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1. Przedmiot i zakres stosowania @

(1) Wytyczne organizacji ruchu w obszarach robét drogowych sktadajg sie z trzech L£zesch
obejmujgcych swym zakresem:

a) wytyczne sytuowania znakéw drogowych i urzadzen bezpieczenstwa r x
drogowego w obszarach robdét drogowych (WR-Z-51),

b) wytyczne organizacji ruchu w czasie prowadzenia robo6t drogowych
trwatych (schematy typowych rozwigzan) (WR-Z-52),

c) wytyczne organizacji ruchu w czasie prowadzenia robdot drogowy o]
trwatych i mobilnych (schematy typowych rozwigzan) (WR-Z-53).

(2) Celem wytycznych jest: %

a) zapewnienie prawidtowej realizacji celdow czasowej organizac chu w

obszarach roboét drogowych

b) utatwienie projektowana, wykonywania i eksploatowania drog %nych,
terami

c) utatwienie wspétpracy projektantdw z zarzadcami drég i inwes na etapie
przygotowywania projektu czasowej organizacji ruchu. &
(3) Przedmiotowe wytyczne zapewniajg realizacjg podstawowychi(celéw czasowej organizacji

ruchu w obszarach robét drogowych:
a) informowanie i ostrzeganie uzytkownikow drogi i
obszarze robot drogowych, \
Urog

ch zagrozeniach w

b) sprawne prowadzenie i kierowanie uzytkownika przemieszczajgcymi sie
przez obszar robot drogowych, v
c) zabezpieczanie uzytkownikéw drogi i ?‘- ikbw drogowych przed
aktywizacjag zagrozen i ich konsekwenciji. @
wymagania projektowania czasowej

(4) Przedmiotowe wytyczne zawierajg podstaw
organizacji ruchu w obszarach robét drogowych tepujgcym zakresie:
a) zakres i zasady przygotowania projekto owej organizacji ruchu,
sto

b) szczegotowe wymagania techniczn ania oznakowania i urzadzen
bezpieczenstwa ruchu w obszarac drogowych,

c) wytyczne szczegotowe sytu znakow drogowych i urzadzen
bezpieczenstwa ruchu w obsza obét drogowych,
d) wytyczne stosowania drogo barier ochronnych i separatorow ruchu w

czasowej organizacji ruchu % e,
e) zasady montazu i demont akowania i urzagdzen.
(5) Wytyczne sg przeznaczone tosowania przez osoby i podmioty zajmujgce sie
i

projektowaniem drog publiczn y wykonawcze, zarzadcow drog publicznych, organy
zarzgdzajgce ruchem.

(6) Zaleca sie, aby wytycz %y stosowane przy wykonywaniu projektow wykonawczych
dotyczacych budowy i pﬁ@ y drog.
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2. Wykaz opracowan powotanych

<Q
N
2.1. Akty prawne IS @
S0z,
1.

[1] Ustawa Prawo o ruchu drogowym z dnia 20 czerwca 1997 r. (Dz. U. 1997 Nr 980
t.j. Dz. U. 2 2024 r. poz. 1251, z p6zn. zm. Dz.U. z 2025 r. poz. 820, 1006, 167

[2] Ustawa o drogach publicznych z dnia 21 marca 1985 r. (Dz. U. 1985 Nr 14
Dz.U.z 2025 r. poz. 889),

[3] Ustawa Prawo Budowlane z dnia 07 lipca 1994 r. (Dz. U. 2025 poz. 418 t. j7)

[4] Ustawa z dnia 10 kwietnia 2003 roku o szczegdlnych zasadach przygot i realizacji
inwestycji w zakresie drog publicznych (Dz. U. 2024, poz. 311t. j.),

[5] Ustawa o wyrobach budowlanych z dnia 16 kwietnia 2004 r. ( Dz.U. 2 z. 1213 t,j.)
[6] Dyrektywa Parlamentu Europejskiego i Rady (UE) 2019/1936 z dni dziernika 2019
r. zmieniajgca dyrektywe 2008/96/WE w sprawie zarzadz ezpieczenstwem

infrastruktury drogowej. (t.j. Dziennik Urzedowy Unii Eusopejskiej, L 305/1 z dnia

26.11.2019 1.) %I

[7] Rozporzadzenie Parlamentu Europejskiego i Rady (UE) NR 1z dnia 9 marca 201
r. ustanawiajgce zharmonizowane warunki wprow ia do obrotu wyrobdéw
budowlanych i uchylajgce dyrektywe Rady 89/106/EWG.(t.,j. Dziennik Urzedowy Unii
Europejskiej, L 88/5 z dnia 4.4.2011r.) %

[8] Rozporzadzenie Parlamentu Europejskiego i Rady 24/3110 z dnia 27 listopada
2024 r. w sprawie ustanowienia zharmonizowa sad wprowadzania do obrotu
wyrobow budowlanych i uchylenia rozporzg UE) nr 305/2011 . (t.j. Dziennik
Urzedowy Unii Europejskiej, L z dnia 18.12.20 %@?

[9] Rozporzadzenie Ministréow Infrastruktury, Spﬂ% w
w sprawie znakéw i sygnatéw drogow

netrznych oraz Obrony Narodowej
az urzadzen bezpieczenstwa ruchu

drogowego, stosowanych na drogach pu ch(...)

[10]Rozporzadzenie Ministra Infrastruktury, z ia 23 wrzesnia 2003 roku w sprawie
szczegodtowych warunkéw zarzgdzani hem na drogach oraz wykonywania nadzoru
nad tym zarzgdzaniem (Obwieszczeni istra Infrastruktury i Budownictwa z dn. 24
marca 2017, poz. 784 t.j.).

[11] Rozporzadzenie Ministra Infras z dnia 24 czerwca 2022 r. w sprawie przepisow
techniczno-budowlanych do h drég publicznych2), (Dz.U. poz. 1518 z dn. 20
lipca 2022 r),

[12]Rozporzadzenie Ministra Inwestycji i Rozwoju z dnia 13 czerwca 2018r., zmieniajgce
rozporzadzenie w spra sobu deklarowania witasciwosci uzytkowych wyrobdéw
budowlanych oraz sp nakowania ich znakiem budowlanym, (Dz.U. poz. 1233 z
dn. 26 czerwca 2018 %,

R

2.2. Normy @
[13]PN-EN 12352:2010°Urzadzenia do sterowania ruchem drogowym - Swietine urzadzenia

ostrzegawczei nalizacyjne,
[14]PN-EN 1 :2019 Bierne bezpieczenstwo konstrukcji wsporczych dla urzadzen
oznako drogowego- wymagania i metody badan.

[15]PN-EN :2008 -Bierne bezpieczenstwo konstrukcji wsporczych dla urzadzen

676-2:2003 Drogowe systemy przeciwol$nieniowe - Czes¢ 2: Metody badan,
12899-1:2010 State pionowe znaki drogowe — Czes¢ 1: Znaki state.
[ N 12966: 2005 Pionowe znaki drogowe — Znaki drogowe o zmiennej tresci,
Ql\g% PN-EN 1317-1:2010 Terminologia i ogolne kryteria metod badan
N-EN 1317-2:2010 Klasy dziatania, kryteria przyjecia badan zderzeniowych i metody
badan barier ochronnych i balustrad

Q :22] PN-EN 1317-3:2010 Klasy dziatania, kryteria przyjecia badan zderzeniowych i metody

badan poduszek zderzeniowych,
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[23] PN-EN 1317-5+A2:2012 Wymagania w odniesieniu do wyrobdw i ocena zgodnosgi
dotyczaca systemow powstrzymujgcych pojazd,

[24] EN 12368:2024 Urzadzenia do sterowania ruchem drogowym : sygnalizatory

[25] EN 13422:2019 Current Add to Watchlist Vertical road signs - Portable defor
warning devices and delineators - Portable road traffic signs - Cones and cylinde?

[26] PN-EN 1436 2000.Materialy do poziomego oznakowania droég. Wyma@

poziomego oznakowania drog.

2.3. Pozostate opracowania @
74

[27] WR-D-22-1: Wytyczne projektowania odcinkéw drog zamiejski es¢ 1.
Wymagania podstawowe, Warszawa 2022

[28] WR-D-41-2: Wytyczne projektowania drog dla pieszych. Projekt towany na
zlecenie Ministerstwa Infrastruktury, Politechnika Gdanska, Gdansk, .

[29] WR-Z-30: Wytyczne projektowania bezpiecznej organizacji Z sygnalizacja
$wietlng (w przygotowaniu)

[30] WR-Z-40: Wytyczne stosowania Inteligentnych Systemow\Iransportowych, (w

przygotowaniu) N/
[31]GDDKIiA 2010: Wytyczne stosowania drogowych barier@ ch. Warszawa 2010.
jo

Zatgcznik do Zarzadzenia Nr 31Generalnego Dyrektora Dr, wych i Autostrad z dnia

23.04.2010

[32] GDDKIA 2022: Zarzadzenie nr 18 Generalnego Dy, @a@rég Krajowych i Autostrad
z dnia 26 lipca 2022 r. w sprawie typowych sch w oznakowania robdét oraz
pomiarow diagnostycznych prowadzonych w pasje wych.

[33] GDDKIiA/Opole 2022/1: Katalog typowych czonych schematéw organizaciji
ruchu dla drég administrowanych przez O i Opolu Generalnej Dyrekcji Drog
Krajowych czes¢ | — roboty krotko trwajgce kresie do 500 m. GDDKIiA/ Odziat Opole,
2022.

[34] GDDKIiA/Opole 2022/2: Katalog typ uproszczonych schematow organizaciji

ruchu dla drog administrowanych przez Oddziat w Opolu Generalnej Dyrekcji Drég

Krajowych, czes¢ Il - roboty szybko ujgce. GDDKIiA/ Odziat Opole, 2022.

[35] GDDKIiA/Opole 2022/3: Katalo owych uproszczonych schematéw organizacji
ruchu dla drég administrowanyc@z ddziat w Opolu Generalnej Dyrekcji Drog
Krajowych, czesc¢ Ill - odnowa ania poziomego GDDKIiA/ Odziat Opole, 2022.

[36] GDDKIiA/Opole 2022/4: typowych uproszczonych schematéw organizaciji
ruchu dla drég administro przez Oddziat w Opolu Generalnej Dyrekcji Drog
Krajowych, czes¢ IV — oznakowanie pomiarow diagnostycznych. GDDKIiA/ Odziat Opole,
2022.

[37] Intertoll 2025/1: Pr;
prac  utrzymaniow
nieprzewidziane
2025.

@proszczone] Organizacji Ruchu Drogowego ,Schematy dla
zabezpieczenia miejsc  awarii, wypadku, kolizji,,
nia". NR ITP/PUOR/2025, Intertoll Polska Sp. z 0.0., Pelplin

[38] Intertoll 202@2@ OJEKT UPROSZCZONEJ ORGANIZACJI RUCHU DROGOWEGO
~Wzorcowe kemu ty informacyjne na mobilne znaki o zmiennej tresci” w zakresie prac
utrzymanio%zabezpieczenia miejsc awarii, wypadku / kolizji, nieprzewidzianego

i PUOR/VMS/2025; Intertoll Polska sp. z 0.0. Pelplin 2025.

[40] 0] 8: TOWARDS ZERO. Ambitious Road Safety Targets and the Safe System
ECD 2018.

[41]B ic Management Manual for Work on Roadways 2020". British Columbia,

traBen. Forschungsgesellschaft flr StraBen- und Verkehrswesen. Arbeitsgruppe
rkehrsmanagement. Koln, 2021.

H&ndbog: Afmeerkning af vejarbejder m.v.. Copenhagen 2025.
1 FHWA 2023: "Manual on Uniform Traffic Control Devices for Streets and Highways".

QE 11 Edution. US DoT, FHWA, 2023
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[45] Trafikverket 2012: , TRVK Apv Trafikverkets tekniska krav for Arbete pad vag”, TDOK
2012:86, Sweden. \

[46] UNECE: "“TEM Guidelines on Work Zone Safety. Trans-European North-Sou
Motorway (TEM)".

[47] A., Varhelyi, B. Strnad: "Safety Incursion Reduction to Increase Safety in roaon&l6
zones. D3.2 Road Safety Management at Work Zones. - Final report” . CEDRCall\ 2076:
KFV Kuratorium fur Verkehrssicherheit, Austria; Lund University, Sweden; Via e,
Belgium %

[48] P. Grant, Ch. Sanders: " Improving Safety and Mobility with Modern% Zone
Traffic Control” 2015 IRF Europe and Central Asia Congress

[49] M. H. Ray, "Safety effectiveness of upgrading guardrail terminal RP Report
350 standards,” Transportation Research Record, no. 1720. pp. 52-58;

[50] Jamroz K., Jelinski t., Budzynski M. i inni: Wplyw c i warunkéw
eksploatacyjnych na trwatos¢ i funkcjonalnos¢ elementdéw bezpieczenstwa ruchu
drogowego. Projekt LifeROSE, Konsorcjum; PG. IBDIM, ITS, IMP, ansk, Warszawa
2019 @

[511Jamroz K., Jelinski t., Budzynski M. i inni: Zasady sto ia drogowych barier
ochronnych w czasowej organizacji ruchu. Projekt, Politechnika,Gdanska, Gdarnsk 2022
[52] Jelinski t.: Modelowanie liczby i wielkosci usz' barier drogowych na
odcinkach drog. Politechnika Gdanska. Praca doktorskas Pelitechnika Gdanska, Gdarsk

()

2024.
[53] Wilde K., Budzynski M., Jamroz K. i inni: dZzenia bezpieczenstwa ruchu
019.

drogoego. Projekt ROSE, Politechnika Gdanska, Gda
[54] Trafikverket 2007: , Tvargadende skyddsangrdningar - Klassificering, prestandakrav
vid kollisionsprovning och provningsmetoder& dbeskrivning 351:2007 (VVMB 351)

Sweden.

[55] Jamroz K., Kustra W. i inni: Plano ruchu na czas przebudowy istotnych
elementéw sieci transportowej w obszarach<zurbanizowanych. ,Planowanie ruchu a
wyzwania globalne”. Annaty inzynierii u i badan transportowych, Poznan 2019, t.3

(X1). @

WR-Z-51 Wytyczne sytuowania znakoéw drogowych i urzagdzen bezpieczenstwa ruchu drogowego w obszarach
robét drogowych






3. Definicje i objasnienia skrotow ¢

3.1. Definicje ®

Bezpieczny system to system transportu drogowego, ktéry ma na celu skompensowani %«/
ludzkich, zapewniajac, ze uzytkownicy drég nie sg narazeni na sity zderzenia, ktore
smier¢ lub powazne obrazenia. W tym podejsciu system transportu drogowego powi ¢ tak
zaprojektowany i wykonany, aby przewidywac¢ i dostosowywac sie do b’rqd&dzkich i
uwzglednia¢ wrazliwos¢ ludzkiego ciata.
Bariera ochronna to urzadzenie bezpieczenstwa ruchu drogowego sto i w celu
fizycznego zapobiezenia zjechaniu pojazdu z drogi w miejscach, gdzie jes bezpieczne,
wyjechaniu pojazdu poza korone drogi, przejechaniu pojazdu na jezdni eznaczong dla
przeciwnego kierunku ruchu lub niedopuszczenia do powstania kolizji z obiektami lub
przeszkodami statymi znajdujgcymi sie w poblizu jezdni. Bariera o€hronna moze by¢ stata lub
tymczasowa. Bariera ochronna moze by¢ drogowa (zainstalowan z drogi) lub mostowa
(zainstalowana na obiekcie mostowym lub jego krawedzi, albo na sié konstrukcji oporowej).
Bariera ochronna, stata - to bariera drogowa lub mostowa rojektowana do ochrony
uzytkownikow drogi przed skutkami zjechania pojazdu z miejscach wystepowania
zagrozen i wbudowana w sposob trwaty w obiekt drogowy,

Bariera ochronna, tymczasowa to bariera drogowa zaproj na i przeznaczona do szybkiego
oraz wielokrotnego montazu i demontazu. Bariera ta je@wana do zabezpieczenia obszarow
robot drogowych, sytuacji awaryjnych lub zdarze owych (imprezy masowe, czasowe
zajecia drogi), umozliwiajgc zapewnienie ochrony nej przy jednoczesnym zajeciu mozliwie
matej przestrzeni w przekroju poprzecznym drogi. Bariera tymczasowa wymaga usunigecia po
zakonczeniu prac drogowych lub ustaniu sytuacji a'nej.

Bariera tymczasowa mobilna MTB siuzochrony pracownikow drogowych przed
wtargnieciem pojazdu w strefe robot dro. Mobilna bariera ostonowa dziata jako bariera
zintegrowana z ciggnikiem i przyczep platformg wraz ze zintegrowanym zasilaniem,
Swiattami, oznakowaniem, mobilng ost rgoch’ronna.

Czasowa organizacja ruchu jest to %etod i srodkéw organizacji ruchu réznigcych sie od
statej (istniejgcej) organizacji ruchu, stosowanych w przypadku wystgpienia na drodze lub w jej
otoczeniu strefy zagrozenia w u z prowadzeniem robot drogowych lub wystgpieniem
statej organizacji ruchu na czasowg umozliwia ostrzeganie,

zdarzenia nieprzewidzianego.
ochrong, kierowanie i beg@ rowadzenie uzytkownikow drog przez lub wokot wystepujacej
S

na drodze lub w jej otocz fy zagrozenia [8].
Obszar robaét drogowy@ cinek jezdni, pobocza, pasa dzielgcego jezdnie itp., na ktorym
I

wykonywana jest dziata ¢ kroétko- lub dtugoterminowa, ktora moze obejmowac operacje
stacjonarne lub ruc w tym utrzymanie lub naprawa istniejgcych drég, budowa nowych
elementow lub inn€ prace poza drogami (np. instalacje mediow).

Ocena ryzyka zen wypadkami metodo oceny bezpieczenstwa uczestnikow ruchu i
pracownikow ych w obszarach robot drogowych sktadajgca sie z identyfikacji zagrozen

wypadkami-ilocenie konsekwencji wystgpienia tych zagrozen.

Plan ko eksowy zarzadzania ruchem w obszarze robdét drogowych jest to  zbior

dokumentd rzygotowywanych w celu utatwienia przemieszczania sie uzytkownikéw drog

prze zegolne strefy obszaru robot drogowych lub w ich poblizu, przy jednoczesnej

oc%uzytkownikéw drog, pracownikow, stuzb ratunkowych i sprzetu. W zaleznosci od
i skali waznosci robot drogowych plan ten obejmuje: analize wptywu robot drogowych

kcjonowanie systemu transportu w analizowanym obszarze, projekt czasowej organizacji
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ruchu w obszarze robo6t drogowych, projekt tymczasowych dziatann operacyjnych i program
informowania spoteczenstwa o przysztych i prowadzonych robotach drogowych. \
Predkos¢ dopuszczalna - najwieksza dopuszczalna predkos¢ na drodze dla okreslonych kategefii
pojazdow ograniczona znakiem lub dopuszczona przepisami. s

Predkos¢ dopuszczalna tymczasowa — dopuszczalna predkos¢ na odcinku drogi w_o %
robét drogowych objetym czasowa organizacjg ruchu drogowego w ograniczona zna%%mb
dopuszczona przepisami.

Projekt czasowej organizacji ruchu: plan lub zestaw planéw wyszczegdlniajgéych ‘Metody
organizacji i zarzadzania ruchem, lokalizacje srodkéw organizacji ruchu, kt@ ewniajg
bezpieczenstwo i utatwig przeptyw ruchu w strefach zagrozenia i wokot nichpor pewnienia
bezpieczenstwa wszystkich oséb pracujagcych w obszarze robot drogowych, opra any zgodnie
Z obowigzujgcymi przepisami w zakresie zarzadzania ruchem na drogach.

Roboty drogowe to wszelkie prace zwigzane z budowg, modernizacja, g i utrzymaniem
drog, drog dla pieszych, drog dla rowerdw oraz innych elementéw infrastruktury drogowej, takich
szczegolnosci na: ze

jak parkingi czy obiekty infrastruktury drogowej. Roboty drogowe dzieli

Je

g=obejmowac ciggte operacje w
aru roboczego i obejmujg serig

wymagajgce krotkotrwatych zamknie¢ paséw ruchu, ktére
ruchu lub prace, ktoére nie sg ograniczone do statego
krotkotrwatych, okresowych zatrzyman.

Roboty drogowe mobilne to roboty w wykonywane pojazdéw roboczych, wymagajgce
krotkotrwatych zamknie¢ pasow ruchu, ktére moga owac’: ciggte operacje w ruchu lub prace,
ktore nie sg ograniczone do statego obszaru czego i obejmujg serie krotkotrwatych,
okresowych zatrzyman, dzieli sie na: roboty,s postepujace (np. roboty utrzymaniowe
infrastruktury drogowej, prace porzadkowe, praceprzygotowawcze zwigzane z wdrozeniem COR,
pielegnacja lub naprawa terenow zielonych rawa opraw oswietleniowych lub wymiana zrédet

odnowg oznakowania (poziomego) i badania

stacjonarne na caty czas trwanjia\realizowanych prac, (w tym takze roboty awaryjne),
Roboty drogowe state, diu é@vajqce — roboty drogowe prowadzone sg w jednym miejscu
nieprzerwanie wigcej nii@ en kalendarzowy (T>24), a oznakowanie robét jest stacjonarne
w poszczegolnych etap nia realizowanych prac.
Strefy funkcjonalne o&é& robot drogowych strefy wynikajgce z oddzielenia stref robdét
drogowych i przestrzeni transportowej w obszarach robdét drogowych w celu uzyskania
maksymalnego p bezpieczenstwa zaréwno pracownikéw, jak i uczestnikéw ruchu
drogowego. Dla eb czasowej organizacji ruchu w obszarze robét drogowych standardowo
wydziela sig @ stref funkcjonalnych: strefa informacji, strefa ostrzegawcza, strefa
przejsciowa buforowa, strefa prowadzenia robot drogowych i strefa koncowa. Kazda z
wymienio, tref petni inne funkcje i ma zadania do spetnienia.
Strefa zenia wypadami na drodze to obszar wystepowania awarii urzgdzen drogowych,
obsz rowadzenia prac naprawczych lub utrzymaniowych lub obszar robdét drogowych
m&% powodowac¢ charakterystyczne dla tej strefy zagrozenia dla uczestnikdw ruchu
go lub oséb znajdujgcych sie w sasiedztwie drogi. Prawidtowe funkcjonowanie drogi w

dku pojawienia sie obszaréw zagrozenia moze wymagac zastosowania czasowej
i

anizacji ruchu i srodkéw zabezpieczajgcych w postaci drogowych barier ochronnych. W
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obszarach robét drogowych wyréznia sig pig¢ charakterystycznych stref (miejsc wystgpowania)
zagrozen wypadkami (A-E).

Szerokos¢ pracujgca bariery — miara odksztatcenia bariery, jest to odlegtos¢ miedzy bo;@

powierzchnig czotowg bariery od strony ruchu przed zderzeniem, a maksymalnym dynamic
bocznym potozeniem jakiejkolwiek wiekszej czesci systemu.
Tablice o zmiennej tresci TZT stosowane w obszarach robot drogowych sg to urzqdze%e
do informowaniu kierowcoéw o warunkach ruchu i zdarzeniach drogowych na obsz bot
drogowych z ewentualnym wskazywaniem tras alternatywnych. Tablice TZT wyKonuje”sie w
technologii LED (w szczegdlnosci z zastosowaniem matryc ortogonalnych RGB), t@ hnologii
graniastostupow.
Urzadzenia energochtonne takie poduszki zderzeniowe energochtonne mobil akowaniem
(TMA, TTMA), buforowe zapory drogowe, sg to urzadzenia stuzac 0 )izabezpieczenia
uzytkownikow drogi i pracownikow drogowych przed wjazdem pojazdu w%f obdt drogowych
i skutkami uderzenia pojazdu w zakohczenie bariery, obiekty, bud ne, pracownikow
drogowych. x
Zarzadzanie ruchem w obszarach robét drogowych powinno spetniac podstawowe wymagania:
bezpieczenstwa, spojnosci i jednolitosci oraz funkcjonalnosci. T gania osiggane sg przez
realizacje, za pomoca dostepnych metod organizacji i zarzadz hem i srodkéw organizaciji
ruchu, nastepujgcych zasad zarzadzania ruchem w obsza bot drogowych: ostrzeganie
uzytkownikéw drog zblizaniu sie do obszaru robot drogo ierowanie uzytkownikami drog
przemieszczajgcymi sie po obszarze robot drogowy rone pracownikow drogowych i
uzytkownikow drog przed zagrozeniami wystepujacy '@rze robot drogowych.
Zdarzenia planowane wystepujgce na drodze to g;%kiego rodzaju prace budowalne, prace
modernizacyjne i utrzymaniowe, usuwanie us @ lub masowe imprezy (sportowe lub
kulturalne) ingerujagce w statg organizacje ruchu
Zdarzenia nieplanowane na drodze to zdar nieoczekiwane, czesto nieprzewidywalne jak
wypadki i kolizje drogowe, awarie pojazdé@ enia spowodowane nagtg zmiang warunkow
zyce

atmosferycznych (powodzie, huragany ), awarie obiektéw drogowych (osuwiska,
awarie konstrukcji inzynierskich, pogm .).

Znaki o zmiennej tresci ZZT stosowa *\a bszarach roboét drogowych sg to urzadzenia stuzace
do wyswietlania dowolnych znakowe, drogowych, symboli (specjalnych lub wtérnych),

wiadomosci tekstowe lub dy;z;@ rafiki. Wykonuje sie w technologii LED (w szczegdlnosci

z zastosowaniem matryc or, Inych RGB), ktéra pozwala na dowolne ksztattowanie
nadawanych tresci zlokalizo ch na dostosowanych do tego przyczepach lub na pojazdach.

3.2. Skréty §
v

CH - chodnik,

COR - czasow izacja ruchu,

J

ia drogi,

pas buforowy koncowy,

- pas buforowy poczatkowy,
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KK - Kklin koncowy, o

KP - klin poczatkowy, \
MBT — mobilna bariera tymczasowa, . @
PCOR - projekt czasowej organizacji ruchu, x
PSOR - projekt statej organizacji ruchu, %

PS - pas ruchu dla samochodow. %

PSR — poziom swobody ruchu. &

SB - strefa buforowa, @

Sl - strefa informacji, @

SK - strefa koricowa

SLZ - strefa zagrozen wypadkami, o @

SO - strefa ostrzegawcza, x

SP - strefa przejsciowa,

SPRD - strefa prowadzenia rob6t drogowych,
SRP - znaki o zmiennej tresci, przeznaczone do sterowa@ na pasie ruchu,

SWO - strefa ostrzegawcza,

SOR - stata organizacja ruchu,

TMA - mobilna ostona energochtonna mocowana do% du,

TTMA - mobilna ostona energochtonna w postac@zepy ciggnionej przez pojazd,
TZT - tablice o zmiennej tresci,

TZT-DP - tablica o zmiennej tresci, dowolni mowalna,

TZT-P - tablica o zmiennej tresci z polami‘graficznymi i tekstowymi,

TZT-T - tablica o zmiennej tresci z @ol@kstowym,

WP - wariant rozwigzania pasa dzi %@ przeciwne kierunki ruchu,

VOgop— predkosc dopuszczalna 2(gacej drodze,

VTgop — Czasowa predkosc¢ do @Ina na obszarze robot drogowych,

WZU - wariant zabezpieczeni branych grup uzytkownikéw drogi wymagajacych ochrony w
obszarze robot drogowyﬁh@

ZP - zatoka postojowa, @

ZZT- znaki o zmienfQéj tresci,
ZZT-M - znaki o | tresci, mobilne,
ZZT-P - znaki @ nej tresci, montowane na pojazdach.

