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OPIS TECHNICZNY DLA PROJEKTU ORGANIZACJI RUCHU NA CZAS ROBOT
1. DANE OGOLNE

1.1 Inwestor

Powiatowy Zarzad Drég w Mikotowie z siedzibg w Laziskach Gdrnych
43-170 Laziska Gorne, ul. Fryderyka Chopina 8

1.2 Zakres opracowania

Opracowanie stanowi projekt tymczasowej organizacji ruchu dla wykonania przedmiotowego zadania, ktérego zakres obejmuje
modernizacje ciagu drogowego nr 5310 ul. Zorska w Orzeszu.

Cel projektu organizaciji ruchu:

- zapewnienie bezpieczerstwa wszystkich uczestnikéw ruchu

- okre$lenie zasad poruszania sig po nowym uktadzie komunikacyjnym.

Zakres projektu organizaciji ruchu obejmuije:

- zaprojektowanie nowego oznakowania oraz dostosowanie/uzupetnienie istniejgcego oznakowania do zmienionego uktadu -
zgodnie z obowigzujgcymi przepisami.

1.3 Podstawa opracowania

= umowa z inwestorem;

= Rozporzadzenie Ministra Transportu i Gospodarki Morskiej w sprawie warunkoéw jakim powinny odpowiada¢ drogi
publiczne i ich usytuowanie;

= Rozporzadzenie Ministra Transportu i Gospodarki Morskiej w sprawie szczegdlowych warunkéw zarzadzania
ruchem na drogach oraz wykonywania nadzoru nad tym zarzadzaniem

= Rozporzadzenie Ministréw Infrastruktury oraz Spraw Wewnetrznych i Administracji. w sprawie znakéw i sygnatow
drogowych

= Rozporzadzenia Ministra Infrastruktury w sprawie szczegétowych warunkéw technicznych dla znakéw i sygnatéw
drogowych oraz urzadzen bezpieczefstwa ruchu drogowego i warunkéw ich umieszczenia na drogach,

= Zalgczniki nr 1 - 4 do Rozporzadzenia Ministra Infrastruktury w sprawie szczegoétowych warunkéw technicznych
dla znakdw i sygnatéw drogowych oraz urzadzen bezpieczenstwa ruchu drogowego i warunkéw ich umieszczenia
na drogach,

= Ustawa prawo o ruchu drogowym,

= obowigzujace przepisy i normy oraz literatura fachowa,

= inwentaryzacja oznakowania w terenie,

2. LOKALIZACJA

Przedmiotowe przedsiewziecie usytuowane jest w potudniowej czesci Polski, na terenie wojewoddztwa $laskiego, w granicach
powiatu mikotowskiego we wschodniej czesci gminy Orzesze.

3. STAN ISTNIEJACY

3.1 Opis terenu inwestyciji

Charakterystyka ulicy: Zorskiej:

- kategoria drogi — powiatowa klasy Z,

- droga jednojezdniowa — dwukierunkowa o nawierzchni bitumicznej, przekréj: 1x2,

- obowigzuje ograniczenie predkosci do 50/60 km/h — obszar zabudowany,

- ulica posiada na przedmiotowym odcinku pierwszenstwo przejazdu.

Teren przedmiotowego zadania obejmuije istniejaca ul. Zorskg na odcinku o diugosci 5,1 km, od posesji 245a do posesji nr 47.
Ulica Zorska posiada szeroko$¢ ok. 5,5-7,0 m. Nie jest ona ograniczona kraweznikami. Przebiega cze$ciowo przez teren
posiadajacy zabudowe jednorodzinng wolnostojacq oraz czesciowo przez teren zalesiony. Droga posiada na wigkszo$ci swojej
diugosci istniejace rowy przydrozne, ktére posiadajg odprowadzenie do istniejgcych ciekdw. Jezdnia posiada liczne spekania
siatkowe, przez co charakteryzuje sie zlym stanem technicznym

Ulica stanowi pofaczenie komunikacyjne DW925 z DK81

4. STAN PROJEKTOWANY
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41  Rozwigzanie geometryczne

Niniejsze opracowanie przewiduje modernizacje drogi po jej istniejacym $ladzie z zatozeniem ujednolicenia jej szerokosci do
6,0m. Po prawej stronie jezdni przewidziano budowe pobocza gruntowego o szerokosci 1,0 m, natomiast po lewej pobocze
podzielono na dwa - utwardzone o szeroko$ci 1,0 m i bezpo$rednio przylegajace do niego gruntowe o szerokosci 0,5 m. Na
odcinkach, gdzie wystepuje zabudowa przewidziano budowe chodnikéw o szerokos$ci 2,0 m. Opracowanie zaktada takze
odbudowe istniejacych zjazddw i nadanie im jednolitej szerokosci 4,5 m.

