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OPIS TECHNICZNY
Podstawa opracowania.

— Ustawa z dnia 20 czerwca 1997 r. Prawo o ruchu drogowym (Dz.U.2022.988 t.j. z pdzn. zm.);

— Rozporzadzenie Ministra Infrastruktury z dnia 23 wrzesénia 2003r. w sprawie szczegotowych warunkéw
zarzadzania ruchem na drogach oraz wykonywania nadzoru nad tym zarzgdzaniem (Dz.U.2017.784 t.j.);

— Rozporzagdzenia Ministrow Infrastruktury oraz Spraw Wewnetrznych i Administracji z dnia 31 lipca 2002r.
w sprawie znakéw i sygnatow drogowych (Dz.U.2019.2310 t.j. z pdin. zm.);

—~ Rozporzgdzenie Ministra Infrastruktury z dnia 3 lipca 2003r. w sprawie ,Szczegétowych warunkéw
technicznych dla znakéw i sygnatéw drogowych oraz urzadzen bezpieczerstwa ruchu drogowego i
warunkow ich umieszczania na drogach zatacznik 1-4” (Dz.U.2019.2311 t.j. z pdin. zm.);

— Rozporzgdzenie Ministra Transportu i Gospodarki Morskiej z dnia 2 marca 1999r. w sprawie warunkow
technicznych, jakim powinny odpowiadac drogi publiczne i ich usytuowanie (Dz.U.2016.0.124 t.j. z pozn.
zm.);

— Rozporzadzenie Ministra Infrastruktury w sprawie przepisow techniczno-budowlanych dotyczacych drog
publicznych z dnia 24 czerwca 2022 r. (Dz.U. z 2022 r. poz. 1518)

— Zarzadzenie Nr 18 Generalnego Dyrektora Drég Krajowych i Autostrad z dnia 26 lipca 2022 r. w sprawie
typowych schematdw oznakowania robot oraz pomiaréw diagnostycznych;

— Zarzadzenie Nr 6 Dyrektora Generalnego Dyrekcji Drog Krajowych i Autostrad z dnia 1 wrzeénia 2014 w
sprawie ustalenia wykazu prac wykonywanych przez pracownikéw Generalnej Dyrekcji Drég Krajowych i
Autostrad, ktére powinny by¢ wykonywane, przez co najmniej dwie osoby oraz ustalenia wykazu prac
szczegolnie niebezpiecznych;

— Zarzadzenie Nr 3 Dyrektora Generalnego Dyrekcji Drég Krajowych i Autostrad z dnia 21 czerwca 2019 w
sprawie oceny ryzyka zawodowego na stanowiskach pracy w Generalnej Dyrekcji Drég Krajowych i
Autostrad.

—~ Pismo z dnia 14.03.2022 r. nr DZS.WZR.4081.12.2021.MK w sprawie dopuszczenia stosowania
uproszczonych projektéw organizacji ruchu na potrzeby wykonywania przegladéw oraz wykonywania
robot zwigzanych z usunieciem usterek

Zakres opracowania

Zakres projektu tymczasowej organizacji ruchu obejmuje wszystkie drogi krajowe i ekspresowe na terenie
dziatania Oddziatu GDDKIA w Biatymstoku.

Cel opracowania

Celem projektu jest wskazanie i okreslenie zasad, ktore pozwolg na bezpieczne zachowanie sie pracownikéw
podczas wykonywania typowych, krétkich czynnosci stuzbowych wykonywanych na drogach Oddziatu w
Biatymstoku (m.in. kontrole, inspekcje, remont czastkowy masg na zimno, lokalne usuwanie zanieczyszczen -
sprzatnie jezdni z opon, martwych zwierzat, suchych gatezi, prostowanie i od$niezanie znakéw, uzupetnianie
stupkéw prowadzgcych, kontrola zamocowania barier) oraz zabezpieczenie miejsc, gdzie doszto do
uszkodzenia infrastruktury drogowej (na czas kiedy nie s3 prowadzone na drodze prace z udzialem
pracownikow).

Zatozenia funkcjonalne uproszczonych schematéw organizacji ruchu.
W celu zapewnienia minimalizacji utrudniei w ruchu podczas wykonywanych robét na drodze wyjsciowymi

zalozeniami sg nastepujace ograniczenia predkosci:
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1) dla drég ekspresowych — 80km/h (dopuszcza sie mozliwos¢ zastosowania ograniczen predkosci do 60
km/h na odcinkach przewiazek, wyjazdow z budowy, itp.),

2) dla drég innych niz wymienione w pkt 1, poza obszarem zabudowanym —
60 km/h (dopuszcza sie mozliwos¢ zastosowania ograniczen predkosci do 50 km/h na odcinkach
przewigzek, wyjazddw z budowy, odcinkach z ruchem wahadtowym, itp.).

Niniejszy projekt schematéw uproszczonych ma zastosowanie do nastepujacych robét:

1) szybko postepujgcych - oznakowanie robot przemieszcza sie wraz z postepem prac (roboty
utrzymaniowe typu: wykonywanie oznakowania poziomego, koszenie trawy, roboty porzgdkowe,
pomiary pasa drogowego, itp.),

2) krétko trwajgcych - roboty drogowe prowadzone sg w jednym miejscu nieprzerwanie nie dfuzej niz
jeden dzien kalendarzowy, a oznakowanie robot jest stacjonarne na caty czas trwania realizowanych
prac,

3) przeglgdéw gwarancyjnych - oznakowanie przemieszcza sie wraz z postepem inspekgcji, pracownicy
dokonujacy przegladu/inspekcji drogi przebywaja na jezdni lub ustawiony jest podnosnik,

4) zabezpieczenia miejsc uszkodzonych - na czas naprawy lub uzupetnienia w miejscach w ktérych
doszto do uszkodzenia infrastruktury drogowe].

Kazdorazowo nalezy bra¢ pod uwage ograniczenia do minimum okresu obwigzywania czasowej organizacji

ruchu majgc na wzgledzie zaréwno charakter prac, klase drogi, natezenie ruchu, obszar zajety w wyniku

robot, okresy Swiateczne, itp. W kazdym przypadku nalezy dazy¢ do minimalizacji dtugosci odcinkéw
wytgczonych z ruchu (minimalizacji utrudniern w ruchu) oraz minimalizacja czasu niezbednego na naprawe
lub usuniecie usterek.

