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WSTEP

Katalog uproszczonych schematdéw zostat sporzadzony na potrzeby:

1.

Pracownikéw Rejonéw GDDKiA wykonujacych roboty interwencyjno -
utrzymaniowe;

. Jednostek zewnetrznych prowadzgcych roboty w obrebie pasa drogowego drdg

krajowych administrowanych przez Oddziat GDDKiA w Opolu, w przypadku, gdy ww.
roboty mogg by¢ prowadzone w trybie prac szybko - postepujacych;

. Jednostek zewnetrznych $wiadczacych ustugi dla Oddziatu GDDKiA w Opolu

w zakresie:

- utrzymania zieleni niskiej;

- mycia kolumn alarmowych ERT (autostrada A4);

- robdét porzgadkowych - uprzatniecia pasa drogowego, w tym zamiatanie jezdni;

Przedmiotowe opracowanie moze stuzy¢ rowniez jako pomoc i opracowanie

utatwiajgce sporzadzanie projektéw organizacji ruchu jednostkom prowadzacym roboty
drogowe o charakterze dtugo trwajacym.

1. ROBOTY SZYBKO POSTEPUJACE

Roboty szybko postepujace to roboty drogowe, podczas ktérych oznakowanie robédt
przemieszcza sie wraz z postepem prac. Maksymalny odcinek drogi objety robotami
(utrudnieniem) to :

5000 m - w przypadku autostrady;

3000 m - dla drog o przekroju 2x2 (odcinki w obszarze zabudowanym i poza
obszarem zabudowanym);

2000 m - dla drog o przekroju 1x2 (odcinki w obszarze zabudowanym i poza
obszarem zabudowanym).

.1. PODSTAWY PRAWNE

Ustawa z dnia 20 czerwca 1997 r. Prawo o ruchu drogowym (Dz. U z 2021 r.,
poz.450).

Rozporzadzenie Ministra Infrastruktury z dnia 3 lipca 2003 r. w sprawie
szczegdtowych warunkow technicznych dla znakdéw i sygnatéw drogowych oraz
urzadzen bezpieczenstwa ruchu drogowego i warunkow ich umieszczania na
drogach (Dz. U. z 2021 r., poz. 2066).

Rozporzadzenie Ministrow Infrastruktury oraz Spraw Wewnetrznych i Administracji
z dnia 31 lipca 2002 r. w sprawie znakdw i sygnatéw drogowych (Dz. U. z 2019 r.,
poz. 2310).

Rozporzadzenie Ministra Infrastruktury z dnia 23 wrzes$nia 2003 roku w sprawie
szczegdtowych warunkéw zarzadzania ruchem na drogach oraz wykonywania
nadzoru nad tym zarzadzaniem (Dz. U. z 2017 r., poz. 784).



e Rozporzadzenie Ministra Transportu i Gospodarki Morskiej z dnia 2 marca 1999 r.,
w sprawie warunkdéw technicznych, jakim powinny odpowiada¢ drogi publiczne i ich
usytuowanie (Dz. U. z 2016 r., poz. 124).

e Zarzadzenie nr 52 Generalnego Dyrektora Drég Krajowych i Autostrad z dnia 23
grudnia 2020 r.

2. WDRAZANIE ORGANIZACII RUCHU NA PODSTAWIE
UPROSZCZONYCH SCHEMATOW - WYMAGANIA

2.1. WIZJA W TERENIE

Wprowadzenie organizacji ruchu na podstawie uproszczonych schematéw wigze sie
kazdorazowo =z analizg warunkéw lokalnych na odcinku objetym utrudnieniem.
Przedstawiona na poszczegdlnych schematach organizacja ruchu zaktada sytuacje typowa,
nieuwzgledniajacg m.in. geometrii jezdni oraz istniejgcego oznakowania. Dlatego przed
przystgpieniem do wyniesienia przedmiotowej organizacji ruchu nalezy dokonaé wizji
w terenie majgcej na celu weryfikacje znakdw wynikajgcych ze statej organizacji ruchu:
np. istniejgce ograniczenie predkosci.

Oznakowanie istniejace, kolidujace z oznakowaniem projektowanym na czas robét nalezy
bezwzglednie kazdorazowo zastania¢ w sposdb nie powodujacy uszkodzenia lica znaku.

2.2. WYMAGANIA WZGLEDEM OZNAKOWANIA I URZADZEN BRD

Przy oznakowaniu robot prowadzonych w pasie drogowym stosuje sie znaki o jedng
grupe wielkosci wyzszg niz stosowane na danym odcinku drogi. W przypadku drég
krajowych nalezy stosowac znaki wielkosci duzej, z wyjatkiem robdt prowadzonych w pasie
drogowym autostrad, gdzie nalezy stosowac znaki wielkie.

