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PROJEKT ORGANIZACJI RUCHU

STADIUM j

NA CZASROBOT DROGOWYCH
BRANZA Drogowa CPV 45 23 31 20-6

Przebudowa drogi powiatowej Nr 1301N
OBIEKT gr. woj. (Latkowo) —Bajdy — Zalewo
Droga powiatowa nr 1301N

gr. woj. (Latkowo) — Bajdy — Zalewo

ADRES dz. nr: 304, 195/1, 195, 344/1
obreb 1, Gmina Zalewo

INWESTOR Powiatowy Zarzad Drog w ltawie

14-200 ltawa, ul. Tadeusza Kosciuszki 33A

PROJEKTANT |w specjanosci konstrukcyjno-inzynieryjnegj w zakresie drég

lotniskowych drog startowych i manipulacyjnych
nr 191/81/0L

DATA

31.08.2018

inz. Grzegorz Drzycimski uprawnienia budowlane do wykonywania
samodzielnych funkcji projektanta oraz kierownika budowy i robot
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“DAN-TOR’ sp6fka z 0.0.
14-200 IZAWA UL. K. Odnowiciela 1/41
tel. 793-123-153

PROJEKT ORGANIZACJI RUCHU

NA CZAS ROBOT DROGOWYCH

OBIEKT: Przebudowa drogi powiatowej Nr 1301N
gr. woj. (Latkowo) —Bajdy — Zalewo

BRANZA: drogowa CPV 45 23 31 20-6

INWESTOR: Powiatowy Zarzad Drog w [ tawie
14-200 | tawa, ul. Tadeusza Kosciuszki 33A

PROJEKTANT: inz. Grzegorz Drzycimski uprawnienia budowlane do wykonywania
samodzielnych funkcji projektanta oraz kierownika budowy i robot
w specjalnosci konstrukcyjno-inzynieryjne w zakresie drég
lotniskowych drog startowych i manipulacyjnych
nr 191/81/0L

DATA: 31.08.2018



POWIATOWY ZARZAD DROG
w Hlawie '
14-200 Hawa, ul. Tadeusza KoSciuszki 33A
tel. 89/648 54 68
NIP 744-15-04-374

DT4D.421.30.2018 A Hawa, 20.08.2018 1.

DAN -TOR

Daniel Drzycimski

ul. K. Odnowiciela 1/41
14-200 Hawa

Na podstawie § 7 ust. 2 pkt 4 rozporzadzenia Ministra Infrastruktury z dnia 23 wrzesnia
2003 r. w sprawic szczegOlowych warunkéw zarzadzania ruchem na drogach oraz
wykonywaniem nadzoru nad tym zarzgdzaniem ( Dz. U. z 2017 1., poz. 784) oraz uchwaty Nr
208/915/14 Zarzadu Powiatu Itawskiego z dnia 27 maja 2014 r. w sprawie upowaznienia do
zatatwiania spraw w zakresie zarzadu drogami powiatowymi:
opiniuje projekt tymezasowej organizacji ruchu w pasie drogi powiatowej Nr 1301N Gr.
woj. (Latkowo) —Bajdy- Zalewo w zakresie oznakowania robét dla zadania: ,,Przebudowa
drogi powiatowej Nr 130N gr. wojewodztwa (Latkowo) — Bajdy — Zalewo”

Z uwagami:

1. Projektowane oznakowanie zgodne z rozporzadzeniem Ministra Infrastruktury z dnia 3
lipca 2003 r. w sprawie szczegdtowych warunkow technicznych dla znakoéw 1 sygnatéw
drogowych oraz urzadzen bezpieczenstwa ruchu drogowego i warunkdw ich umieszczania
na drogach (Dz. U. Nr 220, poz.2181) Wykonawca robot wykona na koszt wiasny.

2. Wykonawca robot zobowigzany jest do nadzoru nad stanem, czytelno$cig i kompletnoscia
oznakowania, a przypadku stwierdzenia nieprawidtowosci do ich natychmiastowego
usuniecia.

3. W przypadku koniecznosci wprowadzenia zmian w trakcie obowigzywania tymczasowej
organizacji ruchu odpowiednig dokumentacje przygotuje Wykonawca robot.

