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1. PRZEDMIOT OPRACOWANIA

Przedmiotem opracowania jest projekt statej organizacji ruchu dla zadania ,,Przebudowa

ulicy Pszczynskiej w Mikotowie na odcinku od skrzyzowania z ul. Bandurskiego do DW

928”.

2. ZAKRES OPRACOWANIA

Niniejszy projekt obejmuje swoim zakresem stalg organizacj¢ ruchu na drodze

powiatowej - ulicy Pszczynskiej w Mikotowie wraz ze skrzyzowaniami z drogami gminnymi.

3. CHARAKTERYSTYKA ISTNIEJACEJ DROGI I RUCHU NA
DRODZE

Projekt obejmuje drogi publiczne o numerach ewidencyjnych:

e ul. Pszczynska, droga powiatowa 5308S

e ul. Ks. bp. Bandurskiego, droga powiatowa 5302S

e ul. Jodtowa, droga gminna 380050S

e ul. Marii Sktodowskiej-Curie, droga gminna 380045S
e ul. Wojaczka, droga gminna 380056S

¢ ul. Klonowa, droga gminna 380057S

e ul. Lipowa, droga gminna 380058S

Ulica Pszczynska w Mikotowie jest droga powiatowa klasy Z, taczacg DW 928 z centrum
miasta Mikotow. Poza powyzszym ulica Pszczynska krzyzuje si¢ z drogami gminnymi
lokalnymi oraz dojazdowymi. Ulica Pszczynska stanowi rowniez dojazd do zabudowy
wielorodzinnej, jednorodzinnej i ustugowej zlokalizowanej przy drodze. Po drodze poruszaja

si¢ pojazdy komunikacji zbiorowe;.

Na calej dtugosci przebudowywanego odcinka ulicy Pszczynskiej wystepuje obecnie
jezdnia o nawierzchni bitumicznej o szerokosci zmiennej od 6,9 do 10,6m. Wystepuja spadki
poprzeczne daszkowe. Wody opadowe z drogi odprowadzane sg na przylegle tereny zielone

oraz do istniejgcej kanalizacji deszczowej. Wystepuja pobocza gruntowe.

Zmiany w dotychczasowej infrastrukturze zagospodarowania terenu dotycza w szczeg6lnosci:
- Wykonanie nowej konstrukcji drogi o szerokosci jezdni 6,0m (na tukach wymagajacych

poszerzenia zwigkszono szeroko$¢ jezdni)
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- Budowa chodnikéw o szerokosci 2,0m

- budowa dwukierunkowej drogi dla rowerdéw o szerokosci 2,0m i nawierzchni bitumicznej,
- przebudowe zatok autobusowych

- Przebudowe skrzyzowan z ulicami Bandurskiego, Jodtowa, Marii Sktodowskiej Curie,
Kolonia Wojewodzka, Wojaczka (2 wloty), Klonowa i Lipowa

- Wykonanie poboczy gruntowych o szerokosci 1,0m

- Przebudowa zjazdow na posesje

- budowe kanatu technologicznego

- budowe oswietlenia ulicznego

4. OPIS ROBOT, WYSTEPUJACYCH ZAGROZEN 1
PLANOWANYCH UTRUDNIEN W RUCHU

Planowane roboty polega¢ beda na wymianie konstrukcji drogi o nawierzchni

bitumicznej wraz ze skrzyzowaniami, poboczami, chodnikami oraz na przebudowie zjazdow

indywidualnych i publicznych. Wykonane zostang nowe przykanaliki kanalizacji $ciekowe;j

wraz ze studzienkami. Ze wzgledu na konieczno$¢ utrzymania ruchu w obu kierunkach

zaprojektowano organizacj¢ ruchu podzielong na 7 etapow w tym 6 etapéw z poldwkowym

zamknigciem drogi oraz 1 etap na wykonanie nawierzchni §cieralnej (roboty postgpujace).
Wystepujace zagrozenia:
— ruch pojazdoéw budowy w obszarze inwestycji,
— obecno$¢ w pasie drogowym o0sdb prowadzacych roboty budowlane,
—ruch lokalny w obszarze budowy