3.3. ole

(1 ‘ 3.3.1 zestawiono wykaz symboli uzytych w niniejszych wytycznych wraz
z ednig jednostka oraz opisem.
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Tab. 3.3.1. Wykaz zastosowanych symboli s

Symbol Jednostka Opis
B [m] szerokos¢ bariery //i\
CT [poj./h] przepustowos¢ urzadzen drogowych w okresie czasowej organizacji ruchu Q@ x
DBB [m] szerokos¢ pasa buforowego bocznego <\
DBP [m] szerokos¢ spodziewanego przesuniecia bariery /ﬁw
DPP [m] szerokos$¢ pasa ruchu dla pieszych i rowerow &\@
DPD [m] szerokos¢ pasa dzielgcego kierunki ruchu P\
DPI [m] szerokosc ingerenciji bariery w pas ruchu, w
DPR [m] szerokos¢ pasa ruchu,
dopuszczalna szerokos¢ ogolnodostepnego pasa ruchu w obszarze 5t drogowych, w
DPRd,o [m]
trudnych warunkach
minimalna szeroko$¢ pasa ruchu dedykowanego dla sam 6w osobowych w
DPRmin,so [m] ,
obszarze robot drogowych
DPRmin,o [m] minimalna szerokos$¢ ogolnodostgpnego pasa ruchu w ok%@e robét drogowych
DPR [m] dopuszczalna szerokos¢ pasa ruchu dedykowane ara%amochodéw osobowych w
dso obszarze robdt drogowych w trudnych warunkach (%
DPRs [m] standardowa szerokos$c¢ pasa ruchu,
DSP [m] szerokosci pasa bezpiecznego poruszania sie@\%é@%}lkéw
réznica pomigdzy predkoscig dopuszczaln tkowag VP i predkoscig dopuszczalng
DV (km/h) ] R . .
koncowg VK na analizowanym odcinku drogi
k - skos klina poczatkowego, 7S
©
KU [°] kat uderzenia pojazdu w barierg (\(Z @j/
L12 odlegtos¢ zewnetrznej krawedzi g@pét drogowych od krawedzi pasa ruchu ,
LB [m] dtugos¢ bariery ochronnej, w
LBK [m] dtugosc¢ pasa buforowego ko%g)wego,
LBP [m] dtugos¢ pasa buforowegadpﬁh‘owego,
LBP (mi dtugo$é wymaganej fy bufofowej w przypadku braku urzadzen pochtaniajgcych
! energie w strefie buf
LBP [m] dtugosc wymagan j. strefy buforowej w przypadku zastosowania zapory drogowej,
2 buforowej na poczatl efy buforowej,
LBPs [m] dtugos¢ wyma \s\@efy bufprowej w przypadku zastosowania pojazdu z urzadzeniem
energochton ( ) 0 masie < 7,5 ton,
LBP [m] dtugos¢ w j strefy buforowej w przypadku zastosowania pojazdu z urzadzeniem
4 energochtghnym (TMA) o masie 7,5-10,0t,
dtugosc¢ w\r\agé{nej strefy buforowej w przypadku zastosowania pojazdu z urzgdzeniem
LBPs [m] -
energo nnym (TMA) o masie > 10 ton,
LBPs [m] S aganej strefy buforowej w przypadku zastosowania drogowej bariery
ocC nejha skosie klina poczgtkowego.
LD [m] cana dtugosé miedzy pachotkami lub tablicami kierujgcymi na prostej lub tuku drogi
arze robot drogowych
LKK [m] dtugos¢ klina koncowego,
LKP [m] [& gosc¢ klina poczatkowego,
LKPm [m] minimalna dtugos$¢ klina poczatkowego,
LKP; [m] w zalecana dtugos¢ klina poczatkowego,
LKP zalecana dtugosc¢ klina poczatkowego w przypadku jezdni z zawezeniem z dwéch do
! jednego pasa ruchu i z mieszaniem sie potokéw pojazddéw (m
LKP zalecana dtugos¢ klina poczatkowego w przypadku jezdnia drogi z dwoma réwnolegtymi
2 pasami zmiany trajektorii ruchu,
LKP3 4 \[}ﬁ zalecana dtugos¢ klina poczatkowego w przypadku pasa awaryjny lub pobocza,

~m]

zlecana dtugosc klina poczatkowego w przypadku zastosowania kierowania ruchu za
pomoca sygnalizacji tymczasowej lub recznego kierowania ruchem,

zalecana odlegto$¢ miejsca lokalizacji kierujgcego ruchem od poczatku klina skosu,

L@ [m] bariery lub zapory na pasie ruchu ze zwezeniem,
L@Z [m] zalecana odlegto$¢ miejsca lokalizacji kierujgcego ruchem od poczatku klina skosu,

bariery lub zapory na pasie ruchu bez zwezenia,
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Lmax [m] maksymalna dtugos$¢ odcinka drogi z zawezonym pasem ruchu, Vod
LME [m] maksymalna odlegtos¢ miedzy elementami drogi, Va
odlegtos$¢ miedzy znakami (B-117 i D-105 w przypadku kierowania z uwzglednieniem
LMZ [m] priorytetow), urzadzeniami sterowania ruchem (miedzy urzadzeniami tymczasow&j Q
sygnalizaciji lub liniami P-114), miejscami lokalizacji kierujgcego ruchem po obu str
strefy robét drogowych, (\
LOR [m] dtugo$é obszaru robot drogowych, \F
LO [m] odlegtosc¢ znaku ostrzegawczego od znaku poprzedniego,
Lp [m] odlegtos¢ znaku ostrzegawczego do przeszkody, zapory, bariery, poczat osu klina
w obszarze robot drogowych,
LBP [m] dtugos¢ pasa buforowego poczatkowego, \\))
LBK [m] dtugosc¢ pasa buforowego koncowego,
zalecana dtugos¢ odcinka wygrodzenia separatorami pasa ruchgaprzeditymczasowa
LPP [m] linig zatrzyman lub stanowiskiem kierujgcego ruchem, w celu egra nia
nieprawidtowych wyprzedzeni, @;\\J
LRD [m] dtugos¢ strefy prowadzenia robo6t drogowych, @ \Y)
LRTD [m] tolerowana przez kierowcow dtugosc strefy prowadzeN 5t drogowych,
LSI [m] dtugos¢ strefy informacyjnej, f\\\
zalecana dtugos¢ stycznej miedzy kolejnymi klin |m\@’any pasa ruchu w obszarze
LSK [m] robot drogowych, f(H;\q
LSO [m] dtugosc¢ strefy ostrzegawczej, @
LSP [m] dtugos¢ strefy przejsciowej,
Lser [m] szerokos¢ strefy bez przeszkdd, m
LV [m] wymagana odlegto$é znaku ograniczenia prédkosci do kolejnego znaku ograniczenia
predkosci,
LV [m] minimalna odlegtos¢ znaku ograni iapredkosci do kolejnego znaku ograniczenia
mn predkosci, obliczana przy przyj opdznienia b= 3,0 m/s2,
LV [m] zalecana odlegto$¢ znaku ogganic predkosci do kolejnego znaku ograniczenia
zl predkosci, obliczana przy przyjeciu opéznienia b=1,5 m/s2,
Lspr [m] szerokosc¢ strefy wolnej kod,
LzP [m] teoretyczna odlegtos¢, b&({% dQ zatrzymanie pojazdu, ktory wypadt z pasa ruchu,
NK [poj./h] natezenie ruchu /ona(@amodzinach szczytu,
OB [m] Szerokos$¢ opask rierze drogowej,
S [m] szerokos$c¢ sem
SDR [poj./dobe] s’rednioro%ﬁe\\d\gkowe natezenie ruchu pojazdow,
SDRc [poj./dobg] éredni%@c\m\r\eéngowe natezenie ruchu pojazdoéw ciezkich,
VOop [km/h] pred}&\\%puszczalna na analizowanym odcinku drogi,
VT dop [km/h] predkosc-dopuszczalna, tymczasowa na analizowanym odcinku drogi,
VP [km/h] edkas¢ poczatkowana na analizowanym odcinku drogi, przyjmowana jako predkosé¢
czalna na odcinku poprzedzajgcym analizowany odcinek drogi,
VK [km/h] predkos¢ koncowa na analizowanym odcinku drogi, przyjmowana jako predkosc
uszczalna na analizowanym odcinku drég,
VIMimax [m] é(\ maksymalne wychylenie pojazdu bariery proponowanej do zastosowania,
W [m] ~ szerokos¢ pracujgca bariery,
o
WKB _ /\\Lj wspotczynnik korekcyjny szacowania spodziewanej szerokosci przesunigcia bariery,
Winin /((;]\\\ minimalna szerokos$¢ pracujgca bariery proponowanej do zastosowania,
W minimalna szerokos$¢ pracujgca bariery spetniajacej przyjety poziom cigezkosci
min,ASidop wypadkow (ASlgop,)
W'&“Q dﬁﬁ maksymalna szerokos$¢ pracujgca bariery proponowanej do zastosowania
%ﬁm] maksymalna szeroko$¢ pracujaca bariery mieszczaca sie w dostepnej szerokosci pasa
buforowego bocznego (m),
[m] maksymalna szerokos$¢ pracujgca bariery mieszczaca sie w dostepnej szerokosci pasa
: rozdzielajgcego kierunki ruchu (m),

£
Q

WR-Z-51

Wytyczne sytuowania znakéw drogowych i urzagdzen bezpieczenstwa ruchu drogowego w obszarach
robét drogowych



4. Czasowa organizacja ruchu w obszarach roboét

drogowych @
N

4.1. Czasowa organizacja ruchu Q <}

(1) Oprécz normalnego funkcjonowania drég i ulic wystepujg takze okresowe w
zarzadzaniu ruchem wynikajgce z prowadzenia robot drogowych, prowadzongh asie

drogowym zwigzanych z funkcjonowaniem infrastruktury technicznej oraz sp wanych
zajeciem drogi lub jej czesci na inne dziatania (imprezy masowe, zawody sportow\“ Ziatania
te wymagajg okreslenia warunkow ich bezpiecznego i sprawnego enla oraz
przygotowania planu czasowej organizacji ruchu, sposobu oznakowani i sposobu
zabezpieczenia miejsc wystepowania zagrozen (miejsca prowadzenia rob@

(2) Czasowa organizacja ruchu to zbiér metod i srodkdw organizacji stosowanych w
przypadku wystgpienia na drodze lub w jej otoczeniu strefy; za enla zwigzanej z

prowadzeniem robdt drogowych lub wystgpieniem zdarzenia ni
organizacja ruchu umozliwia informowanie i ostrzeganie o zbliz
bezpieczne kierowanie i prowadzenie uzytkownikéw drog
drogowych oraz ochrone uzytkownikow drogi i pracownikéw
skutkami niebezpiecznych zdarzen w strefie zagrozen na dr

W|d2|anego Czasowa
ie"do strefy zagrozenia,
lub wokot strefy robot
ych przed aktywizacjg lub
w jej otoczeniu [8].

(3) Czasowa organizacja ruchu stosowana jest dla potrzeb?

a) prowadzenia prace budowlanych, remontow
drogowym.

b) organizacji wydarzen publicznych, takich ja%

c) w innych sytuacjach wymagajgcych czasowej
organizacja ruchu w okresie swiat.

4.2. Roboty drogowe //\%

(1) Roboty drogowe to wszelkie prace zwigzane z budowga, modernizacjg, naprawa i utrzymaniem
drég, drég dla pieszych, drog dla rowerdw oraz innych elementow infrastruktury drogowej, takich
jak parkingi czy obiekty infrastruktury drogowej. Obejmujg one m.in. prace ziemne, stabilizacje
gruntu, uktadanie warstw nawierzchni (np. asfaltowej lub betonowej) oraz prace zwigzane z
infrastrukturg towarzyszacg, jak budowa poboczy czy systeméw odwodnienia, systemow
zarzgdzania ruchem, systemoéw oswietlenia itp. [2], [3], [4], [11].

utrzymaniowych w pasie

Zy masowe,
zmiany organizacji ruchu, np.

(2) Roboty drogowe dzieli se&gp
a) ze wzgledu narod 5t na: usuwanie awarii i uszkodzen, prace utrzymaniowe,
prace budowaln odernizacyjne,
e wystepowania i zakres prowadzenia na: punktowe (na
liniowe (na jezdni, poza jezdnig w strefie bezpieczenstwa) lub
obszarowe sieci drog),

c) ze wzgl@ 0sob wykonania robdt na: stacjonarne i mobilne,
d

d) ze wzgl czas trwania roboty na: dtugo trwajgce, krotko trwajgce, szybko
poste orazne,
na pore wykonywania robét na: roboty wykonywane w porze dziennej
i Orze nocnej.

(3) Uwz iajac pkt. (3), na rys. 4.2.1 przedstawiono przyjeta klasyfikacje i podziat robot

tate obejmujg prace wykonywane w jednej lokalizacji na drodze, dzieli sie na:
rotko trwajgce - roboty drogowe prowadzone sg w jednym miejscu

@ nieprzerwanie, nie dtuzej niz jeden dzien kalendarzowy (T<24), a oznakowanie
Q robot jest stacjonarne na caty czas trwania realizowanych prac, (w tym takze

roboty awaryjne),
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b) dtugo trwajgce —roboty drogowe prowadzone sg w jednym miejscu nieprzerwanie S
wiecej niz jeden dzien kalendarzowy (T>24), a oznakowanie robét jest \
stacjonarne w poszczegodlnych etapach trwania realizowanych prac.

(5) Roboty mobilne to roboty w wykonywane w ruchu pojazdéw roboczych, wym e
krétkotrwatych zamknie¢ pasow ruchu, ktére mogg obejmowac ciggte operacje w ruagmé
prace, ktére nie sg ograniczone do statego obszaru roboczego i obejmujg serig krotk ,

okresowych zatrzyman, dzieli sig na:
a) roboty szybko postepujace (np. roboty utrzymaniowe infrastruktury dro ],/prace
iclo

porzadkowe, prace przygotowawcze zwigzane z wdrozeniem COR gnhacja
lub naprawa terendéw zielonych, naprawa opraw oswietleniowych lub na zrodet
Swiatta, naprawy ikonserwacje elektronicznego wyposazenia u: stacje
meteorologiczne, detektory pojazdéw),

b) roboty zwigzane z odnowg oznakowania (poziomego), @

c) badania diagnostyczne (badania, pomiary, inspekcje). %

Schematy czasowej
organizacji ruchu

|
| | i

Roboty stacjonarne Roboty mobilne Roboty awaryjne
J' l . Tymczasowe ograniczenia i
Szybko postepujace —> zakazy
Dlugo trwajace Krotko trwajace
g v Y ¥ ¥ v Odnowa oznakowania — Dorazne
Autostrady | Drogi Autostrady i Drogi
drogi zamigjskie Ulice drogi zamiejskie Ulice

ckspresowe | | (pozaAis) ekspresowe | | (pozaAi§) Badania diagnostyczne — Krotkotrwate
— Dlugotrwate

Rys. 4.2.1 Schemat podziatu robé6t drogowych

Q@
(6) Roboty awaryjne to roboty w vv ane w ruchu pojazdow roboczych, wymagajgce
krétkotrwatych zamknie¢ pasow r tore moga obejmowac ciggte operacje w ruchu lub

prace, ktére nie sg ograniczone tego obszaru roboczego i obejmuja serie krotkotrwatych,

ofe,

okresowych zatrzyman, dzieli s

a) roboty tymczasowe,
b) roboty dorazne,

c) roboty kroétko tr c
d) roboty dtugo trwajace.

(7) Roboty wykony e rze dziennej to wszystkie roboty prowadzone w godzinach dobrej
widocznosci od éwv%zmierzchu, natomiast roboty prowadzone w porze nocnej to roboty

nocnych, przy ograniczeniu widocznosci.

prowadzone w g(@

(8) Roboty dr (budowlane, modernizacyjne, utrzymaniowe, awaryjne) prowadzone w
pasie drogow totnie ingerujag w normalne funkcjonowanie ruchu na drodze, dlatego
wymagajg enia warunkéw ich bezpiecznego i sprawnego prowadzenia oraz planu
organizacji'ruchu, sposobu oznakowania i zabezpieczenia miejsca robot.

. 33®zary robot drogowych

(\\»,. ar rob6t drogowych ORD obejmuje odcinek jezdni, pobocza, pas dzielgcy jezdnie itp.,
rym wykonywana jest dziatalnos¢ krotko- lub diugoterminowa, obejmujgca dziatania

onarne lub ruchome zwigzane z utrzymaniem lub naprawg istniejgcych drog, budowa
ych elementéw lub inne prace poza drogami (np. instalacje mediow).

WR-Z-51 Wytyczne sytuowania znakéw drogowych i urzagdzen bezpieczenstwa ruchu drogowego w obszarach
robét drogowych



(2) W obszarze robo6t drogowych wydziela sig: przestrzen transportowa, przeznaczong dla
przemieszczania sie uzytkownikéw drogi (pojazddéw, pieszych, roweréw) oraz strefe robodt
drogowych, przeznaczong do wykonywania czynnosci roboczych przez pracownikow i sprz
budowlany, w tym miejsce sktadowania materiatow oraz roztadunku i zatadunku spr,
niezbednego do prowadzenia prac. ¢

(3) Oddzielenie stref robét drogowych i przestrzeni transportowej w obszarach robot
pozwala na uzyskanie maksymalnego poziomu bezpieczenstwa zaréwno pracowni
uczestnikow ruchu drogowego. Wypadki miedzy pojazdami i pracownikami drogow

sie zarowno w przestrzeni transportowej (jesli pracownik wejdzie na pas ruchu), jakai
robét drogowych (jesli pojazd opusci pas ruchu i wtargnie do przestrzeni rej). Takie
wypadki zazwyczaj skutkujg powaznymi obrazeniami, a nawet $miercig pracéwnikaPonadto w
strefie robot drogowych istnieje wiele zagrozen (podpory, wykopy, sprzetk®’a>"j y itp.), ktore

lo

2%

moga spowodowac powazne obrazenia u 0s6b w pojezdzie, ktéry niekont ie wjedzie do
strefy robot.

sie szesc¢ stref funkcjonalnych (rys. 4.3.1): strefa informacji, str ostrzegawcza, strefa
przejsciowa, strefa buforowa, strefa prowadzenia robot drogowy a koncowa [41], [44],
[47]. Kazda z wymienionych stref petni inne funkcje i ma zadania.do spetnienia. W zaleznosci od
potrzeb i warunkéw lokalnych mozna w projekcie tgczy¢ z (-b b pomija¢ niektére strefy

(4) Dla potrzeb czasowej organizacji ruchu w obszarze robot drogow%ch dardowo wydziela

funkcjonalne.

a)
Strefa ostrzegawcza 2
STREFA KONCOWA
Przywrdcenie nomalnego ruchu
x Klin poczatkowy 2 \
STREFA PROWADZENIA Pas buforowy poczatkowy 2
ROBOT DROGOWYCH
L Przestrzen dedykowana dia
pracownikow, sprzetu i
E pojazdéw zabgzpieczajacych . Fas buforowy boczny
2 Strefa prowadzenia Pa dzielai i Ki ruch
2 robét drogowych s rozdzielajacy kisrunki ruchu
x
E STREFA BUFOROWA
g Strefa ochronna dia uZytkownikow A
o ruchu i pracownikow
: Pas buforowy koficowy 2
3 |
2
°© Klin koricowy 2 / .
. R / Klin kofcowy 1
STREFA PRZEJSCIOWA 1
Migjsce zmiany nomainej tajektorii ruchu
Strefa buforowa 1
STREFA OSTRZEGAWCZA Klin poczatkowy 1
Migjsce ostrzegania kisrowcdw
0 zhlizaniu sie do strefy
prowadzenia robot drogowych
Strefa ostrzegawcza 1
STREFA INFORMACY.JNA
Migjsce przekazywania wstepnej
informacdji o zblizaniu sie do
obszaru robét drogowych
Rys: chemat ogdlny podziatu obszaru robét drogowych na strefy funkcjonalne: a) jedna jezdnia zajeta, b)
ajete je jezdnie
g

hStrefa informacji, wystepujagca w znacznej odlegtosci przed strefg prowadzenia robot
gowych , stosowana jest opcjonalnie, zwykle stosuje sig, gdy wystepujg zatory drogowe w
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obszarze robét drogowych. Za pomoca oznakowania pionowego lub tablic zmiennej tresci (takze
stosowanych w systemach zarzadzania ruchem) przekazywane sa informacje o zblizaniu sie do

warunkow drogowych. @

obszaru robot drogowych, na ktérych moga wystgpi¢ utrudnienia oraz informuje e\
uzytkownikéw drogi o zblizajgcym sie niebezpieczenstwie i przygotowuje sie ich na zmign

(B6) Strefa ostrzegawcza obejmuje odcinek drogi, na ktérym nalezy przedstawic uZyt%g

drogi informacje o:
a) prowadzonych robotach za pomocg oznakowania, podajgc miejsce po
obszaru robot drogowych lub odlegtosc do tego poczatku;

b) zasadach poruszania sie po tym obszarze, w tym informacje o ich
zmianach majgcych wptyw na organizacje ruchu, takich jak: zmniej zby
pasow ruchu, zawezenia, ostrzezenie o limitach dopuszczal kosci
tymczasowej na odcinku drogi przechodzacej przez strefe prowadzenia robot.

(7) Dtugosc¢ strefy ostrzegawczej rozni sie w zaleznosci od klasy drogi, p ci dopuszczalnej
na odcinku dojazdowym oraz tymczasowej predkosci dopuszczalnej refie prowadzenia

robot. Do organizacji ruchu moze by¢ wykorzystane oznakowan%aie lub oznakowanie
zmiennej tresci na nosnikach mobilnych.

(8) Strefa przejsciowa obejmuje odcinek drogi, na ktérym nastep
i przedstawia sie nowe wymagania dla kierowcow. Za pom@c a zmiany pasa ruchu lub
zawezenia jezdni, ruch jest przekierowywany z normalnego téruiha'tor tymczasowy prowadzacy
przez strefe prowadzenia robét. Dtugos$c¢ klina zmiany toru alezy od szerokos$ci toru jazdy
oraz predkosci dopuszczalnej na dojezdzie do obszaru robg strefie przejsciowej instaluje sie
oznakowanie regulujgce predkos¢ dopuszczalng, ozr@nie state lub mobilne, urzadzenia
wyznaczajgce tymczasowe tory jazdy, a takze syfuuje-sie osoby lub urzadzenia kierujgce

ana toru ruchu pojazdéw

ruchem. Ponadto na skosie klina, w przypadku br starczajgcych zabezpieczen w strefie
buforowej, przed nagtym wtargnieciem pojazdu € prowadzenia robot czesto stosuje sie
bariery drogowe lub inne zabezpieczenia.

(9) Strefa buforowa poczatkowa obejmuje odei drogi potozony pomiedzy strefg przejsciowa
i strefg prowadzenia robo6t drogowych, wykorzystuje sie do wytracania energii przez
pojazdy wypadajgce z toru jazdy (czesto mieniajgce kierunku jazdy w wyniku nieuwagi lub

zasnigcia) i zatrzymania ich przed gran'e y prowadzenia roboét. Do wytracenia energii tych
niepozgdanych pojazdow stosuje: p przestrzen o odpowiedniej dtugosci, pojazdy buforowe,
mobilne ostony energochtonne, b rogowe oraz barykady, zapory lub inne tego typu
rozwigzania (np. pryzmy z ziemi). $¢ tej strefy buforowej uzalezniona jest od predkosci
dopuszczalnej na dojezdzie do roboét oraz rodzaju zastosowanych urzgdzen ochronnych
i zabezpieczajgcych, najd'ruZ& a buforowa wystepuje w przypadku zastosowania pustej

przestrzeni.

(10) Strefa prowadzenia 5t drogowych to odcinek jezdni, pobocza, pasa dzielgcego jezdnie
itp., na ktorym wykony t aktywna dziatalnosc krétko - lub dtugoterminowa, ktéra moze
obejmowac operacje stacjenarne lub ruchome zwigzane z:

a) procesem
b) budowa
c) innymi

techni

ymania lub naprawg istniejgcych drog,

odcinkéw drég lub ich elementow,

i na drodze lub poza drogami (np. instalacje infrastruktury
nergetycznej, komunalnej itp.).

Dtugos¢ prowadzenia robot rézni sie w zaleznosci od rodzaju robot i klasy drogi. Istotnymi
wymagajgcymi specjalnego potraktowania sg: boczny pas buforowy i pasy
ro jgce przeciwne kierunki ruchu.

( czny pas buforowy to pas pomiedzy krawedzig strefy aktywnego prowadzenia robot i
dzig jezdni prowadzacej ruch pojazdéw (jezdni tymczasowej), ktérego zadaniem jest
ewnienie swobodnego poruszania sig i ochrona pracownikéw wykonujgcych roboty drogowe
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oraz niechronionych uzytkownikéw drogi. Pas ten wykonywany na catej dtugosci strefy
prowadzenia roboét stuzy do: ustawienia i pracy tymczasowych barier drogowych, prowadzenia
drog dla pieszych lub drég dla rowerdw, zapewnienia bezpiecznej przestrzeni przeznaczonej do
przemieszczania sie pracownikdw obstugujgcych maszyny pracujgce na budowie. Granic

pomiedzy pasem buforowym bocznym i krawedzig jezdni prowadzacej ruch pojazdéwo' i
tymczasowej) wyznacza sie w zaleznosci od tymczasowej predkosci dopuszczalnej %@
separatorow lub drogowych barier ochronnych.

(13) Pas rozdzielajgcy kierunki ruchu to pas pomiedzy jezdniami tymczasowymi lub
prowadzacymi ruch o przeciwnych kierunkach na dtugosci obszaru robo6t drogo

czesci (rys. 4.3.1b), a w szczegdlnosci w miejscach: Q

a) wystepowania czestych i gwattownych zmian toru jazdy, g:%w

b) wystepowania zagrozen wypadkami, a w szczegdlnosci, gdzie e jest
zderzenie czotowe pojazdéw poruszajgcych sie po sgsiedni sach w
przeciwnych kierunkach i z duzg predkoscia,

c) stwarzajgcych mozliwosci tatwego wjechania pojazdu na prz pas ruchu
spowodowanego ograniczong widocznoscig lub staba orientacja w warunkach
ograniczonej widocznosci (nocg lub w ztych warunkach a ycznych).

(14) Na pasie dzielagcym kierunki ruchu w zaleznosci od tymcza jpredkosci dopuszczalnej

stosuje sig separatory albo drogowe bariery ochronne.

(15) Strefa konncowa obejmuje odcinek drogi, na ktéry epuje zmiana toru jazdy i
przywraca sie statg organizacje ruchu. Strefa ta wystepu;j ncu obszaru robét drogowych

poza strefg robot drogowych i przeznaczona jest do pr wania odpowiednich informacji i
ostrzezen dla uczestnikdw ruchu o zblizaniu sie lub iu obszaru robot drogowych. Strefa
sktada sie ze strefy buforowej koncowej i klina zmi sa ruchu za pomocg, ktérego ruch
pojazdow jest przekierowywany z toru tym ego na tor normalny. Strefa ta
wykorzystywana jest czesto do postoju pojazdow
W przypadku jezdni jednokierunkowej (lub j

0sc¢ strefy buforowej koricowej sg znacznie
skrocone, wowczas nie wymaga sie stos rier drogowych. W przypadku jezdni o ruchu
dwukierunkowym, bez rozdzielenia Kier
drogowych, diugosci skoséw i dtugosc
podobnie jak dla strefy poczgtkowejyz n

4.4. Zarzadzanie ruch obszarach robot drogowych

4.4.1. Utrudnienia w ol%‘ h robét drogowych

(1) System transportu
przewidywac i dostosow,
wrazliwos¢ ludzkiego ¢i
uzytkownicy drég nie be

0 powinien byc¢ tak zaprojektowany i wykonany, aby
¢ sie do btedow ludzkich (poprzez ich kompensacije) i uwzgledniac
na obrazenia w czasie jego funkcjonowania zapewniajgc, ze
narazeni na sity zderzenia, ktére powodujg smier¢ lub powazne

obrazenia.

(2) Zapewnienie prawidtowego funkcjonowania sieci drég i ulic umozliwia stata organizacja ruchu

dostosowana agan zwigzanych z klasg drég i rodzajem uczestnikow ruchu. Jednakze

proces ten ¢ zaktocony przez zdarzenia planowane lub nieplanowane, wymagajgce

zmian w organ ji ruchu (czasowych lub statych).

(3) Drogi ktorych prowadzone sg roby drogowe oraz drogi wspotpracujgce narazone sg na

liczne utr nia dla kierowcow i pieszych, wymagajgce zwiekszonej percepciji i duzego wysitku

pozn o. Na drodze i w jej otoczeniu pojawia sie duza liczba znakdéw i innych rodzajow

ty%wych urzadzen regulujgcych lub sterujgcych ruchem. Ulegajg pogorszeniu warunki
w obszarach robét drogowych obejmujgce: zmiany trajektorii jazdy, zamknigcia pasow,

nia, boczne przesuniecia i nierdwng nawierzchnig oraz zattoczenia, ktére powodujg czesto
e zmiany predkosci jazdy i inne utrudnienia. Ulegajg zmianie warunki funkcjonowania drog
potpracujgcych po ktérych prowadzone sg objazdy.
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(4) Utrudnienia i zawitosci w prowadzeniu ruchu powstate w obszarze robé6t drogowych moga
przyczynia¢ sie do powstawania wypadkow drogowych i potegowacé konsekwencje typowych

btedow w prowadzeniu pojazdu, takich jak chwilowa nieuwaga, zasniecie, staba percepcja |
zte rozpoznanie drogi. Obszary robét drogowych stwarzajg realne zagrozenie dla uczestniko
ruchu drogowego i pracownikow drogowych. ON

(5) Na obszarze robot drogowych mogg wystepowac planowane i nieplanowaneﬁ?a
drogowe, ktore powodujg dodatkowe zagrozenia na drodze i wymagaja zmiany organizacjifuchu

oraz zastosowania urzgdzen bezpieczenstwa ruchu.
(6) Czasowe zmiany funkcjonowania drogi w miejscu wystapienia robot drogowy ajg na:
a) zmniejszenie sprawnosci (przepustowosci) odcinkéw drég lub obiekt rogowych
spowodowane zamknieciem lub zawezeniem paséw ruchu,
@mi predkosci,

b) pogorszenie warunkéow ruchu drogowego spowodowane: ogra
czestymi zattoczeniami i postojami, ktére powodujg wydtuzenie podrozy,

c) zwiekszenie zagrozenia bezpieczenstwa (wypadkami) dla uzestnikéw ruchu oraz osob
przebywajgcych na drodze lub jej otoczeniu (piesi, rowe %pracownicy drogowi,
mieszkancy itp.).