Przyjmuje sie nastepujgce maksymalne dtugosci odcinkdw roboczych:

1. dla robét szybko postepujacych: drogi ekspresowe — 5000 m , pozostate drogi o przekroju 2x2 (odcinki w
obszarze zabudowanym i poza obszarem zabudowanym) — 3000 m, drogi o przekroju 1x2 (odcinki w
obszarze zabudowanym i poza obszarem zabudowanym) - 2000 m,

2. dla robdt krétko trwajacych — 500 m — kazdorazowo po wprowadzeniu ruchu wahadtowego wymaga sie
recznego kierowania ruchem przez osoby posiadajgce stosowne uprawnienie,

Zasady ustawienia oznakowania.

Znaki nalezy umieszczac tak, aby odlegtos¢ znaku od krawedzi korony drogi byta nie mniejsza niz 0,5 m. W

przypadku, gdy warunki terenowe nie pozwalajg na umieszczenie znaku poza korong drogi, znak powinien

by¢ umieszczony na drogach z poboczami gruntowymi - na poboczu w odlegtosci nie mniejszej niz 0,50 m od
krawedzi jezdni. Wysokos$¢ umieszczania znakow (dolnej krawedzi lub najnizej potozonego jej punktu)
powinna wynosi¢ 2,2 m. Przez nizej umieszczony znak rozumie¢ nalezy réwniez dodatkowe tabliczki pod

znakami.
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Tarcze znakéw powinny by¢ odchylone w poziomie od linii prostopadiej od osi jezdni. Tarcze znakéw
powinny by¢ odchylone w poziomie od linii prostopadtej do osi jezdni. Odchylenie tarczy znakéw powinno
wynosi¢ okoto 5° w kierunku jezdni. Jesli znaki umieszczone sie na tukach poziomych odchylenie tarczy znaku
nalezy skorygowac zaleznie od wielkosci promienia oraz od jego kierunku. Znak powinien by¢ widoczny z

odlegtosci umozliwiajacej kierujgcym pojazdami jego spostrzezenie, odczytanie i prawidtowg reakcje oprocz
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Zasady stosowania oznakowania, urzadzen BRD i prowadzenia robot
1. Oznakowanie na czas roboét nalezy wykonac i ustawic¢ zgodnie z wymogami rozporzadzenia w sprawie

~Szczegotowych warunkdw technicznych dla znakow i sygnatéw drogowych oraz urzadzen bezpieczenstwa
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ruchu drogowego i warunkéw ich umieszczania na drogach zatacznik 1-4”. Znaki zastosowane
do oznakowania robdt muszg by¢ o jedng grupe wielkosci wyzszg niz stosowane na danym odcinku drogi.
2. W zastosowanym na czas robét oznakowaniu i urzadzeniach BRD lica znakoéw (tablic) powinny byc
wykonane z folii odblaskowej typu 2 albo folii pryzmatycznej.
3. Znaki muszg spetnia¢ wymagania odblaskowosci i barw okreslone w rozporzadzeniu o znakach i sygnatach
drogowych.
4. Dopuszcza sie wykonywanie badan kontrolnych ww. parametrow np. przez organ zarzadzajacy ruchem lub
nadzér budowy.
5. Nie dopuszcza sie do stosowania znakow posiadajgcych slady zuzycia takie jak zabrudzenia, zarysowania
folii, wyblakie barwy, wygiete tarcze.
6. Do czasowego oznakowania poziomego wykonanego na warstwie Scieralnej nalezy stosowac technologie
nietrwate, tatwe do usuniecia z nawierzchni niepozostawiajgce zadnych $ladéw. Nie dopuszcza sie
zamalowywania czarng farba likwidowanego oznakowania.
7. Dla robot diugotrwajacych dla przewigzek zlokalizowanych w oparciu o powyzsze Wytyczne nalezy przy
projektowaniu stosowac sie do warunkéw zawartych w rozporzadzeniu Ministra Transportu i Gospodarki
Morskiej z dnia 2 marca 1999 r. w sprawie warunkdw technicznych, jakim powinny odpowiada¢ drogi
publiczne i ich usytuowanie. Parametry geometryczne projektowanych przewigzek/odcinkdw przetozenia
ruchu powinny by¢ adekwatne do predkosci i klasy drogi, dla ktdrej projektowana jest dana przewigzka.
8. Dopuszcza sie stosowanie przyczep wyposazonych w tablice lub znaki zmiennej tresci zamiast znakow
konwencjonalnych, o ile urzadzenie to posiada niezbedng ocene techniczng wystawiong w kraju producenta
przez akredytowang jednostke badawczg uznang w UE.
9. Oznakowanie istniejgce, kolidujgce z projektowanym na czas robd6t naleizy bezwzglednie kazdorazowo
zastania¢ w sposdb nie powodujacy uszkodzenia lica znaku, ani obnizenia jego parametrdow technicznych. Do
uniewazniania lub zmian tresci na znakach miejscowosci i kierunku nalezy uzywac nieinwazyjnych rozwigzan.
10. Szerokosc jezdni dla czasowej organizacji ruchu nie powinna by¢ mniejsza niz:
1) w przypadku drogi klasy AiS:
a) 3,50 m-dla jednego pasa ruchu,
b) dla ruchu dwukierunkowego wymagane jest sporzadzenie indywidualnego projektu organizacji
ruchu, w ktérym szerokosci paséw ruchu zostang ustalone zgodnie z wymogami rozporzadzenia,
o ktérym jest mowa w pkt 1 poz. 2,
2) w przypadku drogi klasy GP:
a) 3,00 m - dla jednego pasa ruchu,
b) 6,00m - dla ruchu dwukierunkowego,
3) w przypadku drogi klasy G i drég nizszych klas - 2,9 m - dla jednego pasa ruchu, przy predkosci do 60
km/h.
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11. Znaki typu F-21 nalezy wykonac zgodnie z wymogami konstrukcji znakéw drogowych pionowych
zawartymi w rozporzadzeniu w sprawie znakéw i sygnatéw drogowych. .
12. W kazdym przypadku podanym w niniejszym Katalogu nalezy dazy¢ do minimalizacji dtugosci odcinkow
wytgczonych z ruchu (minimalizacji utrudnien w ruchu).
13. KrawedZ robot od strony pasa ruchu musi by¢ wydzielona urzgdzeniami bezpieczenstwa ruchu
drogowego. W przypadku koniecznosci oznakowania krawedzi utworzonej poprzez wykop wykonany
rownolegle do drogi, zaleca sie dodatkowe zastosowanie linii krawedziowej oraz odpowiednio dobranych
drogowych barier ochronnych rowniez w przypadku, gdy przy jezdni wystepuje inna niepodatna przeszkoda,
mogaca stwarzal zagroienie bezpieczerstwa ruchu drogowego, wymagajaca zabezpieczenia barierg
ochronng taka jak np. Scianka szczelna, podpora realizowanego obiektu etc.
14. Kazdorazowo nalezy wymaga¢ wyznaczenia strefy zapewniajgcej mozliwos$¢ czyszczenia kot pojazdow
wyjezdzajacych z placu budowy na droge.
15. Fale swietlng stosuje sie miedzy innymi do wyznaczenia granicy obszaru prowadzonych robét w pasie
drogowym. Tworzg jg tablice kierujace typu U-21 z umieszczonymi nad nimi swiattami ostrzegawczymi U-35
koloru zéttego. Tablice kierujace powinny by¢ ustawione w odlegtosci maksymalnie co 5,00 m o skosie od 1:5
do 1:20. Swiatta U-35 tworzace efekt fali $wietinej spetniajagce norme PN-EN 12352, przy normalnej
przejrzystosci powietrza powinny by¢ widoczne z odlegtosci co najmniej 250 m oraz zapalac sie i gasnac z
czestotliwoscig 90 * 30 cykli na minute o podziale cyklu 1:1.
16. Pojazdy przystosowane do wykonywania robé6t na drodze (prac porzadkowych, remontdw, itp.) powinny
by¢ wyposazone w:

1) lampe ostrzegawcza ze  Swiattem  zéftym  biyskowym  spetniajgcg norme  PN-EN

12352,
2) tablice U-26a lub U-26b, umieszczong z tytu pojazdu.
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17. Na drogach klasy A i S oraz GP dwujezdniowych stosuje sie pojazdy, w tym przyczepki, zabezpieczajgce
pracownikow wyposazone w elementy energochtonne lub urzadzenia rownowazne, zamontowane na nich
lub doczepione jako przyczepki posiadajgce odpowiednia ocene techniczng wystawiong w kraju producenta
przez akredytowang jednostke badawczg uznang w UE. Urzadzenia te nalezy stosowa¢ w miejscach
lokalizacji pojazdéw zabezpieczajgcych najblizszych obszarowi robot (z wytgczeniem drég jednojezdniowych

oraz drég dwujezdniowych w obszarach zabudowanych).
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18 Na czas wdrazania oraz usuwania oznakowania i urzadzen brd nalezy stosowac pojazdy zabezpieczajgce
okreslone w pkt 17.

19. Kierunek grotu ,strzatki” na tablicach U-26 synchronizuje sie ze znakiem C-9 poprzez elektryczne
sterowanie pilotem. Przyczepy z poduszkami zderzeniowymi nalezy montowac zgodnie z instrukcjg
producenta.

20. Stosowanie tablic ,przejscie druga strong ulicy/drogi” mozliwe jest, jesli po drugiej stronie wystepuje
chodnik (ruch pieszych zgodnie z prawem o ruchu drogowym) — w przeciwnym razie na dtugosci odcinka
robét nalezy zabezpieczy¢ po drugiej stronie ruch pieszych (np. tymczasowy chodnik, wygrodzenie pobocza
dla pieszych, itp.) Przy stosowaniu ruchu wahadfowego nalezy przy kierowaniu ruchem uwzgledni¢ ruch
pieszych. Dla robot diugotrwajacych przy przerwaniu istniejgcego ciggu chodnika dla zabezpieczenia ruchu
pieszych nalezy wykonac bezpieczne rozwigzania dla pieszych (np. chodnik tymczasowy).

21. Tablice i znaki zmiennej tresci (VMS) mozna stosowac w zaleznosci od sytuacji (np. w porze nocnej) pod
warunkiem, ze bedg one spetnia¢ parametry okreslone w obowigzujacych przepisach.

22. Z wykazanych na typowych schematach organizacji ruchu niniejszego Katalogu mozliwosciach
zastosowania alternatywnych urzadzen zabezpieczajacych, nalezy przekreslic te, ktore nie zostang

zastosowane.
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23. W przypadku wystepowania alternatywnego sposobu odwotania ograniczer dotyczacych znakéw zakazu,
nalezy na schemacie zaznaczy¢ (okreslic) zastosowane rozwigzanie.

24. W przypadku prowadzenia prac na drogach dwujezdniowych z co najmniej 2 pasami ruchu nalezy
stosowal schemat czasowej organizacji ruchu wytacznie dla 1 strony jezdni (nie stosowac podczas
prowadzenia prac naprzemiennie zajecia zewnetrznej i wewnetrznej strony jezdni). Realizowac roboty i
czynnosci (np. badania, przeglady) ciggiem dla jednej strony jezdni, a dopiero po zakorczeniu odcinka
roboczego nalezy przejsc na strone drugg po zmianie oznakowania.

25. Rozwigzania nie objete przedmiotowym opracowaniem wymagaja przedfozenia indywidualnego projektu

czasowej organizacji ruchu.

Kazda zastosowana typowa, zatwierdzona przez organ zarzadzajacy ruchem organizacja ruchu wg
niniejszego Katalogu musi by¢ uprzednio zgtoszona przez jednostke wprowadzajaca organizacje ruchu (np.
zarzadca drogi) do wiasciwego organu zarzadzajacego ruchem oraz wiasciwego komendanta Policji, na co
najmniej 24 godziny wcze$niej w przypadku jednorazowo prowadzonych robét zwigzanych z utrzymaniem
drogi niewymagajacych catkowitego zamkniecia jezdni dla ruchu pojazdéw samochodowych, ktére
wymagajg zmian w organizacji ruchu wytacznie w czasie wykonywania czynnosci i 7 dni wczesniej przed

rozpoczeciem robét pozostatych.