— czeg$ciowy ruch pieszych na poboczach drogi

Wystepujace utrudnienia:
— zawezenie jezdni do jednego pasa ruchu

— ruch wahadtowy w miejscu zwezen zmniejszajacy ptynnos¢ ruchu

— ograniczenia w dostepnosci pasa drogowego dla ruchu pieszego, | rowerowego

— odcinkowe ograniczenia predkosci, i zakazy wyprzedzania
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S. ORGANIZACJA RUCHU NA CZAS WYKONYWANIA ROBOT

Roboty drogowe bgda prowadzone w 7 etapach. Dla uktadania bitumicznej warstwy
Scieralnej przewiduje si¢ ruch wahadlowy sterowany recznie. Dla pozostalych etapow
przebudowy drogi, zostanie wprowadzony ruch wahadlowy sterowany przy pomocy
sygnalizacji $wietlnej. Wykonawca ma obowigzek zapewni¢ przejazd do posesji
zlokalizowanych wzdluz miejsca prowadzenia robdt a takze umozliwi¢ przejazd przez
skrzyzowania. Ruch pieszy w trakcie wykonywania robdt bedzie odbywat si¢ po chodnikach
lub poboczach drogi w zaleznosci od mozliwosci danego etapu. W celu umozliwienia
korzystania z komunikacji zbiorowej zostaly zaprojektowane tymczasowe przystanki

autobusowe w etapach 1,2 i 5,6.

Etap nr 1 — Roboty drogowe w etapie 1 zostang wykonane z zamknigciem jednego pasa
ruchu. Ruch kotowy bedzie mozliwy w obu kierunkach przez wprowadzenie ruchu
wahadtowego sterowanego przy pomocy sygnalizacji $wietlnej zarowno w czasie prowadzenia

robdt oraz w godzinach nocnych.

Przed miejscem prowadzenia robdt nalezy zastosowaé zestawy znakoéw A-12b lub
A-12c wraz ze znakami A-14 i A-20. Na ulicach Bandurskiego oraz Jodtowej przed
skrzyzowaniami z ul. Pszczynskg nalezy ustawi¢ tablice F-6a z piktogramami znakoéw A-12b
lub A-12c, A-14, A-20. Zestaw znakow A-14 z A-20 nalezy umiesci¢ przed wlotem
ul. Sktodowskiej-Curie do ul. Pszczynskiej oraz na drodze dojazdowej do parkingu przy posesji
nr 40. Przed miejscem prowadzenia robodt nalezy zastosowaé zestawy znakow B-20 z B33
(40km/h). Znaki B-33 (40km/h) nalezy powtorzy¢ kazdorazowo za skrzyzowaniami w obu

kierunkach.

Poczatek miejsca prowadzenia robot nalezy oznakowaé tablicami U-3d z dwoma
Swiattami ostrzegawczymi barwy zoéltej. Wzdhuz miejsca prowadzenia robot nalezy ustawié
tablice kierujace U-21a i U-21b. Koniec miejsca prowadzenia robot oznaczy¢ tablica U-20b z
dwoma $wiattami ostrzegawczymi barwy zoltej. Wylaczenie ruchu pieszego nalezy wykonad
poprzez zastosowanie tablic U-20c ze znakiem B-41. W etapie 1 nalezy zapewni¢ pieszym
bezpieczne przejscie przez miejsce prowadzenia robot W miejscu zjazdu przy posesji nr 40
poprzez wykonanie tymczasowego traktu pieszego utwardzonego tluczniem lub betonowymi
ptytami chodnikowymi. W przypadku glebokiego wykopu (powyzej 50cm) w poblizu

tymczasowego traktu pieszego nalezy wygrodzi¢ go tablicami U-20c tworzac szczelng zaporg

4
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lub zastosowac ktadki U-28 wyposazone w porecze. Przed wlotem ul. Sktodowskiej-Curie
nalezy przestawi¢ istniejacy znak B-21 na krawedz miejsca prowadzenia robot. Na czas
prowadzenia robdt dla etapu 1 zaprojektowano tymczasowe przystanki autobusowe, ktore

nalezy oznakowac¢ znakami D-15.