4.4.2. Podstawowe zatozenia i wymagania do zarza ruchem w obszarach
robé6t drogowych

(1) Zarzadzanie i organizacja ruchu w obszarze robét dro powinna spetnia¢ podstawowe
wymagania: bezpieczenstwa, spoéjnosci i jednolitosci o% cjonalnosci.
i

(2) Bezpieczenstwo uzytkownikéw drog i prac na drogach objetych czasowg

organizacjg ruchu TOR musi by¢ nadrzednym celem.kazdego projektu budowy drég, od etapu
projektowania az do zakonczenia budowy, .@ dowy, remontu i prowadzenia prac
utrzymaniowych. Takze zarzady drogowe, firmy utrz iy aniowe w codziennej eksploatacji drogi
powinny planowac i prowadzi¢ prace utrzymaniowe i eksploatacyjne, majgc na uwadze przede
wszystkim bezpieczenstwo kierowcow, pi@, werzystow i pracownikow.

a) Te same zasady geometrycz iwbezpieczenstwa projektowania, ktore majg

zastosowanie do projektowanig-drgogrstatych, powinny mie¢ rowniez zastosowanie do
projektowania czasowej org :?ruchu.

b) Proces projektowania ora dzenia prac budowalnych i utrzymaniowych na drodze
powinien wpisywac si proces zarzadzania bezpieczenstwem infrastruktury
drogowej [2], [6] oraz -n\ dnia¢ zasady funkcjonowania Bezpiecznego Systemu.
Realizujgc te zasady ktach czasowej organizacji ruchu nalezy:

— uznac, ze uzytk rogi czasami popetnia btedy, dlatego w szczegolhosci
obszary robgt wych muszg by¢ tak przygotowywane i organizowane, aby
wyeliminowa Zmniejszy¢ potencjalne zagrozenia wypadkami spowodowanymi
btedami uczestnikdéw ruchu i wynikajgce z tego szkody,

— zapewnijc, aby™Wszyscy uzytkownicy drég przemieszczajacy sie w obszarze robot
drogow%umieli, czego sie spodziewac i jakie dziatania muszg podjac, zblizajac
sie do szaru i jak zachowywac sie w obszarze robot drogowych,

— dosto ac predkos¢ pojazdow do ograniczonych parametréw geometrycznych

tra@jj zdu (np. minimalne promienie tras przejazdu, zawezone szerokosci pasow

graniczenia widocznosci.

(3) Spoijn jednolitos¢ czasowej organizacji ruchu w obszarach robét drogowych uzyskuje
sie prze@ owanie standardowych rozwigzan i ujednoliconych srodkow i urzgdzen organizacji
ruchu

sowanie znormalizowanych znakéw i sygnatow drogowych oraz urzadzen

)
%ezpieczehstwa ruchu drogowego dozwolonych w Rozporzadzeniu [9],

zastosowanie koloru zottego lub zoéttego koloru tta dla znakéw i sygnatow

Q®) drogowych w obszarze robét drogowych,
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c) stosowanie standardowych schematow organizacji poszczegodlnych rodzajéw s
robot drogowych przedstawionych w wytycznych WR-Z-52 i WR-Z-53.

(4) Zapewnienie funkcjonalnosci drég w strefach robét drogowych to zarzgdzane i kontrolow

przekierowanie ruchu na zmienione trajektorie lub trasy przejazdu, realizowane poprzez jasng
komunikacje i bariery fizyczne, ktore kierujg kierowcow i pracownikéw w bezpieczne mi

poprzez zmiane paséw ruchu, zmniejszenie ograniczen predkosci i za ienie
jednoznacznych wskazowek za pomocg znakow, oznakowania tymczasowego i zen

kierunkowych, takich jak separatory i bariery, a takze objazdy i jezdnie tymczasowg. zowe
jest dostosowanie funkcjonalnosci do klasy drogi, zapewniajgc bezpieczne i ptyn %uszanie
sie pojazdéw w zmienionych warunkach, a takze wtasciwe oznakowani@rzadzenia
bezpieczenstwa ruchu drogowego, a w szczegolnosci: %
a) utrzymanie przejezdnosci poprzez zapewnienie mozliwosci p ia sie
pojazdéw (zmiana trajektorii przejazdu, ruch wahadtowy Iu%ﬂaczone
objazdy),

b) zapewnienie bezpieczenstwa kierowcom, pasazerom i pra@ﬁkom drogi
poprzez odpowiednie oznhakowanie, urzadzenia beZpieczefistwa ruchu
drogowego oraz wtasciwe skrajnie jezdni lub drog dl %ych i drog dla
rowerow,

c) utrzymanie ciggtosci ruchu poprzez umozliwienie
przejazdu, minimalizacje przerw w ruchu, czesto pr

d) minimalizacje utrudnien poprzez zmniejszenie ne

owania ciggtosci
spowolnieniu,
ego wptywu robét na

warunki ruchu drogowego poprzez zastosowa mczasowych rozwigzan
drogowych.
(5) Przedstawione wymagania realizowane powinny Z nastepujace zasady zarzgdzania
ruchem w obszarach robot drogowych: ostrzeganie t nikéw drég o robotach drogowych,
kierowanie uzytkownikami drog przemieszczajacy ie'po obszarze robdét drogowych, ochrone
pracownikow drogowych i uzytkownikow drog w rze robot drogowych.

(6) Uzytkownicy drog, zblizajgcy sie do miejsc
aby mieli czas na dostosowanie predkosci
Zmianami w organizacji ruchu.

(7) Podczas przejazdu przez miejsce drogowych nalezy zawsze w wyrazny sposob
kierowac¢ uzytkownikami drog. W fazia potrzeby nalezy uzywac¢ oznakowania poziomego i

podtuznych urzadzen brd, nawe@é@%as prac przerywanych. Zapobiega to wciggnigciu
a

robét’drogowych, powinni zosta¢ ostrzezeni,
kosci bezpiecznej oraz nie byli zaskoczeni

uzytkownikow drég na miejsce ro awet przypadkowemu ich opuszczeniu.

(8) Podczas wszystkich robéowych nalezy chroni¢ i zabezpiecza¢ pracownikow
drogowych oraz chroni¢ uz ow drdg na terenie robot lub w ich poblizu. Szczegdlng
uwage nalezy zwracac iechronionych uzytkownikéw drdg: rowerzystow, pieszych,
dzieci, 0s6b starszych i niepetnesprawnych.

(9) Projekt czasowej o@acji ruchu w obszarze robo6t drogowych powinien uwzgledniac
podziat obszaru robot drogowych na strefy funkcjonalne (rys. 4.2.1): strefa informacji, strefa
ostrzegawcza, stref jsciowa, strefa buforowa, strefa prowadzenia robot drogowych i strefa
koncowa. Dla kaz e stref nalezy przeprowadzi¢ identyfikacje zagrozen i zaproponowac
lokalizacje znakowai urzadzen bezpieczenstwa stuzgcych do informowania, ostrzegania,
kierowania i -@ uzytkownikow drogi i pracownikéw drogowych.

4.4.3®anie zarzgdzania ruchem w obszarach robét drogowych

(1) Wyni izy przyktadow swiatowych i krajowych wskazujg, ze w obszarze robét drogowych
czes stépujg braki w prawidtowej organizacji ruchu i zabezpieczeniu uzytkownikéw drogi i
w. Sprawne prowadzenie robot w pasie drogowym oraz minimalizacji ujemnego

wp W na funkcjonowanie drog wspétpracujgcych wymaga opracowania kompleksowego planu
@- zania ruchem w obszarze robét drogowych (KPZORD) [44].

Q
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(2) Podstawowym celem KPZORD jest utatwienie przemieszczania sig uzytkownikow drog przez
poszczegolne strefy obszaru robét drogowych lub w ich poblizu, przy jednoczesnej ochronie\
uzytkownikow drog, pracownikéw, stuzb ratunkowych i sprzetu.

(3) Podstawowymi komponentami KPZORD s3a (tabl. 4.4.1):

Q@
a) Analiza wptywu robét drogowych na funkcjonowanie systemu transpﬁ%

analizowanym obszarze,
d) Program informowania spofeczenstwa. %©

(4) Analiza wptywu robét drogowych na funkcjonowanie systemu transpor alizowanym
Q{Diaw

b) Projekt czasowej organizacji ruchu w obszarze robét drogowych,

c) Projekt tymczasowych dziatan operacyjnych,

obszarze obejmuje analizy i prognozy ruchu w poszczegodlnych etapa adzenia prac
drogowych przy uwzglednieniu réznych scenariuszy przestrzennych ty objazdow) i
sposobow prowadzenia prac (jezdnie tymczasowe, zamkniecie % jezdni) i pory
prowadzenia prac (pora szczytéw transportowych, pory miedz{ szczytowe, pory nocne).
Efektem analiz powinien by¢ wybrany scenariusz prowadzenia r %rogowych wybrany z
uwzglednieniem kryterium minimalizacji ujemnych wptywéw na l@vikéw i spoteczenstwo,

przy zastosowaniu racjonalnych rozwigzan.

Tabl. 4.4.1 Sktadowe kompleksowego planu zarzgdzania ruchem w obsza@wu robot drogowych (KPZORD)

Rodzaj dokumentu Roboty‘ diugo Roboty'krotko Rothy
trwajace trwajace mobilne

Analiza wptywu robét drogowych na funkcjonowanie systemu tra B@
w analizowanym obszarze gi XX X 0
Projekt czasowej organizacji ruchu w obszarze robdét drogowm XX XX XX
Projekt tymczasowych dziatan operacyjnych PTO X X 0O
Program informowania uzytkownikow i spoteczerstwa X X 0
XX - wymagany
X - wymagany w przypadku istotnego wptywu na/uzy%wnikéw ruchu lub spoteczenstwo z obszaréw sagsiednich
O - nie wymagany

wob
(5) Projekt czasowej organizacji ru % szarze robot drogowych (COR), jest to dokument
zawierajgcy charakterystyke drogi( i hu na drodze, opis robot prowadzonych w pasie
drogowym wraz z identyfikacja ujgcych zagrozen lub utrudnien; lokalizacje istniejgcych i
projektowanych oraz usuwan @kéw drogowych, urzadzen sygnalizacyjnych i urzadzen
bezpieczenstwa ruchu w obszar robét drogowych, sposobow zarzadzania ruchem. Celem
czasowej organizacji ruc zarzadzanie ruchem w miejscach stwarzajgcych czasowe
zagrozenie dla uczestni hu drogowego poprzez zastosowanie odpowiednich metod i
srodkéw organizacji ruc .4.4.):
a) C1 - informowanie ostrzeganie uzytkownikow drogi o zblizaniu sie do miejsca
robét dro ych, ktére mogag stwarza¢ zaktocenia w ruchu i zagrozenia

wypadkami
b) C2 - %@izenie i kierowanie uzytkownikéw drogi w trakcie ich

prze nia sie w obszarze robo6t drogowych,
c) C3 = zpieczanie uzytkownikéw drogi i pracownikow drogowych przed
ozeniem wypadkami w obszarze robét drogowych

gowych pracujgcych w strefie zagrozenia (obszarze robdt drogowych,
miejsca prowadzenia prac utrzymaniowych, miejsca awarii),

takiego samego (jak przed zmianami), niezaktéconego dostepu wszystkim
uczestnikom ruchu do drogi i obiektow potozonych przy drodze; w przypadku

jezeli to nie jest mozliwe nalezy wprowadzi¢ rozwigzania alternatywne (objazdy,
tymczasowy dostep itp.),
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c) jasnego i zrozumiatego przekazu informacji dla uzytkownikéw drogi i
mieszkancoéw przylegtych terendéw o zasadach dostepu do drogi i obiektow
potozonych przy drodze oraz o zasadach poruszania sie w trakcie obowigzywania
czasowej organizacji ruchu.

(7) Plan tymczasowych dziatan operacyjnych (PTO), szczegdtowo opisuje srodki majqce

ztagodzenie funkcjonowania drogi i drog wspotpracujgcych w ramach TOR
usprawnienie operacji transportowych i zarzadzania sieciag drogowg, w szcze
okresach ruchu szczytowego i powstawania zattoczen. W dokumencie nalezy aW|c
proponowane strategie dotyczgce funkcjonowania transportu (dodatkowe p enia TZ,
dostep do przystankéw) i zarzgdzania lokalng siecig (dostep pojazdéw uprzywilej ch, plany
bezpieczenstwa, trasy objazddéw) na czas trwania prac. Strategie te powm rzystywac

urzadzenia inteligentnych systeméw transportu (ITS), egzekwowanie p nadzor nad
ruchem), srodki ochrony srodowiska i zarzadzanie zdarzeniami. @

(8) Podstawowe cele czasowej organizacji ruchu w obszarach robot dro
- C1-informowanie i ostrzeganie

— C2 - prowadzenie i kierowanie
— C3 - zabezpieczanie uzytkownikéw drogi i pracownikg owych.
SO

C1-informowanie i ostrzeganie

C2 - prowadzenie i kierowanie
@ C3 - zabezpieczanie uzytkownikow

drogi i pracownikéw drogowych

(rys. 4.4.7)

|
\
0 ’l \ Q
C1 Aﬂ‘% /’f[I | \l\ A

Rys. 4.4.1 Schemat obszard Tobgt®drogowych wraz z zaznaczonymi elementami czasowej organizacji ruchu
realizujgcych gtowne cele i wymagania bezpieczenstwa i organizacji ruchu

sie z uzytkownik 0gi i ze spoteczenstwem w zakresie metod informowania podréznych,
firm i okoliczn cznosci o realizowanym projekcie drogowym oraz o wptywie, jaki bedzie
miato na nic zanie ruchem zgodne z czasowg organizacjg ruchu TOR, a takze o sposobie
ziataniami. Dobrze przygotowany PIUS utatwia sprawne zarzgdzanie ruchem
6t drogowych [44].

(9) Program infor % uzytkownikow i spoteczenstwa (PIUS) obejmuje plan komunikowania
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4.5. Projekty czasowej organizacji ruchu w obszarach roboét o
drogowych

4.5.1. Zawartos$é projektu ¢
(1) Projekt czasowej organizacji ruchu to plan lub zestaw planéw wyszczegélniajacy&l@
iaja

organizacji i zarzadzania ruchem, lokalizacje srodkéw organizacji ruchu, ktére iaj
bezpieczenstwo i utatwig przeptyw ruchu w strefach zagrozenia i wokét nich oraz %
bezpieczenstwa wszystkich oséb pracujgcych w obszarze robot drogowych %%
zgodnie z obowigzujgcymi przepisami w zakresie zarzadzania ruchem na drogag

(2) Projekt czasowej organizacji ruchu COR [10], ktéry okresla zakres o..ic
sposdb informowania i ostrzegania uczestnikéw ruchu o mozliwych zagrozéniach oraz sposéb
zabezpieczenia miejsca prowadzenia robot. Q

(3) Projekt czasowej organizacji ruchu opracowuje projektant organizacj@@.
o4

(4) Projekt czasowej organizacji ruchu (PCOR) w obszarze robot d wych w zaleznosci od
potrzeb, powinien zawierac granice obszaru prowadzenia robot, p szaru robot na strefy
i sekcje, identyfikacje miejsc ingerencji obszaru robét drogowyc erokosc strefy wolnej od
przeszkod, strefy wystepowania zagrozen, zasady organizacji u, trajektorie paséw ruchu,
limity dopuszczalnej predkosci na odcinkach dojazdowych i cinkach robét drogowych,
rodzaj zabezpieczen itp. Projekt czasowej organizacji ruch owinien uwzglednia¢ podziat
na strefy funkcjonalne wystepujgce w obszarze robot dr ch (rys. 4.2.1) oraz schematy
typowej organizacji ruchu przedstawione w WR-Z- 511 -52.

(5) Podstawg do wprowadzenia czasowej organizacjirru na obszarze robdt drogowych jest
zatwierdzony projekt czasowej organizacji ruchu P

(6) Zgodnie z Rozporzadzeniem MI [10] projekt ocji ruchu powinien zawierac:

a) plan orientacyjny w skali od 1:10 00Q do 125 000 z zaznaczeniem drogi lub drég,
ktorych projekt dotyczy,

b) plan sytuacyjny w skali 1:250, 1:50073%:1 lub 1:2000 lub szkic bez skali zawierajgcy:
— lokalizacje istniejacych, proje%c oraz usuwanych znakéw drogowych,

sygnatéw drogowych i urz zpieczenstwa ruchu,

— parametry geometrii dro%'

c) program sygnalizacji i opli
Zzawierajgcego sygnaliza

d) zasady dokonywania
zawierajgcego znaki $
dotyczacego zmien
majgce wptyw ogowy,

e) opis techniczn ierajgcy charakterystyke drogi i ruchu na drodze, a takze opis
wystepujgcychizagrozen lub utrudnien; przy robotach prowadzonych w dwéch lub

wigcej eta h opis powinien zawierac zakres planowanych robét dla kazdego etapu i
stan pasa %ego po zrealizowaniu etapu robdt,

ia przepustowosci drogi - w przypadku projektu
ting,

oraz sposob ich rejestracji - w przypadku projektu
e lub znaki o zmiennej tresci oraz w przypadku projektu
j.organizacji ruchu lub zawierajgcego inne zmienne elementow

f) przewid termin wprowadzenia czasowej organizacji ruchu oraz termin
wprow ia nowej statej organizacji ruchu — w przypadku projektu dotyczacego
wyko ia robot na drodze;

g) imigi isko oraz podpis projektanta.

(7) Biorgcpoodhuwage wystepujgce zagrozenia na obszarach robét drogowych oraz wymagania
CZasowej nizacji ruchu stosowane w wielu krajach zaleca sig, aby projekt czasowej

organjzacjifuchu ponadto zawierat:
alize i ocene wptywu planowanych roboét i czasowej organizacji ruchu na
unkcjonowanie analizowanej drogi i sie¢ drog wspotpracujgcych,

opis strategii, scenariuszy i etapowania realizacji inwestycji drogowej,

Q@) opis metod organizaciji ruchu i etapowania zmian czasowej organizacji ruchu,
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d) opis zasad wykonania tymczasowego oznakowania i montazu tymczasowych s
urzadzen bezpieczenstwa ruchu,

e) opis zasad usuwania tymczasowego oznakowania i demontazu tymczasowych
urzadzen bezpieczenstwa ruchu,

f) opis zasad kontroli i monitorowania czasowej organizacji ruchu w trakcie trwania

robot drogowych.
g) opinie i zatwierdzenia projektu.

(8) W przypadku robdét zwigzanych z utrzymaniem drogi niewymagajgcych itego
zamkniecia jezdni dla ruchu pojazdow samochodowych, ktére wymagajg zmian anizacji
ruchu wyfacznie w czasie wykonywania czynnosci roboczych, organ zarzadzaja em moze
dopusci¢ wprowadzanie zmian organizacji ruchu na podstawie projek% Zczonhego
zawierajgcego:
a) opis techniczny zawierajgcy charakterystyke robot; @
urzadzen

bezpieczenstwa ruchu, przyjety wedtug WR-Z-51 i WR-Z-52 | tarzalnych
schematdéw przygotowanych przez zarzady drogowe (3317

c) sposdb rozmieszczenia i oznakowania pojazdow z ieczajgcych Ilub
wykonujgcych roboty lub czynnosci wykonywane na w szczegodlnosci
dotyczy to robot i czynnosci przesuwajagcych sie wzdtuz drégi przyjety wedtug
WR-Z-51 i WR-Z-52 lub powtarzalnych schematd
zarzady drogowe [32], [33], [34], [35], [36],

d) przewidywany termin wprowadzenia poszc ych etapow czasowej
organizacji ruchu oraz termin wprowadzenia n tatej organizacji ruchu lub
przywrécenia poprzedniej statej organizacj@u - w przypadku projektu
dotyczgcego wykonywania robot na drodz

(9) Oznaczone parametry geometrii drogi na plani yjnym powinny uwzglednia¢ wszystkie
c
iesz

b) powtarzalny schemat umieszczenia na drodze znakow drogcl)g%v

elementy pasa drogowego, w tym w szcze i takie jak parametry jezdni, zatok
postojowych, torowisk tramwajowych, drog dl i drog dla rowerow.

(10) Opracowany plan sytuacyjny projektu c j organizacji ruchu musi obrazowac sposob
powigzania projektowanej organizacji ruchu™w mawigzaniu do istniejgcej organizacji ruchu
drogowego na odcinkach styku. In ryzacja istniejgcej organizacji ruchu na planie
sytuacyjnym musi uwzglednia¢ obsza um 50 metréw liczonego od miejsca ostatniego
projektowanego znaku drogowego.

(11) Przy wyborze skali planu sytué@o przyjmuje sie nastepujgce zasady:
a) dla obszarow zabudo tosuje sie skale 1:250 lub 1:500,

b) dla obszaréw niezab ych stosuje sie skale 1:250, 1:500, 1:1000, 1:2000;
(12) Celem ujednolicenia, t ego sposobu wykonywania planéw sytuacyjnych projektow
statych organizacji ruchu jmuje sie ponizsze zasady:
a) Na planie sytuacyjnym projektu statej organizacji ruchu projektant organizacji
ruchu znaki pi e oraz urzadzenia bezpieczenstwa ruchu drogowego (rys.
4.5.1):
— istniej znaczone do pozostawienia nanosi (oznacza) w skali szarosci,

— przeznaczone do likwidacji nanosi (oznacza) w skali szarosci z przekresleniem
ic reskg) koloru czerwonego,
wane nanosi (oznacza) w kolorze czerwonym.

b) N ie sytuacyjnym projektu statej organizacji ruchu projektant organizacji
hthznaki poziome (rys. 4.5.2):

4_ istniejgce przeznaczone do pozostawienia nanosi (oznacza) w skali szarosci,
9~ przeznaczone do likwidacji nanosi (oznacza) w skali szaro$ci z przekresleniem ich
ke

linig (kreska) koloru czerwonego lub stosuje wykreslenie typu ,X",
projektowane nanosi (oznacza) w kolorze czerwonym.
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Rys. 4.5.1 Sposdb oznaczania pionowych znakéw drogowych i urzadzen bezfjieczenstwa ruchu drogowego
projektowanych, istniejacych i likwidowanych w projektach statych organizacjir .

),

0kLl-d 'N1SI
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projektach statych organizacjhruchiy.

Rys. 4.5.2 Sposob oznacza@?mych znakéw drogowych projektowanych, istniejacych i likwidowanych w

Sﬁ\\sﬁorzqdzania projektow czasowej organizaciji
ze robo6t drogowych

gdzania projektow czasowej organizacji ruchu sktada sie z nastgpujgcych

4.6. Proced
ruchuwo

(1) Procedur
etapow:

1. rzygotowawcze
@alenie kontekstu projektu, zawierajgce: przedmiot i cele projektu, lokalizacje
bot drogowych, ustalenie sposobu realizacji robot, ogolny opis zatozen i zasad
czasowej organizacji ruchu, zebranie i przygotowanie danych.
@. Analiza i ocena wptywu planowanych robot i czasowej organizacji ruchu na
funkcjonowanie drogi i drog wspotpracujgcych zawierajgca: opracowanie
scenariuszy funkcjonowania analizowanej drogi i sieci drég wspoétpracujagcych w
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przypadku wybranych wariantdow realizacji robdét drogowych, opracowanie S
prognoz ruchu z uwzglednieniem przyjetych wariantéw i scenariuszy, ocene
wplywu analizowanych wariantéow realizacji robot drogowych na warunki,
bezpieczenstwo ruchu i stopien ucigzliwosci dla uzytkownikow i mieszkancéow
oraz wybor wariantu realizacji robét drogowych. @

2. Ustalenie parametréw obszaru robot drogowych

2.1 Identyfikacja zagrozen i utrudnien w obszarze robdt drogowych aca:
identyfikacje sprawnosci drogi i utrudnien dla uzytkownikéw oraz% ikacje

zagrozen bezpieczenstwa ruchu. @
2.2 Ustalenie podstawowych parametréw organizacji ruchu

2.3 Ustalenie podstawowych parametréw geometrycznych obsz@b% drogowych

3. Dobor strategii i metod organizacji ruchu w obszarze robot drog
3.1 Roboty dtugo trwajgce z podziatem na: autostrady i drogi %sowe, drogi
zamiejskie i ulice @
3.2 Roboty kroétko trwajgce z podziatem na: autostrady i kspresowe,
3.3 Roboty mobilne z podziatem na: roboty szybkg=postepujgce, odnowa
oznakowania poziomego, badania diagnostyczne:

4. Dobor srodkow organizaciji ruchu i urzgdzen bezpiec @% ruchu i ich lokalizacja
4.1 Oznakowanie pionowe

4.2 Oznakowanie poziome
4.3 Urzadzenia brd: informacyjne i prm@ ostrzegawcze, zabezpieczajace,

zasady wykonania oznak tymczasowego i montaz tymczasowych
urzadzen bezpieczenst drogowego oraz zasady usuwania
tymczasowego  oznakowse i demontaz tymczasowych urzadzen
bezpieczenstwa ruchu wego oraz przywracania statego oznakowania i

montaz statych urzad d.
5.2 Okreslenia zasad 6@ monitorowania funkcjonowania czasowej organizacji

ruchu obejmujg dyt brd projektow, odbior czasowej organizacji ruchu,
inspekcje, monj nie i nadzoér nad ruchem w obszarze rob6t drogowych oraz
odbioru przy enia statej organizacji ruchu.

5.3 Okresleni

nadzoru nad ruchem drogowym
5. Prace wdrozeniowe Q
5.1 Okreslenie zasad montazu i demgrtazu znakowania i urzgdzen brd obejmujgce

3

informowania uzytkownikow i mieszkancéw planowanych i
botach drogowych.

5.4 Uzyskanie opinii, uzgodnien i zatwierdzen.

~w

4.7. Akce@' projektu czasowej organizacji ruchu

skiwanie opiniowani do projektow czasowej organizacji ruchu.

pracowanego projektu statej organizacji ruchu wydaje sie zgodnie z przepisami §
ozporzadzenia Ministra Infrastruktury z dnia 23 wrzesnia 2003 roku w sprawie
ych warunkoéw zarzgdzania ruchem na drogach oraz wykonywania nadzoru nad tym
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4.7.2. Sposob zatwierdzania projektow statych organizacji ruchu. @

(1) Organ zarzadzajacy ruchem na drodze zgodnie z przepisami § 8 ust. 2, 5i 6 Rozporzadzeni
MI [10]:
a) zatwierdzi¢ w catosci lub w czesci,
— bez zmian,
— po wprowadzeniu zmian Ilub wpisaniu uwag dotyczgcych wdroz
organizacji ruchu,
b) odesta¢ w celu wprowadzenia poprawek,
c) odrzucic.

f@% )

n

emnego

(2) Organ zarzadzajacy ruchem na drodze jest zobligowany do sporza
jektu statej

uzasadnienia wskazujgcego powody odrzucenia ztozonego do rozpatrze je
organizacji ruchu.

b

Q

@

@

&
&
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5. Zasady ogdlne projektowania czasowej organizacji ¢
ruchu w obszarach robot drogowych

&
5.1. Ustalenie kontekstu projektu czasowej organizaciji rucl@

obszarach roboét drogowych

5.1.1. Przedmiot i cele projektu

(1) Rozpoczynajgc prace przy sporzadzaniu projektu czasowej organizacji r bszarach
robot drogowych nalezy uzyskac informacje o planowanych robotach drogo

(2) W szczegdlnosci nalezy:
a) okresli¢ lokalizacje robot drogowych,
b) ustali¢ sposéb realizacji robot,
c) przygotowac ogolny opis zatozen i zasad czasowej organ@%uc u,
d)

okresli¢ zbior niezbednych danych.
5.1.2. Zbiory niezbednych danych
(1) Do prawidtowego ustalenia planu zabezpieczen oraz rodzaju drogowych barier
ochronnych niezbedne sg dane o: dane dotyczace geometri gi, dane o ruchu na odcinku
drogi w obszarze robdt drogowych, dane dotyczgce kosztow stosowania barier.

