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A. CZESC OPISOWA
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1. PRZEDMIOT PROJEKTU

Przedmiotem niniejszej dokumentacji projektowej jest projekt czasowej organizacji
ruchu drogowego ma czas robot budowlanych prowadzonych na drodze wojewddzkiej nr 649
w ramach zadania pn. ,Ograniczenie emisji spalin poprzez rozbudowe sieci drég rowerowych,
znajdujgcych sie w Koncepcji rozwoju systemu transportu Bydgosko-Torunskiego Obszaru
Funkcjonalnego, dla: Czesci nr 1 — Nawra- Konczewice- Chetmza- Zalesie- Kietbasin- Mlewo-
Mlewiec- Srebrniki- Sierakowo w ciggu drog wojewddzkich nr: 551, 649, 554”.

2. CHARAKTERYSTYKA DROGI ORAZ RUCHU NA DRODZE

Niniejszy projekt dotyczy drogi o parametrach:
- kategoria drogi: droga wojewddzka;
- klasa techniczna drogi: droga klasy gtéwnej ,G”;
- przekrdj drogi (jezdnia x pas): 1x2,
- srednia szerokosc¢ jezdni: 6,0 m
- rodzaj nawierzchni jezdni: nawierzchnia bitumiczna

Przebudowywana droga wojewddzka przebiega w kierunku zachéd - wschod

pomiedzy miejscowosciami Pluskowesy i Sierakowo. Droga objeta jest generalnym pomiarem
ruchu — nr punktu pomiarowego: 04156. Sredni dobowy ruch roczny (SDRR) na danej drodze
wg danych z GPR2020 wynosi 2841 poj./dobe.

Odcinek drogi objety robotami budowlanymi potozony jest poza terenem zabudowanym. Na
danym odcinku, za pomocg znakéw B-33, obowigzuje ograniczenie predkosci do 50 km/h i
czesciowo do 60 km/h (koricowy odcinek robot).

3. CHARAKTERYSTYKA PROJEKTOWANEJ ZMIANY ORGANIZACJI RUCHU ORAZ OPIS ROBOT Z
PODOZIALEM NA ETAPY

3.1. OPISROBOT

Roboty na danym odcinku obejmujg korekte tuku poziomego oraz budowe drogi dla
pieszych i roweréw po wewnetrznej stronie tuku (lewa strona drogi). Przewiduje sie
wprowadzenie ruchu wahadtowego z uwagi na koniecznos¢ rozbiérki istniejgcej nawierzchni
drogi. Roboty przewiduje sie wykona¢ w dwdch etapach. Pierwszy etap obejmowat bedzie
korekte poprzez poszerzenie jezdni po zewnetrznej stronie tuku. Roboty bedg obejmowaty
m.in. odhumusowanie, budowe nasypu oraz wykonanie poszczegdlnych warstw konstrukcji
drogi. Po wykonaniu warstw umozliwiajacych dopuszczenie ruchu na wybudowanym pasie
ruchu, Wykonawca bedzie mogt wykonaé¢ drugi etap robodt, ktéry bedzie obejmowat
przebudowe jezdni po wewnetrznej stronie tuku oraz budowe drogi dla rowerdw.

3.2. ORGANIZACJA RUCHU — ETAP |

Pierwszy etap robdt zostanie oznakowany za pomocg znakéw pionowych i urzadzen brd
przedstawionych na rys. 2.1. — 2.4. Schemat oznakowania przedstawiono na rys. 2.0. Roboty
zostang wygrodzone za pomocg tablicy prowadzacej U-3d z lampami ostrzegawczymi U-353,
dalej za pomocg tablic kierujgcych U-21a/b (co 50 m z lampg ostrzegawczg) i zaporg U-20b z
lampami ostrzegawczymi. Ruch bedzie dopuszczony na jednym pasie o szerokosci min. 3 m.
Wprowadzony zostanie ruch wahadtowy sterowany za pomocg sygnalizacji Swietlnej. Program
sygnalizacji przedstawiono na konicu opracowania. Na odcinku objetym robotami (oraz na
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odcinku poprzedzajgcym roboty) nalezy wprowadzi¢ ograniczenie predkosci do 40 km/h z
uwagi na roboty wykonywane na tuku poziomym o ograniczonej widocznosci.

3.3. ORGANIZACIA RUCHU —ETAP II

Drugi etap robot zostanie oznakowany za pomocg znakéw pionowych i urzgdzen brd
przedstawionych na rys. 3.1. — 3.4. Schemat oznakowania przedstawiono na rys. 3.0. Roboty
zostang wygrodzone analogicznie jak dla etapu pierwszego. Rowniez zostanie wprowadzony

ruch wahadfowy sterowany za pomocg sygnalizacji Swietlnej. Program sygnalizacji jest taki sam
dla obydwu etapdw. Zastosowac ograniczenie predkosci do 40 km/h.