Tymczasowg sygnalizacj¢ §wietlng do sterowania ruchem wahadtowym zaprojektowana
na poczatku i1 koncu prowadzenia robot (sygnalizatory K1, K2), na drodze przy posesji nr 40
(sygnalizator K3 wyposazony w strzatlki w lewo i prawo), na wlocie ul. Marii Sktodowskiej-
Curie (sygnalizator K4 wyposazony w strzatki w lewo i prawo) oraz na wlocie drogi bocznej
dojazdowej przy posesji nr 54 (sygnalizator K5 wyposazony w strzatke w lewo). Przy

sygnalizatorze przy posesji nr 54 nalezy umiesci¢ znak C-4.
Znaki usuwane na czas prowadzenia robot zaznaczono w czgsci rysunkowe;.

Stan pasa drogowego po zrealizowaniu etapu 1 — wykonany komplet prac dla etapu
nr 1 z wylaczeniem bitumicznej warstwy $cieralnej ktora ulozona zostanie w etapie nr 7 —
korytowanie wraz z usuni¢ciem istniejgcej podbudowy, wykonanie warstw konstrukcyjnych
jezdni wraz z gornymi warstwami z betonu asfaltowego, zabudowanie elementéw odwodnienia
drogi, wykonanie kraweznikow, chodnikdéw i zjazdow, wykonanie humusowania i obsianie

trawa.

Etap nr 2 — Roboty drogowe w etapie 2 zostang wykonane z zamknigciem jednego pasa
ruchu. Ruch kolowy bedzie mozliwy w obu kierunkach przez wprowadzenie ruchu
wahadtowego sterowanego przy pomocy sygnalizacji $wietlnej zarbwno w czasie prowadzenia

robot oraz w godzinach nocnych.

Przed miejscem prowadzenia robot nalezy zastosowal zestawy znakow A-12b lub
A-12c wraz ze znakami A-14 i A-20. Na ulicach Bandurskiego oraz Jodtowej przed
skrzyzowaniami z ul. Pszczynska nalezy ustawi¢ tablice F-6a z piktogramami znakéw A-12b
lub A-12c, A-14, A-20. Zestaw znakow A-14 z A-20 nalezy umiesci¢ przed wlotem
ul. Sktodowskiej-Curie do ul. Pszczynskiej oraz na drodze dojazdowej do parkingu przy posesji
nr 40. Miejsce pobocza wykonanego w etapie 1 (brak chodnika) nalezy oznakowa¢ znakami A-
30 z tabliczka ,,Piesi” w obu kierunkach. Przed miejscem prowadzenia robdt nalezy zastosowaé
zestawy znakow B-20 z B33 (40km/h). Znaki B-33 (40km/h) nalezy powtorzy¢ kazdorazowo

za skrzyzowaniami w obu kierunkach. Przed wlotem ul. Sklodowskiej-Curie nalezy przestawi¢
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istniejgcy znak B-22 na krawe¢dz miejsca prowadzenia robot.

Poczatek miejsca prowadzenia robot nalezy oznakowaé tablicami U-3d z dwoma
swiatlami ostrzegawczymi barwy zoéttej. Wzdhuz miejsca prowadzenia robdt nalezy ustawic
tablice kierujgce U-21a i U-21b. Koniec miejsca prowadzenia robot oznaczy¢ tablicg U-20b z
dwoma $wiatlami ostrzegawczymi barwy zottej. Wylaczenie ruchu pieszego nalezy wykonaé
poprzez zastosowanie tablic U-20c ze znakiem B-41. Na czas prowadzenia robét dla etapu 2

zaprojektowano tymczasowe przystanki autobusowe, ktore nalezy oznakowac znakami D-15.

Tymczasowg sygnalizacje $wietlng do sterowania ruchem wahadtowym zaprojektowana
na poczatku i koncu prowadzenia rob6t (sygnalizatory K1, K2), na drodze przy posesji nr 40
(sygnalizator K3 wyposazony w strzatki w lewo i prawo), na wlocie ul. Marii Sktodowskiej-
Curie (sygnalizator K4 wyposazony w strzatki w lewo i prawo) oraz na wlocie drogi bocznej
dojazdowej przy posesji nr 54 (sygnalizator K5 wyposazony w strzatke w lewo). Przy

sygnalizatorze przy posesji nr 54 nalezy umie$ci¢ znak C-4.
Znaki usuwane na czas prowadzenia robdt zaznaczono w czesci rysunkowe.

