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- schemat oznakowania



OPIS TECHNICZNY

do projektu tymczasowej organizacji ruchu naczas przebudowy
skrzyzowania ulicy Wiejskiej z droga zashpiong przez drog ekspresovy

S8 w miejscowéci Czechy, gmina Zduska Wola

1. PODSTAWA OPRACOWANIA

1. Ustawa z dnia 20 czerwca 1997 r. - Prawouchu drogowym.
( Dziennik Ustaw Nr 98 z 19 sierpnia 1998azycja 602)
(Tekst jednolity - Dziennik Ustaw Nr 58 z 4viktnia 2003 r. pozycja 515
Z p&niejszymi zmianami )

2. Rozporzdzenie Ministrow Infrastruktury oraz Spraw Wetvznych

i Administracji z dnia 31 lipca 2002 r. wrapie znakow
I sygnatow drogowych.
(Dziennik Ustaw Nr 170 z 12 fmziernika 2002 r. pozycja 1393

Z p&niejszymi zmianami )

3. Rozporzdzenie Ministra Infrastruktury z dnia 23 wézia 2003 r.
w sprawie szczegOtowych warunkéw zdeania ruchem na drogach
oraz wykonywania nadzoru nad tym zdezniem.

( Dziennik Ustaw Nr 177 z 14 jdziernika 2003 r. pozycja 1729)

4. Rozporzdzenie Ministra Infrastruktury z dnia 3 lip@903r.
w sprawie szczegétowych warunkow techniczngth znakow
I sygnatow drogowych oraz bezpiefigeva ruchu drogowego
i warunkéw ich umieszczenia na drogach.

(Dziennik Ustaw Nr 220 z 23 grudnia 2003nzycja 2181

z p&niejszymi zmianami )

5. Zahczniki nr 1 +4 do rozpogdzenia Ministra Infrastruktury
z dnia 3 lipca 2003 r.



ZAKRES OPRACOWANIA

Prowadzenie rob6t w pasie drogowym uwarunk@v@st opracowaniem
projektu organizacji ruchu, ktory okla zakres ograniczenia ruchu oraz
sposoOb oznakowania i zabezpieczenia miejsbat.ro

Opracowanie obejmuje ustawienie znakéw piondwpa czas przebudowy
skrzyzowania ulicy Wiejskiej z draggminrg, dawniej krajow

w miejscowdci Czechy, gmina Zdiska Wola.

Roboty leda prowadzone w pasie drogi przy exay czsci jezdni, pobocza
oraz sciezki pieszo — rowerowe;.

Ruch pieszych w polii wygrodzenia odbywat eibedzie po drugiej
stronie jezdni. Zakres prowadzonych robét wimaga organizacii
objazdow.

Czas trwania robot okdla st na 10 dni w okresie od 04 maja do 30

pazdziernika 2015'r.

STAN ISTNIEJACY

Obecnie na ulicy Wiejskiej nie madnego oznakowania. Na drodze
gminnej w osi jezdni znajduje¢siinia ostrzegawcza P-6. Po lewej stronie
od projektowanego skrzgwania znajduje sizatoka autobusowa. Wzdiu

drogi przebiega gg pieszo-rowerowy.

ROZWIAZANIA PROJEKTOWE

Na odcinku prowadzonych prac wprowadzono dgeamie pedkosci do
40 km/h, B-33, zakaz wyprzedzania, B-25.

Przed miejscem prowadzenia rob6t po lewgpawej stronie jezdni nalg
ustawt znaki pionowe : A-14 ,roboty drogowe”, A-12c,bwezenie jezdni
lewo i prawostronne”,

Schemat oznakowania robét przedstawiono nankgs nr 1.

Zapory drogowe U-3, U-20a, U-20b oraz U-2abezpieczape miejsce
robét naley umocowé na wysokéci 0,9 do 1,1 m miegz od goérnej

krawedzi zapory.



WYMAGANIA | WARUNKI

Urzadzenia bezpiecastwa ruchu zyte do zabezpieczenia i oznakowania
miejsca robot powinny ldydobrze widoczne zarowno w dzigak iw nocy
oraz utrzymywane w nalgtym stanie przez caly okres robot. Dlagdem
bezpieczastwa ruchu stosuje esibarwy: biad, czerwon, zOig i czarn.
Urzadzenia musgzawierg elementy odblaskowe (powinny oy ksztaicie
kota lub prostokta ) widoczne od zmroku déwitu z odlegtéci min. 150 m
przy aGwietleniu ich swiattami drogowymi. Konstrukcja stojakowzydych do
urzadzen bezpieczéstwa ruchu powinna zapewnich stabilné¢.

Do wygrodzenia miejsc robot stosuje giapory drogowe o wzorach

I wymiarach podanych w rozpadzeniach cytowanych w p.1 Zapory
ustawione w poprzek jezdni powinny¢bpokryte materiatem odblaskowym.
Do oznakowania robot néle stosowa wytacznie znaki drogowe
odblaskowe z folii typu 2.

Przy oznakowaniu robot prowadzonych w pasiegowym stosuje siznaki
o0 jedny grupe wielkosci wyzszy niz stosowane na danym odcinku drogi.
Nalezy zastosowa znaki due (D).

Odlegia¢ znaku od krawdzi jezdni min. 0,5 m.

Oznakowanie strefy rob6t nale wykona& zgodnie z zatzonym

schematem.

OBOWIAZKI WYKONAWCY ROBOT

Wykonawca na siedem dni przed rozgoem robot zawiadamia Starostwo
Powiatowe z Zdbskiej Woli, Komend Powiatows Policji w Zduiskiej Woli

o terminie wprowadzania organizacji ruchu.

Jednostka prowadea roboty zobowzana jest do utrzymania w nateym
stanie wszystkich elementéw oznakowania i zpleezenia miejsca robot

oraz odpowiada za bezpieagevo ruchu wynikajce z prowadzonych robot.

Opracowanie