42  Tymczasowa organizacja ruchu

Wykonanie prac zwigzanych z realizacjg przedmiotowego zadania nalezy wykona¢ przy uwzglednieniu ponizszych zatozen.
Zatozenia:

*  utrzymanie ciagtosci ruchu pojazdow na ulicy Zorskiej,

*  w miarg mozliwosci potowkowe wykonywanie wlotdw skrzyzowan oraz zjazdéw na drogi wewnetrzne,

e minimalna szeroko$¢ jezdni pozostawiona dla ruchu pojazdéw wynosi 2,75m,

« sterowanie ruchem na zawezonym odcinku nalezy wykonaé za pomoca sygnalizacji $wietlnej lub pracownikow

posiadajacych odpowiednie uprawnienia do kierowania ruchem,

e utrzymanie statej dostepnosci do zjazdéw na obiekty dziatalnosci gospodarczej

e przez caly okres prac zapewni¢ mozliwo$¢ dojazdu do drég bocznych, zjazdéw publicznych oraz indywidualnych,

»  utrzymanie ciggtosci ruchu pieszego,

»  powiadomi¢ mieszkancow, witascicieli punktdw dziatalnoSci gospodarczej do ktdrych dojazd bedzie utrudniony oraz
stuzby miejskie o lokalizacji wprowadzonych utrudnien oraz mozliwych alternatywnych drogach dojazdowych.

W celu spetnienia powyzszych zatozeh wykonanie prac zaplanowano w 37 etapach, zakres poszczegélnych etapow
przedstawiono na rysunku nr 2, dla kazdego etapu na rysunku podano jaki numer rozwigzania szczegdtowego organizacji ruchu
lub schemat przestawny organizacji ruchu oraz program sygnalizacji Swietinej nalezy zastosowa¢, podano réwniez numer
rysunku na ktdrych te elementy sg zlokalizowane. Dla sytuacji wymagajacych szczeg6towego przedstawienia organizacji na czas
robét nalezy zastosowaé rozwigzania szczegotowe przedstawione na rysunkach numer 9-17, w pozostatych sytuacjach nalezy
zastosowac przestawne schematy organizacji ruchu przedstawione na rysunkach nr 3-7. Niektére rozwigzania posiadajg wersje
oznaczong ,a" (np. 3a) sq to rozwigzania organizaciji ruchu nie wymagajace potéwkowego zawezenia jezdni, do zastosowania w
sytuacjach prowadzenia prac zwigzanych z budowg zjazdéw, chodnikdw, perondw przystankowych, pozostawienie terenu robét
po zakofczeniu prac w danym dniu lub innych prac odbywajacych sie na poboczu drogi. Do kierowania ruchem na zawezonej
maksymalnie do 2,75m jezdni nalezy na odcinkach poza skrzyzowaniami zastosowaé sygnalizacje $wietlna, natomiast na
skrzyzowaniach kierowanie ruchem musi by¢ przeprowadzone poprzez uprawnione do kierowania ruchem osoby, programy
sygnalizacji $wietinej znajdujg sie na rysunku nr 8.

Przed kazdym ustalonym przez wykonawce odcinkiem prac sktadajacym sie z kilku etapdw, nalezy ustawi¢ tablice ostrzegawcze
zgodne z rysunkiem nr 2.

Sygnalizacje $wieting

Sygnalizacje $wieting wahadtowa nalezy wykona¢ dla dwéch grup kotowych z podziatem czasu zielonego dla obu kierunkéw
zgodnie z zatgczonymi obliczeniami. Programy sygnalizacji dla poszczegélnych etapéw prac przedstawiono na rysunku nr 8.

W razie przekroczenia przepustowosci pasa ruchu wahadlowego i tworzenia sie kolejek na drodze wykonawca
zobowiazany jest do zapewnienia recznego kierowania ruchem przez pracownikéw, posiadajacych odpowiednie
uprawnienia.