Stan pasa drogowego po zrealizowaniu etapu 2 — wykonany komplet prac dla etapu
nr 2 z wylaczeniem bitumicznej warstwy $cieralnej ktora utozona zostanie w etapie nr 7 —
korytowanie wraz z usuni¢ciem istniejacej podbudowy, wykonanie warstw konstrukcyjnych
jezdni wraz z gornymi warstwami z betonu asfaltowego, zabudowanie elementéw odwodnienia
drogi, wykonanie kraweznikow, chodnikow i zjazdow, wykonanie humusowania i obsianie
trawg. Odtworzone lub wprowadzone nowe po zatwierdzeniu oznakowanie pionowe w miejscu
prowadzenia robdt dla etapow 1 1 2. Droga przejezdna w obu kierunkach na odcinku

zakonczonych etapow 11 2.

Etap nr 3 — Roboty drogowe w etapie 3 zostang wykonane z zamknigciem jednego pasa
ruchu. Ruch kolowy bedzie mozliwy w obu kierunkach przez wprowadzenie ruchu
wahadtowego sterowanego przy pomocy sygnalizacji $wietlnej zarbwno w czasie prowadzenia

robdt oraz w godzinach nocnych.

Przed miejscem prowadzenia robot nalezy zastosowaé zestawy znakow A-12b lub
A-12c wraz ze znakami A-14 i A-20. Zestaw znakéw A-14 z A-20 nalezy umiesci¢ przed
wlotami ul. Wojaczka 1 ul. Klonowej do ul. Pszczynskiej. Przed miejscem prowadzenia robot

nalezy zastosowa¢ zestawy znakow B-20 z B33 (40km/h). Znaki B-33 (40km/h) nalezy
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powtorzy¢ kazdorazowo za skrzyzowaniami w obu kierunkach.

Poczatek miejsca prowadzenia robot nalezy oznakowaé tablicami U-3d z dwoma
swiatlami ostrzegawczymi barwy zoéttej. Wzdhuz miejsca prowadzenia robot nalezy ustawié
tablice kierujgce U-21a i U-21b. Koniec miejsca prowadzenia robot oznaczy¢ tablicg U-20b z
dwoma $wiatlami ostrzegawczymi barwy zottej. Wylaczenie ruchu pieszego nalezy wykonaé
poprzez zastosowanie tablic U-20c ze znakiem B-41. Przed wlotem ul. Wojaczka nalezy

przestawic istniejgcy znak B-21 na krawedz miejsca prowadzenia robot.

Tymczasowg sygnalizacje $wietlng do sterowania ruchem wahadtowym zaprojektowana
na poczatku i koncu prowadzenia robot (sygnalizatory K1, K2), na wlocie ul. Wojaczka
(sygnalizator K3 wyposazony w strzatki w lewo i prawo) oraz na wlocie ul. Klonowej

(sygnalizator K4 wyposazony w strzatki w lewo i prawo)
Znaki usuwane na czas prowadzenia robot zaznaczono w czesci rysunkowej.

Stan pasa drogowego po zrealizowaniu etapu 3 — wykonany komplet prac dla etapu
nr 3 z wylaczeniem bitumicznej warstwy $cieralnej ktora ulozona zostanie w etapie nr 7 —
korytowanie wraz z usuni¢ciem istniejacej podbudowy, wykonanie warstw konstrukcyjnych
jezdni wraz z gornymi warstwami z betonu asfaltowego, zabudowanie elementéw odwodnienia
drogi, wykonanie kraweznikow, chodnikdéw i zjazdow, wykonanie humusowania i obsianie

trawa.

Etap nr 4 — Roboty drogowe w etapie 4 zostang wykonane z zamknigciem jednego pasa
ruchu. Ruch kotowy bedzie mozliwy w obu kierunkach przez wprowadzenie ruchu
wahadlowego sterowanego przy pomocy sygnalizacji $wietlnej zarbwno w czasie prowadzenia

robdt oraz w godzinach nocnych.