4. O terminie wprowadzenia przedmiotowe] organizacji ruchu nalezy powiadomié¢ PZD w
[tawie.

5. Po zakonczeniu robdt tymcezasows organizacje ruchu zdemontowac i przywrocié statg .

Zataczniki;
1. Projekt tymczasowej organizacji ruchu

Otrzymujg:

du Powiatu
1. Adresat
2. aa by o
fL Latarer
pgo Zarzadu Drog
Opracowala:

Edyta Filaber, tel.89/644 80 64



KARTA UZGODNIEN

Dotyczaca zaopiniowania projektu zmiany organizacji ruchu na czas robhét drogowych
przebudowa drogi powiatowej nr 1301N gr. woj. (Latkowo) — Bajdy - Zalewo

Opiniujgcy:

Komenda Powiatowa Policji w ltawie

Opiniuje bez uwag.

NACZELNIK
WYDZIALU RUCHU DROGOEE%O ,
podinsp. Stawomir Kolpacki
16.08.2018r.

data

podpis i pieczatka



OPIS TECHNICZNY

organizacji ruchu na czasrob6t drogowych

1. Podstawa opracowania
- Zlecenie od Inwestora
- Rozporzadzenie Ministréw Infrastruktury oraz Spraw Wewngtrznych i Administracji
z dnia 31 lipca 2002 roku w sprawie znakéw i sygnatéw drogowych
(Dz. U. Nr 170 poz. 1393 z pdzniegjszymi zmianami)

- Rozporzadzenie Ministra Infrastruktury z 3 lipca 2003 roku — w sprawie szczegétowych
warunkow technicznych dla znakow i sygnatdéw drogowych oraz urzadzen bezpieczenstwa
ruchu drogowego i warunkéw ich umieszczania na drogach wraz z zatacznikami nr 1-4
(Dz. U. Nr. 220 poz. 2181 z pdzniejszymi zmianami)

- Rozporzadzenie Ministra Infrastruktury z 23 wrzesnia 2003 r w sprawie szczegdtowych
warunkéw zarzadzania ruchem na drogach oraz wykonywania nadzoru nad tym
zarzadzaniem (Dz. U.z 2017 r poz. 784 z pOzniejszymi zmianami)

- Ustawy Prawo o Ruchu drogowym z dnia 20 czerwca 1997 (Dz.U.2012.1137 z

pozniejszymi zmianami),

2. Uzasadnienie wprowadzanych zmian
Celem opracowania jest zabezpieczenie prac drogowych podczas przebudowy
drogi powiatowe nr 1301N na odcinku 3,936 km. Tymczasowe oznakowanie na czas
wykonywania robét drogowych wprowadzi bezpieczenstwo ruchu poruszajacych sie
pojazdami mechanicznymi, atakze pieszych.

3. Stan istnigj acy drog

Inwestycja zlokalizowana jest na terenie gminy Zalewo w powiecie itawskim, w
woj. warminsko-mazurskim.

Dtugos¢ przebudowywane drogi wraz ze skrzyzowaniami wynosi tacznie 3903,00
m. Poczatek opracowania zngjduje Si¢ na granicy powiatu ltawskiego i Sztumskiego w
msc Latkowo a koniec opracowania zngjduje si¢ za ciekiem wodnym Szlazéwka na
potaczeniu starej i nowej nawierzchni bitumiczng. Obecnie droga posiada nawierzchnig
asfaltowa. Szerokos¢ istnigjace drogi wynosi 4,00 — 4,30 m. Droga posiada odwodnienie
powierzchniowe poprzez spadki podtuzne i poprzeczne, oraz rowy drogowe.

Planowana inwestycja przebiega przez teren zabudowany (msc Bajdy) oraz teren
niezabudowany pomigdzy migjscowosciami (Latkowo - Bady i Bady - Zalewo). Pas
drogowy zagospodarowany i uzbrojony w sieci. Dziatki sasiadujace z pasem drogowym to
dziatki budowlane z zabudowa jednorodzinna, zagrodowa, gospodarstwa rolne, uzytki
rolne.

