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UPROSZCZONY PROJEKT ORGANIZACJI RUCHU | ZABEZPIECZENIA
ROBOT NA CZAS PROWADZENIA PRAC ZWIAZANYCH Z BIEZACYM
UTRZYMANIEM DROG WOJEWODZKICH ADMINISTROWANYCH PRZEZ
MAZOWIECKI ZARZAD DROG WOJEWODZKICH W WARSZAWIE

REJONY DROGOWE: GOSTYNIN — PtOCK, CIECHANOW, GRODZISK MAZ.,
OSTROtEKA, WOLOMIN — NOWY DWOR MAZ., WEGROW — SIEDLCE, RADOM,
OTWOCK — PIASECZNO, GARWOLIN

WARSZAWA, GRUDZIEN 2020R.
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Czesc rysunkowa:

Roboty wolno postepujace

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

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

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

03 — Droga o przekroju 2x2 — zajecie pobocza i czesci 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 -Drogao prz_ekroju 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 $cieralnej jezdni — Vdop. = 90km/h
27 — Chodnik - zajecie czesci lub catej szerokosci chodnika

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

Roboty szybko postepujace

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 cze$ci 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 krdtkotrwate) — Vdop. 2 70km/h



1. Celizakres opracowania

Celem opracowania jest sporzadzenie uproszczonych schematow czasowej organizacji ruchu dla powtarzalnych
i nieprzewleklych robdt drogowych, zwigzanych z biezgcym utrzymaniem drég 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 nieprzewleklymi remontami czgstkowymi itp.
Schematy wykorzystywane beda przez Rejony Drogowe wchodzace w skfad 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 wykonujace 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 pdzn. 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 warunkdéw technicznych dla znakow
i sygnatdéw drogowych oraz urzgdzen bezpieczenstwa ruchu drogowego i warunkow ich umieszczania
na drogach z dnia 03.07.2003r. (Dz. U. nr 220, poz. 2181 z pdZn. zm. Zataczniki 1-4)

e Rozporzadzenie 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 rozwiagzan

Schematy czasowej organizacji ruchu na czas prowadzenia robot dotyczg zabezpieczenia i oznakowania réznych
robét terenowych wykonywanych w pasie drogowym, ktdre 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 wiekszych niz 500m, uwzgledniajac m.in. widoczno$¢ i geometrie drogi.
Schematy przedstawiajg oznakowanie robét zaréwno na drogach dwu jak i jedno jezdniowych, uwzgledniajg
odcinki drogi z ograniczeniem predkosci do 60km/h oraz odcinkéw o dopuszczalnej wiekszej predkosci
pojazdoéw. W zaleznosci od sytuacji na drodze i charakteru prac schematy dopuszczajg zwezenia jezdni,
ograniczenie dopuszczalnej predkosci pojazddw, 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 postepujgce to prace zamykajace sie w jednym dniu, przy czym pracami krétkotrwatymi okreslono prace
wymagajgce zajecia pasa maksymalnie na 15 minut.

Oznakowanie tymczasowe nalezy lokalizowac na drogach zgodnie z cbowigzujacymi przepisami, bez naruszania
istniejgcej nawierzchni i struktury jezdni i chodnikéw. Przy umieszczaniu oznakowania tymczasowego nalezy
zwréci¢ uwage, by oznakowanie byto odpowiednio widoczne dla uczestnikow ruchu, a takze by zachowane byty
wymagane minimalne odlegtosci pomiedzy znakami tymczasowymi i znakami istniejacymi juz na drodze.
Oznakowanie likwidowane na czas wprowadzenia tymczasowej organizacji ruchu powinno by¢ przystaniane w
sposéb nie powodujgcy uszkodzen i obnizenia parametréw technicznych. Po zakonczeniu robét nalezy pamietac
o odstonieciu takiego oznakowania. Podczas wprowadzania czasowej organizacji ruchu nalezy zapewni¢ dojscie
i dojazd do posesji mieszkanicom, stuzbom ratunkowym i technicznym.

Przy oznakowaniu robot nalezy stosowac tymczasowe oznakowanie pionowe z grupy wielkosci ,duze” (o jedna
grupe wielkosci wyzsza niz stosowane na drodze) wykonane z folii odblaskowej typu 2 lub folii pryzmatycznej.