(2) Niezbednymi danymi dotyczgcymi geometrii dr@ obszarze robdét drogowych sa:
parametry przekroju poprzecznego (wymiary skrajni dro ej, liczba jezdni, liczba pasow ruchu,
szerokos$¢ strefy wolnej od przeszkdd, szerok bocza, szerokos¢ pasa dzielagcego),
parametry planu sytuacyjnego (promien tuku po mego, widocznos¢), profilu podtuznego
(rodzaj przeszkody pod obiektem, skrajni ne te uzyskuje sie z inwentaryzacji
przeprowadzonej w terenie lub z projektu budo rzebudowy drogi.

J

o4z

d

lub

5.1.3. Procedura przygotowania praje

(1) System transportu drogowego pgwidpowiadaé wymaganiom bezpiecznego systemu,
tzn. powinien by¢ tak zaprojektowa onany, aby przewidywac i dostosowywac sie do
btedéw ludzkich (poprzez ich ko cje) i uwzglednia¢ wrazliwos$¢ ludzkiego ciata na
obrazenia w czasie jego funkcjo nia zapewniajac, ze uzytkownicy drog nie beda narazeni
na sity zderzenia, ktére powodu jer¢ lub powazne obrazenia.

asowej organizacji ruchu

(2) Do prawidtowego ustale@% nu zabezpieczen oraz doboru rodzaju drogowych barier
ochronnych niezbedne : dane dotyczace geometrii drogi, dane o ruchu na odcinku
drogi w obszarze robot %ch, dane dotyczace kosztow stosowania barier.

(3) Niezbednymi dany tyczacymi geometrii drogi w obszarze robot drogowych sa:
parametry przekrojupoprzecznego (wymiary skrajni drogowej, liczba jezdni, liczba paséw ruchu,
szerokos¢ strefy %Od przeszkdd, szerokos¢ pobocza, szerokos¢ pasa dzielgcego),

parametry planu yjnego (promien tuku poziomego, widocznos¢), profilu podtuznego
(rodzaj przes pod obiektem, skrajnia). Dane te uzyskuje sie z inwentaryzacji
przeprowadzo terenie lub z projektu budowy lub przebudowy drogi.

§
X
Q
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5.2. Analiza i ocena wptywu planowanych robot i czasowej

<Q
organizacji ruchu na funkcjonowanie drogii drog @\
Ox

wspotpracujacych

5.2.1. Planowanie ruchu na czas przebudowy

(1) Prace prowadzone na sieci transportowej, skutkujgce zmianami w organizaciji ru Zna
podzieli¢ na dwie gtowne kategorie:
a) prace inwestycyjne — zwigzane z:

- budowg nowych odcinkow lub elementow sieci transportowej, @
— przebudowag odcinkow lub elementow sieci transportowej; %

b) prace utrzymaniowe — zwigzane z biezgca naprawg i konserwacja

(2) Ponadto ze wzgledu na skale utrudnien w ruchu, prace te mozna pod datkowo na
a) generujgce duze utrudnienia — skutkujgce zamknieciem odcin eci transportowej
lub znacznym ograniczeniem jej przepustowos$ci — sg ‘e zazwyczaj przebudowy
odcinkéw, K
b) generujgce niewielkie, krétko trwate lub zerowe utrudnieni t to zazwyczaj budowa
nowych odcinkéw sieci, gdzie utrudnienia w ruchu tepujg jedynie w miejscach

i lub na przecigciach z

witgczenia nowego odcinka w dotychczasowy uk
istniejgcymi odcinkami. @

(3) Na przestrzeni ostatnich lat, zaréwno w miastach, j ich otoczeniu, coraz czesciej
przeprowadza sie duze inwestycje transportowe, zwi budowg nowych odcinkéw sieci
transportowej oraz modernizacjg istniejgcej infra . Dziatania te powodujg duze
perturbacje i zaktdcenia ruchu nie tylko w bezpoérecﬂ% iedztwie prowadzonych prac, ale w
catej strefie oddziatywania.

(4) W wielu przypadkach przygotowywania do te dzaju prac, pomija sie planowanie ruchu
lub wykonuje sie je nieprofesjonalnie, co “czesto” jest bagatelizowane przez jednostki
samorzgdowe zwigzane z inwestycjg. W efékeie doprowadza sie do znaczgcych utrudnien w
ruchu, skutkujgcych frustracje uzytkow W, S)
przypadkach, trwate zmiany w zachowaniach transportowych, ktére mogty by¢ ksztattowane

przez wiele lat zgodnie z prowadzong f'a transportowg miasta.
(5) Planowania ruchu na czas prz %@/y, przebudowy drogi, ulicy, skrzyzowania wymaga

przeprowadzenia szczegotowych;\ wielowariantowych analiz oraz przygotowania planow
organizacji ruchu

@y drogi, ulicy, skrzyzowania planowanie ruchu powinno
enia prac:
ych stosunkowo proste zamkniecia, skutkujgce niewielkim
stopniem ogra przepustowosci - planowanie ruchu powinno obejmowac co
najmniej oprac ie projektu czasowej organizacji ruchu zawierajgcego sposob
oznakowaRid obszaru robot oraz zastosowania urzadzen ochronnych w miejscach
wystepo [ grozen;
b) krétko trwat i mobilnych — opracowanie procedur wprowadzenia zmian tymczasowej
organizagjituchu oraz zastosowanie odpowiedniego oznakowania i zabezpieczen;
c) dtu o@’rych, a w szczegolnosci kompleksowych, skutkujgcych zmianami w
or Cji ruchu istotnie  wptywajagcymi na  przepustowos¢  odcinkow
zehudowywanej trasy drogowej i sieci drog wspotpracujgcych - opracowanie
leksowego planu zarzadzania ruchem w obszarze robot drogowych (KPZRD).

(6) Na czas budowy lub prz
obejmowac, w przypadku p
a) awaryjnych, obegj

(7) C ZRD jest utatwienie przemieszczania sie uzytkownikow drog przez poszczegolne
st zaru robét drogowych lub w ich poblizu, przy jednoczesnej ochronie uzytkownikéw
d acownikéw, stuzb ratunkowych i sprzetu. Kompleksowe podejscie do problemu,

FOQ
(% zystujgc narzedzia modelowania ruchu oraz wiedze z zakresu funkcjonowania innych
Qﬂ ajow transportu i kierunkow codziennych relacji podrozy mieszkancéw; umozliwia
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opracowanie miejsca, zakresu i harmonogramu robot, ktéry zminimalizuje negatywne
oddziatywanie utrudnien na codziennych uzytkownikéw drogi i podréznych.

(8) Jednym z elementéw KPZRD jest analiza wptywu robdt drogowych na funkcjonow@

systemu transportu w analizowanym obszarze. Analiza ta powinna zawierac: @
a) opracowanie scenariuszy funkcjonowania analizowanej drogi i sieci
wspotpracujgcych w przypadku wybranych wariantow realizacji robot drogo
b) opracowanie prognoz ruchu z uwzglednieniem przyjetych wariantéw i scen
c) ocena wptywu analizowanych wariantéw realizacji rob6t drogowych unki,
bezpieczenstwo ruchu i stopien ucigzliwosci dla uzytkownikow i mieszkii’&

(9) W wyniku analizy powinny umozliwi¢ ocene wielkosci wptywu plano robét na
funkcjonowanie sieci drég wspotpracujgcych oraz wybdr rozwigzania %jacego lub
ograniczajgcego wielkos¢ negatywnych wptywow planowanych robét drogo h
5.2.2. Opracowanie scenariuszy funkcjonowania analizowan@ggi i sieci drog
wspotpracujacych w przypadku wybranych wariantow realizacjirobot
drogowych

(1) Przystepujgc do sporzgdzenia wieloetapowego planu organi
obszarze nalez pozyskac niezbedne informacje dotyczace:
a) docelowego projektu infrastruktury drogowej oraz W@acego Z hiego obszaru
prowadzenia prac,
b) harmonogramu oraz etapowania budowy,
c) technologii prowadzenia robot,
d) rozpoznania tras alternatywnych dla pla @ do przebudowania drogi,
S owym,
SWpasazerskich w analizowanym
Iternatywnych),
anych do realizacji w trakcie

ji ruchu na analizowanym

znajdujgcych sie w tym samym korytarzu tr.
e) natezenia ruchu drogowego oraz po
korytarzu transportowym (rowniez na tr
f) innych inwestycji transportowych zapla
prowadzonych prac.

(2) Celem prowadzonych studiow i anali
ruchu w korytarzu drogi planowanej lub
powodem tych zmian jest mozliwos¢ p
mieszkancow okolicznych osiedli mie%

poszukiwanie racjonalnych zasad organizacji
udowywanej drogi pamietajgc, ze podstawowym
zenia budowy, przy minimalizacji ucigzliwosci dla
wych i uczestnikéw ruchu.

(3) Gtéwnym kryterium przygotow@wyboru scenariuszy obstugi transportowej i wariantéw
organizacji ruchu na przebudo j drodze i w korytarzu drég wspotpracujgcych powinno
by¢ zapewnienie sprawnej i cznej obstuge transportowej mieszkancow i podréznych
przejezdzajgcych tranzytem&przy rownoczesnym zapewnieniu bezpiecznego i sprawnego
prowadzenia prac budo przez:

a) unikanie konc cji” ucigzliwosci w jednym obszarze/strefie, zapewnienie
rownomiernos ozktadzie ucigzliwosci zwigzanej ze ztymi warunkami ruchu
drogoweg sieei‘lic wspotpracujgcych z budowana trasg,

e

b) poszukiwa minowanie ,,waskich gardet” tj. miejsc o ograniczonej przepustowosci,
na analiz ﬂ'v\ sieci ulic w czasie prowadzenia robét drogowych,
c) zapewnie przejezdnosci analizowanego odcinka drogi, unikanie lub minimalizacja
j dojazdach,
drog i ulic lokalnych przed nadmiernym ruchem objazdowym (tranzytowym),
zacja kolejek pojazddéw blokujgcych sgsiednie skrzyzowania,
ienie bezpieczenstwa w ruchu drogowego, poprzez zmniejszenie zagrozen
dkami (np. ograniczenie mozliwosci powstawania kolejek na dojazdach do

g obszaru robot drogowych i  taczniach weztdw, w wyniku rozlegtych kolejek

owodowanych zawezeniami,
minimalizacja negatywnych wptywow na srodowisko (hatas, spaliny itp.),
Qg minimalizacja kosztow budowy obiektéw tymczasowych,
) minimalizacja kosztéw ruchu.
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(4) Na podstawie uzyskanych informacji nalezy opracowaé scenariusze mozliwej obstugi
uzytkownikéw systemu transportowego na analizowanym obszarze wokot obszaru planowanych\
robot drogowych obejmujagcych wybrane metody prowadzenia robot:
a) bez zamknie¢ pasow ruchu,
b) z zamknigciami paséw ruchu:
— bez przetozenia ruchu Q \\\
— z przetozeniem ruchu.
c) zamknieciami jezdni: %
— z przetozeniem ruchu na jezdnie sgsiednig &
— z przetozeniem ruchu na jezdnie tymczasowa,
— z przetozeniem ruchu na objazdy, @
— z ograniczeniem ruchu oraz wigczeniem do obstugi inne
transportu (transport zbiorowy, parkingi buforowe).

(5) Narys. 5.2.1przedstawiono przyktadowe scenariusze planowania ruc ynskim odcinku

Trasy Kaszubskiej (S6). Przedstawione (wybrane) scenariusze %bra ujg:))przebieg tras lub

odcinkoéw tras zamknietych dla ruchu na ktérych beda planowano prowadzenie robét drogowych

(kolor czerwony), plany prowadzenia ruchu (kolor niebieski) po si lic wspotpracujgcych
X

z budowana trasg, wigczenie do wspdtpracy podsystemu transpo biorowego (kolor zielony).
Scenariusz: S1 obrazuje plan prowadzenia ruchu z catkowit zamknieciem ruchu na
przebudowywanej ulicy, S2A z obrazuje plan prowadzenia '“., catkowitym zamknigciem
ruchu na przebudowywanej ulicy i wykorzystaniem przewe
buforowego zlokalizowanego na zewnatrz miasta do
prowadzenia ruchu z cze$ciowym zamknigciem ruchd™
przebudowywanej ulicy.

€0

dka miasta, S3 obrazuje plan
na z dwoch jezdni czynna) na

(6) Kazdy z przygotowanych scenariuszy moze rozhni¢ sie wariantami w zakresie przekroju
wybranych odcinkéw drég oraz rozwigzan szcze ch na newralgicznych skrzyzowaniach

itp..

(7) Dotychczasowe doswiadczenia zagraniczne i krajowe wskazujg na koniecznoscé
kompleksowego podejscia do problematykisqlan nia ruchu zaréwno na etapie przygotowania
a

dokumentacji inwestycji (analiza scenari i opracowywania szczegoétowej organizacji

ruchu w catym obszarze oddziatywani a scenariuszy i wariantow) przed rozpoczeciem
realizacji inwestycji. Q@

‘ . Opracowanie prognoz ruchu z uwzglednieniem przyjetych wariantow i

ariuszy

1 ‘D a kazdego z przyjetych do analizy scenariuszy i wariantow nalezy wykonac prognozy ruchu
a okresu, w ktérym przewiduje sie prowadzenie robot drogowych.
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(2) W zaleznosci od stopnia szczegdétowosci przygotowanych scenariuszy zaleca sig
wykorzystanie odpowiedniej szczegotowosci modele ruchu (makroskopowe, mezoskopowe Iub\
mikroskopowe).

(3) Zastosowane modele ruchu powinny umozliwia¢ uzyskanie niezbednych danych dayo
funkcjonowania ocenianej sieci transportowej, a w szczegolnosci: natezenia ruchu,
pojazdéw w analizowanej sieci drogowej, pracy przewozowej, czasu podrozy, éredniej% i
podrézy, strat czasu, dtugosci kolejek, ;liczby zablokowanych potaczen, liczby zatrzyman, liczb
wypadkow i ofiar wypadkow, wielkosci emisji gazéw cieplarnianych i gazéw t ych,
kosztéw ruchu itp.

(4) Korzystajac z modeli makroskopowych nalezy dla poszczegélnych scenari ariantéw
uwzgledni¢: zamknigcia tras, objazdy, uzycie transportu zbiorowego; uzysk % fady ruchu
na sie¢, obcigzenie uktadu lokalnego oraz istotnych skrzyzowan i weztow.

(5) Korzystajagc z modeli mezoskopowych nalezy dla wybranych warij szczegotowych

obliczy¢: przepustowosc¢ skrzyzowan i tras (przy zatozeniu podstawo
ruchem), udziatu transportowego w przewozach pasazerskich, iden@%j
i weztow krytycznych.

miejsc, skrzyzowan

(6) Korzystajgc z modeli mikroskopowych nalezy dla wybran riantéw szczegodtowych
obliczy¢: przepustowosc i oceni¢ warunki ruchu na odcinkac skrzyzowaniach i weztach
(przy zatozeniu podstawowych parametréw sterowania ruch %@metrii skrzyzowan, udziatu
ruchu pieszego i rowerowego itp.

5.2.4. Ocena wpltywu analizowanych wariangeé alizacji robot drogowych na
warunki, bezpieczenstwo ruchu i stopiei zliwosci dla uzytkownikow i
mieszkancow, &

(1) Analiza wielokryterialna jest uznana za najleps :;;de wspomagania procesu decyzyjnego,
gdy do wyboru jest Kilka wariantéw rozwigzan.~Jej zakres dostosowuje sig do skali i

w
skomplikowania zadania projektowego.
(2) Analiza powinna doprowadzi¢ do Myboru )wariantu optymalnego, uwzgledniajgcego

funkcjonalny, techniczny, spoteczny, $ iskowy i ekonomiczny punkt widzenia. Dobor
kryteriow oceny oraz wag nadawanych ryteriom nie jest unormowany: zalezy od potozenia
obiektu i uwarunkowan zewnetrznychﬁ% ykonywany przez inwestora oraz autora oceny [27],

przekroju drogi o roznej dokt nalizy.

a) Metoda uproszczon owana do wyboru scenariusza lub wariantu planu ruchu w
korytarzu pla 3Nege” obszaru robot drogowych charakteryzujgca sie duzym
stopniem ogol e wzgledu na matg dostepnos¢ do danych.

b) Metoda szczeg wyboru wariantu rozwigzania szczegotowego dotyczgcego
przekroju przeeznego drogi, rodzaju skrzyzowania charakteryzujgca sie duzym
stopniem d%uos'ci, ze wzgledu na duzg dostepnosc¢ do danych.

[39]. @
(3) W zaleznosci od celu i za’@a naliz stosuje sie rézne metody analizy i wyboru typu
o

(4) Analiza i oce
lokalizacyjnyc

korzystnych
ystny

"okryterialna wyboru wariantow scenariuszy i wariantow planéw ruchu
’e Zebiegu tras drogowych umozliwia wybor optymalnego (najbardziej
tu trasy biorgc pod uwage zbior wybranych kryteriéw: funkcjonalno -

, spotecznych (S), przyrodniczych (P) i ekonomicznych (E).

(5) W ra rupy kryteriow funkcjonalno — technicznych sprawdza sie stopien spetnienia
podst wymagan dotyczacych: dopuszczalnego poziomu warunkéw ruchu oraz

pr sig kryteria reprezentujgce:
sprawnos¢ skrzyzowania, mierzona za pomocg przepustowosci odcinka drogi,
skrzyzowania,

Q
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c) bezpieczenstwo infrastruktury drogowej, mierzone za pomoca miar ryzyka S
funkcjonowania odcinka drogi lub skrzyzowania.

(6) W ramach grupy kryteriow spotecznych przyjmuje sie najczesciej kryteria reprezentujgc
a) bezpieczenstwo uczestnikéw ruchu, mierzone za pomoca liczby wypadkow lub
ofiar wypadkow drogowych na analizowanej sieci drog,
b) hatas, mierzone za pomoca poziomu hatasu,
c) emisje gazéw toksycznych, mierzone za pomoca wielkosci emitowanych tle

azotu.
(7) W ramach grupy kryteriow przyrodniczych przyjmuje sie najczesciej kryteria &ntujace:
a) zuzycie energii, mierzone za pomoca zuzytego przez pojazdy paliw

b) emisja gazow cieplarnianych, mierzone za pomocg wielkosci itowanych
dwutlenku wegla,
c) powierzchnia dodatkowego terenu zajeta pod budowe tymczaso rog.

(8) W ramach grupy kryteriow ekonomicznych przyjmuje sie najczesciej kr a reprezentujgce:
a) koszty funkcjonowania sieci drég w korytarzu analizowaneﬁ dcinka (elementu)
drogi, mierzone za sumy kosztow drogowo - ruchowych, %
b) efektywnoscig funkcjonowania skrzyzowania, mierzon mocg wskaznika
efektywnosci analizowanego rozwigzania.

(9) W proponowanej metodzie wartosci wag kryteriéw ustal % pomocg uniwersalnej skali
punktowej, przyjetej jako najprostszy, a przy tym efektyw ersalny sposdb wagowania
kryteridow.

(10) Uwzgledniajac przyjete kryteria do dalszych prac gr owych wybiera sie scenariusz lub
wariant planu ruchu w korytarzu planowanego obsz rebot drogowych, ktory:

a) petnia wymagania dopuszczalnosci warunkowni.bezpieczenstwa ruchu,

b) uzyskat najwyzszg wartos¢ zintegrowane @ y oceny wielkokryterialnej.

5.3. Identyfikacja utrudnieni z zen w obszarze roboét
drogowych

5.3.1. Identyfikacja sprawnoé?\'\@i utrudnien dla uzytkownikéw
a

(1) Obszary robot drogowych wptywaja pogorszenie sprawnosci mierzonej przepustowoscia
D budowywanych lub remontowanych odcinkéw drog,
przepustowosci drog poprzez zwezanie pasow ruchu i
do’spadku predkosci, wystepowania zattoczen i korkéw oraz
lezy od czasu trwania robot drogowych,
08¢ maja zamkniecia pasow ruchu, zwezenia jezdni i
zmniejszenia $ ppredkosci potoku ponizej predkosci optymalne;.
b) Zmniejszona p stowos¢ i nieregularny przeptyw ruchu spowodowany strefami
roboét drog@%prowadza do zatorow i znacznych opoznien dla kierowcow.
sci przejazdu przyczyniajg sie do wydtuzenia czasu przejazdu przez

Zmiana tras przejazdu prow
strat czasu. Skala tych skutké
a) Wptyw na pr

c) Obnizeni
strefe ra@gowych.
d) Niere przeptyw potokow pojazdow wptywa na warunki ruchu drogowego, gdyz
zachc@e kierowcow w ruchu drogowym staje sie mniej przewidywalne i bardziej
niere rne ze wzgledu na zmieniajgce sie warunki i tymczasowe ograniczenia.
robot stanowig powazne zagrozenie bezpieczenstwa, z duzg liczbg obrazen i
Smiertelnych, do ktérych dochodzi kazdego roku z powodu takich czynnikow, jak
nagte zatrzymania, zmiany pasow ruchu i kolizje.

(2 towujgc projekt czasowej organizacji ruchu nalezy zidentyfikowa¢ miejsca zwezen
il:: iejsca zamknig¢ pasdéw ruchu, miejsca zmian torow jazdy oraz miejsca ograniczen

Josci mniejszej od predkosci optymalne;j.
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(3) Odpowiednio przygotowane kompleksowe plany zarzadzania ruchem w obszarze robot
drogowych (KPZORD) oraz projekty czasowej organizacji ruchu obejmujgce znaki ostrzegawcze

przejrzystag konfiguracje pasow ruchu i obnizone ograniczenia predkosci, sg niezbedne
sprawnego zarzadzania ruchem i zapewnieniem jego bezpieczenstwa. .

5.3.2. Identyfikacja i ocena zagrozen wypadkami w obszarach robét dro%

5.3.2.1 Ocena ryzyka zagrozen wypadkami w obszarach robdt drogowych

(1) Ocena ryzyka to proces polegajacy na identyfikacja zagrozen i zrédet za r§§§', oceny
konsekwenciji tych zagrozen i oceny poziomu ryzyka wystgpienia zidentyfikow agrozen
w przypadku ich aktywizacji, ktére moga wigzac¢ sie z planowanymi robota% ymi [42],

[51].

(2) Dla potrzeb niniejszych wytycznych wyspecyfikowano liste potengjalnych zagrozen
wypadkami (Z) w poszczegolnych strefach zagrozen oraz przypisano im iom spodziewanych
konsekwenciji (KZ). @

5.3.2.2 Klasyfikacja rodzaju zagrozern wypadkami i konsekwencji ich %acji w obszarach robot
drogowych

(1) Do oceny bezpieczenstwa ruchu w obszarach prowadzeniga
metodyke oceny ryzyka zagrozen wypadkami. Przyjeto czter)
(Z1-24) oraz cztery grupy konsekwenciji zagrozen (KZ1 - k
klasom poziomu zagrozenia wypadkami [27].

(2) W tablicy 5.3.1 przedstawiono klasyfikacje poziomé\@zeh wypadkami ha obszarze robot
drogowych. Kazdemu poziomowi zagrozen Z, przypisano listy najczesciej wystepujacych
zagrozen, poziom konsekwencji zagrozen KZ or:: ligjsce (strefe od A do E) najczestszego

drogowych wykorzystano
ziomy zagrozenia wypadkami
ipowiadajgce poszczegdinym

wystepowania zagrozen [51].

drogowych, dlatego w przypadkach odbi ych o schematéw standardowych nalezy
kazdorazowo przeprowadzi¢ szczegoto identyfikacje = zagrozen i konsekwencji ich
aktywizacji wraz z klasyfikacjg do danej g .
(4) Poziom konsekwencji aktywizagji er’1 wypadkami KZ w obszarze robot drogowych
okresla sie korzystajgc z tablicy 5.3, x
5.3.2.3 Ustalenie schematu lokalizagji zagrozeri
@ wyroznia sie kilka powtarzajgcych sie lokalizacji
dkami (wybrane przyktady przedstawiono na rys. 5.3.1 -
ystycznych stref (miejsc wystepowania) zagrozen wypadkami
11
a) Strefa zagroie@é—g przestrzen w obszarze robo6t drogowych zlokalizowana w strefie
przejsciowej, n sciej uformowanej w ksztatcie klina pomiedzy pasem ruchu, na
ktorym na@%\&ée Zmiana toru jazdy z normalnego na tymczasowy, a strefg roboét
asem przeznaczonym dla przeciwnego kierunku ruchu. Najczestszym

drogowy
zagroz mAa tym obszarze moze byc¢ wtargnigcie ,zabtgkanego” pojazdu, jadgcego
0scig, w obszar robot drogowych bez zmiany kierunku ruchu (najczesciej

z duz
jest ozenie duze - Z3).

b) efa,zagrozen B - to przestrzen w obszarze robo6t drogowych zlokalizowana w strefie
dzenia robdét drogowych oraz w strefie buforowej poczgtkowej. W zaleznosci od

rogdzaju i dtugosci strefy robdét drogowych, prowadzenia tymczasowych tras dla
szychirowerdw oraz zabezpieczenia obiektow mostowych i predkosci tymczasowej
dopuszczalnej mogg wystepowac zagrozenia wszystkich klas (Z1 - Z4) polegajace na
wtargnieciu pojazdu wypadajgcego z jezdni w strefe prowadzenia robét drogowych lub

Q® obszar tymczasowych tras dla pieszych lub tras dla rowerzystow. Zagrozenia te moga

(3) Lista ta nie wyczerpuje wszystkich mozli h zagrozen wystepujagcych w obszarze robdt
e

.

(1) W obszarze robdét dro
charakterystycznych zagroz
5.3.4). Wyrdznia sie pie¢c
na obszarach robot drog
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by¢ zlokalizowane w sposéb ciggty lub punktowo na odcinku obejmujgcym catg dtugos¢
strefy robot drogowych lub w jej czesci.

Tabl. 5.3.1 Klasyfikacja pozioméw zagrozen wypadkami Z na obszarze robot drogowych w zaleznosci od lokalj
zagrozen w obszarze robot drogowych

@

Lokalizacja zagrozenia

S E ‘:T =
g g . . , g 8
£ N Rodzaj zagrozenia wypadkami E o N i
.g s = T e E’ 5 Strefa robé6t drogowych
£8F g5 | anR
X
Z1- mate 1. Wypadniecie pojazdu z jezdni i wjazd w | KZ.1.1 A Strefa bufck@v%>
obszar robc}t drogowych bez pracownikow B Strefa rowadzenia robot
lub do ptytkiego wykopu (h <1,0 m) drogo % pas buforowy
bo y krawedzi pasa
ruchu
. Zderzenie pojazdu z pojazdem lub maszyng | K.Z.1.1 C F{é rowy koncowy i Kklin
robocze wyjezdzajgca z budowy o | ko y
Z2 - srednie 1. Wjazd pojazdu w obszar robét drogowych lub | K.Z.2.1 B efa prowadzenia robét
do gtebokiego wykopu (h < 3,0 m) A((Q\@rogowych, pas buforowy
( . boczny
. Wjazd pojazdu w strefe bezpieczenstwa | K.Z.2.2 % Pas buforowy, droga dla
drogi, wtym na droge dla pieszych lub droge pieszych i rowerow przy
dla roweréw (o matym natezeniu ruchu @ krawedzi pasa ruchu
pieszych i rowerdéw) .
Z3 - duze . Wjazd pojazdu w strefe prowadzenia robét K%\A Klin poczatkowy i pas buforowy
przez strefe przejsciowg Ilub buforowa : poczatkowy
(pracownicy, gtebokie wykopy, budowle, C%
urzadzenia, maszyny) O
Wtargnigcie pojazdu w obszar robot Z.3.1 B Strefa prowadzenia robét
drogowych (pracownicy, gtebokie wykop drogowych, pas buforowy
3,0 m, budowle, urzadzenia, maszyny) Q
. Wjazd pojazdu z duzg predkoscig trefg 1NKZ.3.2 B Strefa prowadzenia robét
bezpieczenstwa drogi, w tym na dla drogowych, pas buforowy,
pieszych lub droge dla rowerd m droga dla pieszych i roweréw
natezeniu ruchu pieszych i rowerow przy krawedzi pasa ruchu
. Wjazd pojazdu w strefe \'r%;ehstwa Kz.3.2 B Strefa prowadzenia robét
drogi, Najechanie na praco w strefie drogowych, pas buforowy
prowadzenia robot Q boczny przy krawedzi pasa
ruchu
. Zderzenia boczne pojazdami | KZ.3.3 D Linia lub pas rozdzielajgcy
przejezdzajgcymi pr ejazd awaryjny kierunki  ruchu na jezdni
/Z(e\\ tymczasowej
. Zderzenia czoto Wéw przy predkosci | KZ.3.3 D Linia lub pas rozdzielajgcy
tymczasowej dn&zczalne] VTdop kierunki  ruchu na jezdni
tymczasowej
. Zderzenia toweypojazdow przy predkosci | KZ.3.3 E Linia lub pas rozdzielajgcy
dopuszc e p ha odcinku dojazdowym kierunki ruchu na odcinku
do robét%ych zmiany toru ruchu pojazdéw na
jezdni tymczasowej
Z4 - bardzo | 1. Obié&%wany lub remontowany. Brak lub | KZ.4.1 B Strefa prowadzenia robét
duze z ana bariera ochronna. drogowych, pasa ruchu, obiekt
padnjecie pojazdu z drogi i upadek z duzej mostowy,
osci na inng droge lub linie kolejowa
o rzeki.
S adniecie pojazdu z drogi i wtargnigecie na | KZ.4.2 B Strefa prowadzenia robét
< inng droge o duzym natezeniu ruchu, linie drogowych, pas buforowy
kolejowa lub do cieku wodnego, boczny przy krawedzi pasa
ruchu,

oncowej. Zagrozeniem (Z1) na tym obszarze moze by¢ wtargniecie pojazdu strefe
buforowg koncowg lub kolizja z pojazdami wyjezdzajgcymi z budowy.