Parametry isthiejace droagi

- odcinek - dt. 3,903 km
- droga klasy L

- kategoria ruchu KR1

- predkos¢ projektowa Vp= 30 km/h
- obcigzenie 80 kN/os

- szex. jezdni 4,00-4,30 m



4. Stan projektowany

Poczatek projektowang przebudowy zlokalizowany jest na granicy powiatu
ltawskiego i Sztumskiego w msc. Latkowo a koniec opracowania znagjduje si¢ za ciekiem
wodnym Szlazéwka na potaczeniu starel i nowej nawierzchni bitumicznej. Na trasie
droga przebiega przez migscowos¢ Bady. Na trase w msc Bady zngduje si¢
skrzyzowanie z droga powiatowa nr 1184N w kierunku msc. Wielki Dwor. Planowana
inwestycja przebiega przez teren zabudowany (msc Bajdy) oraz teren niezabudowany
pomigedzy migjscowosciami (Latkowo - Bady i Bady - Zalewo). Pas drogowy
zagospodarowany i uzbrojony w sieci. Dziatki sasiadujace z pasem drogowym to dziatki
budowlane z zabudowa jednorodzinna, zagrodowa, gospodarstwa rolne, uzytki rolne.
Projektowany uklad drogowy pokrywa si¢ z obecnym przebiegiem jezdni drogi
powiatowej nr 1301N. Droga krzyzuje si¢ z ciekami wodnymi na ktorych 3
zlokalizowane przepusty kamienne i betonowe. Wszystkie przepusty pod droga sa
przeznaczone do remontu scianek czotowych i  zabezpieczone barierami
energochtonnymi. Zaprojektowano przekrdj drogowy jezdni 0 nawierzchni bitumicznej
szer. 5,50 m z obustronnymi poboczami gruntowymi umocnionymi szer. 1,00 m. W msc.
Bajdy zaprojektowano w msc. istnigjacych zatok nowe zatoki autobusowe z chodnikami —
peronami szer. 2,00 m. Na zjazdach publicznych na drogi gruntowe gminne oraz zjazdach
indywidualnych na posese i pola utozona zostanie nawierzchnia utwardzona z betonu
asfaltowego. W ramach pasa drogowego planuje Si¢ oczyszczenie, odtworzenie i
wykonanie rowow przydroznych. Na zjazdach na drogi boczne, w ciagu rowow
przydroznych, wykonane zostana przepusty o srednicy 40cm. Na catym odcinku
przebudowy drogi zostana ustawione nowe znaki pionowe zgodnie z zatwierdzong
organizacja docelowa ruchu. W msc. Bady pomiedzy zatokami autobusowymi
wprowadzono przejscie dla pieszych oznakowane maowaniem poziomym i
oznakowaniem pionowym aktywnym oraz oswietlenie solarne.

Parametry projektowane] drogi

- odcinek - dt. 3,903 km

- przyj¢to zatozenia projektowe przy uspokajaniu ruchu
- droga klasy -L

- kategoria ruchu -KR 2

- predkos¢ projektowa - Vp= 30 km/h

- obcigzenie - 100 kN/os

- szex. jezdni -550m

5. Charakterystyka ruchu i opis zagrozen
Brak pomiaréw natezenia ruchu. Wg obserwacji ruch na drodze powiatowej jest
maty , gtownie samochody osobowe i sprzet rolniczy. Prace prowadzone w ramach tego
projektu nie beda powodowac innych zagrozen w ruchu niz te wystepujace przy obecnym
stanie.
Wsrod mozliwych zagrozen sa:
potracenia pieszego (pracownikow wykonawcy robét)
zderzenia z pojazdami i maszynami budowy (prace bitumiczne, prace z
wykorzystaniem cigzkiego sprzgtu budowlanego, koparki, walce drogowe,
srodki transportowe).
zagrozeniawykopy, koryta pod w-wy konstrukcyjne
duze uskoki i nieréwnosci terenu mogace spowodowat uszkodzenia pojazdow
uderzenia podczas transportu materiatéw wielkogabarytowych
odpryski luznego materiatu (kruszywo)



6. Opiszmian w organizacji ruchu

Schematy organizacji ruchu zataczone do tego projektu zostaly przygotowane na
potrzeby wykonania robét drogowych w ramach realizacja przebudowy drogi powiatowej
nr 1301N.