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

Przy wprowadzaniu ruchu wahadtowego pojazdéw nalezy pamietad, ze osoby kierujace ruchem muszg posiadaé
ukoriczone szkolenie z zakresu kierowania ruchem organizowane przez Wojewddzki Osrodek Ruchu
Drogowego, oraz mie¢ na wyposazeniu odpowiednie urzadzenia tacznosci i kamizelki odblaskowe z napisem
+KIEROWANIE RUCHEM”. Jezeli na odcinkach z ruchem wahadtowym oznakowanie poziome nie dopuszcza
przekraczania pasa ruchu, nalezy przekresli¢ to oznakowanie tymczasowa z6ttg folig odblaskows.

W przypadku wystepowania ruchu pieszych w rejonie wykonywanych prac, pieszym nalezy umozliwi¢
bezpieczne przejicie po stronie prowadzonych robdt, badz skierowad pieszego na drugg strone drogi. W tym
przypadku nalezy wykorzystac istniejace przejscia dla pieszych, rejony skrzyzowan, badz miejsca o dobrej
widocznosci i zastosowac znaki pionowe A-30 z tabliczka , 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 robdt (np. odwotanie
obowigzujacego w statej organizacji ruchu ograniczenia predkosci, badz odwotanie zakazu wyprzedzania
w miejscu wystepowania linii P-4 lub P-3a). W takich przypadkach nalezy zaniechaé¢ umieszczania znakéow
odwotujacych zakazy, badz powtérzyé znak zakazu obowigzujacy na tym odcinku drogi. Znakéw B-27, B-34 lub
B-12 mozna nie stosowal w przypadku, gdy znaki bylyby umieszczone w odlegtosci do 150m przed
skrzyzowaniem z drogg twarda, ktére odwotuje wprowadzone zakazy i ograniczenia.

4. Uwagi koricowe

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

Wybdr schematu organizacji ruchu powinien by¢ poprzedzony analizg warunkéw zagospodarowania otoczenia,
dtugoscig odcinka, geometrig drogi oraz widocznoscig w terenie. W zaleznosci od tych czynnikdw nalezy dobraé
odpowiedni schemat organizacji ruchu, badz opracowa¢ 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 wykonujacy
prace utrzymaniowe.

Zamiar wykorzystania zatwierdzonego schematu oznakowania robdt nalezy zgtosié co najmniej 24 godziny
przed rozpoczeciem robot do organu zarzgdzajacego ruchem, zarzadcy drogi i wiasciwego Komendanta Policji.
Organizacja ruchu moze zosta¢ 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
2021r. Prace wykonywane bedg przez caty rok 2021, oraz w latach nastepnych.

7"



Uwaga: Schemat do zostosowania w przypadku, gdy ruch pieszych wzdluz drogi (na poboczach)
nie wystepuje, lub odbywa sie chodnikiem, bqdz drogq dojazdowq poza obszarem prowadzonych prac. " oo
a Vdop. < m

* U-35 nad A-14 i U-21b
- stosowa¢ w przypadku
ograniczonej widocznosci

L = odcinek roboczy

q IL 4
L] LL| L]
Dl. odcinka rob6t uzalezniona od notezenio
i warunkbw ruchu, lecz nie dlu2sze niz 500mb
£ E
o =]
N -~
g 8
» 0
[T} -—
T 9
=] o
petna szerokos¢ pasa ruchu

W W CRT W OW OB OB OB OB N OB OBl W OB R COW B ORUOW OBCWON

. e B % P P WU ® W B P PPN IR BW WD BN W F W R—FTATE W W COVCWTE OB OBV BTW OBV IRCRTERTRTTOWWWTB WS WV TRTRW IR0 DWW TR T 8T R TR TR IR TR e TR TR

e B AR B8 A A & A A B A 8. N 8 B 8. 8 S & B A R B A BB A R B A RS A G B S & BB B 8 A A S A A & A S S B A A S A S R SS RS A . A K. & S 5 0 P Pt .. A DA A_SA A0S