A f§®efa zagrozen C - to przestrzen w obszarze robét drogowych zlokalizowana w strefie

d) Strefa zagrozen D - to przestrzen w obszarze roboét drogowych zlokalizowana, w
zaleznosci od lokalnych uwarunkowan, w strefie przejsciowej, strefie prowadzenia
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robét lub w strefie korncowej. Najczgstszym zagrozeniem (Z3) jest przejechanie pojazduy
wypadajgcego z pasa ruchu przez linig lub pas dzielgcy i zderzenie czotowe lub boczne
Z pojazdem poruszajgcym sie po pasie dla przeciwnego kierunku ruchu.

e) Strefa zagrozen E - to przestrzen w obszarze robét drogowych zlokalizowana V\?%
przejsciowej, najczesciej uformowanej w ksztatcie klina pomiedzy pasem u,

ktorym nastepuje zmiana toru jazdy z normalnego na tymczasowy lub ie.
Najczestszym zagrozeniem (Z3) na tym obszarze moze by¢ jest przejech zdu
wypadajgcego z pasa ruchu przez linig lub pas dzielgcy i zderzenie czoto ub®boczne
Z pojazdem poruszajgcym sie po pasie dla przeciwnego kierunku ruchu
Tabl. 5.3.2 Klasyfikacja poziomdéw konsekwencji zagrozen KZ wypadkami na obszarze robot %99 ch
Poziom konsekwenciji
Skutki zdarzenia Konsekwencje zdarzenia
Klasa Rozmiar
1. Uderzenie pojazdu jadacego z matg predkoscig w | Uszke i pojazdéw  lub
KZ1 Mate urzadzenia infrastruktury drogowej lub obiekty {yobiektows/powodujgce nieduze
znajdujace sie w otoczeniu drogi. materialne.

1. Uderzenie pojazdu wypadajgcego z drogi w straty materialne.
urzadzenia infrastruktury drogowej lub obiekty &%ﬁe straty spoteczne: z ofiary
otoczeniu drogi. %rg ne lub pOJegyncze ofiary

KZ2 Duze 2. Najechanie pojazdu na pracownika znajdu'@ igzko ranne lub smiertelne.
sie w strefie prowadzenia robét albo na pi
lub na rowerzyste na tymczasowej d la
pieszych i rowerdow.

1. Uderzenie wypadajgcego z drodi jazdu w | Uszkodzenia  obiektéw Ilub
urzadzenia infrastruktury  drdgo (mury | urzadzen drogowych
oporowe, sciany, przyczotki %y, bardzo | Bardzo duze straty materialne
gtebokie wykopy h > 3,0 m) | @ ty znajdujgce Bardzo fjuze straty spgiecz.ne:

. . . liczne ofiary ranne, a takze ofiary

S'Q_W otoc.zenlu drogi. o ciezko ranne i $miertelne (do 5
KZ3 Bardzo duze Najechar?le’ przez wypada cy z drogi POJaZd n'a ofiar powaznych).

pracownikéw  pracuja w strefie robét

drogowych albo na pi h lub rowerzystow.

3. Zderzenie boczne lu erzenia czotowe pojazdu,
ktory przejechat (linie) dzielacy kierunki
ruchu z pdjazd dacymi po pasie ruchu
przeciwnego, -

1. Upadek pq@ duzej wysokosci do rzeki, na | Zniszczenia konstrukcji
inng droge inie kolejowa. obiektow lub urzadzen

2. Wtargnjazdu na droge klasy A lub S, linig | drogowych, .

KZ4 | Katastrofalne kole% .ud.erzenie w obiekt. uzyternoéci Eizii:tg?gr;n?;irr:?/?ﬁ oraz ofiar
p znajdujacy sie w otoczeniu drogi. ciezko ranne i $miertelne
3. je w obiekt lub konstrukcje grozaca | (powyzej5 ofiar powaznych
) niem sie na jezdnig drogi.

NI

(2) Dla lepszego i g;\l’%ﬁ‘ilgbwania strefy zagrozen zaproponowano cztery typowe (standardowe)
schematy lokalizacji~miejsc wystepowania zagrozen (SLZ1 - SLZ4), na drogach dwu i
jednojezdniow yktady przyjetych schematéw standardowych przedstawiono na rys. 5.3.1
-5.3.4.

&
S
S
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(3) Schemat SLZ1 - reprezentuje lokalizacje stref zagrozen na drodze dwujezdniowej w
przepadku lokalizacji strefy robét drogowych na prawym pasie jednej z jezdni (rys. 5.3.1). W tym\
przypadku jeden pas ruchu przektadany jest na jezdnie dla ruchu przeciwnego, pasy ruchu
zawezone. Wystepujg wszystkie rodzaje stref zagrozen (A- B-C-D- E). Przy czym obsz
wystepuje w dwoch miejscach, w strefie poczgtkowej na obu kierunkach ruchu. ?\x

Rys. 5.3.1Schemat SLZ; obszaru robo6t drogowych z potencjalng lokalizacjg st@weﬁ - przekroj wielopasowy

(4) Schemat SLZ, - reprezentuje lokalizacje stref zagroz% drodze dwujezdniowej w
przepadku lokalizacji strefy rob6t drogowych na prawym pasie\jedfej z jezdni (rys. 5.3.2). W tym
przypadku ruch nie jest przektadany jezdnie dla ruchu p nego, ale dla ruchu na jezdni
zawezonej pozostaje jeden pas ruchu. Wystepuja trzy s grozen (A-B - C).

A
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oferetetatetere!

S
e
‘0 -~ ‘0’0 ”0 0’:’0

5

A

Rys. 5.3.2 Schemat SLZ; obszaru robd }@vych z potencjalng lokalizacjg stref zagrozen wypadkami - przekroj
wielopasowy z jednym pasem ruch& nym z uzytkowania

(5) Schemat SLZ; - repr&@lokalizac]e stref zagrozen na drodze jezdniowej dwupasowej w
przepadku lokalizacji strefytobot drogowych na prawym pasie jezdni (rys. 5.3.3), a ruch
pojazdow jest przek’rada@ pas dla ruchu przeciwnego i przylegajgce do tego pasa pobocze.
W tym przypadku %ﬁuja dwa rodzaje obszaréw zagrozen (A — B), przy czym obszar A
wystepuje w dwé@' ach tj. w strefie poczatkowej i w strefie koncowe;.

R
s
P S
, s
A— s
s,
= S =

!
l@chemat SLZ3obszaru robét drogowych z potencjalng lokalizacjg stref zagrozen - przekréj dwupasowy
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(6) Schemat SLZ, - reprezentuje lokalizacje stref zagrozen na drodze jezdniowej dwupasowej,
dwukierunkowej w przepadku lokalizacji strefy robot drogowych na prawym pasie jezdni (rys.\
5.3.4). W tym przypadku ruch nie jest przektadany na pas dla ruchu przeciwnego, natomiast
zastosowanie sterowanie naprzemienne (ruch wahadtowy). W tym przypadku wystepuja t

dwa rodzaje obszaréw zagrozen (A — B), przy czym obszar zagrozenia A wystepuje w d&

miejscach tj. w strefie poczatkowej i w strefie koncowe;j. %F

Rys. 5.3.4 Schemat SLZ4 obszaru robét drogowych z potencjalng lokalizacjg stref zagroieﬁ% mi — przekroj

dwupasowy z ruchem wahadtowym @

a
5.3.3. Ustalenie koniecznosci stosowania zabezpieczen uzy@ikéw drogii
pracownikéw drogowych ¢

zaju zabezpieczenia
padkéw. Przewiduje sie
ograniczeniami predkosci
(szg zapewnia¢ odpowiednig
n krajowych oraz krajow
zabezpieczen pracownikow

(1) Zidentyfikowane zagrozenia wypadkami umozliwiajg dob
uzytkownikow drogi oraz pracownikow drogowych przed ryzyki
zastosowanie kilka rodzajow (poziomow) zabezpieczen, ktore v
i innymi srodkami (np. wyposazeniem ochronnym pracownikd
ochrone pracownikom drogowym. Na podstawie dos
skandynawskich mozna wyrézni¢ 8 rodzajow (pozi
drogowych [43], ktére wyrdézniono w tablicy 5.3.3.

Tabl. 5.3.3 Zestawienie rodzajow zabezpieczen pracowniké%gowych i innych uzytkownikow drogi przed
ryzykiem zagrozen wypadkami spowodowanymi przez poja

Zabezpieczenia przed zagrozeniami wypadkami
Poziom . Zastosowanie
Rodzaj ochrony

ochrony

1 Predkos¢ dopuszczalna na obszarze rzyzowania, odcinki z pierwszenstwem przejazdu lub z
robot drogowych VTaop < 20 (30) km/hell s lizacjg swietlng, krétkie odcinki ulic w zabudowanych

%szarach ze statym ograniczeniem predkosci do 50 km/h lub
/(s\nizszym

2. Wyznaczenie krawedzi %&Zazwyczaj stosowany w potgczeniu z innymi poziomami
drogowych separatorami, pafgwe%> ochrony w celu przeciwdziatania ryzyku zagrozen wypadkami
tablicami

3. Wyznaczenie krawedzi wbét Stosowany podczas recznych robdt drogowych, aby zapobiec
drogowych separatorami ’r ami, | przypadkowemu wejsciu lub upadkowi robotnikdw na strefe
tablicami wraz z zachowaniem/strefy | ruchu. Jest srodkiem zapobiegajacym ryzyku kolizji z
buforowej bocznej DBE& przejezdzajgcymi pojazdami, ale nie ma wptywu na ryzyko

kolizji z pojazdami najezdzajgcymi od czota.

4. Prowadzenie ot drogowych | Stosowany w robotach mobilnych do ochrony wytgcznie
mechanicznie jazdach lub | pracownikéw drogowych przez pojazd lub maszyne drogowa,
maszynach roboczych na ktorej pracuja.

5. Zabezpieczepie czofa obszaru robét | Stosowany w robotach stacjonarnych i mobilnych. Zapewnia
pojazdami%ieczajacymi (TMA, | skuteczng ochrone pracownikom, poniewaz moze zatrzymac
TTMA) o nnymi urzadzeniami | pojazd wjezdzajacy od czota robét, ktérego kierowca przeoczy
energoghton i lub przebije zapore drogowa.

6. Zabe '\&gﬂe czota i boku obszaru | Zapewnia skuteczng ochrong pracownikom, poniewaz moze
robd mobilnymi barierami | zatrzymac pojazd wjezdzajgcy zaréwno od czota jak i z boku w
t)@@ymi (MTB) obszar robot.

7. béﬁg;eczenie czota i (lub) boku | Zapewnia bardzo skuteczng ochrone pracownikom oraz
0 ru robét drogowymi barierami | uzytkownikom drogi, poniewaz moze zatrzymac¢ pojazd

ronnymi wijezdzajacy od czota i z boku w obszar robot.

8. amkniecie obszaru robot drogowych | Zapewnia najwyzszy poziom ochrony pracownikéw i ufatwia

a a ruchu pojazdow prowadzenie prac drogowych.

(Z%egélne poziomy ochrony chronig przed ruchem przejezdzajgcym lub nadjezdzajgcym
albo przed obydwoma tymi czynnikami, a zatem kazdy z nich bedzie odpowiedni w
osci od aktualnej sytuacji. Szczegoétowe zasady stosowania zaproponowanych srodkow
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nalezy opracowac¢ po prowadzeniu niezbednych prac studialnych i badan na obiektach
pilotazowych.

(3) Przygotowano zasady stosowania dwdéch z tych rodzajow srodkéw ochrony, umozliwiaé@
robot

eliminacje lub zmniejszenie skutkéw niebezpiecznych zdarzen drogowych w obszarach

drogowych sg to: separatory i drogowe bariery ochronne. x
(4) Decyzja o zastosowaniu drogowych barier ochronnych na obszarze robét d ch
powinna uwzglednia¢ bilans korzysci i strat (kosztow) wynikajacych z zastosowania
(5) W przypadku robét drogowych mobilnych (szybko postepujacych) barier o ych nie
stosuje sie.
(6) W przypadku roboét krotko lub dtugo trwajgcych wstepng decyzje o zastos iu drogowych
barier ochronnych, w poszczegolnych strefach zagrozenia wypadkami uzytk ikow drogi (A -
E), mozna podjagc¢ korzystajac z tabl. 5.3.4, w zaleznosci od:

a) rodzaju robot (krétko lub dtugo trwajace), @

b) poziomu zagrozenia (Z1-Z4), o

c) predkosci dopuszczalnej (VOqop lub VTaop) i Wynikajgcych o konsekwencji

aktywizaciji zagrozen,
d) wielkosci i struktury ruchu potoku pojazdéw (SDR, SDR

Tabl. 5.3.4 Zalecane rodzaje zabezpieczen w poszczegolnych strefac en wypadkami wystepujacych na
obszarze robét drogowych
Roboty ditugo trwajace
Zagrozenia wypadkami Natezenie ruchu pojazdow (tys.
Predkos¢ pojazdow Roboty krotko poj./dobe)
. trwajace SDR =30,0 SDR > 30,0
Obszar Poziom
zagrozenia | zagrozenia oraz o
Rodzaj (km/h) SDRc=5,0 SDRc> 5,0
Z1 VOudop <50 S S S
A Z3 VOudop <50 S S S
VOdop 50 - 60 S B B
VOdop =70 ) S/B B B
Z1 VOdop <50 S S S
VTaop 50 - 60 S S S/B
=70 S B B
Z2 VOudop <50 S S S
VTaop 50 - 60 S S B
B =70 S/B B B
Z3 VOudop <50 S S S
VTaop 50 - 60 S B B
=70 S/B B B
Z4 VOudop <50 S B B
VTdop 50 S B B
=60 S/B B B
c Z1 VOudop <50 S S S
VTaop =50 S S/B B
Z3 VOudop <50 S S S
D VTaop 50 - 60 S B B
=70 S/B B B
Z3 VOudop <50 S S S
E VTaop 50 - 60 S B B
=70 S/B B B
OznaczenWrator, B - bariera ochronna / rozdzielajgca, VO — predkos$¢ na odcinku dojazdowym,
redkos$¢ tymczasowa.

(7) W prz wku robot krotko trwajgcych:

S
Y%
i€ stosuje sie drogowych barier ochronnych na odcinkach robo6t drogowych, na
torych wystepuje mate zagrozenie wypadkami (Z1 lub Z2) oraz mate predkosci
dopuszczalne VOqop lub VT4 < 70 km/h,

) w pozostatych przypadkach decyzje o zastosowaniu barier ochronnych nalezy

podjac indywidualnie, na podstawie przeprowadzonej analizy ryzyka, korzystajac
z tablicy 5.3.4 oraz zasad przedstawionych w rozdz. 8;
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c) zaleca sig tak dobiera¢ warunki czasowej organizacji ruchu podczas prowadzenia s
krotko trwajgcych robot drogowych tak, aby nie byto koniecznosci stosowania
barier drogowych, miedzy innymi poprzez:

— zastosowanie innych rozwigzan niz bariery w strefie poczatkowg’
(odpowiednia dtugos¢ strefy buforowej, mobilne urzadzenia energochtonne), x

— dobdr odpowiedniego limitu tymczasowej predkosci dopuszczalnej
pozostatych strefach obszaru rob6t drogowych,

d) decyzje o zastosowaniu barier ochronnych nalezy podjag¢ na pod @@
przeprowadzonej analizy ryzyka wedtug zasad przedstawionych w rozdz.&

(8) W przypadku robét dtugo trwajgcych: @
a) nie wymaga sie zastosowania barier ochronnych na odcinkach robé%} ych,
i b Z2)

oraz mate predkosci dopuszczalne VOuop lUb VT 4o < 60 km/h (ta .3\4),
b) drogowe bariery ochronne powinny by¢ stosowane na obszarze otdrogowych

na ktérych wystepuje mate zagrozenie wypadkami (poziom zagrcﬁ%}
gtdwnie w miejscach, gdzie wystepuje bardzo duze (poziom za nia Z4) lub

duze zagrozenie wypadkami (poziom zagrozenia Z3), O%{;
c) w pozostatych przypadkach decyzje o zastosowaniu bari ronnych nalezy
podja¢ indywidualnie, na podstawie przeprowadzonej a yka, korzystajac

Z tablicy 5.3.4 oraz zasad przedstawionych w rozdz. 8.

5.4. Podstawowe parametry obszaru robgt

5.4.1. Parametry ruchu w obszarze robot dro%
(1) Niezbednymi danymi o ruchu, wptywajgcymi é%n o}
obszarach robét drogowych na odcinku drogi, nie
organizacji ruchu w obszarze robot drogowych sg:

a) natezenie ruchu pojazdow,

b) predkosc dopuszczalna w obszarz

r metod zarzagdzania ruchem w
i do przygotowania projektu czasowej

t drogowych.

(2) Srednioroczne dobowe natezenie ruch azdow ogotem SDR i pojazdow ciezkich SDRpc

(samochodow cigzarowych, autobuso amochoddéw cigzarowych z przyczepami), wptywaja

na prawdopodobienstwo powstawani(}ozeﬁ wypadkami w obszarze robdt drogowych.

Wptywajg takze na dobor paramet Nometrycznych drogi oraz wybor rodzaju urzadzen
e

zabezpieczajgcych (separatory, b hronne).

(3) Natezenie ruchu w godzi czytu NK umozliwia szacowanie przepustowosci CT
urzadzen drogowych w okr asowej organizacji ruchu i ocene warunkéw ruchu na
odcinkach robét drogowych & ich poszczegodlnych strefach.

(4) Predkos$¢ pojazdow v%@ach robot drogowych jest istotnym czynnikiem wptywajgcym na
bezpieczenstwo oraz @i 0$C uzytkownikow drog i pracownikéw drogowych. Celem
czasowych zmian dopu Inej predkosci w strefach robot jest promowanie bezpiecznego i
sprawnego przep’ry@érw:%hu w strefach robot, a takze zwiekszenie mozliwosci bezpiecznego
prowadzenia prac n\ rawnego reagowania na zaktécenia w ruchu. Zmiany dopuszczalnej
predkosci pojaz o'sk

obszarach robét drogowych powinny by¢ stosowane wytacznie w razie
koniecznosci i powinny by¢ adekwatne do wystepujgcych warunkow lub ograniczen.

'/‘O))
(5) Dla potrze adzania ruchem i doboru rodzaju zabezpieczen istotne sg [51]:
- dopuszczalna na odcinku drogi poprzedzajgcym obszar robét drogowych

aku przebiegajgcym przez obszar robot drogowych VT, wptywaja na konsekwencje
ypadkow powstatych w obszarze robot drogowych.
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(7) Predko$c¢ dopuszczalna na odcinku drogi poprzedzajgcym obszar robét drogowych VOgqp jest
istotna dla wymiarowania strefy przejsciowej i buforowej obszaru robét drogowych.

(8) Tymczasowa predkos¢ dopuszczalna VTap jest to predkosé, jakg dopuszcza sie
&
i

odcinkach drog znajdujgcych sie w obszarze robot drogowych, ktérg nalezy brac¢ podau
przy projektowaniu wszelkich zmian toru jazdy, zawezen i innych zmian geometrii drogi.
dobrane limity dopuszczalnej predkosci zwiekszajg bezpieczenstwo uzytkowniko
pracownikow drogowych.

(9) Dopuszczalne limity predkosci to zalecana predkosé¢ dla pojazdow poruszajg i€ na
odcinku drogi w strefie robdt, w oparciu o geometrie i konstrukcje drogi, erystyki
eksploatacyjne i warunki otoczenia w strefie robot, ostrzegajg kierowcd ncjalnych
zagrozeniach i stanowig ograniczenie zagrozenia dla pracownikow ronionych
uzytkownikow drogi. Jednakze te limity powinny by¢ poparte widocznymi elementami zagrozen

(zawezenia pasa, wygrodzenia, zamiany trajektorii jazdy itp.).

(10) W tablicy 7.1.1 przedstawiono zalecane wartosci limitow dopu@nej predkosci w
obszarze robot drogowych. Limity tymczasowej predkosci dopus? Inej nalezy przyjmowac
uwzgledniajac limity zalecane (w tabl. 7.1.2) oraz uwzgledniajgc w iejscowe wynikajgce
z parametrow geometrycznych (szerokos¢ pasa ruchu, promieni OW poziomych, odlegtos¢
widocznosci na zatrzymanie (zgodnie z WR-D-22-01) rodzaju ganizacji robét drogowych,
udziatu niechronionych uzytkownikow drogi [27].

(1) W czasowej organizacji ruchu istotne jest odpowj stopniowanie zmian limitow
predkosci dopuszczalnej. Zmiana ta powinna wynosic ni j niz 30 km/h na autostradach i

drogach ekspresowych oraz nie wiecej niz 20 km/h na ‘m tych drogach.
5.4.2. Parametry drogi w obszarze robot dr @ ch

5.4.2.1 Liczba i szerokosc pasow ruchu

(1) Podstawowymi elementami przekroju poprze¢znego’drogi jak liczba dostepnych pasow ruchu
oraz dostepna szerokos¢ pasa ruchu.

(2) W miare mozliwosci zaleca sie utrzym ¢ standardowg szerokosc¢ pasa ruchu w obszarze

robét drogowych (WR-D-22-02 rozdz.@
Q@
(3) W przypadku braku odpowiedniej zeni na wykonanie standardowej szerokosci pasoéw

ruchu mozna je zawezi¢, wedtug tabli"Z.1.9, do szerokosci zalecanej dla trudnych warunkow, a
w przypadku pasa ruchu przezna ego tylko dla samochodow osobowych na tymczasowej

jezdni dwupasowej dla warunk uszczalnych.

5.4.2.2 Szerokosc strefy wo rzeszkod

(1) Strefa wolna od pr 3d to obszar przylegajacy do pasa ruchu, w ktérym pojazdy
wypadajgc z pasa ruch@ beda mogty wjecha¢ w obszary zagrozone, nie bedg uderzaty w
przeszkody poza j nig, w innych uzytkownikéw drogi lub pracownikéw wykonujgcych prace
drogowe; nie ule roceniu, beda mogty stopniowo sie zatrzymywac lub beda mogty
powrdcic na jezdnie posob kontrolowany, nie stanowigc zagrozenia dla innych pojazdow.

(2) Szerokosé
na podstawi
obszar ro
natezeniadru

ez przeszkod od przeszkod LSBP w obszarze robot drogowych ustala sie
=D-22-1rozdz. 11 [27] w zaleznosci od predkosci dopuszczalnej na wjezdzie w
gowych lub w zaleznosci tymczasowej predkosci dopuszczalnej VTdop i
pojazdéw SDR. W miare mozliwosci, zaleca sie stosowac¢ standardowe
fy bez przeszkod w obszarze robdt drogowych.

szerokoSci
(3} g:% adku braku odpowiedniej przestrzeni na utrzymanie standardowej szerokosci strefy

be zkdd mozna go zawezi¢ do szerokosci zalecanej dla przebudowy lub rozbudowy
i@ ej drogi, nalezy przyjmowac wedtug tabl. 5.4.1.

Q
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(4) Przyjecie standardowej szerokosci strefy bez przeszkdd pozwala uznac, ze poziom ryzyka
wystgpienia negatywnych skutkow wypadkow i kolizji drogowych zwigzanych z
niekontrolowanym zjechaniem pojazdu z jezdni jest niski. Ryzyko to mozna wowczas
kwalifikowa¢ jako akceptowalne. Przyjecie natomiast dopuszczalnej szerokosci strefy
przeszkod oznacza, ze poziom tego ryzyka jest zwiekszony, przy czym ryzyko to f
kwalifikowac¢ jako akceptowalne, o ile z przeprowadzonej oceny szczegdtowej nie wyni j

[27].

(5) W przypadku braku odpowiedniej przestrzeni na zapewnienie wymaganej szer @trefy
bez przeszkdd nalezy przeanalizowac¢ mozliwos¢ zastosowania drogowych barif ronnych

wedtug zasad przedstawionych w rozdz. 8.

Tabl. 5.4.1 Zestawienie minimalnych szerokosci strefy wolnej od przeszkdd Lsgr W obszar %drogowych w
zaleznosci od predkosci dopuszczalnej i natezenia ruchu [27] x

Predkos¢ Natgzenie ruchu Podstawowa szerokosé strefy bez przeszkéd Lsgpo [m]”
dopuszczalna SDR Dopuszczalna w przypadku
VOuop (VTdop) [poj./24 h] Standardowa przebydoyvy Iub' rozbgdowy
[km/h] istniejagcej drogi

<2000 2,0 1,50

60 2000 - 5000 2,5 2o,
5000 - 10000 3,0 & 25
>10000 4,0 ,0
<2000 3,0 S YW2,0
70 2000 - 5000 4,0 3,0
5000 - 10000 5,0 4,0
>10000 7,0 5,0
<2000 4,0 SO 3,0
80-90 2000 - 5000 6,0 D 4,0
5000 - 10000 8,0 N 5,0
>10000 10,0 ) 7,0
<5000 8,0 N 6,0
100 5000 - 10000 10,0\ 7,0
>10000 ™y, N 8,0
10 < 10000 “q00 7 ¢ 6,0
>10000 (92,07 8,0

5.4.2.3  Promienie tukow poziomyc@
.jgtej predkosci do projektowania odcinki drég, na ktérych

e,powinny spetnia¢ podstawowe wymagania geometryczne.
SC poszczegolne elementy toru przejazdu pojazdu w obszarze
pewnione minimalne wartosci promieni ftukéw poziomych Rmin
cznosci ha zatrzymanie Lz.

(1) W zaleznosci od klasy dro
prowadzone sg roboty dro
Przyjmujgc dopuszczaln
robot drogowych musza
oraz minimalng odlegtos

(2) Minimalne wart
(rozdz. 10), natomi
poziomych przy
jazdy pojazdo

S¢i promieni tukdw poziomych Rmin ustala sie na podstawie WR-D-22-02
blicy 5.4.2 zestawiono wartosci liczbowe minimalnych promieni tukéw
malnej dopuszczalnej przechytce q = 7,0 %. Przy ksztattowaniu toru
tukach w obszarze robdét drogowych nalezy uwzglednia¢ szerokosc¢
z WR-D-22-02 (rozdz. 4) [27].

(3) Minima gtos¢ widocznosci na zatrzymanie Lz ustala sie na podstawie WR-D-22-01
(rozdz. 7 natomiast w tablicy 5.4.2 zestawiono wartosci liczbowe minimalnych odlegtosci
na zatrz ie przy pochyleniu podtuznymi= 0,0 %.

