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Opis techniczny

1. Przedsiewziecie:
Niniejszy projekt opracowany zostal jako podstawa do zabezpieczenia na czas prowadzenia
robot zwigzanych z remontem drogi ulicy Lubawskiej w Kamiennej Gorze.

Przewidywalny termin wprowadzenia czasowej organizacji ruchu 03.2022
Przewidywalny termin przywrdécenia stalej organizacji ruchu 30.10.2022
2. Cel opracowania:

Celem opracowania dokumentacji jest przedstawienie sposobu zabezpieczenia robot
w pasie drogowym podczas remontu drogi ulicy Lubawskiej w Kamiennej Gorze.

3. Podstawa opracowania:

— ustawa z dnia 21 marca 1985 r. o drogach publicznych (Dz. U. z 2020 r. poz. 470).

— ustawa z dnia 20 czerwca 1997 r. - Prawo o ruchu drogowym ( Dz. U. z 2020 r. poz.
110).

— rozporzadzenie Ministra Infrastruktury z dnia 23 wrze$nia 2003 roku, w sprawie
szczegotowych warunkdéw zarzadzania ruchem na drogach oraz wykonywania nadzoru
nad tym zarzadzaniem (Dz. U. z 2017 r. nr 784),

— rozporzadzenie Ministra Infrastruktury z dnia 3 lipca 2003 roku, w sprawie
szczegdtowych warunkoéw technicznych dla znakéow i1 sygnaléw drogowych oraz
urzadzen bezpieczenstwa ruchu drogowego 1 warunkow ich umieszczania na drogach
(Dz. U. z2019r. poz. 2311),

4. Wymagania ogolne:

Jednostka prowadzaca roboty (Wykonawca) w pasie drogowym zobowigzana jest do
utrzymania w nalezytym stanie wszystkich $rodkow technicznych uzytych do
oznakowania 1 zabezpieczenia miejsca robot oraz innych, zastosowanych w zwigzku z
wykonywanymi robotami.

Zabezpieczenie 1 oznakowanie robot prowadzonych w pasie drogowym powinno
by¢ dostosowane do wystepujacych utrudnien na drodze, a takze zapewnié
bezpieczenstwo uczestnikom ruchu oraz osobom wykonujgacym te roboty.

Urzadzenia bezpieczefistwa ruchu uzyte do zabezpieczenia i oznakowania miejsca
robot na drodze powinny by¢ dobrze widoczne zarowno w dzien jak i w nocy oraz
utrzymane w nalezytym stanie przez okres trwania robot.



5. Charakterystyka drogi:

Ulica Lubawska — droga powiatowa 0 nawierzchni bitumicznej w stanie
zadowalajacym. Natgzenie ruchu kotowego jest duze. Natgzenie ruchu pieszego jest
znikome. Jezdnia posiada cze¢sciowo chodniki. Prace prowadzone bedg poza terenem
zabudowanym.

6. Inwentaryzacja istniejacego oznakowania:

W miejscu robot wystepuje oznakowanie drogowe przedstawione na rys 2-8.

7. Projektowane oznakowanie:

7.1. Wymagania ogoélne:

Projektuje si¢ wykonanie znakéw duzych (D), o wymiarach przedstawionych w
ponizszej tabeli:

Kategoria znakéw
Grupa A B c . D .
makéw | Symbol ostrze,g’awcze zakazu’ ' nakazu |nform§cyjne
dhugos¢ boku Srednica wysoko$¢ (mm)
(mm) (mm) (n=0, 1, 2)
Duze D 1050 900 | 900 900+225n

Znaki pionowe nalezy umiesci¢ tak aby odlegtos¢ znaku od krawedzi korony drogi
byla nie mniejsza niz 0,5 m. Odlegtos¢ znaku od drogi mierzy si¢ w poziomie od krawedzi
drogi (krawegznik) do najblizszego skrajnego punktu tarczy znaku (trojkata, kota,
kwadratu, prostokata). Znaki kategorii A, B, C, D nalezy umiesci¢ na wysokosci min. 2,2
m. Do oznakowania pionowego nalezy zastosowa¢ tylko materialy atestowane. Dla
zabezpieczenia robot nalezy stosowac¢ znaki pionowe na folii odblaskowej Il kategorii.
Tarcza znaku musi by¢é zamocowana do konstrukcji wsporczej w  sposob
uniemozliwiajacy jej przesunigcie lub obrot. Znak drogowy pionowy musi by¢ wykonany
w sposob trwaly, zapewniajacy pelng czytelno$¢ przedstawionego na nim symbolu lub
napisu w calym okresie jego uzytkowania.

Wszystkie zapory drogowe powinny by¢ umieszczone na wysokosci od 0,9 m do 1,1
m mierzac od poziomu nawierzchni chodnika do gornej krawedzi zapor 1 wykonane na
folii odblaskowej II kategorii, nie dopuszcza si¢ zadnych przerw wzdtuz zapor.