Rodzaj drogi (przekréj, predkos¢, obszar) Wielkos¢ znakow Wielkos¢ znakow
wyniesionych stosowanych przy
w terenie oznakowaniu robét
Autostrada Znaki wielkie Znaki wielkie
Drogi dwujezdniowe poza obszarem Znaki duze Znaki wielkie
zabudowanym
Drogi dwujezdniowe w obszarze Znaki duze Znaki wielkie

zabudowanym, na ktérych dopuszczalna
predkos¢ jest wieksza niz 60 km/h,

tacznice i jezdnie inne niz jezdnie gtdwne Znaki $rednie Znaki duze
autostrad
Drogi dwujezdniowe w obszarze Znaki srednie Znaki duze

zabudowanym, na ktdrych dopuszczalna
predkos¢ jest mniejsza lub réwna 60 km/h

Jednojezdniowe drogi krajowe Znaki $rednie Znaki duze
i wojewddzkie
Drogi powiatowe Znaki $rednie Znaki duze
Drogi gminne Znaki mate Znaki srednie




Do wykonywania lic znakéw stosowanych do oznakowania robdét prowadzonych
w pasie drogowym stosuje sie folie odblaskowg typu 2 lub folie pryzmatyczna. Nie
dopuszcza sie stosowania znakow posiadajacych Slady zuzycia takie jak: zabrudzenia,
zarysowania folii, wyblakte barwy, wygiete tarcze.

W urzadzeniach bezpieczenstwa ruchu, z ktéorymi moga stykac sie piesi, ze
wzgledow bezpieczenstwa nalezy wyeliminowa¢ mozliwos¢ skaleczen lub innych obrazen
ciata poprzez zaokraglenie promieniem R min. = 2,5 mm ostrych krawedzi urzadzen, ktére
moga znalez¢ sie w bezposrednim kontakcie z ciatem pieszego. Lica urzadzen
bezpieczenstwa ruchu (zapory drogowe, tablice kierujgce i prowadzace - od strony ruchu
pieszych lub pojazdéw) powinny by¢ odblaskowe. Odblaskowos$¢ urzadzen powinna by¢ nie
mniejsza niz odblaskowos$¢ znakéow drogowych pionowych zastosowanych na danym
odcinku drogi. Konstrukcje wsporcze urzadzen bezpieczenstwa ruchu drogowego powinny
by¢ stabilne i nie powodowac zagrozenia dla uczestnikéw ruchu.

Dopuszcza sie stosowanie przyczep wyposazonych w tablice lub znaki zmiennej
tresci zamiast znakow konwencjonalnych, o ile urzadzenie te posiada niezbedng ocene
techniczng wystawiong w kraju producenta przez akredytowang jednostke badawczag
uznang w UE.

Swiatta ostrzegawcze koloru zéttego U-35 winny $wieci¢ cata dobe. Swiatta winne
posiada¢ soczewki o $rednicy 200 mm oraz nadawac sygnat z czestotliwoscig 30+/- 5
btyskéw na minute.

Przedstawione w projekcie tablice wczesnie ostrzegajgce U-27 winne zostac
wykonane zgodnie z punktem 10.11 zatacznika nr 4 do rozporzadzenial oraz posiadac
lampy wczesnego ostrzegania o sSrednicy 300mm nadajace sygnat $wietiny w postaci
btyskéw z czestotliwoscig 30+/-5 btyskéw na minute. Czas trwania btysku i natezenie
$wiatta powinne by¢ dobrane w taki sposob, aby sygnat byt widoczny z odlegtosci 1000 m
zaréwno w dzien jak i w nocy.

Tablica zamykajaca duza U-26a stuzaca do zamykania pasu ruchu winna by¢

wykonana zgodnie z punktem 11.9. zatacznika nr 4 do rozporzadzenia2. Na tablicy instaluje
sie strzaty Swietine wykonane z lamp ostrzegawczych, nadajace sygnaty nakazu
opuszczenia pasa ruchu zgodnie ze znakiem nakazu. W gornej czesci tablicy znajdujg sie
dwie lampy wczesnego ostrzegania o s$rednicy soczewek 300 mm. Migajacy sygnat
ostrzegawczy w ksztatcie z6ttej strzaty skierowanej odpowiednio do znaku nakazu powinien
by¢ nadawany z czestotliwoscig 2+/-0,25 Hz, przy czym czas wysSwietlania sygnatu do
czasu braku sygnatu powinien by¢ jak 0,6:0,4.
Lampy wczesnego ostrzegania o $rednicy 300 mm, umieszczone w gérnych narozach tablic,
powinny nadawac jednoczesnie sygnat swietlny w postaci btyskéw z czestotliwoscig 30+/5
btyskéw na minute, a czas trwania btysku i natezenie $wiatta tak dobrane, aby sygnat byt
widoczny zarédwno w dzien jak i w nocy z odlegtosci 1000 m.

! Rozporzadzenie Ministra Infrastruktury w sprawie szczegétowych warunkoéw technicznych dla znakéw i sygnatéw
drogowych oraz urzadzen bezpieczenstwa ruchu drogowego i warunkdéw ich umieszczania na drogach.
2 Tamze,
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LOKALIZACJA ZNAKOW
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Lokalizacja znakéw wdrazanych na czas prowadzenia robot winna by¢ zgodna
z punktem 1.5. zatgcznika nr 1 do rozporzadzenia®. Znaki na drogach z poboczem nalezy
umieszczac tak, aby odlegtos¢ znaku od krawedzi korony drogi byta nie mniejsza niz 0,5 m.
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W przypadku gdy warunki terenowe nie pozwalajg na umieszczenie znaku poza korong
drogi, znak powinien by¢ umieszczony:
a. na drogach z poboczami gruntowymi - na poboczu w odlegtosci nie mniejszej niz
0,5 m od krawedzi jezdni;
b. na drogach z poboczami o nawierzchni twardej (z pasami awaryjnego postoju) -
w odlegtosci nie mniejszej niz 0,5 m od krawedzi pobocza bitumicznego.