INNE ROZWIAZANIA W ZAKRESIE SCHEMATOW

Zabezpieczenie wewnetrznej strony ronda na czas prac interwencyjnych krétkotrwatych.

— Ay

Schemat przeznaczony do krotkotrwatego zabepieczeia prac interwencyjnych krotkotrwatych na
wewnetrznej stronie ronda ktére wymagajg natychmiastowej interwencji.

Do zabepieczenia nalezy uzy¢ pachotkdéw drogowych U23a (1000mm) lub U23b(750 mm) lub tablic
kierujacych U-21 w rozstawie co 10 metrow. Nalezy pozostawi¢ pas ruchu dla pojazdéw o minimalnej
szerokosci do 4 metrow.
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Zabezpieczenie zewnetrznej strony ronda na czas prac interwencyjnych krétkotrwatych.

AN

Schemat przeznaczony do krotkotrwatego zabepieczenia prac interwencyjnych krétkotrwatych zewnetrznej
strony ronda ktore wymagajg natychmiastowej interwenciji.

Do zabepieczenia nalezy uizy¢ pachotkéw drogowych U23a (1000mm) lub U23b(750 mm) lub tablic
kierujacych U-21 w rozstawie co 10 metrow. Nalezy pozostawi¢ pas ruchu dla pojazdow o minimalnej

szerokosci do 4 metrow.

Brak oznakowania poziomego. Przekrdj 1x2 obszar niezabudowany.
Schemat przeznaczony do zabezpieczenia odcinkdw drog na ktérych nie wprowadzono z przyczyn

technologicznych oznakowania poziomego (np. po remontach nawierzchni itd.).a na ktérych zostat

dopuszczony ruch pojazdow.

<3 = - 153

]

<

Do zabepieczenia odcinka nalezy nalezy uzy¢ znakéw drogowych B-25 (zakaz wyprzedzania) ostrzegawczych
A-30 (inne niebepieczenstwo) z tabliczkami T2 ,Brak oznakwnia poziomego” i ,,dtugos¢ odcinka na ktorym
wystepuije niebepieczenstwo”. Do odwotania zakzu nalezy uiy¢ zestawy znakéw - A-30 inne
niebezpieczenstwo”, T-2 ,brak oznakowania poziomego” , T-3 ,koniec” i B-27 ,koniec zakazu wyprzedzania”

Schematy na awaryjne wygrodzenie pobocza (np. uszkodzenie bariery)
W takim przypadku nalezy zastosowac schematy oznakowania dla drég jednojezdniowych oraz drog
dwujezdniowych poza terenem zabudowanym. W przypadku uszkodzenia drogowej bariery ochronnej oraz
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braku jej cigglosci konieczne jest zastosowanie dodatkowego oznakowania w tym ograniczenia predkosci
wynikajacego z braku ciggtosci urzadzen bezpieczenstwa ruchu drogowego.

Zasady organizacji ruchu w czasie przebywania pracownikow w pasie drogowym.

Znaki aktywne na pojazdach, pojazdy zabezpieczajace i znaki ostrzegawcze muszg by¢ lokalizowane
w miejscach gwarantujacych ich dostrzegalnos¢ i rozpoznawalnos¢ z odlegtosci pozwalajgcej na
odpowiednio wczesne reagowanie.

Umiejscowienie oznakowania miejsca prowadzenia robét powinno by¢ uzaleznione od wielkosci
ruchu na drodze. Lokalizacja znakéw aktywnych na przyczepkach lub samochodach powinna
umozliwi¢ uzytkownikom drogi — kierowcom - podjecie wtasciwej decyzji, wigcznie z ewentualnym
zatrzymaniem pojazdu przed przeszkoda.

Znaki aktywne, urzadzenia sygnalizacyjne i ostrzegawcze oraz znaki pionowe stosowane do
oznakowania robot drogowych powinny by¢ dobrej, jakosci, czyste i czytelne, ich funkcjonowanie,
odblaskowos¢ i natezenie sygnatéw swietinych powinna by¢ zgodna z wymaganiami zawartymi w
przepisach. Nie dopuszcza sie do stosowania urzadzen BRD zniszczonych uszkodzonych,
niesprawnych a znakéw wyblaktych, porysowanych, powyginanych itp.

Pojazd zabezpieczajacy (pierwszy od strony najazdowej) powinien by¢ wyposazony w tablice
zamykajgce U-26a.

Kazdy pojazd wykonujgcy prace na placu budowy powinien by¢ zaopatrzony w pulsujgce Swiatto
ostrzegawcze koloru pomaranczowego.

Lampy wczesnego ostrzegania zamocowane na tablicach U-26 to lampy LED lub xenonowe,
pulsujace, koloru zéttego, srednicy min. 300 mm, umieszczone w gornych narozach tablic, powinny
nadawac jednoczesnie sygnat swietlny w postaci btyskow z czestotliwoscig 30+-5 btyskéw na minute,
a czas trwania btysku powinien by¢ tak dobrany, aby sygnat byt widoczny zaréwno w dzien jak i w
nocy z odlegtosci 1000 metréw w przypadkow tablic duzych (U-26a) a 500 metrow w przypadku
tablic matych (U-26b).