Do w/w prac nalezy zaliczy¢:
- zdjecie humusu;
roboty rozbiorkowe nawierzchni drogowych
wykonanie robot ziemnych
ustawienie kraweznikdw, obrzezy natawie betonowej z oporem
wykonanie konstrukgji i nawierzchni zatok autobusowych
wykonanie konstrukcji i nawierzchni chodnikdw — peronéw
wykonanie konstrukcji i nawierzchni zjazdow
oczyszczenie i remont rowow
wykonanie poszerzenia konstrukcji i nawierzchni jezdni
wzmocnienie istnigjace konstrukcji nawierzchni i podniesienie jg nosnosci
montaz barier ochronnych
wykonanie oswietlenia
remont przepustow pod droga i zjazdami
wymiana oznakowania pionowego
mal owanie znakéw poziomych

Prace w zakresie rob6t drogowych beda wykonywane w nastepujacej kolginosci:
a) prace przygotowawcze, pomiarowe
b) prace ziemne
c) roboty rozbidrkowe
d) korytowanie
€) ustawienie kraweznikéw, obrzezy
f) budowa konstrukcji
g) budowa nawierzchni
h) skarpowanie
i) wykonanie oznakowania

Wykonanie prac nie bedzie wymaga¢ zmiany organizacji ruchu polegajacel na
wyznaczeniu objazdu. Ruch odbywat sie bedzie potowa jezdni lub cata jezdnia (w
przypadku prac prowadzonych na poboczu drogi).

Schematy do realizacji w/w robét drogowych podzielono na dwie grupy:

1. Schematy powtarzalne dlarobét prowadzonych na odcinkach drég poza obszarem
zabudowanym

2. Schematy powtarzalne dlarobét prowadzonych na odcinkach drég zlokalizowanych
w obszarze zabudowanym

Odcinki drogi powiatowe zlokalizowane w terenie zabudowanym w miejSCOWOSC
Bajdy sa drogami o przekroju bardzo zblizonym do odcinkow poza obszarem
zabudowanym. Oprocz tego sa to odcinki jednorodne nie rézniace si¢ od Siebie
charakterem otoczenia oraz zakresem wykonywanych prac, ktore nie wptyna na sposob
oznakowania prac. W zwiazku z powyzszym proponuje Si¢ realizowaé prace rowniez
wedtug schematéw powtarzal nych.



Prace prowadzone bede gtownie przy wprowadzonym zawezeniu jednostronnym
jezdni z zajeciem potowy jezdni.

Dla usprawnienia ruchu wprowadza si¢ sterowanie ruchem. W sytuagji
krétkotrwatego zajecia pasa ruchu lub w przypadku tworzenia si¢ zatorow w ruchu (np. z
powodu nieréwnomiernych potokéw ruchu) wprowadzone bedzie reczne kierowanie
ruchem. W pozostatych przypadkach sterowanie ruchem odbywat sie bedzie za
posrednictwem sygnalizacji swietlngj.

Na wyjazdach z dr6ég gruntowych nie objetych dziataniem sygnalizacji,
Wykonawca zapewni pracownikéw (odpowiednio przeszkolonych do kierowania
ruchem), ktorzy beda informowac o ruchu wahadtowym i odpowiednio kierowat
pojazdami wyjezdzajacymi.

Pracownicy do kierowania ruchem ustawieni beda przy wyjazdach z drog
bocznych oraz na obu koncach ruchu wahadtowego. Sygnalisci beda w statym kontakcie
radiowym.

W przypadku kiedy nie bedzie koniecznosci zajgcia pasa ruchu, a prace bede
mogty by¢ prowadzone przy zajeciu tylko pobocza drogi (do dyspozycji ruchu
samochodowego pozostanie min. 5,00 m).

Wykonawca zapewni odpowiednie ciagi piesze. Wyznaczajac tymczasowe cCiagi
piesze nalezy wykorzystywac istniejace pobocza.

Po zakonczeniu prac na odcinku wytaczonym z ruchu Wykonawca pozostawi pas
drogowy w stanie umozliwiajacym poruszanie sie pojazdéw i pieszych.

Strefa robét oznakowana bedzie znakami ostrzegawczymi A-14, A-12alblc,

A-29 (lub A-30 z tabliczka ,, Reczne kierowanie ruchem”).

Prace beda prowadzone przy wprowadzonym ograniczeniu predkosci
do 40km/godz. i zakazie wyprzedzania.