Znaki w pasie dzielgcym jezdni drég dwujezdniowych umieszcza sie w odlegtosci nie
mniejszej niz 0,5 m od zewnetrznej krawedzi opaski. Jezeli znak po lewej stronie jezdni
jest powtdrzeniem znaku umieszczonego po prawej stronie, to powinien znajdowac sie
w tym samym przekroju poprzecznym drogi.

Znaki na ulicach umieszcza sie w odlegtosci 0,5-2 m od krawedzi jezdni. Wysokos¢
umieszczenia znaku powinna by¢ dostosowana do rodzaju drogi (ulicy) oraz konkretnego
miejsca na drodze. Jedng z zasadniczych okolicznoéci, ktore nalezy uwzglednia¢, jest ruch
pieszych i rowerzystéw, dla ktérych znak zbyt nisko ustawiony moze stanowic istotng
przeszkode. Wysokos¢ umieszczania znakédw nalezy dostosowaé do wytycznych
przedstawionych w tabeli 1.11. zatgcznika nr 1 do rozporzadzenia®.

Podczas lokalizacji znakéw wdrazanych na czas robdt nalezy pamieta¢ o minimalnej
odlegtosci pomiedzy oznakowaniem. Nastepny znak powinien by¢ umieszczony za
poprzedzajgcym w odlegtosci co najmniej:

e 50 m na drogach o dopuszczalnej predkosci powyzej 90 km/h;
e 20 m na drogach o dopuszczalnej predkosci powyzej 60 km/h;
e 10 m na pozostatych drogach.

2.4. WYPOSAZENIE POJAZDOW

Pojazdy przystosowane do wykonania robdt na drodze (prac porzadkowych,
remontéw, itp.) powinny by¢ wyposazone w:
e Lampe ostrzegawczg ze sSwiattem Zzottym bltyskowym spetniajacg norme PN-EN
12352.
e Tablice U-26a lub U-26b, umieszczong z tytu pojazdu.
Na drogach klasy A i GP dwujezdniowych zaleca sie stosowanie pojazddéw, w tym
przyczepek zabezpieczajacych pracownikéw wyposazonych w elementy energochtonne lub
urzadzenia rownowazne, zamontowane na nich lub doczepione jako przyczepki posiadajace
odpowiednig ocene techniczng wystawiong w kraju producenta przez akredytowang
jednostke badawcza uznang w UE. Z dniem 23 grudnia 2022 ww. zabezpieczenia stajg sie
wyposazeniem obligatoryjnym dla robét prowadzonych na wskazanych powyzej drogach

krajowych.

Obligatoryjnie element energochionny (pojazd/przyczepka) nalezy umiescic
przed strefa robé6t, celem ochrony pracujacych w pasie drogowym robotnikow.
Dodatkowo zaleca sie stosowanie elementdw energochtonnych poprzedzajacych wtasciwg
strefe robot.

4Tamze,



2.5. WYMAGANE SZEROKOSCI ELEMENTOW PASA DROGOWEGO

Szerokosc¢ jezdni dla czasowej organizacji ruchu nie powinna by¢ mniejsza niz:

a. w przypadku drogi klasy A - 3,5 m dla jednego pasa ruchu;

b. w przypadku drogi klasy GP - 3 m dla jednego pasa ruchu oraz 6 m dla ruchu
dwukierunkowego;

c. w przypadku drogi klasy G i drég nizszych klas - 2,9 m dla jednego pasa ruchu,
przy predkosci do 60 km/h.

W przypadku zajecia ciqgu dla pieszych wymaga sie pozostawienie dla ruchu pieszego
szerokos¢ réwng 1,25 m.

2.6. POZOSTALE WYMAGANIA

Kazdorazowo nalezy wymaga¢ wyznaczenie strefy zapewniajagcej mozliwos¢
czyszczenia két pojazdow wyjezdzajacych z budowy.

Osoby przeznaczone do recznego kierowania ruchem winne posiadaé¢ aktualne
zas$wiadczenie wojewddzkiego osrodka ruchu drogowego, potwierdzajace odbycie szkolenia
oraz uzyskanie stosownego uprawnienia. Osoby wykonujgce czynnosci zwigzane
z kierowaniem ruchem powinny by¢ wyposazone w narzutki (kamizelki) ostrzegawcze
o fluorescencyjnej barwie pomaranczowej, z zéttymi pasami z materiatu odblaskowego
z nadrukiem koloru czarnego badZz granatowego na plecach i z przodu, o tresci
+~KIEROWANIE RUCHEM"”.