Ogdlne zasady BHP przy wykonywaniu typowych prac w czasie ruchu
drogowego

Uwagi ogdlne

1. Czynnosci przy wykonywaniu typowych prac w czasie ruchu drogowego obejmujgce sie¢ drog
administrowanych przez GDDKIiA powinny by¢ wykonywane zgodnie z:
- Zarzgdzeniem nr 56 Generalnego Dyrektora Drég Krajowych i Autostrad z dnia 17 listopada 2015r.

w sprawie wytycznych dokonywania objazdow drég krajowych
- Zarzadzeniem nr 1 Dyrektora Generalnego Generalnej Dyrekcji Drog Krajowych i Autostrad z dnia
29.01.2018 r. zmieniajgce zarzadzenie w sprawie uzywania pojazdéw w Generalnej Dyrekcji Drég

Krajowych i Autostrad

- Zarzadzeniem nr 6 Dyrektora Generalnego Generalnej Dyrekcji Drég Krajowych i Autostrad z dnia
2 sierpnia 2017r. zmieniajgce zarzadzenie w sprawie wykazu prac wykonywanych przez pracownikow
GDDKIA, ktére powinny by¢ wykonywane przez co najmniej dwie osoby, oraz ustalenia wykazu prac

szczegolnie niebezpiecznych.
2. Kierujacy zobowigzany jest do prowadzenia samochodu stuzbowego z nalezyty ostroinoscig, a wigc
do przedsiebrania takich czynnosci, ktore ze sztukg i technika prowadzenia pojazdéw samochodowych sg
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obiektywnie niezbedne do zapewnienia maksymalnego bezpieczenstwa w ruchu drogowym, a takze
do powstrzymania sie od czynnosci, ktore mogtoby to bezpieczeristwo zmniejszyé.

3. Kierujgcy samochodem stuzbowym musi byé wypoczety, zdrowy, w dobrej kondycji fizycznej, ktéremu nie
dolega nic co mogtoby pogorszy¢ sprawnos¢ w kierowaniu pojazdem podczas wykonywania czynnosci na
drogach.

4. Pojazdy wykonujgce czynnosci w obrebie jezdni winny byé wyposazone w $wiatta ostrzegawcze koloru
z6ttego oraz zestaw znakéw niezbednych do zabezpieczenia prac drogowych.

5. Znaki drogowe i urzadzenia bezpieczenistwa ruchu wykorzystane do zabezpieczenia i oznakowania miejsc
prowadzenia robdt na drodze powinny by¢ dobrze widoczne w dzien i w nocy oraz utrzymane w
nalezytym stanie przez caty okres trwania prac. Zabezpieczenie i oznakowanie robét powinno byc
dostosowane do wystepujgcych utrudnien na drodze.

Czynnosci do wykonania przed rozpoczeciem typowych prac w czasie ruchu drogowego

Przed rozpoczeciem pracy nalezy:

1. Dokonac¢ obstugi technicznej samochodu stuzbowego (sprawdzi¢ stan techniczny) oraz sprawdzic i
wyposazy¢ w sprzet i oznakowanie niezbedne do zabezpieczenie prac na drodze.

2.  Przed uruchomieniem samochodu stuzbowego kierujacy powinien zapoznac sie z instrukcjg obstugi
wydang przez producenta pojazdu, jak rowniez lampy ostrzegawczej i upewnic sie, ze zna dziatanie wszystkich
tych urzadzen.

3. Pracownicy przed przystgpieniem do wykonania czynnosci na drogach bezwzglednie powinni mie¢ na
sobie zatozone kamizelki ostrzegawcze, ubrania robocze badz kurtke catoroczng z elementami odblaskowymi.

UWAGA

W razie stwierdzenia jakichkolwiek uszkodzen, czy usterek samochodu stuzbowego nie wolno podejmowatc
pracy. Nalezy niezwlocznie powiadomic o takim fakcie swojego bezpoéredniego przefozonego w celu szybkiej
likwidacji zagrozenia. Po upewnieniu sie, ze zagrozenia zostaly usuniete, pracownik moze przystgpic
do wykonania zadania.

Zasady i sposoby bezpiecznego wykonania typowych prac na drogach w czasie ruchu drogowego

1 Osoby wykonujgce czynnosci na drogach podczas ruchu drogowego powinny by¢ tatwo
rozpoznawalne i widoczne z dostatecznej odlegtosci, dlatego tez winni by¢ wyposazeni w srodki ochrony
indywidualnej, odziez i obuwie robocze przewidziane na okreslonych stanowiskach pracy.

2. Kamizelka ostrzegawcza powinna by¢ koloru pomaranczowego i powinna posiada¢ elementy
odblaskowe.
3. W sytuacji ograniczonej widocznosci, poruszania sie z predkoscig mniejszg niz kolumny poruszajacych

sie po drodze pojazdow i innych uzasadnionych przypadkach kierujgcy samochodem stuzbowym powinien
wigczyc 26tte Swiatta btyskowe.

4. Kierujacy, podczas wykonywania czynnosci, moze nie stosowac sie do niektdrych przepisow o ruchu
pojazdéw i ich postoju oraz niektdrych znakéw drogowych (zgodnie z przepisami art. 54 ustawy Prawo
oruchu drogowym) pod warunkiem wigczenia swiatet btyskowych oraz upewnienia sie, ze zostat
on zauwazony przez innych uczestnikéw ruchu. Kierujacy w takim przypadku powinien zachowac szczegélng
ostroznosc.

b Jednym z podstawowych elementéw realizacji ostroznosci przez kierujgcego jest upewnienie sie,
czy samochdd stuzbowy nie bedzie uniemozliwiat korzystania z drogi dla pozostatych uczestnikow ruchu
(piesi, kierujacy).
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6. Kierujgcy samochodem stuzbowym powinien poruszac sie z predkoscia dostosowang nie tylko do
warunkéw drogowych, ale réwniez do rodzaju wykonywanych czynnosci na drodze, z obserwacjg pieszych i
innych kierujgcych.

Czynnosci po zakoriczeniu kontroli

1. Uporzagdkowaé¢ miejsce pracy i przywrocic zajmowany odcinek pasa do poprzedniego stanu
uzytecznosci

2: Zdemontowac oznakowania i zabezpieczenia

3. Zawiadomic¢ bezposredniego przetozonego o zakorczeniu prac.

4. Kierujgcy samochodem stuzbowym po zakoriczeniu prac na drodze, ma obowigzek wtgczenia sie do
ruchu przy zachowaniu szczegolnej ostroznosci realizowanej przez intensywne sledzenie zmian zachodzacych
na drodze.

5: Po zakorczeniu prac na drodze, kierujgcy samochodem stuzbowym powinien wylaczy¢ zotte $wiatta

biyskowe. Lampa ostrzegawcza powinna by¢ wytaczona po bezpiecznym wiaczeniu sie do ruchu.