8.8 5 ® & B & & ® B 8 ® & & B B 5 8 5 B B 0 A 8 B . B & = & A

2. 70ed. Pe
o e el Aok
i e ~ 31 GRY 20
&W& UPROSZCZONY PROJEKT ORGANIZACJI RUCHU | ZABEZI*IECZENIA ROBOT NA CZAS
TYTUL PROWADZENIA PRAC ZWIAZANYCH Z BIEZACYM UTRZYMANIEM DROG WOJEWODZKICH
""""'—"—_’_”‘—:—9————-—_...__ ADMINISTROWANYCH PRZEZ MZDW W WARSZAWIE REJONY DROGOWE /WSZYSTKIE/
f SCHEMAT ORGANIZACJI RUCHU NA CZAS WYKONYWANIA ROBOT
: \ RYSUNEK WYMAGAJACYCH ZAJECIA POBOCZA BITUMICZNEGO DROGI
/ s DWUJEZDNIOWEJ O PRZEKROJU 2X2 W OBSZARZE ZABUDOWANYM
b ; Data wykonania
/ 790 (63 f RYS NR 1 Skala: projekta/: 12.2018r.
j ""IU' f.'h__‘ % Imie i nazwisko: Podpis projektanta:
/ 11 STV, 2971 PROJEKTANT
. mgr inz. Krzysztof Albrecht A }__/
/ A s |
A




Uwaga: Schemat do zastosowania w przypadku, gdy ruch pieszych wzdtuz drogi (no poboczach)

* U-35 nad A-14 i U-21b nie wystepuje, 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, bqdz drogq dojazdowq poza obszarem prowadzonych prac. S S0/
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Uwaga: Schemat do zastosowania w przypadku, gdy ruch pieszych wzdtuz drogi (na poboczach)

nie wystepuje, lub odbywa si¢ chodnikiem, bqdz drogq dojazdowq poza obszarem prowadzonych prac. e o
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odbywa sig¢ chodnikiem poza obszarem prowadzonych prac.

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/
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= RYSUNEK WYMAGAJACYCH ZAJECIA POBOCZA NA DRODZE JEDNOJEZDNIOWEJ
(W OBSZARZE ZABUDOWANYM)
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; g ’ BRH ?ma Dla Vdop. = 90km/h

Znakéw B—34"60" nie stosowa¢ w przypadku wystepowanio skrzyzowanio, w odleglosci do 150m poza obszarem rob6t!
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Uwaga: Schemat do zastosowania w przypadku, gdy ruch pidpzych wzdluz drogi
nie wystepuje, lub odbywa sie chodnikiem poza obszarem prowadzonych prac.
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J 1 GRU 210 Dlo Vdop. s 60km/h

* W przypadku wystgpowania w osi jezdni linii P—4 lub P—3a zabraniajqcych wjazdu na czqs¢ jezdni przeznaczonej
dla przeciwnego kierunku ruchu znak B—27 ustawi¢ w takim miejscu, w ktérym dopuszczona jest mozliwos¢ wyprzedzania,

a nie 20m poza wygrodzeniem obszaru robb6t;

Znak6w B—27 nie stosowa¢ w przypadku wystgpowania skrzyzowania, w odleglosci do 150m poza obszarem robo6t!

2020 v. o
ALY Uwaga: Schemat do zastosowania™w przypadku: koniecznosci zajecia czesci pdsa ruchu

wraz z poboczem lub chodnikiem !l
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NA DRODZE JEDNOJEZDNIOWEJ (W OBSZARZE ZABUDOWANYM)

: Data wykonania
RYS NR 16 Skala: prOjektl)J/Z 12.2018r.

1osouzoopim fsuozoupsbo myppdAzud M Pomos0)sDZ —GE—

Imie i nazwisko: Podpis projektanta:

PROJEKTANT B
e

mar inz. Krzysztof Albrecht

IKISIRS



* W przypadku wystgpowania (poza obszarem rob6t) w osi jezdni linii P—4 lub P—3a0, zabranigjgcych wjazdu na cze$¢ jezdni przeznaczonej

dlo przeciwnego kierunku ruchu, zamiast znaku B—42 nalezy ustawi¢ znok B—34"60". Ponadto nale2y umiesci¢ znak B—27 w takim miejscu, w kt6rym dopuszczona jest mozliwose wyprzedzor‘ﬁo‘

Znakéw B—42, B—27 i B—34 nie stosowa¢ w przypadku wystepowania skrzyzowania, w odlegtosci do 150m poza obszarem rob6t!
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Uwaga: Schemat do zastosowania w przypadku koniecznosci zajgcia czesci pasa ruchu
wraz z poboczem lub chodnikiem !!!
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* W przypodku wystgpowania (poza obszarem rob6t) w osi jezdni linii P—4 lub P—3a, zabraniajqcych wjazdu na czgs¢ jezdni przeznaczonej

dlo przeciwnego kierunku ruchu, zamiast znaku B—42 nolezy ustawi¢ znok B—34"40". Ponadto nalezy umiescic znak B—27 w takim miejscu, w ktérym dopuszczona jest mozliwose wyprzedzaniq,

Znok6w B—42, B-27 i B—34 nie stosowa¢ w przypadku wystgpowania skrzyzowania, w odlegtosci do 150m poza obszarem robo&t!