3. SIEC DROGOWA ODDZIALU W OPOLU GDDKIA

Sie¢ drogowa poszczegdlnych Oddziatu w Opolu GDDKIiA obejmuje nastepujace odcinki
drég krajowych:

Nr drogi Nr Od km. Do km. Nr drogi Nr Od km. Do km.

jezdni jezdni
11 0 466,309 | 522,306 45d (Kluczbork) | 0 0,000 5,008
38 0 0,000 14,573 45 0 151,661 | 163,978
38a (Gtubczyce) | 0 0,000 0,538 45 2 151,745 | 152,142

2 0,083 0,256 46 0 20,894 40,446
38 0 15,493 41,987 46¢ (Otmuchow) | 0 0,000 3,405
39 0 40,542 91,544 46 0 43,933 47,958
40 0 0,000 20,245 469 (Nysa) 0 0,000 7,368
40a (Lubrza) 0 0,000 3,321 1 0,000 7,368
40 0 24,156 39,608 46 0 56,325 79,031
40 0 39,608 59,304 46 0 88,596 97,966
40b (K-Kozle) 0 0,000 4,934 46k (Niemodlin) | O 0,000 11,316
40 0 66,218 85,937 1 4,640 11,316
40 1 66,218 70,625 46 0 102,480 | 129,494
40 2 82,274 82,443 46j (Myslina) 0 0,000 2,983
41 0 7,540 25,338 46a 0 0,000 6,480

(Dobrodzien)

41a (Prudnik) 0 0,000 3,143 46 0 138,794 | 141,589
41 0 28,080 33,270 46i (Kamienica) | 2 0,000 5,322
41b (Nysa) 0 0,000 9,126 88 0 0,000 6,523

1 0,000 0,450 94 0 134,772 | 173,276
42 0 0,000 32,935 192,448 | 230,375




A4 0 193,965 | 281,686
1 193,965 | 281,686

DK 41b (,,2+1") | Lewa 3,125 2,675
(Nysa) Prawa 8,705 1,985

DK 46k (,,2+1") Lewa 4,640 1,210
(Niemodlin) Prawa 3,460 1,660

42c (Kluczbork) | O 0,000 3,341
42 0 36,310 73,197
42 2 21,819 22,077
43 0 16,026 23,261
45 0 34,785 57,911
45b 0 0,000 2,891
(Poborszéw)

45 0 61,099 93,885
45 0 108,265 | 144,699

4. SREDNI DOBOWY RUCH ROCZNY NA SIECI DROGOWEJ ODDZIALU
W OPOLU GDDKIiA (WG GPR 2020/2021)

Pikietaz

SDRR

Nr poj. silnik. ogdétem
drogi pocz. koRc.
poj./dobe

A4 178,849 194,259 43026
A4 194,259 222,552 39976
A4 222,552 244,552 37904
A4 244,552 251,516 37266
A4 251,516 273,111 36224
A4 273,111 278,662 37181
A4 278,662 287,764 42104
11 462,009 474,720 6705
11 474,720 488,698 8361
11 488,698 492,654 6845
11 492,654 509,188 8323
11 509,188 510,001 15708
11 510,001 536,765 4318
38 0,000 14,458 4663
38 14,458 14,573
38a 0,000 0,538 2976
38 15,493 16,463
38 16,463 31,249 2888
38 31,249 41,987 5190
39 40,522 46,687 7279
39 46,687 49,290 15633
39 49,290 50,971 14595
39 50,971 57,350 5394
39 57,350 79,895 2432
39 79,895 81,591 9348
39 81,591 84,169 14837
39 84,169 107,367 3657
40 0,000 2,820 4494
40 2,820 3,247 11777
40 3,247 16,950 3601
40 16,950 18,952 17149
40 18,952 20,245 12938

10



t%a 204 ?10506 23é ,342214 4400
40 28,424 40,421 3306
40 40,421 40,785 9107
40 40,785 41,950 5150
40 41,950 59,304 3649
40b 0,000 1,578 6665
40b 1,578 4,934 14236
40 66,218 70,625 14251
40 70,625 79,686 11086
40 79,686 89,608 3732
41b 0,000 5,739 3945
41b 5,739 9,126 3427
41 7,540 25,338 5633
41a 0,000 3,143 5487
41 28,080 33,270 3275
42 0,000 21,617 4686
42 21,617 22,729 8251
42 22,729 32,035 6249
42¢ 0,000 3,341 5950
42 36,310 36,658 12966
42 36,658 49,002 4884
42 49,002 50,064 3359
42 50,064 52,322 8781
42 52,322 55,155 9442
42 55,155 66,318 4380
42 66,318 70,117 8495
42 70,117 77,877 1318
45 36,578 51,374 6130
45 51,374 52,285 5627
45 52,285 54,183 9923
45 54,183 57,011

45b 0,000 2,891 6764
45 61,099 73,266

45 73,266 74,251 8991
45 74,251 82,033 9109
45 82,033 86,760 9280
45 86,760 93,885 9446
45 108,265 111,219 16781
45 111,219 121,699 10521
45 121,699 130,629 9522
45 130,629 144,699 7171
45d 0,000 3,048 3949
45d 3,948 5,008 9276
45 151,661 168,617 4335
46 18,360 28,264 5385
46i 0,000 5,322 1447
46 28,264 40,446 9064
46¢ 0,000 3,405 8376
46 43,933 47,958 11869
469 0,000 3,164 6612
469 3,164 7,368 7343
46 56,325 62,150 15056