Zasady postepowania w sytuacjach awaryjnych stwarzajacych zagroienia dla zycia lub zdrowia
pracownikow.

1. W razie wypadku przy pracy, w trakcie wykonywania prac na drodze nalezy w pierwszej kolejnosci
udzieli¢ pierwszej pomocy poszkodowanemu. Nastepnie zgtosi¢ fakt wypadku przefozonemu — jezeli stan
pracownika na to pozwala. Gdy w wyniku zdarzenia poszkodowanych zostato wiecej pracownikdw, wowczas
kazdy z nich ma obowigzek zawiadomi¢ o wypadku.

2. W przypadku wypadku drogowego lub kolizji drogowej z udziatem samochodu stuzbowego, kierowca
zobowigzany jest do niezwtocznego powiadomienia o tym fakcie komérki wiasciwej do spraw transportu.
3. W razie pozaru samochodu stuzbowego, nalezy wytgczy¢ zasilanie i postepowac zgodnie z instrukcjg

na wypadek pozaru. W razie niemoznosci ugaszenia pozaru gasnica proszkowa, bedaca na wyposazeniu
samochodu stuzbowego, nalezy ewakuowac sie w bezpieczne miejsce.

Czynnosci zabronione

1. Zabrania sie kierowac samochodem stuzbowym oraz wykonywania prac na drodze po spozyciu alkoholu,
narkotykdw oraz lekdw ostabiajgcych zdolnos¢ reagowania.

2. Zabrania sie palenia tytoniu podczas kierowania samochodem stuzbowym.

3. Zabrania sie korzystania z telefonu komdrkowego trzymajgc go w dtoni podczas prac na drodze w czasie
ruchu drogowego.

UWAGA

1. W razie watpliwosci, co do zachowania warunkéw bezpieczeristwa pracy pracownik ma prawo przerwac
prace i zwrdcic sie do przetozonego o wyjasnienie sytuacji.

2. W przypadku znalezienia sie wobec bezposredniego niebezpieczenstwa ma prawo powstrzymac sie
od wykonywania pracy. Pracownik w omawianej sytuacji zachowuje prawo do wynagrodzenia, nie moze
jednak odmowi¢ podjecia innej, réwnorzednej pracy, gdy usuniecie zagrozenia przy poprzednio
wykonywanej pracy nie jest mozliwe.

STARSZY SPECJALISTA

mgr inzmbel

X
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r)
GDDKiA

p.o. Zastepcy Generalnego Dyrektora
Drég Krajowych i Autostrad

Grzegorz Dziedzina

Warszawa, 14-03-2022r.

DZ5.WZR.4081.12.2021.MK

Dyrektorzy Oddzialow GDDKiA
wedlug rozdzielnika

Szanowni Panistwo Dyrektorzy,

w nawigzaniu do pisma znak DZS.WZR.4081.12.2021.MK z dnmia 10.11.2021 r.
w sprawie dopuszczenia stosowania uproszczonych projektow organizaci  ruchu
na potrzeby wykonywania przegladow oraz wykonywania robot zwigzanych z usunieciem
usterek, Generalna Dyrekcja Drog Krajowych i Autostrad zaleca, aby w Oddziale byly
opracowane 1 zatwierdzone uproszczone projekty organizacji ruchu, ktore beda mogtly
by¢ udostepniane wykonawcom do wykorzystania. Nalezy przy tym podkreshic, ze
wspomniane projekty zgodnie z rozporzadzeniem Ministra Infrastruktury z dnia 23
wrzesnia 2003 r. w sprawie szczegotowych warunkow zarzadzania ruchem na drogach oraz
wykonywania nadzoru nad tym zarzadzaniem (Dz. U. z 2017 r. poz. 784), mogg by¢
wykorzystywane jedynie do robot zwigzanych z utrizymaniem drég niewymagajgcych
catkowitego zamkniecia jezdni dla ruchu pojazdéw samochodowych, ktére wymagaja
zmian w organizacji ruchu wylgcznie w czasie wykonywania czynnosci. Przypominamy, ze
do takich robdt mozna rowniez zaliczyc¢ prace dotyczace usuwania usterek, stwierdzonych
podczas przegladéw w okresie rekojmi lub gwaranai.

Do sporzadzenia ww. projektow nalezy wykorzystywac zasady zawarte w Zarzadzeniu
nr 52 Generalnego Dyrektora Drog Krajowych i Autostrad z dnia 23 grudnia 2020 r.
w sprawie typowych schematow oznakowania robdt oraz pomiardow diagnostycznych

prowadzonych w pasie drogowym.
Z powazaniem

Grzegorz Dziedzina

Generaina Dyrekcja
Dréog Krajowych | Autostrad
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SPIS RYSUNKOW
Roboty szybko postepujgce na drogach ekspresowych i drogach krajowych

1.1.Roboty szybko postepujgce — droga ekspresowa o przekroju 2x2 V=120 km/h- zajecie pobocza/pasa
awaryjnego

1.2.Roboty szybko postepujace — droga ekspresowa 2x2 V=120 km/h — zajecie prawego pasa ruchu

1.3 Roboty szybko postepujace — droga ekspresowa 2x2 V=120 km/h — zajecie lewego pasa ruchu

1.4 Roboty szybko postepujace — droga krajowa w obszarze niezabudowanym 2x2 V=100 km/h — zajecie

pobocza

1.5 Roboty szybko postepujgce — droga krajowa w obszarze niezabudowanym 2x2 V=100 km/h — zajecie

prawego pasa ruchu

1.6 Roboty szybko postepujgce — droga krajowa w obszarze niezabudowanym 2x2 V=100 km/h — zajecie

lewego pasa ruchu

1.7 Roboty szybko postepujace — droga krajowa w obszarze zabudowanym 2x2 V=50 km/h - zajecie pobocza

1.8 Roboty szybko postepujgce — droga krajowa w obszarze zabudowanym 2x2 V=50 km/h — zajecie prawego

pasa ruchu

1.9 Roboty szybko postepujace — droga krajowa w obszarze zabudowanym 2x2 V=50 km/h — zajecie lewego

pasa ruchu

1.10 Roboty szybko postepujace — droga krajowa w obszarze niezabudowanym 1x2 V=90 km/h - zajecie

pobocza/chodnika oraz czesci pasa ruchu

1.11 Roboty szybko postepujace — droga krajowa w obszarze niezabudowanym 1x2 V=90 km/h — zajecie pasa

ruchu

1.12 Roboty szybko postepujgce — droga krajowa w obszarze zabudowanym 1x2 V=50 km/h - zajecie

pobocza/chodnika oraz czesci pasa ruchu

1.13  Roboty szybko postepujgce — droga krajowa w obszarze zabudowanym 1x2 V=50 km/h — zajecie pasa
ruchu

Roboty krétko trwajace na drogach ekspresowych i drogach krajowych

2.1.Roboty krotko trwajgce— droga ekspresowa o przekroju 2x2 V=120 km/h— zajecie pobocza/pasa
awaryjnego