Wystepujgce zagrozenia i utrudnienia:
W zwigzku z prowadzeniem prac przy zajeciu jezdni zjazdu, chodnika oraz zajeciu jezdni drogi publicznej wystapig utrudnienia w
ruchu pieszym i kotowym.
Zagrozenie stwarzajgce niebezpieczenstwo dla pracownikéw budowy, pieszych oraz 0séb w pojazdach moze stanowic:
 ruch samochodowy ogdlny,
* ruch pojazdow i maszyn wykonujacych prace budowlane,
e ruch pojazdéw transportowych swiadczacych dostawy na budowe
«  wykopy, stan nawierzchni wynikajacych z prowadzenia prac budowlanych

» Na czas trwania prac zapewni¢ odpowiednio zabezpieczone i drozne obej$cia terenu robét oraz dojscie pieszych do
ciggow pieszych, przystankéw autobusowych oraz budynkdw.
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* W przypadku wystepowania opadéw deszczu nawierzchnia dojs¢ do przej$é dla pieszych powinna by¢ wykonana z
materiatdw na ktérych nie bedg powstawaty katuze oraz ktéra pod wptywem wody nie bedzie tworzyta biota
(zageszczone kruszywo kamienne, ptytki chodnikowe, ew. maty, gumy itp).

» W przypadku gdy dojscia dla pieszych przebiegajg nad gtebokimi wykopami lub w bezpo$rednim ich sasiedztwie
nalezy uzy¢ ktadek dla pieszych oraz odpowiednich zapor U-20, barierek U-11a.

Warunki prowadzenia robét

Wykonawca jest zobowigzany do kazdorazowego bezwarunkowego umozliwienia przejazdu pojazdow
uprzywilejowanych oraz pojazdéw stuzb miejskich i komunalnych na kazdym etapie robo6t. W razie potrzeby wykonawca
zobowiazany jest do przerwania prac lub zastosowania recznego kierowania ruchem przez osoby posiadajace
stosowne uprawnienia do wykonywania czynnosci zwigzanych z kierowaniem ruchem drogowym na drogach
publicznych dla umozliwienia dojazdu lub przejazdu pojazdow tychze stuzb.

Kazdorazowo po zakonczeniu prac teren robét nalezy pozostawic¢ w stanie umozliwiajacym przejazd pojazdom
ratownictwa (karetka pogotowia, straz pozarna, policja)

Osoby wykonujace czynnos$ci zwigzane z robotami w pasie drogowym powinny by¢ ubrane w odziez ostrzegawcza o
barwie pomaranczowej lub zottej i wyposazone w elementy odblaskowe
Wykonawca jest obowigzany zapewni¢ dojazd do posesji na kazdym etapie robot; w wypadku siegaczy i wjazdow do
posesji dojazd ten moze odbywac sie po warstwie podbudowy lub po nawierzchni sfrezowane;.

Dla zapewnienia dojazdu do posesji i ich biezacej obstugi prace w ramach poszczegdlnych etapéw nalezy wykonywac
odcinkami, zajmujac dtugos$¢ jezdni nie wieksza niz obejmujaca dwa sasiednie wjazdy bramowe.

Prace w rejonie wjazdow bramowych nalezy prowadzi¢ na potowie ich dtugos$ci, umozliwiajac wjazd i wyjazd na teren
nieruchomosci.

W przypadku koniecznos$ci zajecia catej szerokosci wjazdu do posesji termin wykonania robét nalezy uzgodni¢ z
wlascicielem/uzytkownikiem posesji.

Na kazdym etapie robot wykonawca obowiazany jest do umozliwienia dojscia pieszego do posesji objetych zakresem
robot. W razie potrzeby na czas dojscia pieszych do posesji nalezy przerwa¢ prace i umozliwi¢ dojscie.