11



46 62,150 79,117 7959
46 79,117 82,632 11133
46 82,632 83,826 16568
46 83,826 88,400 14397
46 88,400 90,040 14293
46 90,040 97,966 16387
46 102,480 117,731 10033
el e e
46a 0,000 3,870 4761
% | i3hyoa | 1ay.a0s 6147
88 0,000 6,523 5112
94 127,780 138,229 9068
94 138,229 140,515 8797
94 140,515 141,312 11886
94 141,312 144,335 8300
94 144,335 152,163 8321
94 152,163 161,486 5751
94 161,486 172,963 7617
94 172,963 173,276 24107
94 192,448 198,306 12769
94 198,306 203,665 11461
94 203,665 215,834 9844
94 215,834 216,692 17356
94 216,692 219,093 13431
94 219,093 233,240 3973

5. OPIS WYSTEPUJACYCH ZAGROZEN ORAZ UTRUDNIEN

Podczas robdt prowadzonych w pasie drogowym mozna spodziewac sie zmniejszenia
przepustowosci na danym odcinku drogi, szczegdlnie gdy zakres robét wymaga recznego
kierowania ruchem. W przypadku odcinkdéw o wysokim SDRR wystepowac¢ bedg zatory
drogowe.

Podczas prac prowadzonych w pasie drogowym zagrozeni sg zarédwno pracownicy
robot jak i uzytkownicy drogi, szczegdlnie w przypadku:

¢ niedostosowania sie kierujacych do oznakowania robdt oraz sygnatdw wydawanych
przez osobe kierujgca ruchem;

¢ btedny odczyt oznakowania robot oraz sygnatéw wydawanych przez osobe kierujgca
ruchem;

e niedostosowanie predkosci jazdy do warunkdéw, w szczegdlnosci na drogach
szybkiego ruchu, w przypadku spowolnienia jazdy innych uczestnikédw ruchu
drogowego zwigzanego ze zblizaniem sie do strefy robét.

12



6. TERMIN WPROWADZENIA ORGANIZACJII RUCHU:

Planowany termin wprowadzenia organizacji ruch: niezwtocznie po zatwierdzeniu.

Czas obowigzywania organizacji ruchu: na czas realizacji robdt, przy czym nie dtuzej niz 1
dzien roboczy.

Zakonczenie obowigzywania organizacji ruchu: po realizacji robdt.

7. SCHEMATY OZNAKOWANIA:

13
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Rys. 1a

Pojazd zabezpieczajacy 10+/-30 m
przed strefg robdt

Maksymalna dtugos$¢ odcinka z ruchem wahadtowym to 500 m

W przypadku rob6t wykonywanych recznie maksymalny zakres robdt to 1000 m

Roboty szybko postepujace, zajecie pasa ruchu, droga o przekroju
1x2, obszar zabudowany

Lokalizacja osob kierujacych ruchem to min. 20 m od strefy
x robét

Tablice kierujace U-21 a/b ustawione w odstepach co 20 m
lub U-23aco 10 m

Minimalna szeroko$¢ pasa ruchu dla drogi klasy GP = 3 m,
klasy G = 2,9 m

I:l Pojazd zabezpieczajacy
|:| Pojazd wykonujacy roboty
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max. 2000 m
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Pojazd zabezpieczajacy 10+/-30 m
przed strefg robdt

Maksymalna dtugos$¢ odcinka z ruchem wahadtowym to 500 m

W przypadku robét wykonywanych recznie maksymalny zakres robo6t to 1000 m

408" yE-a+
€1+ vI-v

Rys. 1b
Roboty szybko postepujace, zajecie pasa ruchu, droga o przekroju
1x2, obszar niezabudowany

x Lokalizacja oso6b kierujacych ruchem to min. 20 m od strefy
robdt

Tablice kierujgce U-21 a/b ustawione w odstepach co 20 m
lub U-23aco 10 m

¢ N Minimalna szeroko$¢ pasa ruchu dla drogi klasy GP = 3 m,
klasy G = 2,9 m

I:I Pojazd zabezpieczajacy
I:I Pojazd wykonujacy roboty

15



A-14 + T-3

U-35

A-12c +
A-14 + T-2

42,0km#

. .
IIIIIIIIIII,IIII
Zakres robét
- max. 2000 m -
N 2%

YI0°Z
O
Se-N
e9zZ-n

¢-1+ $1-v
+ q¢1-v

Pojazd zabezpieczajacy 10+/-30 m
przed strefg robdt

W przypadku rob6t wykonywanych recznie maksymalny zakres robdt to 1000 m

€1+ v1I-v

Rys. 1c
Roboty szybko postepujace, zajecie pobocza oraz czesci pasa
ruchu, droga o przekroju 1x2, obszar zabudowany

x Lokalizacja os6b kierujacych ruchem to min. 20 m od strefy
robét

Tablice kierujace U-21 a/b ustawione w odstepach co 20 m
lub U-23aco 10 m

Minimalna szerokos$¢ jezdni dla ruchu dwukierunkowego
dla drogi klasy GP = 6 m, klasy G = 5,8 m

I:l Pojazd zabezpieczajacy
I:l Pojazd wykonujacy roboty
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Rys. 1d
Roboty szybko postepujace, zajecie pobocza oraz czesci pasa ruchu,
droga o przekroju 1x2, obszar niezabudowany