2.2.Roboty krétko trwajgce — droga ekspresowa 2x2 V=120 km/h — zajecie prawego pasa ruchu

2.3.Roboty krétko trwajgce — droga ekspresowa 2x2 V=120 km/h — zajecie lewego pasa ruchu

2.4.Roboty krétko trwajgce — droga ekspresowa 2x2 V=120 km/h — zajecie pasa wytaczenia

2.5.Roboty krotko trwajgce — droga ekspresowa 2x2 V=120 km/h — zajecie pasa wigczenia

2.6.Roboty krotko trwajace — droga krajowa w obszarze niezabudowanym 2x2 V=100 km/h - zajecie
pobocza

2.7.Roboty krotko trwajgce — droga krajowa w obszarze niezabudowanym 2x2 V=100 km/h — zajecie
prawego pasa ruchu

2.8.Roboty krétko trwajace — droga krajowa w obszarze niezabudowanym 2x2 V=100 km/h — zajecie lewego
pasa ruchu

2.9.Roboty krotko trwajace — droga krajowa w obszarze zabudowanym 2x2 V=50 km/h — zajecie pobocza

2.10. Roboty krétko trwajgce— droga krajowa w obszarze zabudowanym 2x2 V=50 km/h — zajecie prawego
pasa ruchu

2.11. Roboty krotko trwajace — droga krajowa w obszarze zabudowanym 2x2 V=50 km/h — zajecie lewego
pasa ruchu
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2.12. Roboty krétko trwajgce — droga krajowa w obszarze niezabudowanym 1x2 V=90 km/h — zajecie
pobocza/chodnika oraz czesci pasa ruchu

2.13. Roboty krétko trwajace — droga krajowa w obszarze niezabudowanym 1x2 V=90 km/h — zajecie pasa
ruchu

2.14. Roboty krotko trwajace — droga krajowa w obszarze zabudowanym 1x2 V=50 km/h — zajecie
pobocza/chodnika oraz czesci pasa ruchu

2.15. Roboty krétko trwajgce — droga krajowa w obszarze zabudowanym 1x2 V=50 km/h — zajecie pasa
ruchu

Roboty szybko postepujace na rondach
3.1. Roboty szybko postepujace — rondo na drodze krajowej — zajecie wewnetrznej strony powierzchni ronda
3.2. Roboty szybko postepujace — rondo na drodze krajowej — zajecie zewnetrznej strony powierzchni ronda

Przeglady gwarancyjne na drogach ekspresowych

4.1 Przeglady gwarancyjne - droga ekspresowa o przekroju 2x2 V=120 km/h— zajecie pobocza/pasa
awaryjnego

4.2 Przeglady gwarancyjne — droga ekspresowa 2x2 V=120 km/h — zajecie prawego pasa ruchu

4.3 Przeglady gwarancyjne — droga ekspresowa 2x2 V=120 km/h — zajecie lewego pasa ruchu

Awaryjne ustawienie oznakowania (np. uszkodzenie bariery drogowej)

5.1 Awaryjne ustawienie oznakowania — droga o przekroju 2x2 V2100 km/h — zajecie czesci pasa dzielgcego
5.2 Awaryjne ustawienie oznakowania — droga o przekroju 2x2 V2100 km/h — zajecie pobocza lub pasa
awaryjnego

5.3 Awaryjne ustawienie oznakowania - droga krajowa w obszarze niezabudowanym 1x2 V=90 km/h

5.4 Awaryjne ustawienie oznakowania — droga o przekroju 2x2 V2100 km/h — zajecie pasa lewego

5.5 Awaryjne ustawienie oznakowania — droga o przekroju 2x2 V2100 km/h — zajecie pasa prawego

Roboty diugotrwajace

6.1 Roboty dtugotrwajgce — droga o przekroju 2x2 V2100 km/h — zajecie pasa awaryjnego lub pobocza

6.2 Roboty dtugotrwajace - droga o przekroju 2x2 V2100 km/h — zajecie pasa lewego

6.3 Roboty dtugotrwajace — droga o przekroju 2x2 V2100 km/h — zajecie pasa prawego

6.4 Roboty dtugotrwajace - droga krajowa w obszarze niezabudowanym 1x2 V=90 km/h — zajecie pobocza
lub chodnika

6.5 Roboty diugotrwajace - droga krajowa w obszarze niezabudowanym 1x2 V=90 km/h — zajecie pasa ruchu
oraz pobocza lub chodnika
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1.2.Roboty szybko postepujace ~ droga ekspresowa 2x2 V=120 km/h - 1.3 Roboty szybko postepujgce — droga ekspresowa 2x2 V=120 km/h —
zajecie prawego pasa ruchu zajecie lewego pasa ruchu