Przed miejscem prowadzenia robot nalezy zastosowal zestawy znakow A-12b lub
A-12c wraz ze znakami A-14 i A-20. Zestaw znakéw A-14 z A-20 nalezy umiesci¢ przed
wlotami ul. Wojaczka 1 ul. Klonowej do ul. Pszczynskiej. Przed miejscem prowadzenia robot
nalezy zastosowa¢ zestawy znakow B-20 z B33 (40km/h). Znaki B-33 (40km/h) nalezy
powtdrzy¢ kazdorazowo za skrzyzowaniami w obu kierunkach. Przed miejscem prowadzenia

robot nalezy umiesci¢ znaki A-30 z tabliczka ,,Piesi” w obu kierunkach

Poczatek miejsca prowadzenia robot nalezy oznakowaé tablicami U-3d z dwoma
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Swiattami ostrzegawczymi barwy zoéltej. Wzdtuz miejsca prowadzenia robdt nalezy ustawic
tablice kierujgce U-21a i U-21b. Koniec miejsca prowadzenia robdt oznaczy¢ tablicg U-20b z
dwoma $wiatlami ostrzegawczymi barwy zottej. Wytaczenie ruchu pieszego nalezy wykonaé
poprzez zastosowanie tablic U-20c ze znakiem B-41. Przed wlotem ul. Wojaczka nalezy

przestawi¢ istniejgcy znak B-22 na krawedz miejsca prowadzenia robot.

Tymczasowg sygnalizacj¢ §wietlng do sterowania ruchem wahadtowym zaprojektowana
na poczatku i koncu prowadzenia robot (sygnalizatory K1, K2), na wlocie ul. Wojaczka
(sygnalizator K3 wyposazony w strzatki w lewo i prawo) oraz na wlocie ul. Klonowe;j

(sygnalizator K4 wyposazony w strzatki w lewo i prawo)
Znaki usuwane na czas prowadzenia robot zaznaczono w czg$ci rysunkoweyj.

Stan pasa drogowego po zrealizowaniu etapu 4 — wykonany komplet prac dla etapu
nr 4 z wylaczeniem bitumicznej warstwy $cieralnej ktora ulozona zostanie w etapie nr 7 —
korytowanie wraz z usuni¢ciem istniejacej podbudowy, wykonanie warstw konstrukcyjnych
jezdni wraz z gornymi warstwami z betonu asfaltowego, zabudowanie elementéw odwodnienia
drogi, wykonanie kraweznikow, chodnikdéw i zjazdéw, wykonanie humusowania i obsianie
trawg. Odtworzone lub wprowadzone nowe po zatwierdzeniu oznakowanie pionowe w miejscu
prowadzenia robdt dla etapéow 3 1 4. Droga przejezdna w obu kierunkach na odcinku

zakonczonych etapow 3 i 4.

Etap nr 5 — Roboty drogowe w etapie 5 zostang wykonane z zamknigciem jednego pasa
ruchu. Ruch kolowy bedzie mozliwy w obu kierunkach przez wprowadzenie ruchu
wahadlowego sterowanego przy pomocy sygnalizacji $wietlnej zarbwno w czasie prowadzenia

robdt oraz w godzinach nocnych.

Przed miejscem prowadzenia robot nalezy zastosowal zestawy znakow A-12b lub
A-12c wraz ze znakami A-14 i A-20. Pod powyzszym zestawem od strony skrzyzowania z ul.
Bielska nalezy umiesci¢ tabliczke z odlegloscia ,,30m”. Zestaw znakéw A-14 z A-20 nalezy
umiesci¢ przed wlotem ul. Lipowej do ul. Pszczynskiej. Przed miejscem prowadzenia robot
nalezy zastosowa¢ zestawy znakow B-20 z B33 (40km/h). Znaki B-33 (40km/h) nalezy
powtorzy¢ kazdorazowo za skrzyzowaniami w obu kierunkach. Przed miejscem, w ktérym nie
wystepuje chodnik nalezy umiesci¢ znaki A-30 z tabliczka ,,Piesi” w obu kierunkach. Od

strony skrzyzowania ul. Pszczynskiej z ul. Bielskg nalezy przenie$¢ znak B-18 wraz z tabliczka
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w lokalizacje przedstawiong w czesci rysunkowe;.