Pojazd zabezpieczajacy 10+/-30 m x Lokalizacja 0séb kierujacych ruchem to min. 20 m od strefy
przed strefg robét robét

Tablice kierujace U-21 a/b ustawione w odstepach co 20 m
lub U-23aco 10 m

Minimalna szeroko$¢ jezdni dla ruchu dwukierunkowego
dla drogi klasy GP = 6 m, klasy G = 5,8 m

I:I Pojazd zabezpieczajacy
I:I Pojazd wykonujacy roboty

W przypadku robét wykonywanych recznie maksymalny zakres robo6t to 1000 m




50m-100m

A-12c + A-14

_
A-14 + T-3
I

x min. 20 m

Zakres robdt
max. 2000 m

P1-v + QZI-Vv

c

w
V' Pojazd zabezpieczajacy 10+/-30 m
przed strefg robét

Rys. 2a
Roboty szybko postepujace, zajecie pasa ruchu w obrebie skrzyzowania, obszar zabudowany

x Lokalizacja osob kierujacych ruchem to min. 20 m od linii warunkowego zatrzymania
(P-13) lub linii bezwzglednego =zatrzymania (P-12) w przypadku wlotow
podporzadkowanych; min. 20 m od $rodka skrzyzowania lub strefy robot w przypadku
ciggu gtdbwnego; 20 m przed wyspa kanalizujaca
® B ® Tablice kierujace U-21 a/b ustawione w odstepach co 20m lub U-23a co 10 m

<4=—=p Minimalna szerokos$¢ pasa ruchu dla drogi klasy GP = 3 m, klasy G = 2,9 m
|:| Pojazd zabezpieczajacy

|:| Pojazd wykonujacy roboty

& Oznakowanie istniejace & Oznakowanie projektowane
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Maksymalna dtugos$¢ odcinka z ruchem wahadtowym to 500 m

W przypadku robdét wykonywanych recznie maksymalny zakres

robot to 1000 m
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Rys. 2b 3 & o PR
Roboty szybko postepujace, zajecie pasa ruchu w obrebie skrzyzowania, obszar niezabudowany 1 N Jt =U'I —
[S:0g o ¢
[0 2 W
x Lokalizacja 0s6b kierujacych ruchem to min. 20 m od linii warunkowego zatrzymania =] C: E h +
(P-13) lub linii bezwzglednego zatrzymania (P-12) w przypadku wlotéw o
podporzadkowanych; min. 20 m od $rodka skrzyzowania lub strefy robot w przypadku A-14 (] 3
ciggu gtdbwnego; 20 m przed wyspa kanalizujaca, H‘
-~

® B ® Tablice kierujace U-21 a/b ustawione w odstepach co 20 m lub U-23a co 10 m

4=—=p Minimalna szeroko$c¢ pasa ruchu dla drogi klasy GP = 3 m, klasy G = 2,9 m
Maksymalna dtugos¢ odcinka z ruchem wahadtowym to 500 m

|:| Pojazd zabezpieczajacy

|:| Pojazd wykonujacy roboty o 4+ W przypadku rob6t wykonywanych recznie maksymalny zakres
AT robét to 1000 m.

& Oznakowanie istniejace @ Oznakowanie projektowane 19
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Pojazd zabezpieczajacy 10+/-30 m

¢-1 +v1-v
+
qet-v

przed strefg robdt

Maksymalna dtugos¢ odcinka z ruchem wahadtowym to 500 m

W przypadku robét wykonywanych recznie maksymalny zakres robét to 1000 m

Rys. 2c
Roboty szybko postepujace, zajecie pasa ruchu w obrebie skrzyzowania typu ,T”, obszar
zabudowany

x Lokalizacja os6b kierujacych ruchem to min. 20 m od linii warunkowego zatrzymania
(P-13) lub linii bezwzglednego zatrzymania (P-12) w przypadku wlotéw
podporzadkowanych; min. 20 m od $rodka skrzyzowania lub strefy robot w przypadku

ciggu gtdwnego; 20 m przed wyspa kanalizujaca

® ® " Tablice kierujace U-21 a/b ustawione w odstepach co 10 m lub U-23a co 10 m
<4=—=p Minimalna szeroko$¢ pasa ruchu dla drogi klasy GP = 3 m, klasy G = 2,9 m
|:| Pojazd zabezpieczajacy

|:| Pojazd wykonujacy roboty

& Oznakowanie istniejace & Oznakowanie projektowane
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A-14 + T-2
+ B-33 ,70”

A-12c +A-14

+ B-33 ,50”
A-12c +
B-33 ,50”

\A-14 + T-3 +
B-34,50"

Pojazd zabezpieczajacy 10+/-30 m
przed strefg robét

_
250 m-300m
min. 20 m x
U-35
42,0km#

min. 20m x

x % Zakres robot
max. 2000 m

Pojazd zabezpieczajacy 10+/-30 m
przed strefg robét
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.05" €€-9
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SE-N
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Rys. 2d
Roboty szybko postepujace, zajecie pasa ruchu w obrebie skrzyzowania typu ,T”, obszar

niezabudowany

408" €€-9 +
PI-v+ qct

405" ¥€-9
+ €1+ pI-V |

x Lokalizacja 0s6b kierujacych ruchem to min. 20 m od linii warunkowego zatrzymania
(P-13) lub linii bezwzglednego zatrzymania (P-12) w przypadku wlotéw
podporzadkowanych; min. 20 m od $rodka skrzyzowania lub strefy robot w przypadku

ciggu gtdbwnego; 20 m przed wyspa kanalizujaca,

® B ® Tablice kierujace U-21 a/b ustawione w odstepach co 20 m lub U-23a co 10 m
Maksymalna dtugos$¢ odcinka z ruchem wahadtowym to 500 m