N u

1.1.Roboty szybko postepujgce — droga ekspresowa o przekroju 2x2
V=120 km/h- zajecie pobocza/pasa awaryjnego
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1.4 Roboty

szybko postepujace
niezabudowanym 2x2 V=100 km/h - zajecie pobocza

— droga krajowa w obszarze

pobocze

|
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1.5 Roboty

szybko postepujace
niezabudowanym 2x2 V=100 km/h - zajecie prawego pasa ruchu
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1.6 Roboty szybko postepujgce
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niezabudowanym 2x2 V=100 km/h — zajecie lewego pasa ruchu
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1.7 Roboty

pobocze

szybko postepujgce -
zabudowanym 2x2 V=50 km/h - zajecie pobocza
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1.8 Roboty
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1.9 Roboty
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1.10 Roboty szybko postepujgce — droga krajowa w obszarze niezabudowanym 1x2 V=90 km/h — zajecie 1.11 Roboty szybko postepujgce —droga krajowa w obszarze niezabudowanym 1x2 V=90 km/h - zajecie pasa ruchu
pobocza/chodnika oraz czesci pasa ruchu
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1.12 Roboty szybko postepujace — droga krajowa w obszarze zabudowanym 1x2 V=50 km/h — zajecie 1.13  Roboty szybko postepujgce —droga krajowa w obszarze zabudowanym 1x2 V=50 km/h — zajecie pasa ruchu
Y
pobocza/chodnika oraz czesci pasa ruchu .
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km/h- zajecie pobocza/pasa awaryjnego

2.1.Roboty krdtko trwajace— droga ekspresowa o przekroju 2x2 V=120
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2.2

Roboty krdtko trwajgce —droga ekspresowa 2x2 V=120 km/h - zajecie

prawego pasa ruchu
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2.5.Roboty krotko trwajace — droga ekspresowa 2x2 V=120 km/h oraz droga krajowa w obszarze niezabudowanym

2.4.Roboty krotko trwajace — droga ekspresowa 2x2 V=120 km/h oraz droga krajowa w obszarze niezabudowanym
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2.6.Roboty krétko trwajace — droga krajowa w obszarze niezabudowanym 2.7.Roboty krdtko trwajgce —droga krajowa w obszarze niezabudowanym 2.8.Roboty krétko trwajgce — droga krajowa w obszarze niezabudowanym
2x2 V=100 km/h — zajecie pobocza 2x2 V=100 km/h - zajecie prawego pasa ruchu 2x2 V=100 km/h — zajecie lewego pasa ruchu
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2.9.Roboty krotko trwajgce — droga krajowa w obszarze zabudowanym 2.10. Roboty krétko trwajagce- droga krajowa w obszarze 2.11. Roboty krotko trwajagce - droga krajowa w obszarze
2x2 V=50 km/h - zajecie pobocza zabudowanym 2x2 V=50 km/h — zajecie prawego pasa ruchu zabudowanym 2x2 V=50 km/h — zajecie lewego pasa ruchu
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90 km/h — zajecie pasa ruchu

Roboty krétko trwajgce — droga krajowa w obszarze niezabudowanym 1x2 V

2.13.

90 km/h — zajecie

Roboty krétko trwajace — droga krajowa w obszarze niezabudowanym 1x2 V
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50 km/h — zajecie pasa ruchu

Roboty krotko trwajgce — droga krajowa w obszarze zabudowanym 1x2 V

2.15.

Roboty krotko trwajgce — droga krajowa w obszarze zabudowanym 1x2 V=50 km/h - zajecie

pobocza/chodnika oraz czesci pasa ruchu
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3.1. Roboty szybko postepujgce —rondo na drodze krajowej — zajecie wewnetrznej strony powierzchni ronda 3.2. Roboty szybko postepujace — rondo na drodze krajowej — zajecie zewnetrznej strony powierzchni ronda

lub
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4.2 Przeglady gwarancyjne —droga ekspresowa 2x2 V=120 km/h — zajecie 4.3 Przeglady gwarancyjne — droga ekspresowa 2x2 V=120 km/h - zajecie

4.1 Przeglady gwarancyjne — droga ekspresowa o przekroju 2x2 V=120
lewego pasa ruchu

km/h- zajecie pobocza/pasa awaryjnego prawego pasa ruchu
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5.1 Awaryjne ustawienie oznakowania — droga o przekroju 2x2 V=100 5.2. Awaryjne ustawienie oznakowania — droga o przekroju 2x2 V2100 5.3. Awaryjne ustawienie oznakowania - droga krajowa w obszarze
km/h - zajecie czesci pasa dzielgcego km/h - zajecie pobocza lub pasa awaryjnego niezabudowanym 1x2 V=90 km/h
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Schematy dopuszczone do stosowania wylfacznie na czas zabezpieczenia uszkodzonych elementéw, gdy w pasie drogowym nie przebywaja pracownicy. W przypadku prowadzenia prac zastosowac schemat z wykorzystaniem

poduszek zderzeniowych.

Schemat i rodzaj zabezpieczen naleizy dostosowac w zaleznosci od warunkéw lokalnych na drodze. Przyjete rozwigzania ustali¢ w porozumieniu z Wydziatem BRD i ZR.
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5.5 Awaryjne ustawienie oznakowania — droga o przekroju 2x2 V2100 km/h — zajecie pasa prawego
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5.4 Awaryjne ustawienie oznakowania — droga o przekroju 2x2 V=100 km/h - zajecie pasa lewego
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Schematy dopuszczone do stosowania wytacznie na czas zabezpieczenia uszkodzonych elementéw, gdy w pasie drogowym nie przebywaja pracownicy. W przypadku prowadzenia prac zastosowaé¢ schemat z wykorzystaniem

poduszek zderzeniowych.
Schemat i rodzaj zabezpieczen nalezy dostosowac w zaleznosci od warunkow lokalnych na drodze. Przyjete rozwigzania ustali¢ w porozumieniu z Wydziatem BRD i ZR.
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6.1 Roboty dtugotrwajace - droga o przekroju 2x2 V=100 km/h — zajecie

pasa awaryjnego lub pobocza
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6.2 Roboty dtugotrwajgce — droga o przekroju 2x2 V2100 km/h — zajecie
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6.3 Roboty diugotrwajace — droga o przekroju 2x2 V2100 km/h — zajecie
pasa prawego
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90 km/h — zajecie pasa ruchu oraz

6.5 Roboty dfugotrwajace - droga krajowa w obszarze niezabudowanym 1x2 V

pobocza lub chodnika

6.4 Roboty diugotrwajace - droga krajowa w obszarze niezabudowanym 1x2 V=90 km/h — zajecie pobocza lub

chodnika
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