O terminie zmiany organizacji ruchu drogowego Wykonawca powiadomi, z co najmniej 14 dniowym wyprzedzeniem
Stuzby Miejskie, Zarzadcow Komunikacji Publicznej (MZK Tychy, KZK KOP i inni), mieszkaficéw, podajac doktadna date

i godzine zmiany oraz przewidywany okres jej obowiazywania. W ten sam sposéb Wykonawca powiadomi o terminie
zakoriczenia prac i wprowadzenia docelowej organizacji ruchu
Po wykonaniu prac nalezy droge wraz z oznakowaniem i zielencem przywrdci¢ do stanu pierwotnego
Oznakowanie pionowe
Projektowane oznakowanie tymczasowe na ulicy Zorskiej nalezy wykonag jako duze (D) z foli Il generacji lub pryzmatycznej,
natomiast na pozostatych ulicach jako $rednie (S) z foli Il generacii lub pryzmatyczne;j.

Minimalna odlegto$¢ krawedzi znaku pionowego od krawedzi jezdni powinna wynosic 0,50 m, a wysoko$¢ umieszczenia tarczy
znaku przy chodnikach liczac od gérnej czesci kraweznika .do dolnej krawedzi tarczy znaku powinna wynosi¢ 2,20m Liternictwo
na tablicach nalezy stosowa¢ zgodnie z zasadami przyjetymi w ,, Szczegdtowych warunkach technicznych ...”

Lokalizacja oznakowania winna zosta¢ wybrana w terenie w sposéb umozliwiajacy jego najlepszgq mozliwg widocznos¢, nie
kolidujacy z wjazdami bramowymi i ciggami pieszymi, nalezy bezwzglednie utrzymaé odlegto$¢ minimum 10m pomiedzy
znakami pionowymi..

4.3  Obliczenia sygnalizacji $wietlnej

Dane

L — odlegto$¢ miedzy liniami zatrzyman — zalezna do programu
dL - $rednia dtugo$¢ pojazdu = 14 [m]

Ve — predko$¢ ewakuacji = (8,33 m/s, = 30 km/h)

vqg — predko$¢ dojazdu = (8,33 m/s, = 30 km/h)

te — czas ewakuacji = (L+dL)/ve[s]

a - przy$pieszenie = 3,5 m/s?

ts =+ ((2[5;+15])/a =

ts — czas dojazdu =

tm — czas miedzyzielony = tm = t:+ te —ta [S]

tirac - Czas tracony w cyklu = 2(tm-1) [s]

y — stopief nasycenia pasa ruchu y1 = Q1/S

Y - suma stopni nasycenia = y1+ y2

G - diugo$c¢ sygnatu zielonego = (y1/Y)*(T- tirac)-1
Tmin - minimalna dtugo$¢ cyklu = tiac /(1-Y)
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Topt - optymalna dtugos$é cyklu = [(1,5* tirac)+5]/(1-Y)

T - dtugo$¢ cyklu

Q - natezenie ruchu w godzinie szczytowej na drodze — przyjeto na podstawie przeprowadzonych badan ruchu = 920 [E/h]
Qi - natezenie ruchu w godzinie szczytowej na pasie ruchu i = 460 [E/h]

S - natezenie nasycenia pasa ruchu = 525*w [E/h]

w - szeroko$¢ pasa ruchu pozostawionego dla ruchu = 2.75m

Obliczenia

Program nr 1 — odlegto$¢ pomigdzy liniami zatrzymania = 95m

1. Natezenie nasycenia pasa ruchu: S = 525 x2,75 = 1444 [E | h]

2. Czas ewakuaciji pojazdow: te= (95+10)/8,33 = 12,6 = 13 [s]

3. Czas migdzyzielony: tm= 3+13-0=16 [s]

4. Stopnie nasycenia pasow ruchu: y1 = y2= 460/1444 = 0,32 [-]

5. Suma stopni nasycenia: Y = 0,32 + 0,32 = 0,64 [-]

6. Czas tracony w cyklu: trac = 2*(16-1) = 30 [s]

7. Minimalna dtugo$¢ cyklu: Tmin= 30/(1-0,64) = 83,3 =~ 84 [s]

8. Optymalna diugos¢ cyklu: Topt = [(1,5*30)+5]/(1-0,64) = 138,88 =~ 138 [s] , przyjeto dtugos¢ cyklu T = 120[s]
9. Dlugo$¢ sygnatu zielonego jednej fazy G1= G2= (0,32/0,64)*(120-30)-1 = 44 [s], przyjeto G1= G2= 44[s]
10. Program sygnalizacji — rys 6