4=—=p Minimalna szeroko$c¢ pasa ruchu dla drogi klasy GP = 3 m, klasy G = 2,9 m

|:| Pojazd zabezpieczajacy W przypadku robot wykonywanych recznie maksymalny zakres robdt to 1000 m

|:| Pojazd wykonujacy roboty

& Oznakowanie istniejace @ Oznakowanie projektowane
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Zakres robot max. 3000 m

YUI0E §

-1+ $1-v

O
se-n

+ q¢1-v

Pojazd zabezpieczajacy 10+/-30 m
przed strefg robdt

€1+ vI-v

Rys. 3a
Roboty szybko postepujace, zajecie pobocza na drodze o przekroju
2x2, obszar zabudowany

smmm Tablice kierujace U-21 a/b ustawione w odstepach co 20 m
lub U-23aco 10 m

. Pojazd / przyczepka z elementami energochtonnymi

|:| Pojazd zabezpieczajacy
|:| Pojazd wykonujacy roboty

Minimalna szeroko$¢ jezdni dla klasy GP = 6 m,
> klasy G = 5,8 m
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Zakres robot max. 3000 m

YUI0E §

-1+ $1-v

+ q¢1-v

Se-N

Pojazd zabezpieczajacy 10+/-30 m
przed strefg robdt

€1+ vI-v

Rys. 3b

Roboty szybko postepujace, zajecie pasa ruchu na drodze o przekroju
2x2, obszar zabudowany

Tablice kierujace U-21 a/b ustawione w odstepach co 20 m
lub U-23aco 10 m

Pojazd / przyczepka z elementami energochtonnymi

|:| Pojazd zabezpieczajacy
|:| Pojazd wykonujacy roboty
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Zakres robot max. 3000 m

P

¢-1+ /2-n

e9¢Z-N

Pojazd zabezpieczajacy 10+/-30 m
przed strefg robét

Rys. 3c

Roboty szybko postepujace, zajecie pobocza na drodze o przekroju
2x2, obszar niezabudowany

mmmm Tablice kierujace U-21 a/b ustawione w odstepach co 20 m

lub U-23aco 10 m
. Pojazd / przyczepka z elementami energochtonnymi

|:| Pojazd zabezpieczajacy
|:| Pojazd wykonujacy roboty

24



v

Zakres robot max. 3000 m

o T

e '-?,75' ) '-;.'fﬁ e P e

¢-1+ /2-n

Pojazd zabezpieczajacy 10+/-30 m
przed strefg robdt

Rys. 3d
Roboty szybko postepujace, zajecie pasa ruchu na drodze o przekroju
2x2, obszar niezabudowany

mmmm Tablice kierujace U-21 a/b ustawione w odstepach co 20 m
lub U-23aco 10 m

- Pojazd / przyczepka z elementami energochtonnymi

|:| Pojazd zabezpieczajacy
I:l Pojazd wykonujacy roboty
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A-14 + T-3

v

v

Zakres robot max. 3000 m

A

Se-N

Pojazd zabezpieczajacy 10+/-30 m
przed strefg robdt

€1+ $I-v

Rys. 4a

Roboty szybko postepujace, zajecie pasa ruchu na drodze o przekroju
2+1, obszar zabudowany

L]
[ ]
[ ]

Tablice kierujgce U-21 a/b ustawione w odstepach co 20 m
lub U-23aco 10 m

Pojazd / przyczepka z elementami energochtonnymi

Pojazd zabezpieczajacy

Pojazd wykonujacy roboty
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A-14 + T-3 +

B-34 ,60"

B-33 ,60"

Zakres robot max. 3000 m

-1+ $1-v

+ q¢1-v

¥ WI0E §

409" €€-9

Pojazd zabezpieczajacy 10+/-30 m
przed strefg robdt

409" v€-9
+€-1+ $I-V

Rys. 4b

Roboty szybko postepujace, zajecie pasa ruchu na drodze o przekroju
2+1, obszar niezabudowany

L]
[ ]
[ ]

Tablice kierujace U-21 a/b ustawione w odstepach co 20 m
lub U-23aco 10 m

Pojazd / przyczepka z elementami energochtonnymi
Pojazd zabezpieczajacy

Pojazd wykonujacy roboty
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100 m - 200 m

Zakres robot max. 5000 m

) gt J

min. 50 m

W

¢-1+
v1-v + qC1-V

J0TT" €€-9

408" €£€-9 + ¥T1-V
+ qeT-v

Pojazd zabezpieczajacy 10+/-30 m
przed strefg robdt

500 m

/

408" ve-9 +
€-1+ $I-v
|

Rys. 5a

Roboty szybko postepujace prowadzone na pasie awaryjnym -

autostrada

I:I Pojazdy zabezpieczajace

. Pojazd / przyczepka z elementami energochtonnymi

[ ]