STREFA_ROBOT

<

Dti. odcinka rob6t uzalezniona od natezenia
| warunkéw ruchu, lecz nie dlu2eza niz 500mb

b

U-26¢
(zalecane)

4’1 Lku Dia Vdop. s 60km/h

2 -
3
S :
3 = E
=3 F-]
B 2% 3
= g 3 ; 3 e
© . e < E
.§ g § S & 3 'Ip? '? T 2o
ES §5 = : > 21 4% s
] NS
‘e S »Ed
~N X i
& =
@" J—20-40m 20-30m
|
« L
S\ _Stanowisko kierowania_ruchem wahadfowym
. _ _ . . — __Przez upowaznionego pracownika _ . . _ _ _
[
) 20m v
k 20-30m 50-70m A p—20-40m @ LU
stanowisko kierowania ruchem wohadlowym _S N € m ki iy
przez upowaznionego pracownika © o~ S
' 80 i T
g ) = &3 ac
- o » )|> S o w o 28 ] 3
o= 1 L 1 1 3 z 8
- g D f 7 k: Ss
32 J A.e20.0 Sz 3s
3 ¢ s St P L B
o P 4 W " A :
r%- % % ‘!.5 har de -
3% i e i 1w A AL, 3 R .
28 Z é& o s prpprrr—TT
3 B
4 g
| 11 STY. 2971

WG 07 'XDW MD]SZ0J ?
wpl 09 Dig-N

U-21b co 10m
(suposppz) 0LZ—N qn| 987N /yokoblomn omgsy jeqos nypodAzud m/ qn|

Uwaga: Schemat do zastosowania w przypadku Kkéni
(brak zajecia pobocza lub chodnika) !
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RYSUNEK WYMAGAJACYCH ZAJECIA PASA RUCHU NA DRODZE JEDNOJEZDNIOWEJ
(W OBSZARZE ZABUDOWANYM)—RUCH WAHADLOWY KIEROWANY RECZNIE
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* W przypadku wystepowania (pozo obszarem rob6t) w osi jezdni linii P—4 lub P—3a, zabraniajgcych wjazdu na czes¢ jezdni przeznaczonej

dla przeciwnego kierunku ruchu, zamiast znaku B—42 nalezy ustawi¢ znak B-34"40". Ponadto nalezy umiesci¢c znak B—27 w takim miejscu, w ktérym dopuszczona jest mozliwos¢ wyprzedzanio,

Znakéw B—42, B—27 i B~34 nie stosowa¢ w przypadku wystepowania skrzyzowania, w odleglosci do 150m poza obszarem rob6t!
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* W przypadku wystgpowania (pozo obszarem robét) w osi jezdni linii P—4 lub P—3c, zabranigjgcych wjazdu na czes¢ jezdni przeznaczone;j

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

Znokéw B—42, B—27 i B—34 nie stosowa¢ w przypodku wystgpowania skrzyzowania, w odlegtosci do 150m poza obszarem rob6t!
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* W przypadku wystepowania (poza obszarem rob6t) w osi jezdni linii P—4 lub P—3a, zabraniajqcych wjozdu no czeé¢ jezdni przeznaczonej

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

Znakéw B—42, B—27 i B—34 nie stosowa¢ w przypadku wystepowania skrzyzowania, w odlegtosci do 150m poza obszarem robé&t!
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Uwaga: Schemat do zastosowania w przypad
wraz z poboczem lub chodnikiem !
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* W przypodku wystgpowaonia (poza obszarem rob6t) w osi jezdni linii P—4 lub P—3a, zabraniajqcych

dla przeciwnego kierunku ruchu, zamiast znaku B—42 nalezy ustawi¢ znak B-—34"40". Ponadto nale2zy umiesci¢ znak B—27 w takim miejscu, w kt6rym dopuszczona jest mozliwos¢ wyprzedzania,

