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1.0.
1.1.

1.1.1.

2.0.
21.

2.2,

Wstep

Zakres opracowania

Przedmiotem niniejszego opracowania jest projekt tymczasowej organizacji ruchu na czas budowy ulicy
Smolarnia w Mtawie.

Podstawa opracowania
Podstawe do opracowania niniejszego projektu stanowia;

) formalna umowa,

) mapa do celdw informacyjnych w skali 1:500,

) inwentaryzacja wykonana przez projektanta w terenie,

) Ustawa Prawo o ruchu drogowym z dnia 20 czerwca 1997r. (Dz. U. z 2003r. Nr 58, p0z.515 z
pomniejszymi zmianami),

e) Rozporzadzeniem Ministra Infrastruktury z dnia 3 lipca 2003r. w sprawie szczegdtowych

warunkéw technicznych dla znakéw i sygnatdw drogowych oraz urzadzen bezpieczenstwa

ruchu drogowego i warunkéw ich umieszczania na drogach.

o O T QO

Drogi.

Stan istniejacy.

Analizowany odcinek ulicy Smolarnia zlokalizowany bedzie zlokalizowany miedzy ulicg Stanistawa
Grzebskiego, a budynkiem przy ulicy Smolarnia 6.

Ulica Stanistawa Grzebskiego posiada nawierzchnig asfaltowa i przekrdj uliczny. Szerokos¢ jezdni ulicy
Grzebskiego wynosi 9,0 m. Po obu stronach jezdni znajdujg si¢ chodniki o nawierzchni z kostki
betonowej. Chodniki posiadajg szerokos¢ 2,0 m.

Teren przeznaczony pod budowe drogi jest niezagospodarowany, poro$niety trawa.

Na przedmiotowym obszarze wystepujg podziemne sieci infrastruktury technicznej: sie¢ wodociggowa,
sie¢ teletechniczna, kanalizacja sanitarna.

Charakterystyka ruchu na drodze.

Analizowany teren potozony jest na terenie miasta Mtawa. Objety opracowaniem odcinek ulicy Smolarnia
ma dtugos¢ okoto 100 m. Projektowana ulica Smolarnia bedzie stanowi¢ gtéwnie dojazd mieszkancow do
ich posesiji.
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2.3.

2.3.1.

2.3.2.

3.0.

3.1.

3.2.

3.3.

Stan projektowany.

Parametry techniczne.

Parametry techniczne zostaty okreslone na podstawie Rozporzadzenia Ministra Transportu i Gospodarki
Morskiej z dnia 2 marca 1999r. w sprawie warunkow technicznych, jakim powinny odpowiada¢ drogi
publiczne i ich usytuowanie. (Dz. U. RP Nr 43 Poz. 430 z dnia 14 maja 1999r.) Przyjeto nastepujace
parametry techniczne:

Parametr techniczny Wielkos¢
Szeroko$¢ jezdni 95,0m
Szerokos¢ chodnika 2,0m
2,5x5,0 m
Wymiary miejsc postojowych (3,6x5,0m dla osob
niepetnosprawnych)

Plan sytuacyjny.

Zaprojektowano budowe ulicy Smolarnia w Mtawie na odcinku od ulicy Stanistawa Grzebskiego do
budynku przy ulicy Smolarnia 6. Ulice Smolarnia zaprojektowano o nawierzchni z kostki betonowej i
ograniczono kraweznikiem betonowym. Jezdnie zaprojektowano o szerokosci 5,0 m.

Wzdluz jezdni zaprojektowano prostopadte miejsca postojowe. Nawierzchnie miejsc postojowych
zaprojektowano z kostki betonowej i ograniczono kraweznikiem betonowym. Miejsca zaprojektowano o
wymiarach 2,5x5,0 m (3,6x5,0 m w przypadku miejsca postojowego dla 0sob niepetnosprawnych).
Wzdtuz jednej strony jezdni zaprojektowano chodnik. Chodnik bedzie posiadat nawierzchnie z kostki
betonowe;j i szeroko$¢ 2,0 m.

Oznakowanie.

Przewidywany termin wprowadzenia organizacji ruchu.

Wprowadzenie czasowej organizacji ruchu zaplanowano na 31 pazdziernika 2019r. Istniejaca organizacja
ruchu zostanie przywrdcona w dniu zakoniczenia prac budowlanych.

Opis wystepujacych zagrozen lub utrudnien.

W zwigzku z budowg zjazdu mogg wystapi¢ nastepujace zagrozenia lub utrudnienia:
* potracenia pracownikow przez pojazdy poruszajgce si¢ po ulicy Grzebskiego i ul. Smolarnia,
 utrudnienia w ruchu pieszym,
* utrudnienia dla pojazdow (zawezenie jezdni).