Bezposrednia strefa robot wygrodzona bedzie urzadzeniami bezpieczenstwa ruchu
drogowego (wygrodzenia poprzeczne — tablica prowadzaca U-3d
i bariera drogowa U-20b, wygrodzenie podtuzne — tablica kierujaca U-21a/b oraz tablice
U-3alb.

W przypadku odcinkéw robét gdzie bedzie wykonywana petna wymiana gruntéw,
a prace beda prowadzone w gtebokich wykopach, wprowadzone beda wygrodzenia strefy
rob6t w formie barier typu Mini Guard, ustawionych w migjscu tablic kierujacych U-
21alb.

Na tablicach prowadzacych U-3d i zaporach drogowych U-20b zastosowane beda
Swiatta ostrzegawcze U-35.

Pojazdy wykonujace czynnosci na drodze musza wysytat swiatto ostrzegawcze
barwy pomaranczowej, a pracownicy wykonujacy prace w pasie drogowym musza by¢
ubrani w odziez ostrzegawcza.

Ustawianie znakow nalezy rozpocza¢ od znakow ostrzegawczych, nastepnie znaki
zakazu.

Znaki istnigjace, kolidujace z tymczasowym oznakowaniem zostana zastonigte na
czas obowiazywania tymczasowe organizacji ruchu.

Szczegbly organizacji przedstawiaja zataczone rysunki.

7. Termin realizacji
Termin realizacji — do konca 2020

8. Oznakowanie
Oznakowanie zastosowane do tymczasowej organizacji ruchu:
oznakowanie pionowe - grupawielkosci "duze", typ 2



9. Plan orientacyjny

Kadzieq

e Fadwiajki ; ;
MYE“EE’: : KUlTlElEu BeZa|Ny, Pﬂm]ﬁ'lt‘Eﬂ

Najatki Jare

Latkowo, elki Dwdr,

pronie) Jarnottowa,

Tabory,
Milikowo, saioy, N2 PN, o)

Przezmark,,

esola Kepa

P = o
Llu.}a_y-s.um%‘ Kﬂ'ﬂ"fﬁ \ [ i



Schemat zabezpieczenia robot
ruch wahadtowy sterowany sygnalizacjg

do zastosowania na odcinkach wystepujgcych na granicy obszaru zabudowanego i niezabudowanego
(odcinki jednorodne nie réznigce sie od siebie charakterem otoczenia oraz zakresem
wykonywanych prac, ktore nie wpfyng na sposob oznakowania prac)

Na wyjazdach z drég gruntowych nie objetych dziataniem
sygnalizacji, Wykonawca zapewni pracownikow
(odpowiednio przeszkolonych do kierowania ruchem),

ktorzy

odpowiednio kierowac pojazdy wyjezdzajace.
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Jesli w strefie robot zlokalizowany bedzie przystanek autobusowy, nalezy go przeniesé
poza strefe robdt (przed lub za).

W miejscu nowej lokalizacji nalezy zapewni¢ odpowiednie miejsce dla pasazerow
(tymczasowy peron) oraz odpowiednie dojscie (tymczasowe chodniki).

Tymczasowe lokalizacje przystankow oraz dojscia do nich ustalane bedg wedtug
odrebnych uzgodnien z osobg do tego upowazniona.
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Rysunek

Schemat powtarzalny - sterowanie sygnalizacjg - na
granicy terenu zabudowanego i niezabudowanego

Rys. 1

Zadanie

Przebudowa drogi powiatowej Nr 1301N
granica wojewoddztwa (Latkowo) - Bajdy - Zalewo

Inwestor

Powiatowy Zarzad Drog w lawie,
ul. Kosciuszki 33A, 14-200 ltawa

Skala: 1:50

Wykonawca

"DAN-TOR" Sp. z o.0.
ul. K. Odnowiciela 1/41, 14-200 ltawa

31.08.2018 r.