Pojazd wykonujacy roboty

Tablice kierujace U-21 a/b ustawione w odstepach co 20 m
lub U-23aco 10 m
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100 m-200 m Zakres robot max. 5000 m

SWA an| Zz-n

500 m

W o |l

Pojazd zabezpieczajacy 10+/-30 m
przed strefg robdt

ege
E\
,08” vE-94
+ ¢-1 + vI-V

f

Rys. 5b
Roboty szybko postepujace prowadzone na pasie prawym
autostrada

|:| Pojazdy zabezpieczajace

. Pojazd / przyczepka z elementami energochtonnymi

I:I Pojazd wykonujacy roboty

Tablice kierujace U-21 a/b ustawione w odstepach
MEEE 520mlubU-23aco10m
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egz-n

100 m - 200 m

"u““-u.

A

FAENENEE
Zakres robot max. 5000 m

¢-1+/2-n

SWA 4Nl £2Z-N

500 m

A

\ 4

Pojazd zabezpieczajacy 10+/-30 m
przed strefg robdt

408" ¥E-4
+ -1+ PT-V

Rys. 5¢
Roboty szybko postepujace prowadzone na pasie lewym - autostrada

|:| Pojazdy zabezpieczajace

. Pojazd / przyczepka z elementami energochtonnymi

I:I Pojazd wykonujacy roboty

m mmm Tablice kierujace U-21 a/b ustawione w odstepach co 20 m

lub U-23aco 10 m
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100 m - 200 m Zakres robot max. 5000 m
FEEOSENENE

: .

i i

: =
N < c S
g : N N} PN

| (o)) o < 4
c ! o < % - -
(S ' 3o
< ' +
= :
n :

500 m i
. . . Rys. 6a
POJaZd ZabeZpleCZancy 1,0+/'30 m Roboty szybko postepujace prowadzone na pasie prawym -
przed strefg robdét autostrada, roboty na jezdni o 3 pasach ruchu

|:| Pojazdy zabezpieczajace

. Pojazd / przyczepka z elementami energochtonnymi

mammm Jablice kierujace U-21 a/b ustawione w odstgpach co 20 m
lub U-23aco 10 m

|:| Pojazd wykonujacy roboty
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] A-14 + T-3 +

.-xll. ..................... -4 B-34 ,80"
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500 m

U-27 lub VMS

U-27 + T-2
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lewym

pasie

Pojazd wykonujacy roboty

B B EE Tablice kierujace U-21 a/b ustawione w odstepach co 20 m
lub U-23aco 10 m

. Pojazd / przyczepka z elementami energochtonnymi

1]

Roboty szybko postepujace prowadzone na
autostrada, roboty na jezdni o 3 pasach ruchu

I:I Pojazdy zabezpieczajace

Rys. 6b




e9z-N

*
Zakres robot max. 5000 m
I'ENEE NN
P 100 m-200 m ‘.
100 m - 200 m |
Pojazd zabezpieczajacy 10+/-30 m
przed strefg robdt
»
¢ N
3 x5
— c 3
c q o
g g Quw
<
=< o +
n

Rys. 6¢
Roboty szybko postepujace prowadzone na pasie $rodkowym -
autostrada jezdnia z 3 pasami ruchu

I:I Pojazdy zabezpieczajace

. Pojazd / przyczepka z elementami energochtonnymi

I:I Pojazd wykonujacy roboty

Tablice kierujace U-21 a/b ustawione w odstepach co 20 m
EEEE ubU-23acol0m




Pojazd zabezpieczajacy 10+/-30 m
przed strefg robdt

100 m - 200 m i
> Zakres robdét max. 5000 m

egz-N

min. 50 m

k-

| Z——
LOTT” €€-9

&
w
(6]

408" ¥€-4
+ &1L+ PI-V

Rys. 7a

Roboty szybko postepujace prowadzone na pasie awaryjnym oraz
pasie wylaczenia - autostrada

i
x
w o
%30
3t +

[ ]
]

[ ]

Pojazdy zabezpieczajace

Pojazd / przyczepka z elementami energochtonnymi

Pojazd wykonujacy roboty

Tablice kierujace U-21 a/b ustawione w odstepach co 20 m
lub U-23aco 10 m

Nie stosowac znaku B-34 w przypadku, kiedy koniec robdt
nastepuje za weztem
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Pojazd zabezpieczajacy 10+/-30 m
przed strefg robét

100 m - 200 m

—
>

A

Zakres robot max. 5000 m
e BEE e

min. 50 m

AO0TT” €€-d

408" ¥E-4
+ -1+ PI-V

c
T
w
(6]

408" €€-4
+ v1-v
+ qe1-v

se-n

Rys. 7b
Roboty szybko postepujace prowadzone na pasie wiaczenia oraz pasie
awaryjnym- autostrada

|:| Pojazdy zabezpieczajace

. Pojazd / przyczepka z elementami energochtonnymi

|:| Pojazd wykonujacy roboty

Tablice kierujace U-21 a/b ustawione w odstepach co 20 m
lub U-23aco 10 m

yI-v
+ qeT-v
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