4. OPIS MOZLIWYCH ZAGROZEN | UTRUDNIEN W RUCHU

W trakcie realizacji planowanego przedsiewziecia ewentualne utrudnienia i zagrozenia bedg
wynika¢ z koniecznosci wdrozenia zmian organizacji ruchu poprzez wprowadzanie ruchu
wahadtowego. Podczas prowadzonych robdt pojawig sie ciggte ograniczenia w ruchu
drogowym:

—wprowadzenie ruchu wahadtowego jednym pasem ruchu sterowanego poprzez

sygnalizacje swietlng,
—zawezenie pozostawionego do przejazdu pasa ruchu,
—ograniczenie predkosci na odcinku drogi w obrebie inwestycji.

Podczas prowadzonych robdt mogg pojawic sie rowniez takie zagrozenia i utrudnienia jak:
—chwilowe przebywanie pracownikdw zwigzanych z obstugg pojazdéw budowlanych,
—ruch technologiczny maszyn i sprzetu,

— postdj pojazddow zwigzanych z dowozem materiatow budowlanych,
—wystepowanie miejsc z gtebokimi wykopami,

—zanieczyszczenia nawierzchni sypkimi materiatami budowlanymi,
—zanieczyszczenia znakow z uwagi na prowadzone roboty ziemne (pyty) itp.

5. PROGRAM SYGNALIZACJI SWIETLNEJ

5.1. DANE

L — odlegto$¢ miedzy liniami zatrzyman

di - Srednia dtugos¢ pojazdu

Ve — predkos¢ ewakuacji

te — czas ewakuagji

tm — czas miedzyzielony

ttrac - czas tracony w cyklu

y — stopien nasycenia pasa ruchu

Y - suma stopni nasycenia

G - dtugos¢ sygnatu zielonego

Ge - dtugos¢ sygnatu zielonego efektywnego

Tmin - minimalna dtugos¢ cyklu

Topt - optymalna dtugosc cyklu

T - dtugosé cyklu

Q - natezenie ruchu w godzinie szczytowej na drodze
Qi - natezenie ruchu w godzinie szczytowej na pasie ruchu i
S - natezenie nasycenia pasa ruchu

w - szerokos$¢ pasa ruchu pozostawionego dla ruchu
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5.2. ZAtOZENIA

1)

Natezenie w godzinie szczytu na odcinku drogi wynosi 10% wartosci $redniego

dobowego natezenia
Q=0,1-SDR[P/h]

Jednakowe natezenie ruchu na obu pasach ruchu
Q=Qi+Q[P/h] > Qi=%Q

Stata predkos¢ ewakuacji pojazdéw
Ve = cons [m/s]

Czas dojazdu wynosi O s.
ta=0s]

Przyjeto srednig dtugosc pojazdu wynoszacg 10 m
do =10 [m]

Przyjeto czasy trwania sygnatow:
a. zielonego 8 s (minimalny),
b. z6ttego 3 s,
c. czerwonego z z6ttym 1 s.

5.3. WZORY | ALGORYTM OBLICZEN:

1)

Natezenie nasycenia pasa ruchu
S=525-w[P/h]

Czas ewakuacji pojazdéw
L+d;
t, = s
Ve

Czas miedzyzielony
tn =t +t, —tg[s]

Stopnie nasycenia paséw ruchu

Y1=Y2= — [-]

Suma stopni nasycenia
Y=y1+y, =2y, []

Czas tracony w cyklu
tirac = 2(tm — 1) [s]

Minimalna dtugos¢ cyklu

L
Toin = 1 :a;, [s]
Optymalna dtugosc¢ cyklu
1,5t440c+ 5
Tope = % [s]
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9) Dtugosc sygnatu zielonego jednej fazy
Y1
Gl = GZ = V(T - ttrac) -1 [S]
gdzie: Tpyin < T < Typy

5.4. OBLICZENIA

Dane wyjsciowe

SDR =2841P/h - Q=284 P/h > Q1=142 P/h
Ve =40 km/h =11,11 [m/s]

w=3m

L=240m

Obliczenia

1) Natezenie nasycenia pasa ruchu
S =525%3 =1575[P/h]

2) Czas ewakuacji pojazdéw
- 240+10 23
e =111~ 23l

3) Czas miedzyzielony
tm =3+23—-0=26]s]

4) Stopnie nasycenia paséw ruchu
142

575~ 009 [7]

Yi=Y2 =

5) Suma stopni nasycenia
Y =2%0,09=0,18[—]

6) Czas tracony w cyklu
tirac = 2(26 — 1) = 50[s]

7) Minimalna dtugosc¢ cyklu

50
Tmin = T—o1g = 01 [s]
8) Optymalna dtugos¢ cyklu
1,5«*50+5
Topt = 1 _ 0,18 = 98 [S]

9) Dtugosc sygnatu zielonego jednej fazy
Tin=T< Topt
przyjeto T =90 s

0,09

G1=62=47g

(90 —50) — 1 = 19 [s]

19 > 8 [s] (warunek spetniono)
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5.5. PROGRAM SYGNALIZACII

0 19 22 89 90

0 44 45 64 67 90

|:| Swiatto zielone
Z Swiatto z6tte
EI Swiatto czerwone
gl Swiatto czerwone z z26ttym
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B. CZESC RYSUNKOWA
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