3
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Tabl. 5.4.2 Zestawienie minimalnych promieni tfuku poziomego i minimalnej odlegtosci widocznosci na zatrzymanig

na odcinkach drog w zaleznosci od predkosci dopuszczalnej [27] \
Predkos¢ Minimalny promien tuku Minimalna odlegtos¢ @
dopuszczalna poziomego widocznosci na zatrzymanie s
Vaop (VTadop) [km/h] R?min [M] Lz" [m] x

30 30 25
40 55 35
50 90 50 %
60 130 70 &
70 190 90
80 250 15 @
90 390 140 %
100 420 175
10 525 210
120 625 250 @9
130 750 290 S
140 900 340 x

)2 - przy maksymalnej dopuszczalnej przechytce q = 7,0 %,

)° - przy pochyleniu podtuznymi = 0,0 %. @

5.4.3. Parametry geometryczne obszaru robot drog

5.4.3.1 Podstawowe parametry geometryczne

(1) Dla potrzeb prawidtowego zwymiarowania obszar drogowych dzieli sie na strefy
funkcjonalne zgodnie z ze schematem przedstawi a rysunku 5.4.1. Dla prawidtowej
lokalizacji znakow pionowych, oznakowania pozia% oraz urzadzen brd niezbedne jest
ustalenie podstawowych parametrow geometrycz@ ch stref, a w szczegdlnosci [51]:

a) dtugos¢ obszaru robot LOR,

b) dtugosc strefy informacyjnej LSI,

c) dtugosc strefy ostrzegawczej LSO,

d) dtugos¢ strefy przejsciowej LSP,

e) dtugosc klina poczatkowego LKP@

f) dtugos¢ strefy buforowej LSB,

g) dtugosé pasa buforowego fi wego LBP,

h) dtugos¢ strefy prowadzeni 5t drogowych LRD,

i) dtugos¢ strefy korncowej
j) dtugosc klina koricowe,

k) dtugosc¢ pasa buforo
[) szerokos$é boczneg% buforowego (pasa bezpieczenstwa) DBB,
m) szerokos¢ pas o kierunki ruchu DPD.

(2) Szczegotowe zasadyokreslania wybranych parametrow geometrycznych niezbednych do

opracowania projekto asowej organizacji ruchu w obszarach robdét drogowych
przedstawiono w ro%%m.

54.3.2 Dtugo robot drogowych

(1) Dtugosc ol robot drogowych LOR zalezy od przyjetej w projekcie technicznym
technologii dzenia robdt. W niniejszych wytycznych na diugos¢ obszaru robét drogowych
sktadajg osci: strefy ostrzegawczej LSO, diugos¢ strefy przejsciowej (sktadajacej sie z
dtugos¢ klinapoczatkowego na jezdnii na poboczu LKP), dtugosé¢ strefy posredniej (zawierajacej

dtug pas

L@%ﬁos’ci strefy koncowej (sktadajacej sie z dtugosci pasa buforowego koncowego LBK i
dtugesci klina korncowego LKK). Dtugosé¢ strefy informacyjnej nie wlicza sie do dtugosci obszaru
o% drogowych.

Q
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(2) Ze wzgledow ucigzliwosci w ruchu: s

a) dtugos¢ obszaru robdét drogowych dtugo trwajacych LOR ustalana jest \
indywidualnie; ze wzgledu bezpieczenstwa ruchu (zmeczenie kierowcow) zaleca
sig, aby LOR nie przekraczata 5 km dla autostrad i drég ekspresowych i 3 km dla
pozostatych drog, @

b) zaleca sig, aby pomigedzy kolejnymi obszarami robét zostawi¢ odcinki drogide x
ograniczen predkosci wynikajgcych z robot, umozliwiajgce normalng jazde, k
nie powinny byc¢ nie krotsze niz: %
— 10 km w przypadku predkosci dopuszczalnej Vo, 2 100 km/h, &
— 1-2km w przypadku predkosci dopuszczalnej na drodze Vg0, = 80 l@

K

Strefa informacyjna

Strefa ostrzegawcza " Pas ruchu, dopuszczalna
predkos¢ operacyjna VOdop

Strefa przejsciowa

Klin na poboczu

Klin poczatkowy
LKP

Pas ruchu,
Strefa buforowa dopuszczalna predkosc
czasowa VT, ,
Pas buforowy
poczatkowy LBP

——-| #—— Pas buforowy boczny DBB

Strefa prowadzenia robét drogowych

Diugosc strefy
robot
drogowych LRD

HO1 yo2Aimoboup 10gqos nuezsqo 9sobniQq

Strefa koricowa Pas buforowy

koncowy LBK
Klin koricowy LKK /

]

i

U ﬂ Pas ruchu, dopuszczalna
predkosc operacyjna VO

dop

Rys. 5.4. a@mt rozmieszczenia stref funkcjonalnych na obszarze robot drogowych wraz z podstawowymi
param ometrycznymi

mi
54.3% tugosci strefy informacyjnej

fa informacyjna jest stosowana, gdy przed obszarem roboét drogowych, na drodze
stepujg zatory drogowe. Wéwczas w znacznej odlegtosci przed obszarem robét drogowych
ezy zastosowac oznakowanie pionowego lub tablice zmiennej tresci przekazujgce informacje
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o zblizaniu sie¢ do obszaru robdét drogowych, na ktérych mogg wystgpi¢ utrudnienia oraz
informuje sie uzytkownikow drogi o zblizajgcym sie niebezpieczenstwie i przygotowuje sie ich
na zmiane warunkow drogowych.

(2) Dtugosc¢ strefy informacyjnej wynosi: @
a) na autostradach i drogach ekspresowych od 2,0 km do kilkudziesigciu kilo
przed obszarem robét drogowych, w przypadku dtuzszych stref informacyjny a
sie powtarzanie informacji o robotach drogowych i utrudnieniach co 5 lub
kazdorazowo przed kolejnym weztem drogowym,
b) na drogach zamiejskich od 1,0 km do kilku kilometréw przed ob m robot
drogowych.
c) na ulicach od 0,5 km lub przed skrzyzowaniem poprzedzajq% zar robot
drogowych.
5.4.3.4  Dtugosci strefy ostrzegawczej @

(1) Strefa ostrzegawcza SO stanowi pierwszy segment obszaru robot dych. Poczatek tej
strefy wyznacza pierwszy znak A-111 ,Roboty drogowe". Dtugosc¢ ﬁ% rzegawczej liczona

jest od lokalizacji pierwszego znaku ostrzegawczego do skosu tkowego lub zapory.
Dtugos¢ strefy ostrzegawczej LO powinna umozliwia¢ przedstawienia pomocg oznhakowania
uzytkownikom drogi informacji o: prowadzonych robotach, sci do poczatku strefy
prowadzenia robot, zasadach poruszania sige po tym obszarze szenie liczby pasow ruchu,
zawezenia, ostrzezenie o zmienionych limitach dopuszczaln :q osci tymczasowej).

I i od klasy drogi, predkosci

(2) Dtugosc strefy ostrzegawczej LO rozni sie w z S
dopuszczalnej na odcinku dojazdowym oraz tymczas predkosci dopuszczalnej w strefie
prowadzenia robdét. Dlugos¢ LO zalezy od liczby zna ostrzegawczych i informacyjnych
ustawionych w strefie ostrzegawczej, przed strefg \przejsciowa (lub buforowa) i odlegtosci

widocznosci na zatrzymanie przed przeszkoda, skosem poczatkowym (zmiany pasa
ruchu).
(3) Odlegtos¢ miedzy znakami jest wyznaczan zaleznosci od czasu percepcji (w przypadku
LO) i minimalnej odlegtosci na zatrzymani ypadku LP) (wedtug tabl. 7.1.3) lub réznicy
miedzy dopuszczalnymi limitami predkosci edtug tabl. 7.1.4).
(4) Najczesciej dtugosé strefy ostrzega j LO wynosi:

a) na autostradach i drogach 8 wych 0,8 - 1,6 km,

b) na drogach zamiejskich 0,25:=0;50 km,

c) na ulicach 0,05 - 0,10 km¢

5.4.3.5 Dtugosci strefy przejsci

(1) W strefie przejsciowej %takze strefg zwezenia jezdni, w celu przekierowywania ruchu
z normalnego toru na mczasowy prowadzacy przez obszar robot drogowych nalezy
zaprojektowac klin zmia a (pasow) ruchu o dtugosci LKP.

(2) Dtugosc¢ tego k"@%zy od szerokosci zmiany toru jazdy (liczby i szerokosci pasow ruchu
DPR), wielkosci s ina (1:k).

(3) Wielkos¢ sko ina (n) zalezy od predkosci dopuszczalnej VOuop pojazddw na dojezdzie od
obszaru robdt, ) odcinku poprzedzajgcym obszar robét drogowych oraz oczekiwanego kata

bariere ochronng KU. Im mniejszy kat KU tym mniejsza energia uderzenia
re, a tym samym mniejsze konsekwencje tego uderzenia, ale powoduje to

gosci klina poczagtkowego LKP.

zwiekszenie
(4) W%M.G zestawiono zalecane wielkosci skoséw (n) zmiany toru jazdy i dtugosci klina
k go LKP dla typowych przekrojow jezdni w strefie przejsciowej robét drogowych.

pojazdu b

p
( SC strefy przejsciowej LO przyjmuje sie nie mniejszg niz dtugosc¢ klina poczagtkowego
L wiekszong o dtugos¢ potrzebna do ustawienia znakow drogowych przed poczatkiem
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(6) Minimalng diugosc klina poczatkowego oblicza sie ze wzoru (5.2):

Q@
LKP, = k-DPR (5. \

(7) Zalecang dtugosc¢ klina poczatkowego oblicza sie ze wzoru (5.3):

Q
LKP, = % Q <&\%3)

LKP, — minimalna dtugos¢ klina poczatkowego (m), zestawiono w tabl. 7.1.&\3f

gdzie:
LKP, — zalecana dtugos¢ klina poczatkowego (m),

DPR - szerokos$¢ pasa ruchu (m),

k — skos klina poczgtkowego, przyjmowany z tabl. 7.1.6, §

VO - predkos¢ operacyjna (kwantyl 85 % z rozktadu pred a drodze przed
rozpoczeciem budowy), a w przypadku braku danych? nalezy” przyjaé¢ predkosé
dopuszczalng VOue, na odcinku dojazdowym drogi do obs owy) (km/h).

5.4.3.6  Dtugosci strefy buforowej

(1) Dtugosc¢ strefy buforowej poczatkowej LBP uzalezniona jes ostepnosci obszaru drogi
oraz od rodzaju zastosowanych urzadzen ochronnych pieczajgcych strefe robot

drogowych i pracownikéow drogowych przed wtargnieciem¢zabtakanego” pojazdu.

(2) W tablicy 7.1.8 zestawiono minimalne dtugosci uforowego poczatkowego LBP,
najczesciej rownego dtugosci strefy buforowej p \{% ej, w zaleznosci od predkosci
dopuszczalnej VOgy0p ha odcinku poprzedzajgcym zarroboét drogowych dla nastepujacych
grup przypadkow:

a) LBP1 min - przy braku urzgdzen pochtani energie w strefie buforowej,

b) LBP2 min - przy zastosowaniu zapory gforo j na poczatku strefy buforowej,

e
o

1’6

c) LBP3,4,5 min- przy zastosowaniu ur mobilnych (TMA o masie < 7,5 ton, 7,5-10,0
ton oraz >10,0 ton) pochtaniajgc gie i zatrzymujgcych ,zabtgkane” pojazdy,
ktore moga wtargnac w strefe b

d) LBP®6 min - przy zastosowaniu d bariery ochronnej na skosie klina poczatkowego.
Q@

5.4.3.7 Dtugosc strefy prowadzenia

(1) Strefa prowadzenia robot o‘gﬁ\» ch obejmuje ten odcinek drogi, ha ktérym prowadzone sg
prace. Sktada sie on z przestrze boczej i przestrzeni ruchu. Jego dtugosc¢ zalezy od zakresu
prac. Odcinek ten otoczony p eniami buforowymi. Obszar ten to czesc drogi zamknigta dla
uzytkownikow drog i prz a dla pracownikow, sprzetu i materiatow oraz pojazdu-zapory,
jesli jest on uzywany w d ezpieczenia robot. Przestrzenie dziatan sg zazwyczaj wyznaczane
dla uzytkownikow drég poprzez urzadzenia kanalizujgce ruch pojazdéw lub w celu wykluczenia

siebie nawet o kilka mil), kazdy obszar dziatan powinien by¢ odpowiednio oznakowany, aby
informowac uz

(3) Dtugosc

pojazdow i pieszych, tymczasowe bariery.
(2) W granicach@gwmoze znajdowac¢ sie kilka obszaréw dziatan (niektére oddalone od

ikow drég i zmniejsza¢ zamieszanie.

owadzenia robot LRD jest to odcinek, na ktérym prowadzone sg rzeczywiste

(4) Dtug trefy robot drogowych jest ustalana na podstawie czynnikéw takich jak rodzaj
Q%iﬁh trwania, klasyfikacja drogi i natezenie ruchu. Jego dtugos¢ zalezy od zakresu

4.3).

prac f::a
(-‘ owana przez kierowcow dtugos¢ strefy prowadzenia robdt LRDT jest to odcinek drogi,
Q@g o dtugosc¢ pojazdy pokonujg w czasie 10 sekund.
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<Q
Tablica 5.4.3 Maksymalna dtugos$¢ strefy prowadzenia robot drogowych zaleznosci od predkosci dopuszczalnej

Predkosé dopuszczalna Tolerowana przez kierowcow \
t ditugos¢ strefy prowadzenia robot Dtugosé strefy prowadzenia robot
ymczasowa
drogowych

VTaop (km/h) LRDT (m) LRD (m)

30 85 100 -200 |-

40 10 150 - 500 <

50 140 300-1000 L.

60 170 400 - 1500 ¢ &

80 220 500 - 5000

5.4.3.8 Dtugosc strefy koricowej %

(1) Dtugosc¢ strefy koncowej LK stanowi sume dtugosci klina koncowego L@)hcowej strefy
buforowej. Strefa ta wystepuje za obszarem robot drogowych:
a) w przypadku ruchu jednokierunkowego spetnia role inforn2>acyj .= Zakonczeniu
obszaru robét i przekierowaniu ruchu na normalny tor jazNugoéé tej strefy
moze by¢ znacznie skrocona,
b) w przypadku ruchu dwukierunkowego spetnia podo zadania, jak strefa
poczagtkowa, wowczas strefa ta moze spetniac¢ funkcje fypoczatkowej.

O

S

obdt drogowych istotne sg

(2) Do zaprojektowania zabezpieczen w strefie koncowej o
S fy buforowej koncowej LBK.

dwa parametry: skos i dtugosc klina koncowego LKK i dtug

(3) Dtugos¢ pasa buforowego koncowego LBK ustala si Znosci od:
a) dopuszczalnej predkosci tymczasowej VTdo@zypadku, gdy obszar robdt
przylega do jezdni jednokierunkowej, wedtug ta .12,
b) dopuszczalnej predkosci VOgop W przypa y obszar robot przylega do jezdni

dwupasowej dwukierunkowej, wedtug t 7 (woéwczas LBK = LBP).

(4) Dtugos¢ klina LKK ustala sie w zaleznosci ok
a) dopuszczalnej predkosci tymczas Taop W przypadku, gdy obszar robot

przylega do jezdni jednokierunko e ug tabl. 7.1.12,

b) dopuszczalnej predkosci VOgop W padku, gdy obszar roboét przylega do jezdni

dwupasowej dwukierunkowej, @ g tabl. 7.1.6 (wowczas LKK = LKP).
(5) W przypadku, gdy obszar robega do jezdni dwupasowej dwukierunkowej, nalezy

stosowaé zabezpieczenia obszar ufora koncowego w podobny sposob, jak bufora
poczatkowego. Minimalng d’fug refy buforowej koncowej (tab. 7.1.7) nalezy zwiekszy¢ w
przypadku koniecznosci lokalize tej strefie miejsca do postoju pojazdéw lub organizaciji

P
| i
wjazdu w obszar budowy.

S

5.4.3.9 Szerokosc pasa b, wego bocznego

(1) Pas buforowy bocz uzy do ustawienia i pracy tymczasowych barier drogowych,
prowadzenia tymczasowych drég dla pieszych lub drog dla rowerdow, paséw przeznaczonych
do przemieszcza pracownikow, dlatego szerokosc¢ tego pasa powinna uwzgledniac
wymienione fun .

rowy nalezy wyznaczac¢ pomiedzy jezdnig i granicg robdt wzdtuz catego
strefg prowadzenia robdt drogowych. Granice tego pasa pomiedzy jezdnig

ieszczania sie barier ochronnych, nalezy wyznaczy¢ za pomocg separatorow,
owych wypetnionych wodg, zapor itp.

ruchu od bariery),
b) szerokosciroboczej bariery B,
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c) szerokosci spodziewanego przesunigcia bariery DPB, o
d) szerokosci pasa bezpiecznego poruszania sie pracownikéw DSP

e) szerokoscitymczasowych drog dla pieszych i roweréw DPP,

f) szerokosci separatorow S. ®

(4) Rozréznia sie kilka wariantu zabezpieczenia wybranych grup uzytkownikd
wymagajgcych ochrony w obszarze robo6t drogowych WZU w zaleznosci od szero
buforowego bocznego w zaleznosci od wariantu zabezpieczenia wybranych grup uz
drogi wymagajacych ochrony w obszarze robdt drogowych, a w szczegodlnosci (ry

a) wariant WZU»- bez pracownikow i pieszych, tylko bariera ostonowa,

b) wariant WZU, - pracownicy w pasie buforowym,

¢) wariant WZUs; - piesi lub rowerzysci w pasie buforowym,

d) wariant WZU, - piesi, rowerzysci i pracownicy w pasie buforowym:

(5) W tablicy 7.1.10 i na rys. 5.4.2, zestawiono przyktadowe mini r‘ﬁ‘ zerokosci pasa

buforowego bocznego DBB w zaleznosci od predkosci pojazdow porus ych sie po jezdni w
obszarze robot drogowych VTgop, Szerokosci pracujgcej Wi spodzie@ €go przesuniecia bariery
ostonowej DPB, rodzaju grup uzytkownikow korzystajgcych z teg (przedstawionych na
rys. 5.4.3), dla bariery o szerokosci roboczejb = 0,2 m.

Wymagana szerokosc¢ pasa buforowego hocznego z barierg ostonowg
420 ‘ |
E B Wariant W2U,, DBB,
= 380 Bariera + pracownicy + piesi
m web
o 360
a - [
o 3,40 g
W 300 °
c ]
N 3,00 ] .
] 280 DE Wariant WZU,, DBB,
a0 § W| o ommmm==m=mTTTT e Bariera + piesi
9 260 R |
2
3 240 =
8 0 & Wariant WZU,, DBB,
0 = . .
< 20 E Bariera + pracownicy
2 2
m 180 3
T 160 2
a g [E— .
w140 g W Wariant WZU,, DBB,
0 1 g W Bariera
x L ]
0 a w2
g 0 2w
A 080
0,60
0,40
0,20
0,00 +
<50 60-70 80
Predkosc dopuszczalna tymezasowa VT, (km/h)
== DBB1, W1 ===DBB1, W2 ===DBB1, W3 ===DBB1, W4 — - DBBZ, W1 — - DBBZ, W2 — - DBB2, W3 — - DBBZ, W4
= =DBB3, W1 = =DBB3, W2 = =DBB3, W3 = =DBB3, W4 e DBB4, W1 <+ DBB4, W2 wonDBBA,WE e DBB4, W4
Rys. 5.4. Mes szerokosci pasa buforowego bocznego DBB w zaleznosci od predkosci tymczasowej VT dop,
szerokosci tijacej bariery i wariantu zabezpieczenia uzytkownikow pasa buforowego WZU.
43 ‘5, Szerokosc pasa ruchu

rokos¢ pasa ruchu DPR w obszarze robot drogowych przyjmuje sie zgodnie z zasadami
edstawionymi w pkt. 5.5.2
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a) Wariant WZU,- bariera @

strefa strefa
strefa koricowa przejéciowa strefa buforowa strefa rob6t drogowych strefa buforowa przejsciowa strefa ostrzegawcza

| ) ) ) ) ) ) 1

(/%/

pobocze
b)  Wariant WZU.- bariera + pracownicy N
strefa strefa
strefa koricowa przejsciowa strefa buforowa strefa robét drogowych strefa buforowa przejsciowa strefa ostrzegawcza

I ) ) ) ) ) ) |

pobocze
N N . . RN
c) Wariant WZU; - bariera + piesi m
strefa strefa
strefa kon przejéciowa strefa buforowa strefa robét drogowych strefa buforowa przejéciowa strefa ostrzegawcza
pobocze
pobocze
d) Wariant WZU, - bariera ;l;@)wmcy + piesi
strefa strefa
strefa koficowa przejsciowa strefa buforowa strefa robét drogowych strefa buforowa przejsciowa strefa ostrzegawcza

I ) ) ) ) ) ) ]

chodnik

chodnik
bariera drogowa = = = = Separator — Wygrodzenie robét drogowych
- obszar buforowy obszar dostepny dla pieszych :r::::’gi(:(sdtfvpny dia - roboty drogowe
AW}
Rys: chematy wariantéw zabezpieczenia grup uzytkownikow pasa buforowego wzdtuz strefy prowadzenia

r owych: a) wariant WZU,, b) wariant WZU-, c) wariant WZUs, d) wariant WZU,.
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5.4.3.11 Szerokosc pasa dzielgcego kierunki ruchu

Q@
(1) Pas dzielgcy kierunki ruchu stuzy do ustawienia i prawidtowej pracy drogowych bari \
rozdzielajgcych oraz do wyznaczania toru jazdy pojazdéw poruszajgcych sie w przeciwn
kierunkach. Konieczne jest zatem zapewnienie niezbednej przestrzeni miedzy barierg
ruchu, aby uwzgledni¢ dynamiczne ruchy poprzeczne pojazdu, odczucia kierowcy,ja
wzdiuz urzadzenia drogowego oraz dynamiczne przesuniecia bariery w wyniku uderzeni ig

pojazdu. %
(2) Pas dzielgcy kierunki ruchu nalezy wyznaczaé¢ w obszarze robot drogowy@%)miedzy
jezdniami lub pasami ruchu prowadzgcymiruch o przeciwnych kierunkach, a w s@ nosci w

miejscach:
a) wystepowania czestych i gwattownych zmian toru jazdy, %
b) gdzie mozliwie jest zderzenie czotowe pojazdéw jadacych na sgsiednich pasach w
przeciwnych kierunkach z duzg predkoscia,
c) gdzie mozliwe jest tatwe wjechanie pojazdu na przeciwny p hu w warunkach

utrudnionej orientacji lub ograniczonej widocznosci (brak Wystarczajgcej dtugosci pola
widocznosci, noca, w ztych warunkach atmosferycznych)
(3) Szerokos¢ pasa dzielgcego kierunki ruchu DPD skfada sie z:

a) szerokosci roboczej bariery B i szerokosci opaski b zenstwa OB (oddzielajgcej
pojazdy poruszajace sie po pasie ruchu od bariery), (fy 4.6),

b) szerokosci roboczej bariery B i szerokosci spodzi go przesunigcia bariery DPB
(rys. 5.4.4).
(4) Granice wyznaczajgce szeroko$¢ pasa dzielg ierunki ruchu DPD, wizualnie

sktadajgcego sie z szerokosci bariery B i szerokos’c@?bezpieczehstwa OB, powinny by¢

oznakowane linig ciggfa.

(5) Rozroznia sie kilka najczesciej spotykany@%riantéw rozwigzania pasa dzielgcego
r

przeciwne kierunki ruchu DPD z wykorzystaniem d wych barier rozdzielajgcych (rys. 5.4.4.
-rys. 5.4.6):
a) wariant WP, - jedna bariera rozdzigelajgca,\waskie pasy ruchu przy barierze o szerokosci
DPR =2,75m,

b) wariant WPg - jedna bariera
szerokos$ci DPR>2,75m, ¢

c) Wariant WP - dwie réwno}gg%;ariery rozdzielajgce.

r=-——=1

ielajgca, szerokie pasy ruchu przy barierze o

| |

] 1 ! ]
] \ i \

- + W W N
I I I I
—1 P e |
DPR, | B D B DPR,
DPB, B DPB,
3 DPD, N
. 5.4.4 Schemat elementdw i ich szerokosci pasa dzielgcegdo kierunki ruchu wedtug rozwigzania wariant WPa.
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Rys. 5.4.5 Schemat elementow i ich szerokosci pasa dzielgcego kierunki ruchu w %zwiqzania wariant WPs.

DPR, 0B, B B OB, DPR,

DPD,

Rys. 5.4.6 Schemat elementow i ich z“

3 Sci pasa dzielgcego kierunki ruchu wedtug rozwigzania wariant WPc.

Oznaczenianarys. 5.4.4-5.4.6:
0s$

DPDa, DPDg i DPDc - sz asa dzielgcego kierunki ruchu (dla poszczegdlnych wariantow) (m),

B - bariera, szerokos$¢
DPB - szacowane $rednie pfzesuniecie bariery spowodowane uderzeniem pojazdu (m),
OB, OB: — opaska bgzpieczenstwa migdzy bariera i pasem ruchu (m),

DPR;, DPR2- szerokes$¢ pasa ruchu (m),
W — szerokosc p j bariery (m),
DPly, DPI; - sze S

sciingerenciji bariery w pas ruchu (m).

@alne szerokosci pasa dzielgcego kierunki ruchu DPDnmin dla wybranych

redkosci dopuszczalnych VT4, wWybranych szerokosci roboczej bariery

oraz szerokosci pracujgcej bariery w klasie W1 do W4 dobiera sie wstepnie na
li7.1.1lub rys. 5.4.7- 5.4.9.
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3,00
Wymagana szerokos¢ pasa dzielgcego jezdnie z barierg rozdzielajaca,

2,80 wariant WP, - waski pas ruchu przy barierze
2,60

2,40
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Szerokos¢ pasa dzielgcego kierunki ruchu DPDA (m)
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Szerokosc bariery tymczasowej B (m)

— W1, VT = 50 km/h W1, VT = 60-70 kim/h ====W1, VT = 80 km/h — - W2,VT=50km/h — + W2,VT=60-70km/h — - W2, VT =80km/h
— = W3, VT =50km/h — —W3,VT=60-70km/h — —W3,VT=80km/h  ------ W4, VT=50km/h  =eeeee W4, VT =60-70km/h -«+--- W4, VT = 80 km/h

Rys. 5.4.7 Wykres zaleznosci szerokosci pasa rozdzielajagcego %\Rl/mchu wedtug rozwigzania wariant WPa.

S

2,40
Wymagana szerokos$¢ pasa dzielacego jezdnie z barierg rozdzielajaca,

2,20 | wariant WP; - szeroki pas ruchu przy barierze
2,00
1,80
1,60
1,40
1,20
1,00
0,80

0,60

Szeroko$¢ pasa dzielgcego kierunki ruchu DPDg(m)

0,40
0,20

0,00
0,2 04 0,6 0,8

Szerokos¢ bariery tymczasowej B (m)

=—VT =50 km/h =——\/T = 60-70 km/h =—VT =80 km/h

R \4@ Wykres zaleznosci szerokosci pasa rozdzielajgcego kierunki ruchu wedtug rozwigzania wariant WPs.
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Wymagana szerokos¢ pasa dzielgcego z dwiema barierami rozdzielajgcymi, Wariant WP
3,5

25

1,5

Szeroko$¢ pasa dzielacego kierunkli ruchu DPD. [m]

0,5

0,2 0,4 0,6 0,8
Szerokosé bariery tymczasowej B [m]

=—W1, VT=50 km/h = W1, VT=60-70 km/h ——W1, VT=80 km/h - W2, VT=50 km/h = W2, VT=60-70 km/h = = W2, VT=580 km/h

= =W3,VT=50 km/h = W3, VT=60-70 km/h = = W3, VT=80 km/h  +es:: W4, vT=50 km/h  ::-:-W4, VT=60-70 km/h «++-+- W4, VT=580 km/h

Rys. 5.4.9 Wykres zaleznosci szerokos$ci pasa rozdzielajagcego wdchu wedtug rozwigzania wariant WPc.

5.5. Metody organizacji ruchu v%s rze robot drogowych

5.5.1. Dobd6r metod organizaciji ruc

(1) Przystepujac do wyboru metody org ruchu nalezy bra¢ pod uwage: rodzaj drogi, czas
trwania prac i lokalizacje prac na dr

(2) Rodzaj drogi (autostrada, dro &xiejska, ulica) zazwyczaj wptywa na dtugosc¢ stref
informacyjnych, stref ostrzegawc i stref przejsciowych; rodzaj robét (mobilne, krotko trwate,
dtugo trwate), a gtéwnie czas ia prac determinuje rodzaj srodkéw organizacji ruchu i
urzagdzen brd, ktére majg byc¢ 7 lokalizacja robot (poza poboczem, na poboczu, na pasie
rozdzielajgcym lub w pasj %u) czesto determinuje liczbe srodkéw organizacji ruchu i
urzadzen brd rzadzen, k by¢ uzyte.

