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1. TEMAT OPRACOWANIA

Projekt tymczasowej organizacji ruchu zostal opracowany na czas

przebudowy drogi gminnej w miejscowosci Lewonie odec. I w km 0+000 —
0+421; odc. II w km 0+000 - 0+056,3; odc. III w km 0+000 — 0+095.

Prace wykonywane bedg przy zajeciu pobocza i czesci jezdni
z zachowaniem ruchu wahadlowego w dwéch kierunkach.

2. PODSTAWA OPRACOWANIA

* Ustawa z dnia 20 czerwca 1997 roku ,Prawo o ruchu drogowym”
(Dz. U. Nr 98 2z dnia 19 sierpnia 1997 roku poz. 602)
z pozniejszymi zmianami,

* Rozporzadzenie Ministra Infrastruktury z dn. 3 lipca 2003 r.
W sprawie szczegélowych warunkow technicznych dla znakoéow
1 sygnaléw drogowych oraz urzadzen bezpieczenstwa ruchu dro-
gowego 1 warunkow ich umieszczania na drogach,

* Rozporzadzenie Ministra Infrastruktury z dnia 23 wrzesnia
2003 r. w sprawie szczegélowych warunkéw zarzadzania ruchem
na drogach oraz wykonywania nadzoru nad tym zarzadzaniem
(Dz. U. Nr 177 z dnia 14 pazdziernika 2003 roku poz. 1729),

3. OPIS STANU ISTNIEJACEGO.

Droga gminna w miejscowosci Lewonie na odcinku objetym pro-
Jektem przebiega w terenie zabudowanym oraz czesciowo w luznej za-

budowie.

Droga na odcinku objetym pracami posiada przekrogj trasowy o
parametrach:
e Jezdnia zwirowa - szerokosci 6 m

e Pobocza zwirowe — szerokosci 1 m
Odwodnienie drogi zapewnione jest poprzez spadki podtuzne

1 poprzeczne nawierzchni.



4. ZAKRES OPRACOWANIA

Roboty wykonywane przy tym schemacie oznakowania wymagaja
zajecia pobocza i czesci jezdni.

Roboty przy zastosowaniu tego schematu oznakowania moga by¢
prowadzone tylko po jednej stronie jezdni, na drugiej stronie nalezy
bezwzglednie unikac tworzenia jakichkolwiek utrudnien.

Znaki oraz ich usytuowanie przedstawia schemat A oznakowania.
W odlegtosci min 100 m od miejsca wykonywania robot ustawiono po
obu stronach znaki ostrzegawcze A-14 ,roboty na drodze” i A-12 (b,c)
»zwezenie jednostronne”. Ograniczono predkos$¢ za pomocg znakow B-
33 »40 km/h” 1 wprowadzono zakaz wyprzedzania

B-25.

Zespol pracujacych maszyn wraz z urzadzeniami bezpieczenstwa
ruchu rozstawione sg na dlugosci 550 m. Miejsce robot zabezpieczone
zostanie zastawami drogowymi. Komplet oznakowania i zabezpieczenia
bedzie przesuwany w miare postepu roboét.

WYKAZ ZNAKOW

Lp. Rodzaj znaku Symbol Ilosc
1. |Roboty na drodze A-14 2
2. |Zwezenie jezdni prawostronne A-12b 1
3. |Zwezenie jezdni lewostronne A-12c 1
4. |Ograniczenie predkosci do 40 km/h B-33 2
5. |Koniec zakazow B-42 2
6. |Zakaz wyprzedzania B-25 2

URZADZENIA BEZPIECZENSTWA RUCHU

Lp. Rodzaj oznakowania Symbol llos¢
1. |Tablica kierujaca U-21a,b 15
2 Zapora drogowa U-20b il
3 Tablica prowadzaca U-3d 1

Na noc zajeta czesé jezdni zostanie przywrécona do ruchu.



5. SPOSOB OZNAKOWANIA

Roboty prowadzone beda pod ruchem, co oznacza, ze na wyko-
nawcy roboét i na jednostce nadzorujgacej prowadzone prace spoczywa
obowigzek zapewnienia bezpieczenstwa, zaréwno pracujacym jak i
uzytkownikom drogi. Oznacza to, ze wykonawca robot musi starannie
oznakowac¢ wszystkie przewidziane strefy prowadzenia robo6t oraz dbacd
o ich utrzymanie w nalezytym stanie. Zasadniczo przewidziano, ze pra-
ce beda wykonywane na odcinkach o dlugosci przystosowanych do
technologii prowadzonych robot. W przypadku robot bitumicznych z
przyczyn technologicznych odcinek bedzie wydluzony do 550m. Zakla-
da sig, ze ruch prowadzony bedzie polowa jezdni drogi glownej waha-
dlowo i sterowany sygnalizacja Swietlna. Program sterowania sygnali-
zacja bedzie dopasowany do dlugosci odcinka. Prawidlowos¢ funkcjo-
nowania sygnalizacji §wietlnej musi by¢ nadzorowana przez uprawnio-
ne osoby.

Do tymczasowego oznakowania robo6t zastosowane beda znaki
z grupy wielkosci DUZE pokryte folia odblaskowa typu 2. Wszystkie
roboty realizowane beda zgodnie z obowiazujacymi przepisami o ruchu
drogowym i bhp.

W przypadku spietrzenia pojazdéw (dlugie kolejki oczekiwania)
bedzie podjete sterowanie reczne ruchem przez przeszkolone do tego
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Dla odcinka 550m

a) Obliczenie programu sygnalizacji (L 550m)

Ditugosé drogi ewakuacji
L=550m+30m+30m=610m

Maksymalna dtugosé pojazdu dopuszczonego do ruchu.
Lp max = 22 m

Czas reakcji kierowcy

tr=1s

Przyspieszenie pojazdu

A=3m/s?

Predkosc¢ pojazdu na zwezonym odcinku drogi

vp =40 km/h = 11,11m/s (pojazd wolnobiezny)

Czas osiagniecia przez pojazd predkosci 40 km/ h

to-a0 = (vo+vp):a=11,11m/s: 3 m/s2 = 3,70s

Droga od momentu ruszenia do osiqggniecia predkosci 40 km/ h
Lo-ao = (vo + vp) x 0,5 x toa0 = 11,11 x 0,5x 3,7 = 20,58
Czas przejazdu pojazdu z predkosciq 40 km/h

ta0 = (L + Lp max — Lo-40) : vp = (610 + 22 -20,58) : 11,11 = 55,0 s
Czas ewakuacji

te =tr + toa0 ttao =1+ 3,7+ 55,0 =60 s
Sredniodobowe natezenie ruchu pojazdow

Sdr = 2300 p/d

Natezenie ruchu pojazdéw w godzinie szczytu na pas ruchu
Sdrx 10% x0,5=115p/h

Przepustowosé¢ pasa ruchu

E = 1550 poj/h

Udzial procentowy swiatta zielonego w cyklu

t:% = 115 : 1550 x 100% = 7,42%

Diugosé petnego cyklu

T =2t +2te =2 x 7,42%T +2 x 60,0

T - 14,8%T = 120,0

T=120,0s:(1-0,148) =142 s

Dtugosé¢ swiatta zielonego
t=(T-2t):2=(142-2x60):2=11s

Dtugos¢ swiatta czerwonego
tez=t:+2te=11s+2x60=131s

Diugosc petnego cyklu
T=2t,+2te=2x11+2x60=142 s

142
L | 2x60 ] |
b) Sprawdzenie przepustowosci dla odcinka 550 m: (2tz:
x11):142]1x1550=240> 115
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