7.2. Wymagania szczegolowe:
Rysunek nr 2 — projekt organizacji ruchu - schemat dla zajecia potowy jezdni

Dla zabezpieczenia robot w pasie drogowym nalezy ustawi¢ zapory drogowe U-20a,
U-20b i U-3d wraz z lampami blyskowymi (sygnat zotty migajacy)

Ponadto miejsce rob6t nalezy oznakowac nastepujacymi znakami pionowymi:

- znak A-14 roboty na drodze

- znak A-12b zwezenie jezdni prawostronne

- znak A-12c zwezenie jezdni lewostronne

- znak A-29 sygnaly $wietlne

- znak B-33 ograniczenie predkosci do 30 km/h
- znak B-33 ograniczenie predkosci do 60 km/h
- znak B-42 koniec zakazow

- znak C-10 nakaz jazdy z lewej strony znaku

Schemat dla zajg¢cia potowy jezdni z sygnalizacja uliczng nalezy zastosowa¢ na odcinku o
dhugosci 170m (roboty na odcinku 150m).

Schemat powtarzalny dla robdt zwigzanych z remontem ul. Lubawskiej nalezy powtarzalnie
stosowac dla calego frontu robot. Odcinki robot objete schematem nie moga by¢ dlyzsze niz
150 m.

Rysunek nr 3 — projekt organizacji ruchu - programy pracy sygnalizacji wahadlowe;j

Rysunek nr 4 — projekt organizacji ruchu - przyktad zastosowania schematu dla zajgcia
polowy jezdni

Dla zabezpieczenia robdt w pasie drogowym nalezy ustawi¢ zapory drogowe U-20a,
U-20b i U-3d wraz z lampami btyskowymi (sygnat zotty migajacy)

Ponadto miejsce robdt nalezy oznakowac nastepujacymi znakami pionowymi:

- znak A-14 roboty na drodze

- znak A-12b zwezenie jezdni prawostronne

- znak A-12c zwezenie jezdni lewostronne

- znak A-29 sygnaly $§wietlne

- znak B-33 ograniczenie predkosci do 30 km/h
- znak B-33 ograniczenie predkosci do 60 km/h
- znak B-42 koniec zakazow

- znak C-10 nakaz jazdy z lewej strony znaku



Rysunek nr 5-8 — inwentaryzacja oznakowania
8. Program sygnalizacji Swietlnej:

Oznaczenia:
L — odlegto$¢ migdzy liniami zatrzyman:
e dlugos¢ odcinka L =170 m
dL — $rednia dlugos¢ pojazdu — przyjeto 10 m
Ve — predko$¢ ewakuacji (przyjmowac 8,3 m/s, co odpowiada 30 km/h)
te — czas ewakuacji
tm — czas miedzyzielony
trac — Czas tracony w cyklu
y — stopien nasycenia pasa ruchu
Y — suma stopni nasycenia
G — dlugos$¢ sygnatu zielonego
Ge — dlugos¢ sygnatu zielonego efektywnego
Tmin — minimalna dlugo$¢ cyklu
Topt — optymalna dtugos¢ cyklu
T — dlugo$¢ cyklu
Q — natezenie ruchu w godzinie szczytowej na drodze
Qi — natezenie ruchu w godzinie szczytowej na pasie ruchu ,,i”’
S — natg¢zenie nasycenia

Natezenie ruchu w godzinie szczytu na odcinku drogi wynosi 10% SDR
Przyjeto SDR dla drogi powiatowej - 3500 poj/dobg

¢ Nuw— natezenie na wlocie w pojazdach rzeczywistych zatozono 350 p/h
Q =350E/h

e Jednakowe nat¢zenie ruchu na obu pasach ruchu
Q=Q,+Q,=175+ 175 =350E/h

e  Stata predko$¢ ewakuacji pojazdoéw
v, = const[m/s] = 30km/h = 8,3[m/s]

e (Czasdojazdu=0s

e Srednia dlugos¢ pojazdu dL = 10 [m]



Obliczenia dla odcinka robot L =170 m:

e Nat¢zenie nasycenia
G 3600 3600

At 1,9

= 1894,73[E /h]

e Czas ewakuacji pojazdow
_L+dL 170+ 10

t
€ U, 8,3

= 21,68 ~ 22[s]

e (Czas migdzyzielony
tm=t:+t, —ty =3+22—0 = 25[s]
gdzie:
t; = 3 s (czas trwania sygnalu z6ltego)
ts = 0 s (czas dojazdu)