(3) Procedura wyboru organizacji ruchu obejmuje kilka dziatan, a w szczegodlnosci:
zebranie danych, okregslenie”stopnia zajetosci drogi, wstepny wybor metody prowadzenia robot
i zarzagdzania ruch liza przepustowosci i warunkoéw ruchu, wybér metody organizacji i
zarzadzania ruch 7 [43], [44].

predkosci poj i jego bezpieczenstwie, informacje o projekcie wraz z rodzajem
C | harmonogramem realizacji robo6t, potencjalne trasy objazdow, informacje o
dostepie irm, lokalizacji obiektow ratunkowych, szkotach, innych grupach uzytkownikow
(rowerzys iesi itp.), dziataniach lub wydarzeniach. Zakres i rodzaj gromadzonych danych
zalezarod ztozonosci i wielkosci projektu,

(4) Zebranie d@v bejmuje: inwentaryzacje stanu istniejgcego, dane o ruchu (natezeniu i
)

( slenie stopnia zajetosci drogi, polega na ocenie stopnia w jakim droga bedzie zajeta
ce budowlane i przestrzen buforowg i bedzie niedostepna dla ruchu. Podczas budowy
0s¢ projektow wymaga zajecia czesci jezdni lub pobocza albo catej jezdni przez prace

p §
@ wlane. Zajetos¢ drogi powoduje zmniejszenie jej przepustowosci i powoduje wiele
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ograniczen, ktére wymagaja opracowania lub doboru odpowiednich metod zarzgdzania ruchen,
nalezy okresli¢ zarobwno wymagania przestrzenne, jak i czas trwania zajgtosci drogi,

(6) Wstepny wybor realnych metod zarzadzania ruchem, w zaleznosci od przyjetego rodﬁ%@
ji |

drogi, miejsca lokalizacji robot oraz rodzaju roboét. Przy wstepnym doborze metody organiz

zarzadzania ruchem nalezy brac¢ pod uwage: N
a) miejsce i kolejnos¢ prowadzenia prac budowlanych, np. na drogach Wielopa%

przebudowa potowkowa, przebudowa rownolegta/sgsiadujgca, pr, wa
szeregowa/segmentowa (ruch dwupasmowy, dwukierunkowy), catkowit iecie
lub kombinacja sekwencji. &

b) catkowity czas budowy jego wptyw na koszty uzytkownikow, @

c) metody organizacji (prowadzenia) ruchu

d) metody zarzadzania ruchem na obszarze budowy z podziate szczegolne
segmenty i fazy budowy. %

(7) Analiza przepustowosci i warunkow ruchu na odcinkach drog (skr niach i weztach)
powinna byc¢ przeprowadzona dla kazdego z przyjetych do oceny warian metod organizacji
ruchu w obszarach robdt drogowych. Nalezy okresli¢ przepustow0s¢. analizowanej drogi (w
miejscach newralgicznych jakimi sg zwezenia, czasowe zamknigcialobjazdy) przy zastosowania
analizowanych wariantow metod organizacji ruchu w obszarze rebotidrogowych, aby poréwnaé
ja z przewidywanym natezeniem ruchu.

a) Gdy zapotrzebowanie na ruch pojazdéw w ram
przepustowosc¢ zawezonego przekroju drogi, utwo
oszacowac.

b) W zaleznosci od stopnia wykorzystania przep -mm albo dtugosci i czasu trwania
kolejki, niektére metody prowadzenia robd Wych i metody organizacji ruchu
moga by¢ odrzucone.

c) W tym przypadku, nalezy podjg¢ in
przepustowosci lub zmniejszenie zapo wania na przejazdy pojazdow jak np.
ograniczenie prac budowlanych do oKreslonyeh godzin w ciggu dnia (poza szczytami
ruchu) lub nocy lub okreslonych dni dnia, usunigcie miejsc parkingowych wzdtuz
ulic lub drog objetych projekt@z skierowanie ruchu na trasy objazdowe o

ektu przekroczy dostepng
olejka, ktorej dtugosé nalezy

o

tania majgce na celu zwiekszenie

dostepnej przepustowosci.

(8) Wybor metody organizacji i za@za‘:b ruchem wymaga analizy i oceny oddziatywania
analizowanych wariantéw metod or ji i zarzadzania ruchem na uzytkownikow drogi w
przemieszczajgcych sie obszarze zgledniajgc: przeptyw ruchu, bezpieczenstwo, wptyw
na otoczenie spoteczne i srodowiskoprzyrodnicze, wykonalnosc, koszty budowy i koszty ruchu.
Zgodnie z zasadami przedsta i w pkt. 5.3 do dalszych prac projektowych wybiera sie
chem najlepiej spetniajgce przyjete wymagania. Taka analiza

metody organizaciji i zarzadzaflia rd
ma szczegolne znaczeni czacych projektach drogowych.

|
5.5.2. Rodzaje drogir zzaje robot

5.5.2.1 Autostradyg’%e spresowe
(1) Na autostrad rogach ekspresowych do robdét drogowych zaliczane sag prace
wykonywane w ob ie: pasa dzielagcego, nawierzchnijezdni gtownej, tagcznic, drog znajdujgcym
sie w pasie d vym (PDA), miejsc obstugi podréznych, miejsc poboru optat, poboczy: do
zewnetrzny 50\.-'-* bezpieczenstwa, albo do ekranoéw akustycznych, gdy ekrany akustyczne

wzdtuz barier bezpieczenstwa w odlegtosci do 2,0 m. od barier bezpieczenstwa,
Sci do 4,0 m. od krawedzi zewnetrznej nawierzchni, gdy bariery bezpieczenstwa

nie sg w O

(2 0 rogowe prowadzone na autostradach i drogach ekspresowych dzielg sie na: roboty
awa , roboty mobilne, roboty krétko trwajgce i roboty dtugo trwajgce. Kazdy z
'Q ;tawionych rodzajow robot wymaga specyficznych zasad czasowej organizacji ruchu.

Roboty awaryjne sg to wszelkie prace zwigzane z zaistnieniem sytuacji lub zdarzen
planowanych wptywajgcych na bezpieczenstwo ruchu drogowego. Dziatania tego rodzaju
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majg na celu zabezpieczenie miejsca: zdarzenia, usunigcie skutkow zdarzenia, przywrocenig
bezpiecznego stanu nawierzchni, zapewnienie bezpiecznego uzytkowania drogi \
zabezpieczenie dziatan stuzb panstwowych w czasie kontroli.

(4) Roboty awaryjne obejmujg: roboty tymczasowe polegajgce na natychmiasto
zabezpieczeniu awarii infrastruktury drogowej lub wystapienia zdarzen nieplanowa

roboty dorazne, roboty krotko trwajgce i roboty diugo trwajace stuzg do (o}
zabezpieczenia miejsc ich wystepowania i trwatego przywrdcenia stanu normalnego.

(5) Dla takich przypadkow przygotowuje sie typowe schematy czasowej organizacji@iorac
pod uwage prace na poboczu lub czasowe zajecie fragmentu pasa ruchu itp.

(6) Roboty szybko postepujace sg to prace, ktore: %
a) charakteryzujg sie krotkim czasem wykonania w danym miej b ich
powtarzalnoscig w ciggu autostrady, i sg zwigzane ze statym i systematycznym
wykonywaniem tych robdt wzdtuz autostrady,
b) prace na pasach ruchu sg wykonywane w obrebie tej samej s obdét do 90
minut albo strefa robot zmienia sie w trakcie Wykonyw?a%ro ot, predkosc¢
zmiany strefy robot wynosi minimum 50 metréw na 90 mi
c) wykonywane sg stacjonarnie na pasach ruchu, w obrebi
do 150 minut (2,5 godz.), zgodnie z dedykowanymi sch
d) wykonywane sg w obrebie tej samej strefy robot w

ej samej strefy robot

ziennej (od $witu do

zmierzchu), na pasie awaryjnym, wigczenia i zenia (w sytuacjach
jednoznacznie wskazanych na schematach), jed dtuzej niz 8 godzin, albo
strefa robot stale sie przemieszcza w trakcie w wania robot,

e) prace w obrebie miejsc obstugi podrézny wykonywane w czasie nie

dtuzszym niz 8 godzin.
(7) Przyktadowymi pracami szybko postepujgcymi

a) tymczasowe zabezpieczenie ubytkéw Iojéw w nawierzchni, naprawa krotkich i
pojedynczych peknie¢ nawierzchni, pface przygotowawcze,

b) koszenie traw i pielegnacja roslin,

c) mycie barier drogowych, napra jana tablic oraz pojedynczych podpor, lub
mycie oznakowania pionowego,“haprawa oznakowania poziomego, czyszczenie
nawierzchni drogi, czyszczeni owania poziomego,

d) uzupetnianie lub naprawaO \eiw elementéw urzgdzen bezpieczenstwa ruchu

drogowego typu: uzupetniani kow, uzupetnianie odblaskow na barierach, wymiana
pojedynczych elementé\@r drogowych, sprzgtanie, podejmowanie ciezkich lub

duzych przedmiotow,
e) czyszczenie urzadzen temu odwodnienia drogi, drobne naprawy lub konserwacje

odwodnienia drogi serwacja kolumn bezpieczenstwa, pielegnacja lub naprawa

terendw zielon
f) naprawa opraw@'et eniowych lub wymiana zrodet Swiatta; naprawy i konserwacje
ba

elektroniczneg osazenia drogi (stacje meteorologiczne, detektory ruchu);

g) wykonywani n: oznakowania poziomego, pionowego (szorstkos¢, refleksyjnosc,
tekstura), nie badan nawierzchni (szorstkos¢, makrotekstura, rownos¢ podtuzna
lub popr , hosnos¢, badania georadarem, pomiary geodezyjne, itp.).

(8) Dla takich kow przygotowuje sie projekt czasowej organizacji ruchu biorgc pod
uwage prace oczu lub czasowe zajecie fragmentu pasa ruchu.
(9) Nie do cza sie stosowania czasowej organizacji ruchu dla robot szybko postepujacych,

jezeli:
@ wykonywania robdt na pasach ruchu w obrebie tej samej strefy przekracza 90
inut

redkosc¢ zmiany strefy robot na pasach ruchu wynosi ponizej 50 metréw na 90 minut,
czas trwania prac stacjonarnych na pasach ruchu przekracza 150 minut,
) czas trwania robét na pasie awaryjnym jest dtuzszy niz 8 godzin,

Q e) czas trwania prac w obrebie MPO jest dtuzszy niz 8 godzin.
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(10) Jezeli zachodzi ktérys z przypadkow wymienionych w pkt. (4) nalezy przygotowac projekt
czasowej organizacji ruchu dla robot krotko trwajgcych lub dtugo trwajgcych. \

(11) Roboty krétko trwajgce sg to prace, ktére charakteryzujg sie czasem wykonania w da
miejscu krotszym niz 1 doba. Na autostradach i drogach ekspresowych sg to roboty: Q@
a) charakteryzujgce sie czasem wykonania dtuzszym niz dla roboét szybko postepuj )
lecz nie dtuzszym niz 1 doba, %
b) wykonywane z czasem dtuzszym niz dla robot szybko postepujacych,
c) wykonywane z predkoscig przemieszczania sie strefy robot na pasa

chy nie
wiekszg niz 33 m/h lub jesli czas wykonywania robot w danej lokalizacj kracza 1
dobe.

(12) Przyktadowymi pracami krétko trwajgcymi sa: naprawa lub wymiana %drogowych,
naprawa lub wymiana oznakowania pionowego ustawionego na dwoéch lub wigcej podporach,
naprawa urzadzen systemu odwodnienia drogi, naprawa lub wymiana s’%% wietleniowych

oraz kabli zasilajgcych, naprawa lub wymiana kolumn bezpieczenst prawa ubytkéw,
wybojow lub peknig¢ nawierzchni, wymiana elektronicznego wyposazeni gi.

cji ruchu biorgc pod
ruchu.

(13) Dla takich przypadkoéw przygotowuje sie projekt czasowej o
uwage nastepujgce metody: prace na poboczu lub czasowe zajeci

(14) Roboty dtugo trwajagce sg to prace, ktére charakteryzuja .1:

sem wykonania w danym

miejscu dtuzszym niz 1 doba.
(15) Przyktadowymi pracami dtugo trwajgcymi sa: budo@nentéw drogi; budowa, remont
p

lub naprawa obiektow infrastruktury drogowej; budo rawa lub remont nawierzchni
drogowej; wymiana barier drogowych, naprawa | Mmiana oznakowania pionowego
ustawionego na dwéch lub wiecej podporach, naprawa gdzen systemu odwodnienia drogi,
naprawa lub wymiana stupow oswietleniowych or, %Ii zasilajgcych, naprawa lub wymiana
kolumn bezpieczenstwa, budowa lub wymiana el icznego wyposazenia drogi itp.

(16) Dla takich przypadkow przygotowuje sie
uwage nhastepujagce metody: prace na p
zamknigcie jezdni z przetozeniem ruchu n

roje zasowej organizaciji ruchu biorgc pod
u, czasowe zajecie pasa ruchu, czasowe

(17) Ze wzgledu na zwigekszenie poziom Y ka zagrozen wypadkami uzytkownikéw drogi i
pracownikow drogowych podnosi @ig poziom ochrony strefy prowadzenia robét za pomoca

tymczasowych barier ochronnych,p@'
5.5.2.2 Drogi zamiejskie @

(1) Na drogach zamiejskich % t drogowych zaliczane sg prace wykonywane w obrebie
roboty drogowe wykony brebie: pasa dzielgcego, nawierzchni jezdni gtdwnej, tacznic,

drog znajdujgcym sie w ie drogowym w tym drog dla pieszych i drég dla rowerow, miejsc
obstugi podréznych, polboczy,»elementow odwodnienia.

(2) Roboty drogow owadzone na drogach zamiejskich dzielg sie takze na : roboty awaryjne,
roboty mobilne, ro rotko trwajace i roboty dtugo trwajgce. Kazdy z przedstawionych
rodzajéw robot a specyficznych zasad czasowej organizacji ruchu, ale zakres jest
znacznie ogran'@ w stosunku do roboét prowadzonych na autostradach.

5523 Ul
(1) Na uljc robot drogowych zaliczane sg prace wykonywane w obrebie: pasa dzielgcego,

nawierzchhi.jézdni gtéwnej, facznic, ulic znajdujgcym sie w pasie drogowym, drog dla pieszych
i dro owerdw, przystankéw transportu zbiorowego, torowisk tramwajowych, poboczy,
ele 5w odwodnienia.

( oty drogowe prowadzone na ulicach dzielg sie takze na: roboty awaryjne, roboty mobilne,

@ krotko trwajgce i roboty dtugo trwajgce. Kazdy z przedstawionych rodzajow robot
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wymaga specyficznych zasad czasowej organizacji ruchu, ale zakres jest znacznige
zréznicowany w stosunku do robét prowadzonych na drogach zamiejskich.

5.5.3. Miejsce prowadzenia prac

Q@
(1) Miejsce wykonywania robot ma istotny wptyw na wybor metody organizacji i zarz @
ruchem drogowym w obszarze robdt drogowych. W tym celu rozrdznia sie prace pr e
na:
a) poboczu,
b) pasach ruchu na jezdni,
c) catejjezdni,
d

) pasie dzielgcym, @
e) drodze dla pieszych lub drodze dla rowerow,
f) skrzyzowaniach,

g) wezfach,
h) prace prowadzone na drogach i obiektach w pasie drogowgm.

(2) Na poboczu prace drogowe moga by¢ wykonywane w znac
jezdni (>5,0 m, za rowem, za bariera), ale moga rozpraszac kie
poinformowania o takich pracach. Natomiast prace wykonywahe
mniejszej (<5,0 m) i przy krawedzi jezdni wymagaja zastoso

%@Ieg’ros’ci od krawedzi

dW, woOwczas wymagaja
poboczu w odlegtosci
strzezenia o prowadzeniu

robot drogowych.

(3) Na wybranych pasach ruchu jezdni, prowadzone prac owe wymagajg zawezenia lub
zamkniecia pasa ruchu. Wyrdznia sie prace prowa h na pasie: prawym, lewym i
srodkowym, a dla kazdego przypadku zmienia sie sp rganizacji ruchu. W zaleznosci od
predkosci dopuszczalnej nalezy zastosowac oznakowa ionowe i poziome oraz urzadzenia
bezpieczenstwa ruchu wymagane odpowiednio w egolnych strefach robét drogowych.

(4) Na catej jezdni, prace prowadzone na catym roju wymagajg chwilowego zamkniecia

ruchu a jezdni (kilka lub kilkanascie minut) lub\pro zeniem ruchu: po jezdni sgsiedniej, po
jezdni tymczasowej albo objazdem.

(5) Na pasie dzielgcym prace drogowe pr@@@ w zaleznosci od jego szerokosci wymagaja
organizacji ruchu podobnej do prac na p, , przy krawedzi jezdni najczesciej z zamknigciem
lewego pasa ruchu.

Q@
(6) Na drodze dla pieszych lub dr %a rowerow prowadzone prace wymagajg zawezenia
drogi dla pieszych lub przeprowa ia’ruchu pieszego lub rowerowego: po jezdni, po drodze

tymczasowej lub kfadce, obejéc

(7) Na skrzyzowaniach prace
na wlotach, na wyspie lu
wymagac chwilowego za

m prowadzone mogg dotyczy¢ robot drogowych prowadzonych:
ie srodkowej lub na wylocie ze skrzyzowania. Prace te moga
ia pasa lub jezdni dla ruchu (kilka lub kilkanascie minut) lub
prowadzeniem ruchu: dni sagsiedniej, po jezdni tymczasowej albo objazdem przez
sgsiednie ulice. Mozna sowac takze wytgczenie tylko niektorych relacji na skrzyzowaniu
przenoszacje nas Zowania sgsiednie.

(8) Na weztach pto zone tam prace mogg dotyczyc¢ robdét drogowych prowadzonych na:
wyjazdach, fa h wyjazdowych, drogach zbiorczo rozprowadzajgcych, tacznicach
wjazdowych i ach wiaczenia oraz na skrzyzowaniach bedacych elementem wezta. Prace te
moga wym : knigcia wybranych elementow wezta wéwczas ruch moze by¢ prowadzony
po jezdni asowej albo objazdem przez sgsiednie wezty ulice.

(9) Nad i obiektach znajdujgcych sie w pasie drogowym prowadzone tam roboty drogowe
mog y¢ prac prowadzonych na miejscach obstugi podréznych, miejscach poboru opfat,
d stepujgcych w pasie drogowym, innych drogach dojazdowych do weztow.

Q®
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5.5.4. Metody organizaciji ruchu @

(1) W obszarach robét drogowych wyréznia sie nastepujgce metody organizacji ruchu [43], [4 \
a) prowadzenie ruchu po poboczu (pasie awaryjnym),
Zwezenie pasa ruchu, @

b)

c) wytgczenie pasa ruchu (zwezenie jezdni), x

d) wytaczenie jezdni: %
chwilowe zamknigcie ruchu, %

przetozenie ruchu na jezdnie sasiednie,
— prowadzenie ruchu po jezdni tymczasowej,
prowadzenie ruchu objazdami.

(2) Prowadzenie ruchu po poboczu (lub po pasie awaryjnym), to tymczaso ekierowanie
uzytkownikéw drogi na pas awaryjny albo na pobocze (po dostosowaniu je awierzchni do

stanu przejezdnosci).

(3) Zawezenie pasa ruchu moze byc¢ niewielkie, aby ruch po pa%e byt(kantynuowany, musi
pozosta¢ szerokos¢ nie mniejsza niz 3,0 m. x

(4) Wytaczenie pasa ruchu to tymczasowe zwezenie jezdni pow
pasy sgsiednie. Gdy ruch jest kierowany poza teren robét na tej

uj przetozenie ruchu na
jezdni (rys. 5.5.1.a).

(5) Wytaczenie jezdni poprzez chwilowe zamknigcia ruchu
zakresie kilku do kilkunastu minut.

i moze by¢ stosowane w

(6) Wytaczenie jezdni poprzez zamkniecie ruchu na j
sgsiednie, bardzo czesto stosowane na drogach dwujez
ekspresowych, ulicach wielopasowych) (rys. 5'5'1'b)'<§

przetozenie ruchu na jezdnie
iowych (autostradach, drogach

(7) Wytaczenie jezdni z ruchu poprzez zastosowa ni tymczasowej moze byc¢ stosowane
|? ostu lub przepustu) (rys. 5.5.1.c).

(8) Wytaczenie jezdni z ruchu z zastosowahiem objazdu, to tymczasowe przekierowanie
3 (czesto o nizej kategorii lub klasy) w celu

uzytkownikow drogi na istniejgcg na trase
ominigcia obszaru robdét drogowych (rys. 5.5:%d).)Objazdy stanowig najlepsze rozwigzanie dla
wykonawcy robot, ale wzbudzajg wi ontrowersji, dlatego mogag by¢ stosowane w
ograniczonych przypadkach. IS

a) Objazdy moga by¢ rozwaz 0 metoda organizacji ruchu jesli moze byc

na kroétkich objazdach (np. remont lub budowa ma

sgsiednie drogi, trasa
przeniesienia natezaniatuehu istniejgcego i objazdowego.
c) Niektore prace dr g&@ czasami wymagajg przygotowania objazdéw, sg to w
szczegolnosci @lazane z:
— przebudowadub ontem mostow, przepustow i dojazdéw do mostow,
- przebudowZ@ﬁemontem przejazdéw kolejowych,
— przebu g profilu drogi,

— wykonani ykopow w poprzek drogi,
— przehudowsg skrzyzowania lub elementu wezta,
- pr 3 (zajecia) chodnika lub drogi dla pieszych i rowerdow.
d) Nalez ¢ pod uwage, ze po trasach objazdowych bedag poruszac sie

icy ruchu nie znajacy tej trasy dlatego oznakowanie tej trasy wymaga

ategorie drogi, jej parametry techniczne i geometryczne, stopien spetnienia
standardéw wymaganych dla drogi przektadanej,

— dtugos¢ objazdu i czas podrozy objazdem,
@ — spodziewane natezenie ruchu, przepustowosc i warunki ruchu, przewidywany

Q poziom zagrozenia wypadkami,
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stan techniczny mostéw i nawierzchni na trasie objazdu, ograniczenia @
nosnosci, koniecznos¢ naprawy,

— jakosc¢ istniejgcej organizacji ruchu,
— dostep i udogodnienia dla pieszych i rowerzystow, .
— dostep dla pojazdow lokalnych i rolniczych, \
— iwiele innych aspektow. | !
a) =~

—_—

(KKK,
ateteteTete%e"

B oo o 0 e o 0 9 9 9 9 o

‘pzERO;

zel8Zzenie ruchu na pasy sasiednie, b) wytaczenie jezdni i przetozenie ruchu na jezdnie sasiednie, c)
i z ruchu poprzez przetozenie ruchu na jezdnie tymczasowa, d) wytaczenie jezdni z ruchu z
przetoz@piem)richu na trasy objazdu.

Rys. 5.5.1 M@y‘wybranych metod organizacji (prowadzenia) ruchu obszarze robét drogowych: a) wytagczenie

Metody zarzadzania ruchem

obszarach robot drogowych wyréznia sie nastepujace metody zarzagdzania ruchem [41],
, [48]:
a) prowadzenie ruchu przy pomocy ogélnych zasad ruchu,
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b) prowadzenie ruchu przemiennego za pomocg znakdéw pierwszenstwa, @
c) prowadzenie ruchu przemiennego za sterowaniem recznym (przez osoby

kierujgce ruchem)
d) prowadzenie ruchu przemiennego za sterowaniem za pomoca sygnalizacji (state

9
lub tymczasowej),
e) zaawansowane zarzagdzanie ruchem z wykorzystaniem ITS. Q Q}
i c

(2) Prowadzenie ruchu przy pomocy ogolnych zasad ruchu, polegajgce na prowadz hu
za pomoca znakéw drogowych. Znaki drogowe i urzadzenia bezpieczen %uchu
odpowiadajgce funkcji poszczegolnych stref petnig funkcje informacyjne, %awcze,
prowadzace (kierujgce) i zabezpieczajace. @

(3) Prowadzenie ruchu przemiennego na drogach dwupasowych za Cca znakow
pierwszenstwa, stosowane w lokalnych zawezeniach jezdni lub pasow ruchu, a na nadaniu
priorytetu jednemu kierunkowi ruchu za pomocg znaku.

(4) Metoda ta moze by¢ zalecana do stosowania dla krotkich odcinkow drogowych LOR
< 50 m, przy matym natezeniu ruchu w przekroju drogi (N <6 P i przy predkosci
dopuszczalnej, tymczasowej VTdop = 50 km/h. Na dtugosci %ﬂ odcinka musi by¢
zapewniona dobra widocznos¢ (rys. 5.5.2c). W wyjatkowych pr dkach, przy bardzo dobrej
widocznosci catego odcinka drogi i bardzo matych natgzeniach

e — A A A AT A AT

e — A AN A

(5) Pr, nie ruchu przemiennego na drogach dwupasowych za sterowaniem recznym
(p y kierujgce ruchem), stosowane w zawezeniach jezdni lub pasoéw ruchu, polega na
n priorytetu jednemu kierunkowi ruchu przez kierujgcych ruchem (rys. 5.5.2b).

) Metoda ta moze byc¢ stosowana dla odcinkéw robdt drogowych nie dtuzszych niz LRD
< 1000 m lub odlegtosci miedzy znakami LMZ < 1200 m. Natomiast zaleca sig aby
dtugos¢ odcinka byta:

WR-Z-51 Wytyczne sytuowania znakéw drogowych i urzagdzen bezpieczenstwa ruchu drogowego w obszarach
robdt drogowych



— LDR <100 przy natezeniu ruchu w przekroju drogi N > 600 P/h,
— LDR =100 -500 m przy natezeniu N = 300 - 600 P/h,
— LDR =500-1000 m przy natezeniu N < 300 P/h.

b) Na odcinku robot drogowych dopuszczalna predkosc¢ tymczasowa wynosi VTdE>p

< 50 km/h. x
(6) Osoby kierujgce ruchem muszg by¢ przeszkolone i posiadajgce uprawnienia e
zasad kierowania ruchem; osoby te powinny by¢ wyposazone w narzutki ostrz
fluorescencyjnej barwie pomaranczowej, z zottymi pasami z materiatu odbl go z
nadrukiem koloru czarnego badz granatowego na plecach i z przodu, o tresci OWANIE
RUCHEM".
a) Czas zatrzymania, w przypadku kierowania ruchem przemlennym inien byc¢
dtuzszy niz 120 s (2 min), natomiast w przypadku chwilowych za man ruchu (np.

umozliwienie wyjazdu pojazdom z budowy) nie dtuzszy niz 5 min.
b) W przypadku kilku po sobie nastepujgcych odcinkéw robot f,
dziatania kierujgcych ruchem musza by¢ skoordynowane.

c) Metoda ta moze by¢ stosowana w porze dziennej widocznos
d) W strefie informacyjnej nalezy poinformowac klerowco
(korka).

(7) Prowadzenie ruchu przemiennego na drogach dwupaso

sygnalizacji (statej lub tymczasowej), stosowane w zawezeni

na nadaniu priorytetu jednemu kierunkowi ruchu przez syg
a) Metoda ta moze byc¢ stosowana dla odcinkéw ro gowych nie dtuzszych niz LDR

ch-ze sterowanlem Za pomocy
o b’. ni lub paséw ruchu, polega

ory (rys. 5.5.2a).

< 1000 m, natomiast zaleca sie aby dtugos¢ o iedzy sygnalizatorami byta:

LMZ =100 - 500 m przy natezeniu N =

LMZ = 500 - 1000 m przy natezeniu N .
b) Maksymalna dtugos¢ cyklu sygnalizacji powinna przekraczac¢ 5 min.

0 P/h,
P/h

LMZ <100 przy natezeniu ruchu w przekr % iN > 600 P/h,

c) Czas trwania cyklu TC, dtugosci sygn c’>w zielonego TZ i czerwonego TR ustala

d) Ustalajgc program
przepustowos¢ obu pa
dojazdach do sygnali

sie w zaleznosci od natezenia ruc i jego struktury kierunkowej, predkosci
dopuszczalnej VTdop oraz 0 Ie osci miedzy sygnalizatorami LMZ
zlokalizowanymi w strefach prz wych na poczatku i na koncu obszaru robot.
Przy sterowaniu przemlenn m rwania cyklu TC nie powinien by¢ dtuzy niz
300s (5 min). Czas trwanla czerwonego TR nie powinien by¢ diuzy niz
120 s.

Cji Swietlnej przemiennej, nalezy zapewnic
uchu CT oraz kontrolowa¢ dtugosci kolejek na

e) Sygnalizacja moze g&sta’roczasowa lub zalezna od ruchu. Przy wyréwnanej
strukturze kie@J potoku pojazdéw mozna stosowac¢ sygnalizacje

f) Na odcin
VTdopSSO
g) System

statoczasowg,

iast przy mocno zrdéznicowanej strukturze kierunkowej

zaleca sie zast@@anie sygnalizacji zaleznej od ruchu.

robot drogowych dopuszczalna predkos¢ tymczasowa wynosi

mowania powinien umozliwia¢ tatwe programowanie programow
Parametry programéw sygnalizacji nalezy ustali¢ zgodnie z

T\
przy dopuszczonym ruchu rowerdw na jezdni, srednig predkos¢ przejazdu VS =
20 km/h.