Poczatek miejsca prowadzenia robot nalezy oznakowaé tablicami U-3d z dwoma
swiatlami ostrzegawczymi barwy zoéttej. Wzdhuz miejsca prowadzenia robot nalezy ustawié
tablice kierujgce U-21a i U-21b. Koniec miejsca prowadzenia robot oznaczy¢ tablicg U-20b z
dwoma $wiatlami ostrzegawczymi barwy zottej. Wylaczenie ruchu pieszego nalezy wykonaé
poprzez zastosowanie tablic U-20c ze znakiem B-41. Przed wlotem ul. Lipowej nalezy
przestawic istniejacy znak B-21 na krawedz miejsca prowadzenia robot. Na czas prowadzenia
robot dla etapu 5 zaprojektowano tymczasowe przystanki autobusowe, ktore nalezy oznakowac

znakami D-15.

Tymczasowgq sygnalizacje Swietlng do sterowania ruchem wahadlowym zaprojektowana
na poczatku i koncu prowadzenia robot (sygnalizatory K1, K2) oraz na wlocie ul. Lipowej

(sygnalizator K3 wyposazony w strzatki w lewo i prawo).
Znaki usuwane na czas prowadzenia robdt zaznaczono w czesci rysunkowe;.

Stan pasa drogowego po zrealizowaniu etapu 5 — wykonany komplet prac dla etapu
nr 5 z wylaczeniem bitumicznej warstwy $cieralnej ktora ulozona zostanie w etapie nr 7 —
korytowanie wraz z usuni¢ciem istniejacej podbudowy, wykonanie warstw konstrukcyjnych
jezdni wraz z gornymi warstwami z betonu asfaltowego, zabudowanie elementéw odwodnienia
drogi, wykonanie kraweznikow, chodnikow i zjazdéw, wykonanie humusowania i obsianie

trawa.

Etap nr 6 — Roboty drogowe w etapie 6 zostang wykonane z zamknigciem jedneg0 pasa
ruchu. Ruch kolowy bedzie mozliwy w obu kierunkach przez wprowadzenie ruchu
wahadlowego sterowanego przy pomocy sygnalizacji $wietlnej zarbwno w czasie prowadzenia

robdt oraz w godzinach nocnych.

Przed miejscem prowadzenia robot nalezy zastosowaé zestawy znakow A-12b lub
A-12c wraz ze znakami A-14 i A-20. Pod powyzszym zestawem od strony skrzyzowania z ul.
Bielska nalezy umiesci¢ tabliczke z odlegtoscia ,,30m”. Zestaw znakoéw A-14 z A-20 nalezy
umiesci¢ przed wlotem ul. Lipowej do ul. Pszczynskiej. Przed miejscem prowadzenia robot
nalezy zastosowaé zestawy znakow B-20 z B33 (40km/h). Znaki B-33 (40km/h) nalezy
powtorzy¢ kazdorazowo za skrzyzowaniami w obu kierunkach. Przed miejscem, w ktérym nie

wystepuje chodnik nalezy umiesci¢ znaki A-30 z tabliczka ,,Piesi” w obu kierunkach. Od
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strony skrzyzowania ul. Pszczynskiej z ul. Bielska nalezy przenies¢ znak B-18 wraz z tabliczka

w lokalizacje przedstawiong w czesci rysunkowe;.

Poczatek miejsca prowadzenia robot nalezy oznakowaé tablicami U-3d z dwoma
swiatlami ostrzegawczymi barwy zoéttej. Wzdhuz miejsca prowadzenia robdt nalezy ustawic
tablice kierujgce U-21a i U-21b. Koniec miejsca prowadzenia robdt oznaczy¢ tablicg U-20b z
dwoma $wiatlami ostrzegawczymi barwy zottej. Wylaczenie ruchu pieszego nalezy wykonad
poprzez zastosowanie tablic U-20c ze znakiem B-41. Przed wlotem ul. Lipowej nalezy
przestawic istniejacy znak B-21 na krawedZ miejsca prowadzenia robot. Na czas prowadzenia
robot dla etapu 6 zaprojektowano tymczasowe przystanki autobusowe, ktore nalezy oznakowac

znakami D-15.

Tymczasowgq sygnalizacje Swietlng do sterowania ruchem wahadlowym zaprojektowana
na poczatku i koncu prowadzenia rob6t (sygnalizatory K1, K2) oraz na wlocie ul. Lipowej

(sygnalizator K3 wyposazony w strzatki w lewo i prawo).
Znaki usuwane na czas prowadzenia robot zaznaczono w czgsci rysunkowe;.