Przyjeto tm = 25

e Stopnie nasycenia pasow ruchu

Q, 175

Y1=Y2 =75 T 189473

= 0,09[—]
e  Suma stopni nasycenia
Y = 0,09 + 0,09 = 0,18[—]

e (Czas tracony w cyklu
tirac =2 (ty —1) =2 (25 —1) = 48[s]

e  Minimalna dtugos¢ cyklu
ttrac 48
T-v 1-01s,, > "

e  Optymalna dlugos¢ cyklu
L5 tyac+5 1,5-48+5

T . = =
opt 1-Y 1-0,18

= 94,44 ~ 95[s]

e Dhugos¢ sygnatu zielonego jednej fazy
Nalezy przyja¢ warto$¢ migdzy cyklem minimalnym a optymalnym
Toptmin
52§ <T <1,5-95=142s
Przyjeto T =120 s

y 0,09
Gl=GZ=71'(T_ttrac)_1__

=015 (120 —48) = 1=35]s]
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Przepustowo$¢ sygnalizacji (pojedynczego wlotu):

C_S*Ge_1900*35
T 120

= 554[poj/h]

Rezerwa przepustowosci (pojedynczego wlotu):

AC = C — Q =554 — 175 = 379[poj /h]

e Nalezy zastosowac sygnalizator S-10 ponizszej sekwencji nadawania sygnalow.
Wykaz grup kolizyjnych i nadzorowanych przez sygnalizatory K1 i K2:

Program startowy 1 koncowy sygnalizacji

Do sterowania ruchem wahadlowym, zastosowano sygnalizatory trojkomorowe o $rednicy
soczewki 300 mm, z mozliwoscia regulacji dtugosci faz oraz z mozliwoscia przetaczania na
sterowanie r¢czne. Sygnalizatory powinny posiada¢ podwojne komory sygnatowe (dla
kazdego z koloréw), co w przypadkach przepalenia si¢ zarowki, w ktorejkolwiek z komor, nie
spowoduje samoczynnego przelgczenia si¢ sygnalizacji na wyswietlanie sygnatow zottych —
pulsujacych.

Rozpoczecie 1 zakonczenie kierowania ruchem wahadtowym na poszczegdlnych odcinkach
robot przy pomocy sygnalizacji $wietlnej poprzedzone bedzie nadawaniem przez
sygnalizatory sygnalu ostrzegawczego zottego. W zwigzku z powyzszym przewidziano
zastosowanie programu startowego 1 koncowego.



Przejscie sygnalizacji z nadawania sygnatu ostrzegawczego na program trojbarwny musi
przebiega¢ zgodnie z tzw. programem startowym wedlug nastepujacej sekwencji:

K 10

sygnat zolty migajacy dla pojazdow przez co najmniej 180 s,

sygnat zolty ciagly przez 5 s dla obu grup sygnalizacyjnych,

sygnat czerwony dla obu grup sygnalizacyjnych trwajacy przez czas
mig¢dzyzielonytm, odpowiednio: 25 s

1 s sygnat z6lty z czerwonym dla pierwszej grupy i 1 s sygnat czerwony dla
drugiej grupy,

program trojbarwny zatozony dla danego odcinka.
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Wylaczenie sygnalizacji poprzedzone bedzie przejsciem z trybu pracy normalnej do
trybu pracy ostrzegawczej poprzez program koncowy. Program ten jest nastepujacy:

dokonczenie biezacego cyklu,

sygnal zielony dla pierwszej grupy, a dla drugiej grupy sygnatl czerwony,
sygnal zolty przez S5s dla grupy, ktéra miata sygnat zielony a dla drugiej
grupy sygnal czerwony,

sygnat czerwony dla obu grup przez tm,: 25 s,

sygnal z6lty migajacy dla obu grup.

0 ot

N ///////7/7s

W przypadku wylaczenia awaryjnego nadawany jest niezwlocznie sygnal zotty

migajacy.



9. Opis wystepujacych zagrozen lub utrudnien

Wszystkie zagrozenia i utrudnienia wynikajgce z zakresu i sposobu prowadzonych,
oméwionych wyzej, robot takie jak mozliwo$¢ kolizji dwodch pojazdow na
zwezonym odcinku drogi, zjechanie pojazdu z jezdni w stref¢ robot, niekontrolowane
wtargnigcie pieszych W miejsce  robot, zostalo wyeliminowane poprzez
zaprojektowang czasowa organizacj¢ ruchu tj. odpowiednie oznakowanie pionowymi
znakami: ostrzegawczymi, zakazu, nakazu, informacyjnymi, oraz elementy
bezpieczenstwa ruchu drogowego (BRD — zapory, zastawy, tablice, skrajniowe,
pachoiki itp.), przewidziane w/w przepisami.

Powyzszy opis nie dotyczy sytuacji wynikajacych z konieczno$ci przestrzegania
przez wykonawce rob6t przepisow BHP

projekt wykonat



