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Karta uzgodnien
do projektu czasowej organizacji ruchu w okresmnadzenia robot w pasie
drogowym w zwazku z przebudowdrogi gminnej Nr 160211C
zlokalizowanej na terenie gminy Aleksandrow Kujaivsk
w m. Kuczek



PROJEKT TECHNICZNY
ORGANIZACJI RUCHU

w okresie prowadzenia rob6t w pasie drogowym
w zwigzku z przebudowdrogi gminnej Nr 160211C
zlokalizowanej na terenie gminy Aleksandrow Kujaivsk
w m. Kuczek

Opracowano na podstawie:

1. Ustawy ,Prawo o ruchu drogowym” z dnia 2 czem2005 r. tekst
jednolity Dz. U. Nr 108 poz. 908 z 20 czervi2€®5 r. z paniejszymi
zmianami.

2. Rozporzdzenia Ministrow Infrastruktury oraz Spraw Westnanych i
Administracji z dnia 31 lipca 2002 r. w sprawinakéw i sygnatéw
drogowych ( Dz. U. Nr 170 z 12 juiziernika 2002 r., poz. 1393).

3. Rozporzdzenie Ministra Infrastruktury z dnia 3 lipca 2003v sprawie
szczegotowych warunkow technicznych dla znakowghsyow drogowych
oraz uradzen bezpieczastwa ruchu drogowego i warunkow ich umieszczania
na drogach ( Dz.U. Nr 220, poz.2181 z dnia 23 gau@003r.)

4. Instrukcja oznakowania robot prowadzonych wepdsogowym — Zajcznik
Nr 1 do Zaradzenia Ministra Transportu i Gospodarki MorskiaoSpraw
Wewretrznych z dnia 6 czerwca 1990 r. (Zenik do MP Nr 24, poz. 184 z
dnia 18 czerwca 1990 r.)

5. Rozporzdzenie Ministra Infrastruktury z dnia 23 wépé 2003 r. w sprawie
szczego6towych warunkow zadzania ruchem na drogach oraz
wykonywania nadzoru nad tym zgzaniem ( Dz. U. Nr 177, poz. 1729).



Opis techniczny

Omowienie projektu:

1. Przedmiotem opracowania jest czasowa zmiaren@acji ruchu na czas

prowadzenia robot wagu drogi gminnej Nr 160211C zlokalizowanej na
terenie gminy Aleksandrow Kujawski w miejscawsidkuczek w zwazku

z przebudowtej drogi.

Ze wzgjdu na konieczni@ poprawy warunkow dojazdu do posesji
mieszké&om przedmiotowej drogi projektujegsvykonanie nawierzchni
bitumicznej na przedmiotowym odcinku drggninne;.

Przebudowa drogedizie wykonana ze wzgilu na bezpieczstwo

ruchu i popragskomfortuzycia mieszkacéw gminy.

Przedmiotowa droga prowadzi do zabudozveajdugcych s¢ przy niej.

Ze wzgédu na konieczrnid wykonania przewidzianych prac pomime
przedmiotowe droga jest gruntowa, to ze wadl bezpieczestwa
konieczne jest opracowanie i zatwierdzeniggta czasowej organizacji
ruchu drogowego, ktora utiwvi w sposob bezpieczny prowadzenie prac.
W zwizku z koniecznécia prowadzenia robot na jezdni w sposob
potéwkowy oraz catkowitym zggiem zaprojektowano 3 warianty w
zalenosci od miejsca prowadzonych robot.

Dopuszcza sizamkngcie ruchu na drodze maksymalnie do 5godzin.
Kazdorazowo przed planowanym zamggiem drogi naley poinformowa
jej mieszkacow o terminie i godzinach zamkigia ruchu.

2. Dane ogodlne oraz stan istpmy:

odcinek prowadzenia rob6t znajduje goza obszarem zabudowanym,
przedmiotowa droga gminna jest dgatyvukierunkow,

szeroké¢ jezdni w miejscu prowadzenia rob6t wynosi 4,5 m,

po stronie lewej i prawej znajdugie pobocza gruntowe o zmiennej
szerokeci.

1. Organizacja robot:

Projektuje s na schematach 3 Warianty oznakowania, ktérezlimia
bezpieczne prowadzenie robot. Robotygaane z przebuday
przedmiotowej ulicy naley prowadz¢ potowkowo odcinkami o diugai
do 300m (Wariant 1 i II). Roboty ktérych technolagiie pozwala na
potéwkowe prowadzenie robét m. in. roboty bitumiearaley prowadzt
ze wzgédu na technologii bezpieczéstwo przy wyiczeniu danego
odcinka z ruchu zgodnie z Wariantem lll.



Projektuje s ustawienie znakow B-1 ,zakaz ruchu” i A-14 ,robaty drodze” |
wygrodzenie U-20b

Zabezpieczenie robdt najewykona zgodnie z zalczonym rysunkiem, a
zatadunek i wytadunek materiatow z pojazd&edie s¢ odbywat w miag
mozliwosci poza jezdny.

Dopuszcza gizamknécie ruchu na drodze maksymalnie do 5godzin.
Kazdorazowo przed planowanym zaméeiem drogi nalgy poinformowa

jej mieszkacow o terminie i godzinach zamkiia ruchu.

WARUNKI TECHNICZNE ZABEZPIECZENIA
| OZNAKOWANIA ROBOT

1. Oznakowanie oraz zabezpieczenie miejsca proavaazobot naley
wykona zgodnie z projektem. Symbole znakow drogowyclni ic
usytuowanie naky wykona zgodnie z Instrukgjo znakach pionowych.

2. Znaki do oznakowania prowadzonych robét powinyypokryte foli
odblaskow Il generacii.

3. Wszystkie znaki drogowe zygiane z wprowadzonymi zmianami w
Istniegcej organizacji ruchu musby¢ rozmiarusredniego.

4. Podczas prowadzenia rob6t mubyc wiagczoneswiatta ostrzegawcze koloru
z0ltego umieszczone na zaporze na wysokd,1m od gornej kragdzi
zapory.

5. Pojazdy i maszyny w czasie prowadzenia rob&znonie¢ zapalony
ostrzegawczy sygnabietiny btyskowy barwyzoéttej widoczny z odlegkri
co najmniej 150m przy dobrej widocZob

6. Wykonaweca robot jest zoboayzany kontrolowé stan oznakowania oraz
urzadzen bezpieczastwa ruchu.

7. Po zakaczeniu robét oznakowanie oraz pas drogowy przywrdagistanu
pierwotnego.

Uwagi koncowe

1. Rozpoczcie rob6t mae nasipi¢ po odbiorze wykonanego oznakowania i
zabezpieczenia miejsca robaot.

2. Podczas wykonywania oznakowania i prowadzehatrw pasie drogowym
naley stosowa sic do obowizujacych przepiséw o ruchu drogowym i
przepisow BHP.

3. Podczas trwania robot nayezwroci szczegoélp uwag na zapewnienie
bezpieczgstwa poruszapym sk pojazdom oraz pieszym.

4. Na czas zmiany organizacji ruchu i za zabezpigie miejsca prowadzenia
robét w czasie ich trwania odpowiedzialnyt jaerownik robot.

5. Po zakaczeniu rob6t oznakowanie i pas drogowy przywi@mo stanu
pierwotnego.

7. Termin wykonywania robot do 30 czerwca 2018 roku