Stan pasa drogowego po zrealizowaniu etapu 6 — wykonany komplet prac dla etapu
nr 6 z wylaczeniem bitumicznej warstwy $cieralnej ktora ulozona zostanie w etapie nr 7 —
korytowanie wraz z usunigciem istniejacej podbudowy, wykonanie warstw konstrukcyjnych
jezdni wraz z gornymi warstwami z betonu asfaltowego, zabudowanie elementéw odwodnienia
drogi, wykonanie kraweznikow, chodnikow i zjazdéw, wykonanie humusowania i obsianie
trawa. Odtworzone lub wprowadzone nowe po zatwierdzeniu oznakowanie pionowe w miejscu
prowadzenia robdt dla etapéow 5 1 5. Droga przejezdna w obu kierunkach na odcinku

zakonczonych etapow 5 i 6.

Etap nr 7 — Etap nr 7 przewiduje wykonanie bitumicznej warstwy $cieralnej. Dtugo$é
odcinka objetego robotami bedzie zmienna (roboty postgpujace). Przewiduje si¢ reczne
sterowanie ruchem poprzez przeszkolonych pracownikéw wykonawcy robot. Poczatek robot
nalezy oznaczy¢ tablicg prowadzacg U-3d z zoltymi $wiattami ostrzegawczymi. Koniec robot
nalezy oznaczy¢ zaporg drogowa U-20b z z6ltymi $wiattami ostrzegawczymi. Wzdtuz miejsca
prowadzenia robét nalezy ustawié tablice kierujace U-21a i U-21b w odstepach co 10m. Przed
miejscem prowadzenia robot nalezy ustawi¢ zestawy znakow A-12 z A-14 oraz B-25 z B-33 w

obu kierunkach. Za miejscem prowadzenia robot nalezy ustawi¢ znaki B-42 w obu kierunkach.
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W miejscu skrzyzowan nalezy ustawic¢ znaki F-6a z piktogramami znakow A-12 i A-14.

Stan pasa drogowego po zrealizowaniu etapu nr 14 — utozenie warstwy $cieralnej na
calym odcinku ul. Goreckiej przeznaczonym do przebudowy - wykonany komplet prac dla
catosci zadania, zakonczenie prac budowlanych. Odtworzenie lub wykonanie nowego

oznakowania poziomego na warstwie Scieralne;j.

Wykonawca robdt poinformuje mieszkancOw rejonu inwestycji, instytucje i firmy

znajdujace sie przy przebudowywanym odcinku ul. Pszczyniskiej 0 planowanych utrudnieniach

i 0 czasie ich trwania. Wykonawca poinformuje podmioty obstugujace komunikacje zbiorowa

0 utrudnieniach w ruchu oraz 0 wyznaczonych tymczasowych przystankach autobusowych.

6. OBLICZENIA SYGNALIZACJI SWIETLNEJ

Do obliczen programow sygnalizacji §wietlnej przyjeto 280 pojazdow/h.

Etapy 112

Dhugos¢ odcinka robot 302m
Natezenie nasycenia pasa ruchu S [E/h] 1837,5
odlegto$¢ migdzy liniami zatrzyman L [m] 328
Czas ewakuacji pojazdow te [s] 31
Czas mi¢dzyzielony: tm [S] 34
Stopien nasycenia pasa ruchu yl w godz szczytu 0,15
Stopien nasycenia pasa ruchu y2 w godzinie szczytu 0,03
Suma stopni nasycenia Y 0,18
Czas tracony w cykIu: t trac [S] 66
Minimalna dtugos¢ cyklu: Tming] 81
Przyjeto dlugos¢ cyklu [s] 98
Cykl sygnalu zielonego jednej fazy: G [s] 15
Cykl sygnalu czerwonego + zoltego [s] 1
cykl sygnatu zéltego [s] 3
cykl §wiatla czerwonego [s] 79
Dlugosé odcinka robét Etapy 112
czas uruchomienia pojazdu tu [s] 2
odlegto$¢ migdzy pojazdami Lp[m] 15
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[lo$¢ pojazdéw mogacych wjechaé na zielonym Swietle w 9
obszar robot (G-2)*Ve/Lp

Liczba cykli na godzing 36,73
Przepustowos¢ szczytowa dla jednego pasa ruchu 330
Etapy 314