Sposdb zabezpieczenia robot.

Na czas prowadzenia prac budowlanych zostanie zwezony pas jezdni ul. Grzebskiego. Wyznaczono
tymczasowe przejscia dla pieszych. Ruch pieszy na ul. Grzebskiego bedzie prowadzony po drugiej
stronie ulicy. Na ul. Grzebskiego wprowadzono ograniczenie predkosci do 30 km/h oraz zakaz
wyprzedzania. Gtebokie wykopy nalezy zabezpieczy¢ barierami drogowymi.

Przed przystgpieniem do ustawienia organizacji ruchu wykonawca zobowigzany jest zawiadomi¢
mieszkancow i uzytkownikow przylegtych posesji o terminie i sposobie prowadzonych robot, w celu
zapewnienia bezpiecznego wjazdu i wyjazdu z poses;ji.
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3.4.

3.5.

Oznakowanie pionowe.

Znaki zaprojektowano jako znaki Srednie. Tarcze znakdw rozmieszczono na stalowych stupkach
ocynkowanych o $rednicy 60 mm. Tarcze znakow nalezy usytuowac poza skrajnig drogowg i pieszych
tzn. min. 0,5 m od krawedzi jezdni. Spdd tarczy znakéw nalezy umiescic na wysoko$ci 2 m nad
powierzchnig terenu lub 2,5 m od powierzchni chodnika. Tarcze znakdéw powinny by¢ wykonane z blachy
stalowej ocynkowanej, a ich lica pokryte folig odblaskowa typu Il.

Rozmieszczenie oznakowania pionowego przedstawiono na rys. nr 2.1

Oznakowanie poziome.

Oznakowanie poziome nalezy wykona¢ jako zétte naklejane na jezdnie. Stosowac tasmy samoprzylepne
odblaskowe i antyposlizgowe na podktadzie aluminiowym.

Rozmieszczenie oznakowania poziomego przedstawiono na rys. nr 2.1.

Opis sporzadzit:

mgr inz. Adam Stypik
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4.0. Wykaz robot - etap |

4.1. Zbiorcze zestawienie projektowanego oznakowania pionowego

Znaki i tablice projektowane
Symbol Mate/mini Srednie Duze Suma
szt. szt. szt. szt.
Znaki ostrzegawcze
A-12b 1 1
A-12c 1 1
A-14 2 2
Razem znaki ostrzegawcze 5
Znaki zakazu
B-1 1 1
B-25 2 2
B-27 2 2
B-33 2 2
B-34 2 2
B-41 2 2
Razem znaki zakazu 11
Znaki informacyjne
D-6 4 4
Razem znaki informacyjne
Tabliczki
»Przejscie druga 2 2
strong ulicy”
»Nie dotyczy 1 1
pojazdéw
budowy”
Razem tabliczki 3
Urzadzenia bezpieczenstwa ruchu
U-3d 1 1
U-20b 2 2
U-20c 90 90
U-21b 4 4
Razem urzadzenia bezpieczenstwa ruchu 97
4.2. Zbiorcze zestawienie rohét
Lp. | Rodzaj robdt Jednostki llos¢
1 Stupki z rur stalowych szt. 9
2 Tablice znakéw o pow. powyzej 0,3 m2 szt. 16
3 Tablice znakow o pow. do 0,3 m2 szt. 3
4 Tablice kierujace U-3d szt. 1
5 Zapory drogowe U-20b szt. 2
6 Zapory drogowe U-20c szt. 90
7 Stupki U-21a/b szt. 4
8 Utwardzenie terenu ptytkami chodnikowymi m2 48
9 Oznakowanie zéttymi taSmami samoprzylepnymi mb 37
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5.0. Wykaz robot — etap Il
5.1. Zbiorcze zestawienie projektowanego oznakowania pionowego
Znaki i tablice projektowane
Symbol Mate/mini Srednie Duze Suma
szt. szt. szt. szt.
Urzadzenia bezpieczenstwa ruchu
U-21b 4 4
Razem urzadzenia bezpieczenstwa ruchu
5.2. Zbiorcze zestawienie robot

Lp. | Rodzaj robét Jednostki llos¢

1 Stupki U-21b szt. 4
6.0. Wykaz robét - etap llI
6.1. Zbiorcze zestawienie projektowanego oznakowania pionowego

Znaki i tablice projektowane
Symbol Mate/mini Srednie Duze Suma
szt. szt. szt. szt.
Urzadzenia bezpieczenstwa ruchu
U-21b 4 4
Razem urzadzenia bezpieczenstwa ruchu 4
6.2. Zbiorcze zestawienie robot

Lp. | Rodzaj robét Jednostki llos¢
1 Stupki U-21b szt. 4
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