Projektant

inz. Grzegorz Drzycimski

- uprawnienia budowlane dowykonywania samodzielnych
funkcji projektanta oraz kierownika budowy i robét

w specjalnosci konstrukcyjno-inzynieryjnej w zakresie
drog lotniskowych drég startwoych i manipulacyjnych
(upr. 191/81/0L)




Schemat zabezpieczenia robot
ruch wahadtowy sterowany sygnalizacjg

do zastosowania na odcinkach poza obszarem zabudowanym
(odcinki jednorodne nie roznigce sie od siebie charakterem otoczenia oraz zakresem
wykonywanych prac, ktore nie wpfyng na sposob oznakowania prac)

Na wyjazdach z drég gruntowych nie objetych dziataniem
sygnalizacji, Wykonawca zapewni pracownikow
(odpowiednio przeszkolonych do kierowania ruchem),
ktérzy bedg linformowac o ruchu wahadtowym i
odpowiednio kierowac pojazdy wyjezdzajace.
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Jesli w strefie robot zlokalizowany bedzie przystanek autobusowy, nalezy go przeniesé
poza strefe robdt (przed lub za).

W miejscu nowej lokalizacji nalezy zapewni¢ odpowiednie miejsce dla pasazerow
(tymczasowy peron) oraz odpowiednie dojscie (tymczasowe chodniki).

Tymczasowe lokalizacje przystankow oraz dojscia do nich ustalane bedg wedtug
odrebnych uzgodnien z osobg do tego upowazniona.
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Rysunek

Schemat powtarzalny - sterowanie
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Schemat zabezpieczenia robot

ruch wahadtowy sterowany sygnalizacjg

do zastosowania na odcinku w obszarze zabudowanym
(odcinek jednorodny nie ré6znigce sie od siebie charakterem otoczenia oraz zakresem
wykonywanych prac, ktére nie wpfyng na sposob oznakowania prac)

Na wyjazdach z drég gruntowych nie objetych dziataniem
sygnalizacji, Wykonawca zapewni pracownikow
(odpowiednio przeszkolonych do kierowania ruchem),
ktérzy bedg linformowac o ruchu wahadtowym i

0+000
0+010

odpowiednio kierowac pojazdy wyjezdzajgce. 25
: g3

[a] Qc

o2

g

P—-14

4
o @
se-g <. -

0g-v

&
cC W
G 9
W)

sezowky

s
@
)
B
S
3
®
P
o
3
F
2
=
=
N
=%
F3
5

=
N
o
3
D
a
5}
=
=X
35
£,
z
H
1=
N,
N
>
2
=
i

wAuuonsnmp Azid

1upzal 198829 niddlez
azo0qod - elupzal
MS05SN AZId 9eMOS0IS

00T+0
azomebaznso Adwe| m sauozesodAm
aor.d asklnuoyAim Apzelod

080+0
090+0
ov0+0
S00+0
000+0

Jesli w strefie robot zlokalizowany bedzie przystanek autobusowy, nalezy go przeniesé
poza strefe robdt (przed lub za).

W miejscu nowej lokalizacji nalezy zapewni¢ odpowiednie miejsce dla pasazerow
(tymczasowy peron) oraz odpowiednie dojscie (tymczasowe chodniki).

Tymczasowe lokalizacje przystankow oraz dojscia do nich ustalane bedg wedtug
odrebnych uzgodnien z osobg do tego upowazniona.
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Schemat zabezpieczenia robot
ruch wahadtowy sterowany recznie

do zastosowania na odcinkach wystepujgcych na granicy obszaru zabudowanego i niezabudowanego
(odcinki jednorodne nie roznigce sie od siebie charakterem otoczenia oraz zakresem
wykonywanych prac, ktore nie wpfyng na sposob oznakowania prac)
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Jesli w strefie robot zlokalizowany bedzie przystanek autobusowy, nalezy go przeniesé
poza strefe robdt (przed lub za).

W miejscu nowej lokalizacji nalezy zapewni¢ odpowiednie miejsce dla pasazerow
(tymczasowy peron) oraz odpowiednie dojscie (tymczasowe chodniki).

Tymczasowe lokalizacje przystankow oraz dojscia do nich ustalane bedg wedtug
odrebnych uzgodnien z osobg do tego upowazniona.
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Schemat zabezpieczenia robot
ruch wahadtowy sterowany recznie

do zastosowania na odcinkach poza obszarem zabudowanym

(odcinki jednorodne nie réznigce sie od siebie charakterem otoczenia oraz zakresem
wykonywanych prac, ktore nie wpfyng na sposob oznakowania prac)
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