Program nr 2 — odlegto$¢ pomigdzy liniami zatrzymania = 135m

1. Natezenie nasycenia pasa ruchu: S = 525 x2,75 = 1444 [E | h]

2. Czas ewakuacji pojazdow: te = (135+10)/8,33 = 17,4 = 18 [s]

3. Czas migdzyzielony: tm = 3+18-0=21 [s]

4. Stopnie nasycenia pasoéw ruchu: y1 = y2 = 460/1444 = 0,32 [-]

5. Suma stopni nasycenia: Y = 0,32 + 0,32 = 0,64 [-]

6. Czas tracony w cyklu: trac = 2%(21-1) = 40 [s]

7. Minimalna dtugo$¢ cyklu: Tmin= 40/(1-0,64) = 111,1 = 111 [s]

8. Optymalna dtugos$¢ cyklu: Topt= [(1,5*40)+5]/(1-0,64) = 180,55 = 181 [s] , przyjeto dtugos¢ cyklu T = 120[s]
9. Dlugos¢ sygnaltu zielonego jednej fazy G1= G2 = (0,32/0,64)*(120-40)-1 = 39 [s], przyjeto G1= G2= 39[s]
10. Program sygnalizacji — rys 6

Program nr 3 — odlegto$¢ pomiedzy liniami zatrzymania = 170m

1. Natezenie nasycenia pasa ruchu: S = 525 x2,75 = 1444 [E | h]

2. Czas ewakuacji pojazdow: te = (170+10)/8,33 = 21,6~ 22 [s]

3. Czas migdzyzielony: tm = 3+22-0=25 [s]

4. Stopnie nasycenia pasow ruchu: y1 = y2 = 460/1444 = 0,32 [-]

5. Suma stopni nasycenia: Y = 0,32 + 0,32 = 0,64 [-]

6. Czas tracony w cyklu: trac = 2(25-1) = 48 [s]

7. Minimalna diugos¢ cyklu: Tmin= 48/(1-0,64) = 133,33 = 134 [s]

8. Optymalna dtugosé cyklu: Topt = [(1,5*48)+5]/(1-0,64) = 213,88 = 214 [s] , przyjeto dtugos¢ cyklu T = 134][s]
9. Dlugo$¢ sygnatu zielonego jednej fazy G1= G2= (0,32/0,64)*(134-48)-1 = 42 [s], przyjeto G1= G2= 42[s]
10. Program sygnalizacji — rys 6

Program nr 4 — odlegto$¢ pomigdzy liniami zatrzymania = 175m

1. Natezenie nasycenia pasa ruchu: S = 525 x2,75 = 1444 [E | h]

2. Czas ewakuaciji pojazdow: te = (175+10)/8,33 = 22,2= 23 [s]

3. Czas migdzyzielony: tm = 3+23-0=26 [s]

4. Stopnie nasycenia pasow ruchu: y1 = y2= 460/1444 = 0,32 [-]

5. Suma stopni nasycenia: Y = 0,32 + 0,32 = 0,64 [-]

6. Czas tracony w cyklu: trac = 2(26-1) = 50 [s]

7. Minimalna dtugos¢ cyklu: Tmin= 50/(1-0,64) = 138,88 = 139 [s]

8. Optymalna dtugosé cyklu: Topt = [(1,5*50)+5]/(1-0,64) = 222,22 = 222 [s] , przyjeto dtugos¢ cyklu T = 140[s]
9. Dlugo$¢ sygnatu zielonego jednej fazy G1= G2= (0,32/0,64)*(140-50)-1 = 44 [s], przyjeto G1= G2= 44[s]
10. Program sygnalizacji — rys 6

Program nr 5 — odlegto$¢ pomigdzy liniami zatrzymania = 195m
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1. Natezenie nasycenia pasa ruchu: S = 525 x2,75 = 1444 [E | h]

2. Czas ewakuacji pojazdow: te = (195+10)/8,33 = 24,6~ 25 [s]

3. Czas migdzyzielony: tm = 3+25-0=28 [s]

4. Stopnie nasycenia pasow ruchu: y1 = y2 = 460/1444 = 0,32 [-]

5. Suma stopni nasycenia: Y = 0,32 + 0,32 = 0,64 [-]

6. Czas tracony w cyklu: trac = 2(28-1) = 54 [s]

7. Minimalna dtugos¢ cyklu: Tmin= 54/(1-0,64) = 150 [s]

8. Optymalna diugos¢ cyklu: Topt = [(1,5*54)+5]/(1-0,64) = 238,88 =~ 239 [s] , przyjeto dtugos¢ cyklu T = 150[s]
9. Dlugo$¢ sygnatu zielonego jednej fazy G1= G2= (0,32/0,64)*(150-54)-1 = 44 [s], przyjeto G1= G2= 47[s]
10. Program sygnalizacji — rys 6