Dhugos¢ odcinka robot 290m
Natezenie nasycenia pasa ruchu S [E/h] 1837,5
odlegto$¢ migdzy liniami zatrzyman L [m] 320
Czas ewakuacji pojazdow te [s] 30
Czas mi¢dzyzielony: tm [S] 33
Stopien nasycenia pasa ruchu yl w godz szczytu 0,15
Stopien nasycenia pasa ruchu y2 w godzinie szczytu 0,03
Suma stopni nasycenia Y 0,18
Czas tracony w cykIu: t trac [S] 64
Minimalna dtugos¢ cyklu: Tming] 79
Przyjeto dlugosé¢ cyklu [s] 96
Cykl sygnalu zielonego jednej fazy: G [s] 15
Cykl sygnalu czerwonego + zoltego [s] 1
cykl sygnatu zoltego [s] 3
cykl Swiatla czerwonego [s] 77
Dlugo$é odcinka robét Etapy 314
czas uruchomienia pojazdu tu [s] 2
odlegto$¢ migdzy pojazdami Lp[m] 15
Ilo$¢ pojazdow mogacych wjecha¢ na zielonym $wietle w 9
obszar robot (G-2)*Ve/Lp

Liczba cykli na godzing 37,50
Przepustowos¢ szczytowa dla jednego pasa ruchu 337
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Etapy 5i 6

Dhugos¢ odcinka robot 273m
Natezenie nasycenia pasa ruchu S [E/h] 1837,5
odlegto$¢ migdzy liniami zatrzyman L [m] 305
Czas ewakuacji pojazdow te [s] 29
Czas miedzyzielony: tm [S] 32
Stopien nasycenia pasa ruchu yl w godz szczytu 0,15
Stopien nasycenia pasa ruchu y2 w godzinie szczytu 0,03
Suma stopni nasycenia Y 0,18
Czas tracony w cyklu: t trac [S] 62
Minimalna dlugos¢ cyklu: Tminfg) 76
Przyjeto dlugosé¢ cyklu [s] 94
Cykl sygnalu zielonego jednej fazy: G [s] 15
Cykl sygnalu czerwonego + zéltego [s] 1
cykl sygnatu zéltego [s] 3
cykl swiatla czerwonego [s] 75
Dlugos¢ odcinka robét Etapy 5,6
czas uruchomienia pojazdu tu [s] 2
odlegto$¢ migdzy pojazdami Lp[m] 15
[lo$¢ pojazdow mogacych wjechaé na zielonym §wietle w 9
obszar robot (G-2)*Vel/Lp

Liczba cykli na godzine 38,30
Przepustowos¢ szczytowa dla jednego pasa ruchu 344

7. TERMIN WPROWADZENIA ORGANIZACJI RUCHU

Termin wprowadzenia organizacji ruchu na czas prowadzenia robot przewiduje si¢ do 30

lipca 2021 roku. Termin wprowadzenia statej organizacji ruchu przewiduje si¢ do 31 grudnia

2021 roku.
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8.  WARUNKI SZCZEGOLOWE WYKONANIA OZNAKOWANIA
1 UWAGI KONCOWE

Oznakowanie nalezy wykona¢ zgodnie Rozporzadzenie Ministra infrastruktury z dnia
3 lipca 2003 r. w sprawie szczegotowych warunkow technicznych dla znakow
1 sygnatow drogowych oraz urzadzen bezpieczenstwa ruchu drogowego i warunkow ich

umieszczania na drogach.

Znaki pionowe dla organizacji ruchu na czas prowadzenia robot nalezy zastosowac
z grupy wielko$ci D (duze) dla drog powiatowych. Do oznakowania robdt nalezy zastosowac

znaki pionowe wykonane z folii odblaskowej typu 2 lub folii pryzmatycznej.

W przypadku wykopoéw w jezdni o glgbokosci przekraczajacej 0,5m lub pozostawienia
na jezdni maszyn drogowych, za zaporami drogowymi ustawionymi prostopadle do jezdni

nalezy zastosowac pryzmy z piasku lub bariery energochtonne.

Osoby wykonujace czynno$ci zwigzane z robotami w pasie drogowym powinny by¢
ubrane w odziez ostrzegawcza o barwie pomaranczowej lub zottej 1 wyposazone w elementy

odblaskowe.
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