wjazdu na czes¢ jezdni przeznaczonej

Znakéw B—42, B—27 i B—34 nie stosowa¢ w przypadku wystgpowania skrzyzowania, w odlegtosci do 150m poza obszarem rob6t!
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* W przypadku wystgpowanic (poza obszarem rob6t) w osi jezdni linii P—4 lub P—3a, zabraniajqcych wjozdu na czes¢ jezdni przeznaczonej

dlo przeciwnego kierunku ruchu, zamiast znaku B—42 nalezy ustawi¢ znok B—34"40". Ponadto nalezy umiesci¢ znak B-—27 w takim miejscu, w kitdrym dopuszczona jest mozliwos¢ wyprzedzania,
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* W przypodku wystepowanio (poza obszarem rob6t) w osi jezdni linii P—4 lub P—3a, zabranigjqcych wjazdu na cze$¢ jezdni przeznaczonej
dla przeciwnego kierunku ruchu, zamiast znaku B—42 nalezy ustawi¢ znok B-34"60" (poza obszarem zabudowanym). Ponadto nalezy umiesci¢ znok B—27 w takim miejscu, w ktérym dapuszczona

Znakéw B—42, B—27 i B-34 nie stosowa¢ w przypadku wystgpowania skrzy2owania, w odlegtosci do 150m poza obszarem rob6t!
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Znakéw B—34 nie stosowa¢ w przypadku wystepowania skrzy2owania, w odlegtosci do 150m poza obszarem robb6tl
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Schemat obowiqzujqcy poza obszarem zabudowanym
Dla Vdop. = 90km/h

Znakéw B—34 nie stosowa¢ w przypadku wystgpowania skrzyzowania, w odlegtosci do 150m poza obszarem robb&t!
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UWAGA: Przy remoncie chodnika metodq potwkowg nalezy umozliwi¢ pieszym przejscie o szerokosci min. 1,25m
(na kr6tkim odcinku do 10m dopuszcza sig¢ pozostawienie 1,0m szer. — jezeli chodnik przeznaczony jest wylqcznie dla pieszych).
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Znaki ustowi¢ w odlegtosci:
* 150-300m (dla pradkosci 70—-90km/h)
* 50-100m (dla predkosci do 60km/h)
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rozstaw miedzy pachotkami nie wigkszy niz co 10m

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

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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];no szeroko$¢ pasa ruchu

\__ostrzeqowcze

lompy blyskowe

ri-v
se-Nn

lompy blyskowe

pojazd wykonujgcy prace na drodze

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

Nie stosowa¢ przy robotach szybko postepujqcych przy uzyciu pojazdéw mechanicznych.
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Uwaga: Schemat do zastosowania w przypadku, gdy ruch pieszych wzdluz drogi
nie wystepuje, lub odbywa sig¢ chodnikiem poza obszarem prowadzonych prac.
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TYTUL PROWADZENIA PRAC ZWIAZANYCH Z BIEZACYM UTRZYMANIEM DROG WOJEWODZKICH
ADMINISTROWANYCH PRZEZ MZDW W WARSZAWIE REJONY DROGOWE /WSZYSTKIE/

SCHEMAT ORGANIZACJI RUCHU NA CZAS WYKONYWANIA ROBOT WYMAGAJACYCH

RYSUNEK ZAJECIA JEDYNIE POBOCZA DROGI DWUJEZDNIOWEJ O PRZEKROJU 2X2
DLA ROBOT SZYBKO POSTEPUJACYCH POZA OBSZAREM ZABUDOWANYM
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/ pojazd zabezpieczajgcy

ostrzegawcze
lompy btyskowe

ostrzeqowcze
lampy blyskowe

pojozd wykonujgcy 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 pojozdéw mechanicznych.

Nykonawca robdt ma obowiqzek 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 PRAWEGO PASA RUCHU NA DRODZE DWUJEZDNIOWEJ
DLA ROBOT SZYBKO POSTEPUJACYCH W OBSZARZE ZABUDOWANYM
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pojozd zabezpieczajgey
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ostrzeqowcze

