 nie stosowa¢ w przypadku wystepowania skrzyzowania, w odlegtosci do 150m poza obszarem robb6t!
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ZATWIERDZENIE Nr NI-D-1.8022.2. A. 2923.P2
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03-4772 Warcos Scii Infrastrgktury

UWAGA: wohodf@wy wUoh po IBEdOW kierowany recznie

przez uprawnionych da #&ge pracownikdw!

Wykonawca robét ma obowiqzek zapewnienia bezpiecznego przejscia
pieszym po stronie prowadzonych prac (w przypadku wystepowania
takiego ruchu)
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