Program nr 6 — odlegto$¢ pomigdzy liniami zatrzymania = 205m

1. Natezenie nasycenia pasa ruchu: S = 525 x2,75 = 1444 [E | h]

2. Czas ewakuaciji pojazdow: te = (205+10)/8,33 = 25,8~ 26 [s]

3. Czas migdzyzielony: tm = 3+26-0=29 [s]

4. Stopnie nasycenia pasow ruchu: y1 = y2= 460/1444 = 0,32 [-]

5. Suma stopni nasycenia: Y = 0,32 + 0,32 = 0,64 [-]

6. Czas tracony w cyklu: trac = 2*(29-1) = 56 [s]

7. Minimalna dtugos¢ cyklu: Tmin= 56/(1-0,64) = 155,55 = 156 [s]

8. Optymalna dtugos$¢ cyklu: Topt= [(1,5*56)+5]/(1-0,64) = 247,22 =~ 248 [s] , przyjeto dtugos¢ cyklu T = 156[s]
9. Dlugos¢ sygnatu zielonego jednej fazy G1= G2 = (0,32/0,64)*(156-56)-1 = 49 [s], przyjeto G1= G2= 49[s]
10. Program sygnalizacji — rys 6

Program nr 7 — odlegto$¢ pomiedzy liniami zatrzymania = 220m

1. Natezenie nasycenia pasa ruchu: S = 525 x2,75 = 1444 [E / h]

2. Czas ewakuacji pojazdow: te = (220+10)/8,33 = 27,6~ 28 [s]

3. Czas migdzyzielony: tm = 3+28-0=31 [s]

4. Stopnie nasycenia pasoéw ruchu: y1 = y2 = 460/1444 = 0,32 [-]

5. Suma stopni nasycenia: Y = 0,32 + 0,32 = 0,64 [-]

6. Czas tracony w cyklu: trac = 2%(31-1) = 60 [s]

7. Minimalna diugos¢ cyklu: Tmin= 60/(1-0,64) = 166,66 = 167 [s]

8. Optymalna dtugos¢ cyklu: Topt = [(1,5*60)+5]/(1-0,64) = 263,88 = 264 [s] , przyjeto dtugos¢ cyklu T = 168[s]
9. Dlugos¢ sygnaltu zielonego jednej fazy G1= G2 = (0,32/0,64)*(168-60)-1 = 53 [s], przyjeto G1= G2= 53[s]
10. Program sygnalizacji — rys 6

Program nr 8 — odlegto$¢ pomigdzy liniami zatrzymania = 235m

1. Natezenie nasycenia pasa ruchu: S = 525 x2,75 = 1444 [E | h]

2. Czas ewakuaciji pojazdow: te = (235+10)/8,33 = 29,4~ 30 [s]

3. Czas migdzyzielony: tm = 3+30-0=33 [s]

4. Stopnie nasycenia pasow ruchu: y1 = y2= 460/1444 = 0,32 [-]

5. Suma stopni nasycenia: Y = 0,32 + 0,32 = 0,64 [-]

6. Czas tracony w cyklu: trac = 2*(33-1) = 64 [s]

7. Minimalna dtugo$¢ cyklu: Tmin= 64/(1-0,64) = 177,77 = 178 [s]

8. Optymalna diugos¢ cyklu: Topt = [(1,5*64)+5]/(1-0,64) = 280,55 ~ 281 [s] , przyjeto dtugos¢ cyklu T = 178[s]
9. Dlugo$¢ sygnatu zielonego jednej fazy G1= G2= (0,32/0,64)*(178-64)-1 = 56 [s], przyjeto G1= G2= 56[s]
10. Program sygnalizacji — rys 6

Przewidywany termin wprowadzenia przedmiotowej organizacji ruchu : do 31.12.2020r.
Doktadny termin okresli Wykonawca przed rozpoczeciem prac.

PROJEKTOWAL inz. Mariusz Gozdziewski