A.2020 57

blyskowe ostrzeqawcze

lompy blyskowe

pojozd wykonujgey prace na drodze

pachotki U-23c¢ lub U-23a (zalecane)

rozstow migdzy pachotkami nie wigkszy niz co 10m

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

Wykonawca robbt ma obowigzek zapewnienia bezpiecznego przejscia
pieszym po stronie prowadzonych prac (w przypadku wystgpowania
takiego ruchu na poboczach drogi)
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RYSUNEK ZAJECIA PRAWEGO PASA RUCHU NA DRODZE DWUJEZDNIOWEJ O PRZEKROJU 2X2
DLA ROBOT SZYBKO POSTEPUJACYCH POZA OBSZAREM ZABUDOWANYM
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ostrzegawcze
lampy blyskowe
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ostrzegawcze
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pojozd wykonujqey prace na drodze
pachotki U-23¢ lub U-230 (zalecane)
rozstaw miedzy pachotkami nie wigkszy niz co 10m
Nie stosowa¢ przy robotach szybko postepujgcych przy uzyciv pojazdbw mechanicznych.
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ojozd zabezpieczoj
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pojozd wykonujocy prace na drodze

pachotki U~23c tub U-23a (zalecane)

rozstaw migdzy pachotkami nie wigkszy niz co 10m

Nie stosowa¢ przy robotach szybko postepujqcych przy utyciu pojozdéw mechanicznych.
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Uwaga: Schemat do zastosowania w przypadku, gdy ruch pieszych wzdluz drogi

odbywa sie chodnikiem poza obszarem prowadzonych prac.

Dt. odcinka rob6t uzalezniona od natezenio
i warunk6éw ruchu, lecz nie dluzsza niz 500mb
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ustawi¢ w odl. 50—-100m przed koncem

zaplanowanego odcinka robst
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lampy blyskowe

pojozd wykonujgey prace

SA- A% 0%,

pojozd zabezpieczajgey

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

Ustawi¢ w przypadku recznego wykonywania robét,

Iumpy blyskowe

(Nie stosowa¢ przy robotach szybko postepujacych z uzyciem pojazdéw mechanicznych).
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Uwaga: Schemat do zastosowania w przypadku, gdy ruch pieszych wzdtuz drogi
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2. 20U FL nie wystepuje, lub odbywa sie chodnikiem poza obszarem prowadzonych prac. Do Vdop. = 90km/h
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ustawi¢ w odl. 150~300m przed koncem

zaplanowanego odcinka robst
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150-300m lampy blyskowe
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pachotki U-23c lub U-23a(zalecane)
rozstaw migdzy pachotkami nie wigkszy niz co 10m

Ustawic w przypadku rgcznego wykonywanio rob6t,

pojazd zabezpieczajgey

(Nie stosowa¢ przy robotach szybko postepujqeych z uzyciem pojazdéw mechanicznych).
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2200 k;oiuzd zabezpieczajqey pracownikow UWAGA: wahadtowy ruch pojazdéw kierowany recznie
wykonujqcych roboty przez uprawnionych do tego pracownikdw!
Wykonawca robdt ma obowigzek zapewnienia bezpiecznego przejscia
pieszym poboczem lub chodnikiem — po stronie prowadzonych prac !!!
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SCHEMAT ORGANIZACJI RUCHU NA CZAS WYKONYWANIA ROBOT WYMAGAJACYCH

RYSUNEK ZAJECIA PASA RUCHU NA DRODZE JEDNOJEZDNIOWEJ (W OBSZARZE ZABUDOWANYM)
—~ ROBOTY SZYBKO POSTEPUJACE (Z UDZIALEM JEDNEGO POJAZDU)
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* W przypadku wystepowania (poza obszarem rob6t) w osi jezdni linii P—4 lub P—3a, 2abraniajqcych wjazdu na czes¢ jezdni przeznaczonej
dla przeciwnego kierunku ruchu, zamiast znaku B—42 nalezy ustawi¢ znak B-34"50". Ponadto nalezy umiesci¢ znak B—27 w takim miejscu, w kt6rym dopuszczona jest mozliwos¢ wyprzedzanid,™ Dia Vdop. = 90km/h

Znak6w B-42, B—27 i B—34 nie stosowa¢ w przypadku wystgpowania skrzyzowanio, w odlegtosci do 150m poza obszarem rob6t!
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wykonujqcych roboty lampy blyskowe
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UPROSZCZONY PROJEKT ORGANIZACJI RUCHU | ZABEZPIECZENIA ROBOT NA

TYTUL 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 DLA PRAC

KROTKOTRWALYCH (DO 15 MINUT) WYMAGAJACYCH ZAJECIA PASA RUCHU NA DRODZE
JEDNOJEZDNIOWEJ Z UDZIALEM POJAZDU ZABEZPIECZAJACEGO
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