(korka).

) W strefie informacyjnej nalezy poinformowac kierowcow o dojezdzaniu do zatoru
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j) Nalezy dazy¢ do skoordynowania dziatania sygnalizacji S$wietlnej przypadku kilku s
po sobie nastepujgcych odcinkéw robot drogowych kierowanych za pomoca \
sygnalizacji swietlnej.

(8) Zaawansowane zarzadzanie ruchem z wykorzystaniem ITS stosowane na autostra ,
drogach ekspresowych i ulicach, na ktorych sterowanie ruchem odbywa sie za pomoc &%
systemow.

5.6. Srodki organizaciji ruchu i urzadzenia bezpieczeﬁstwé@hu
5.6.1. Oznakowanie pionowe @

wystepowac¢ wymagajgce i trudne warunki funkcjonalne i eksploatacyjne. D naki drogowe
zastosowane w obszarze robot drogowych musza spetniac¢ takze dodat wymagania nie
zapisane w Rozporzadzeniu Ml [9].

(1) Obszary robdét drogowych zalicza sie do obszaréow specjalnych, orych moga
%2;5:2

@
(2) W projektach czasowej organizacji ruchu wykorzystuje sie cz ’%@kéw do oznakowania

pionowego. Najczesciej sg to znaki z grupy znakow ostrzegawc , Znakoéw zakazu, znakow
nakazu, znakow informacyjnych i znakéw uzupetniajgcych.

(3) Wykaz najczesciej stosowanych znakow pionowych w proj czasowej organizacjiruchu
oraz wymagania techniczno - lokalizacyjne przedstawion§ .6.1.

5.6.2. Oznakowanie poziome
(1) W projektach czasowej organizacji ruchu wy, @Jje sie takze czesc¢ znakéw do
oznakowania poziomego.

(2) Wykaz najczesciej stosowanych znakow pozio w projektach czasowej organizacji ruchu
oraz wymagania techniczno - lokalizacyjne przedstawiono w rozdz. 6.2.

5.6.3. Urzadzenia brd

(1) W projektach czasowej organizacji korzystuje sie takze znaczng czesc¢ urzadzen
bezpieczenstwa ruchu, a w szc éci urzadzenia: informacyjne i prowadzace,
ostrzegawcze, zabezpieczajgce in %nad ruchem drogowym.

(2) Wykaz najczesciej stosowan czasowej organizacji ruchu w obszarach robo6t
drogowych, urzadzen brd oraz ania techniczno - lokalizacyjne przedstawiono w rozdz.
6.3-6.7.

5.7. Zasady oce
organizacjir u

onitorowania funkcjonowania czasowej

5.7.1. Audyt@ojektéw

j organizaciji ruchu zaleca sie poddac¢ procedurze sprawdzania (audytu) pod
wa uzytkownikéw ruchu drogowego oraz pracownikow i innych oséb, ktoére

ieczenstwa ruchu drogowego projektéw czasowej organizacji ruchu na obszarach
ych to formalna, niezalezna i systematyczna ocena bezpieczenstwa ruchu w

p
3
@ Celem audytu brd jest:
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a) zapewnienie, ze projekt i wdrozenie poszczegdlnych stref w obszarze robot

zminimalizujg ryzyko wystgpienia niebezpiecznych zdarzen drogowych,
b) zapewnienie bezpiecznego i intuicyjnego prowadzenia kierowcoéw przez zmi
trajektorie ruchu oraz odcinki drogi o ograniczonej przepustowosci,

en e\

c) ochrone pracownikow drogowych poprzez zapewnienie odpowiednichox

d) zapewnienie bezpiecznej mobilnosci dla wszystkich grup uzytkowniko
pieszych i rowerzystow,

buforowych i systemow zabezpieczen i barier ochronnych, Q i:

m

e) zapewnienie zgodnosci ze standardami, normami i wytycznymi dotyczqcyl% sowej

organizacji ruchu. @/
(4) Audytor ocenia dokumentacje i poszczegolne dziatania brd. W przyp% ierdzenia

niebezpiecznych warunkéw w miejscu robot drogowych, nalezy zw

czestotliwos¢ audytow.

(5) Istniejg dwa rodzaje audytu brd w czasowej organizacji ruchu drogo%
a) Audyt petny - obejmuje swoim zakresem prace stacjonarng i mobilne (postepujace), w

szczegolnosci wykonywane przy niekorzystnych War%ch atmosferycz

poziom i

nych

(drogowych) oraz porze nocnej.
b) Audyt skrécony - obejmuje prace stacjonarne, gdzie w strefie robot prowadzi sie prace
w

przy uzyciu maszyn, ale i prace prowadzone przez robe 3
dzien jak i w nocy. ‘@

drogowych, zarowno w

(6) Audyt bezpieczenstwa ruchu drogowego czasowej o acji ruchu na obszarach robot

mogag moze byc¢ prowadzony w kilku etapach.

a) Na etapie planowania, zaleca sie wykonac pr%| ocene proponowanej koncepcji
C

prowadzenia robot, analize wptywu naruch
objazdéw.

potrzeb w zakresie przygotowania

b) Na etapie projektowania, zaleca sig wy. przeglad i ocene projektow czasowej

organizacji ruchu a w szczegolnosci:
ruchem, oznakowania, lokalizacji i r
ochronnych, zapewnienia dogodn
c) Na etapie przed rozpoczeciem r

zaju “zastosowanych tymczasowych ba

rz ch metod tymczasowego zarzadzania

rier

piecznych tras dla pieszych i rowerzystow.
leca sie przeprowadzi¢ przeglad nha miejscu

po zainstalowaniu tymczasow, zgdzen sterujgcych, ale przed otwarciem dla
ruchu. Q@
d) Na etapie budowy nalezy pr ¢ okresowe przeglady obszaru robot drogowych w
zmieniajgcych sie fazach bu .
enik  budowy, zaleca sie wykonanie oceny poziomu

‘3\

e) Na etapie po zako
bezpieczenstwa i zgo poO usunigciu oznakowania tymczasowego.

[43], [46]:

(8) W

drog @
za@§ .
( efie informacyjnej i ostrzegawczej zaleca sie sprawdzic i ocenic:

a) brak lub niespoj aki ostrzegawcze,

(7) Typowe problemy zide%j&vanymi w strefach robot drogowych sg w szczegolnosci

)
b) zbyt krétki lub hi oczny skos klina zamiany trajektorii ruchu,
c) brak lub ni powiednie urzgdzenia dla pieszych,
d) nie usuni niezastoniete znaki statej organizacji ruchu, co powoduje

e miejsca dostepu dla pracownikéw, brak odpowiednich stref

[42]I

ochr ,
f) ty e bariery nieprawidtowo umieszczone lub zamocowane,
a)j jazddw z nadmierng predkoscig w strefie robét drogowych.
r procedur prowadzenia audytu w poszczegolnych strefach obszaru robot

chyzaleca sig zwracac¢ szczegodlng uwage na poszczegolne strefy oraz wybrane

widocznos¢ znakow zarowno w dzien, jak i w nocy oraz ich stan (czyste,
odblaskowe i nieprzestonigte),

) poprawnos$¢ doboru i lokalizacji znakéw wczesnego ostrzegania,
< > b)
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c) zastosowanie srodkow ograniczajgcych predkos¢ (np. znaki ograniczenia o
predkosci, urzadzenia nadzoru nad ruchem, urzadzenia uspokajania ruchu), \
d) zapewnienie intuicyjnego i stopniowego przejscia z normalnej drogi do strefy
robot.

Q@
(10) W strefie przejsciowej zaleca sie sprawdzi¢ i ocenic: gx

a) wymagana dtugos¢ skosu klina zmiany trajektorii ruchu stozka w zaleznosc
predkosci i szerokosci pasa ruchu,

b) stan i lokalizacje urzadzen wyznaczajgcych krawedzie strefy r %
wyznaczajgcych tymczasowe tory jazdy pojazdow (pachotki, tablice, se %t\g
lub bariery drogowe),

c) warunki geometryczne i ptynnos¢ tymczasowych toréw (pasow bez

nagtych zmian toru jazdy,
d) odpowiednie oznakowanie zamknigecia pasa ruchu. @
(11) W strefie prowadzenia robot drogowych zaleca sie sprawdzic i oce%

a) zapewnione strefy buforowej, niewykorzystywane tej strefy S
materiatow.

b) prawidtowy dobdér i rozmieszczenie separatorow i
drogowych (tymczasowa bariera betonowa, bariera
ochronne) prawidtowo rozmieszczone,

c) stopien zapewnienia bezpiecznego pasa buforo
ewakuacyjne,

d) sposob organizacji wyjazdéw z budowy.

(12) W przypadku urzadzen dla pieszych i rowerzysté%a sie sprawdzic i ocenic:

a) dostepnosc alternatywnych tras dla pieszych tras dla rowerow o twardej,
rownej nawierzchni, &

b) prawidtowosc¢ zastosowania bariery odd

c) zapewnienie bezpiecznych tras dla rowerov

ry

ktadowania

sowych barier
jona woda, bariery

¥ pracownikow i drogi

cych pieszych od ruchu pojazdow,

d) zapewnienie urzadzen dla o0soéb szegélnymi potrzebami, w tym
tymczasowych rampy dla o0sQ iepetnosprawnosciami w miejscach

tymczasowych przejs¢ przez jezdnie.

(13) W przypadku urzgdzen organizacji aleca sie sprawdzic¢ i ocenic:
a) spojnosc urzadzen (znaki, 8 / sygnalizacja, oznakowanie tymczasowe),

b) oznakowanie chodnikéw ; stare oznakowanie usunigte lub zakryte,
c) tymczasowa sygnalizacjaiswietina z wtasciwym czasem dziatania, jesli jest

uzywana,
d) tablice z Swietlnymi s i prawidtowo umieszczone w przypadku zamkniecia
pasa ruchu.

(14) W przypadku zape%@widocznos’ci W hocy urzgdzen organizacji ruchu zaleca sie

sprawdzi¢ i ocenic¢: gg i
a) znakiiurzadze blaskowe i widoczne,

b) odpowiednig.oswietlenie strefy robot, ale nieoslepiajgce kierowcow,

c) Swiatta z ane na pojazdach nieograniczajgce widocznosci.
(15) W przypad apewnienia predkosci i przeptywu pojazdow zaleca sig sprawdzic i ocenic:
b dane o niebezpiecznych sytuacjach (jesli s dostepne) w czasie

ia rob6t drogowych,

lie potrzeby dodatkowych s$rodkow nadzoru nad predkoscig (pasy
ine, fotoradary, odcinkowy pomiar predkosci),

nienie tras objazdowych umozliwiajgcych obstuge przewidywanego
ezenia ruchu.

a) widocznos¢ w obszarze wjazdu / wyjazdu,

(16 rzypadku wjazdow /wyjazddéw ze strefy robot zaleca sie sprawdzi¢ i ocenic:
) poprawnosc¢ i bezpieczenstwo oznakowania wjazdu/wyjazdu dla pojazdow z
budowy,
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c) zakaz gwattownego wjazdu ciezkich pojazdéw na czynne pasy ruchu, S
d) osoby kierujgce ruchem powinny by¢ rozmieszczone w odpowiednich punktach \
obserwacyjnych.

7

(17) W przypadku oceny warunkéw srodowiskowych i pogodowych zaleca sie sprawd i

ocenic:
a) utrzymanie odwodnienia; brak katuz lub btota nanoszonego przez pojazdy%
maszyny robocze na pasy ruchu,

b) stabilnos¢ urzgdzen pod wptywem wiatru, @

c) srodki kontroli i usuwania $niegu, lodu, btota i pytu.

(18) Audyt czasowej organizacji ruchu moze zostac¢ przeprowadzony dla proj
postepujgcych i krotkotrwatych, jesli przewiduje sie znaczacy ich wptyw na fu
drog. Natomiast obligatoryjne winien by¢ prowadzony przy pracach d’rugo

anizacji ruchu na

OI'C

(19) Wyniki audytu bezpieczenstwa ruchu drogowego projektow czaso

obszarach robo6t drogowych nalezy raportowac. .

4

5.7.2. Inspekcja i monitorowanie obszaru robot

(1) Celem procesu inspekcji i monitorowania czasowej organizacjidyuchu w obszarze roboét
drogowych jest utrzymanie COR przez caty okres eksploata"Z: 5t na poziomie zgodnym z

poziomem zaprojektowanym i wdrozonym.
(2) Wykonawca powinien prowadzi¢ rutynowe inspekcje jscu aby zapewnic¢ bezpieczne
srodowisko dla uzytkownikéw drég i pracownikow drogo przez caty czas.

(3) Funkcjonowanie drogi z czasowag organiz
systematycznie (w czestosci zaleznej od klas
(inspektorow brd) lub zarzad drogi wedtug zasad

chu powinno by¢ poddawane
rogi) ocenie przez wtasciwy nadzor
awionych w tablicy 5.7.1.

(4) Ponadto nalezy przeprowadzac inspekcje cza ej organizacji ruchu w porze nocnej co
najmniej na poczatku funkcjonowania budowy i'po kazdej istotnej zmianie organizacji ruchu np.

Zmiana toru jazdy, zastosowanie objazdow
(5) Czestotliwosc inspekcji terenowych ¢ @j organizacji ruchu zalezy od:
a) wielkoscii czasu trwania robé@
. @
b) rodzaju prac, %ﬂ
c) ztozonosci organizacji i za ia ruchem,
d) czestotliwosci wystepowahnia uszkodzen,
e) liczby problemoéw zao o@ anych podczas poprzednich inspekcji.

(6) Oznakowanie i urzqdzeniaﬁ\eﬂ@ czenstwa ruchu wymagane i pozostawione na noc powinny
byc¢ kontrolowane w godzi chych.

(7) Inspekcje terenowe by¢ prowadzone w dzien i w nocy, a takze w swieta, weekendy
i inne okresy, w ktorych'prage nie sg prowadzone.

Tabl. 5.7.1 - Wymagani g:&ace kontroli oznakowania i urzadzen bezpieczenstwa ruchu drogowego w obszarach

zagrozen wywotanyehi ro mi drogowymi dtugo trwajacymi
Oddziatywanie robét dtugo trwajacych Odstep miedzy inspekcjami w zaleznosci od klasy
drogi
A 'S GP, G Z, L
Duzy Wiany ruchu w sieci drég, znaczne 1dzien 1tydzien 1tydzien
poegorszenie warunkow ruchu
Dos¢ duz tyw na zmiany ruchu w okresach ruchu 1tydzien 1 miesigc 3 miesigce
szczytowego

A fiN"re\v\v/'/élki wptyw na warunki ruchu, zamknigty 1 miesigc 3 miesiace 6 miesiecy
jedynczy pas ruchu na drodze trzypasowe;j,
dzielona alternatywna droga dla pieszych.

efy prowadzenia robdét mogg byc¢ przedmiotem losowego monitorowania przez
zgdzajgcego ruchem w celu zapewnienia ciggtlego maksymalizowania bezpieczenstwa
tkownikow drég i pracownikow drogowych.
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(9) Wszelkie uchybienia w zakresie bezpieczenstwa Ilub eksploatacji muszg byg
dokumentowane, w tym termin, w ktérym wszelkie srodki zaradcze muszg zosta¢ zakonczone i\
zweryfikowane. Dokumentacja ta powinna by¢ zawsze dostgpna dla inspektord
zarzgdzajgcego ruchem.

Q@
(10) W trakcie trwania robét organizacja ruchu winna by¢ poddana ciggtej kontroli i utrzym |
porzadku na zajetym terenie i w jego bezposrednim otoczeniu. Wykonawca robét lu t
dedykowany do COR ma obowigzek zapewnienia statego nadzoru nad wdrozong Cjg
ruchu w okresie jej funkcjonowania
w

(17) Organizacja ruchu na drodze musi by¢ zgodna z zatwierdzonym projek iany
organizacji ruchu musza by¢ uzgadniane z zarzadca drogi, organem zarza @ ruchem i
wiasciwym komendantem Policji oraz podmiotami zewnetrznymi Wiazany% rzymaniem
danego lub sgsiadujgcego odcinek drogi (pasa drogowego)

(12) Istotne zaniedbania lub uchybienia w organizacji ruchu mogace spo d ¢ zagrozenie w
ruchu drogowym moga skutkowac wstrzymaniem robo6t budowlanych d su wprowadzenia
poprawnej organizacji robot. W przypadku stwierdzenia niezgodnos’@' rowadzonej organizaciji

ruchu z projektowang, roboty zostang wstrzymane do czasu usuniggci prawidtowosci.

(13) Oznakowanie i urzadzenia brd nalezy umieszcza¢ w spqQsObanienaruszajgcy istniejgcej
nawierzchni chodnikéw, sciezek rowerowych i jezdni.

(14) Wdrazajgc COR nalezy bra¢ pod uwage ograniczenia %um okresu obowigzywania
czasowej organizacji ruchu majgc na wzgledzie zaréwno ¢ er prac, obszar zajety w wyniku
robét, okresy wzmozonego ruchu np. wakacje, okresy $wi zne, itp.

(15) Kontrola robot drogowych stuzy sprawdzeni - prowadzone roboty drogowe s3g

prawidtowo zorganizowane i zabezpieczone z nktud widzenia bezpieczenstwa ruchu

drogowego.
(16) Kontrola obejmuje organizacje ruchu %e robdt, zabezpieczenie wszystkich
uczestnikow ruchu drogowego, prowadzen i nakowanie ewentualnych objazdéw,
oznakowanie pionowe i poziome w rejoni rogowych, zachowania uczestnikow ruchu
drogowego, zabezpieczenie pracowniko ontrola ubioru, sprawdzenie prawidtowosci
funkcjonowania tymczasowej sygnalizagjizswietinej, sprawdzenie zgodnosci organizacji ruchu z
zatwierdzonym projektem.

<
(17) Szczegodtowa kontrola robot dr h przeprowadzana jest zazwyczaj w porze nocnej lub
przy niekorzystnych warunkach a sferycznych (drogowych) i stuzy do oceny zastosowania

(ustawienia) oswietlenia ostrz go w obszarze robdét drogowych oraz sprawdzeniu
postrzegania przez kierujgcyc ntow prowadzacych potoki ruchu w czasowej organizacji
ruchu jak i postrzegania posz olnych znakéw i sygnatow drogowych.

(18) Osoby przeprowadz e kontrole i wizytacje miejsc pracy muszg stosowac odziez robocza
przynajmniej tej samej y £O pracownicy.
elu

(19) Monitoring ma pewnienie prawidtowego zarzgdzania ruchem drogowym, a w razie
jego braku identyfill%obleméw brd wymagajgcych bezwzglednego rozwigzania.

N

5.7.3.0 nakowania czasowej organizacji ruchu

(1) Odbior kowania robot drogowych stuzy sprawdzeniu, czy prowadzone roboty drogowe
i 0’ zorganizowane i zabezpieczone z punktu widzenia bezpieczenstwa ruchu

obejmuje organizacje ruchu w rejonie robdt, zabezpieczenie wszystkich
ruchu drogowego, prowadzenie i oznakowanie ewentualnych objazdow,
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funkcjonowania tymczasowej sygnalizacji $wietlnej, sprawdzenie zgodnosci organizacji ruchu z
zatwierdzonym projektem.

(3) Procesowi odbioru oznakowania czasowej organizacji ruchu podlegaja: zamocowa&@
u

ustawienie stupkoéw wraz z montazem wszystkich elementéw znakow i tablic. Na czas od
wykonawca zobowigzany jest do dostarczenia dokumentacji technicznej znakow i urzad m
zastosowanych w czasowej organizacji ruchu. %

(4) Podczas kontroli wykonawcza winien postugiwac sie i okazac¢ kopig zatwierdzon jektu
czasowej organizacji ruchu drogowego. Na podstawie wynikéw kontroli nal stanie

sporzadzony protokot.
(5) Zabezpieczenie i oznakowanie miejsca roboét prowadzonych w pasie {dto m winno
zapewnia¢ bezpieczenstwo uczestnikéw ruchu drogowego oraz osobom Wyg jgcym roboty.

(6) W przypadku czasowej organizacji ruchu znaki nalezy umieszczac¢ w sp ienaruszajacy

istniejgcej nawierzchni chodnikdéw i jezdni. (@

(7) Zajecie pasa drogowego przez sprzet budowlany (samochody, Koparki itd.) oraz sktadowane
materiaty, jest traktowane na rowni z zajeciem pasa drogowego d b realizacji robot.

(8) Jezeli wszystkie badania daty wyniki dodatnie, czasowa org acje ruchu nalezy uznac za
WY wypadku wykonawca
3niami i zgtosic do ponownego

wykonang zgodnie z dokumentacjg techniczng. W prz
obowigzany jest doprowadzi¢ roboty do zgodnosci z wy
odbioru.

W

5.7.4. Odbior przywrocenia lub wprowadzenia n
organizacji ruchu po zakonczeniu robot

Q

(1) Podmiot wprowadzajgcy (wykonawca) zobowi y jest do przywrocenia (wdrozenia)
wiasciwego i komplethego oznakowania zgod dokumentacjg statej organizacji ruchu
rownoczesnie z likwidacjg oznakowania wykonane a czas robot.

(2) Podmiot wprowadzajacy (wykonawca) o
po wykonanych robotach w nawierzchni. Pas
nie moga pozosta¢ w pogorszonym stanje.t
rozpoczecia prac. °

iada za prawidtowe odtworzenie nawierzchni
awigrzchni oraz chodniki sgsiadujace z robotami
chnicznym i uzytkowym w stosunku do stanu przed

5.8. Zasady informowa zytkownikow i mieszkancow
planowanych i realizo@ ch robotach drogowych

(1) Zasady informowania spoteczenstwa o robotach drogowych obejmujg wyrazne, wczesniejsze
ostrzeganie za pomoca ediow i komunikacji bezposredniej, a takze ciggte, widoczne
informacje na miejscu b . Obejmuje to umieszczanie znakoéw takich jak ,Droga zamknigta”
lub ,Objazd"” z duzym wyprzeédzeniem przed rozpoczeciem prac, aby da¢ mieszkanncom czas na
zmiane trasy, a takze przekazywanie mieszkancom szczegotowych informacji o wptywie prac na
nich, na przyktad za‘pasrednictwem listéw lub spotkan publicznych.

(2) Podstawowe ady informowania mieszkancow o robotach drogowych, obejmujg wczesne

powiadomieni
a) nalezyprzekazywac informacje z odpowiednim wyprzedzeniem przed rozpoczeciem

prac (zwykle 2-8 tygodni, w zalezno$ci od wielkosci projektu).
v przypadku robot awaryjnych nalezy powiadomi¢ mieszkancow i uzytkownikéw drog

liwosci z mapg), daty rozpoczecia i zakoczenia, godziny pracy, utrudnienia w ruchu
cia, objazdy, ograniczenia parkowania, opdznienia), zmiany w transporcie publicznym,
ne Kontaktowe do sktadania zapytan lub skarg.

ajszybciej po podjeciu decyzji.
(3) Jasne.i/przystepne informacje, powiadomienia powinny zawierac: cel prac, lokalizacje (w
am
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(4) Informacje muszg by¢: tatwe do zrozumienia, dostgpne w odpowiednich jezykach lokalnych,
dostepne dla 0s6b z niepetnosprawnosciami.

(5) Wiele kanatow komunikacji, wtadze powinny korzysta¢ z kombinacji: list lub zawiado
dostarczanych mieszkaricom, strony internetowe gmin lub projektéw, media spotecznosciéwe,
systemy powiadamiania e-mail/SMS, prasa lokalna (radio/gazety), zmienne znaki dr m,
plakaty w dzielnicach objetych pracami, spotkania publiczne dotyczgce duzych proje%
(6) Wymagania dotyczace oznakowania na miejscu: %

a) znaki nalezy umiesci¢ przed strefg robot, aby da¢ kierowcom czas na reakgije,

b) trasy objazdéw powinny by¢ wyraznie oznakowane,

c) oznakowanie musi by¢ zgodne z krajowymi normami ruchu drogow @h , rozmiar,

powierzchnia odblaskowa), %

d) w przypadku zmiany warunkéw oznakowanie musi zosta¢ natychmia tualizowane.

ac i wszelkich
aktualizacje na
idywane zakonczenie),

(7) Ciagta aktualizacja, nalezy: informowac opinie publiczng o post
zmianach w harmonogramie, organizacji ruchu lub dostepie, publi
kluczowych etapach (rozpoczecie, zmiany w trakcie projektu, p
niezwtocznie powiadom o wystgpieniu opdznien.

(8) Wspotpraca z mieszkancami i firmami dotknietymi problemamit zy zapewnic infolinie lub
adres e-mail do sktadania skarg i pytan, zapewni¢ wczesniejsz iadomienie o utrudnieniach,
takich jak przerwy w dostawie wody/pradu, hatas lub prace umowic sie na spotkania z
wtascicielami firm, jesli dostep lub dostawy beda utrudnion

(9) Ochrona grup wrazliwych, nalezy zwroéci¢ szczegol
zbiorowego, stuzby ratunkowe, szkoty i szpitale, oso

ge na: uzytkownikow transportu
epetnosprawnosciami ruchowymi,

firmy zalezne od dostepu drogowego, nalezy zapewnic natywne, bezpieczne trasy.
(10) Zgodnosc¢ z przepisami prawa i regulacjami: egaj krajowych i lokalnych przepisow
dotyczgcych powiadamiania publicznego, ujawni formacji o oddziatywaniu na srodowisko

oraz wymogow bezpieczenstwa, zapewni¢ zgodnos¢ wszystkich informacji ze standardami
ochrony danych i informacji publicznej.
owin

(11) Powiadomienie po zakonczeniu pra@ obejmowac: ogtosi¢ zakonczenie prac i
przywrécenie normalnego ruchu, komyni a¢ o wszelkich dtugoterminowe zmiany (nowe
wzorce ruchu, state objazdy). s @
(12) Program informowania uzytko %I spoteczenstwa (PIUS) obejmuje plan komunikowania
sie z uzytkownikami drogi i ze s czenstwem w zakresie metod informowania podréznych,
firm i okolicznej spotecznosci o i anym projekcie drogowym oraz o wptywie, jaki bedzie
miato na nich zarzadzanie ruc dne z czasowg organizacjg ruchu TOR, a takze o sposobie
zarzagdzania tymi dziataniami."Debrze przygotowany PIUS utatwia sprawne zarzadzanie ruchem
w obszarach robét drog (o

(13) Jednym z waznych(aspektow, jak nie najwazniejszym jest komunikacja z uzytkownikiem
planujgcym podréz oraz<jadgcym autostradg. Planowanie podrozy ma na celu wyznaczenie
bezpiecznego, pfy@% przejazdu dang drogg, natomiast dla jadgcego uzytkownika
najwazniejsze sg biez informacje o sytuacji na drodze. W tym celu, w przypadku autostrady
komunikaty o syt@@a drodze przekazywane sg uzytkownikom za pomoca:

a) profil rady na platformie autostrady,

b) ko @W drogowych w radiu lokalnym Ilub autostradowym;

c) z zmiennej tresci ustawianych wzdtuz autostrady, w taki sposob, aby
i¢c kierowcom podjecie decyzji 0 wczesniejszym opuszczeniu autostrady;

d) nikatow o utrudnieniach wyswietlane beda w aplikacjach zwigzanych z
autostrada oraz lokalnych mediach;

ormacji wywieszanej na podajnikach biletow na wjazdach na autostrade ptatna.
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(15) Dodatkowo w celu pozytywnego oddziatywania na uzytkownikéw zaleca sig stosowag
tablice informacyjne w postaci tzw. ,Buziek” wskazujgc podréznym pozostatg dtugosc do\
przejechania w rejonie robdt 6 km, 4 km, 2 km i koniec utrudnien.

(16) W przypadku powstawania utrudnien na MPO z uwagi na pojazdy ciezarowe i auio

wjezdzajgce w srodkowg bramke nalezy rozwazy¢ wprowadzenie tabliczki inform
bedacej informacjg zarzadcy drogi zalecajgcej korzystanie przez pojazdy cigzarowe i

Z pasa specjalnego XL.
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6. Szczegotowe wymagania techniczne stosowania N
oznakowania i urzadzen bezpieczenstwa ruchu w

@
obszarach robo6t drogowych @

6.1. Oznakowanie pionowe lokalizowane w obszarach ro%

drogowych %

6.1.1. Wymagania podstawowe @
(1) Ruch pojazdow i pieszych na obszarach robot drogowych regulow jest zasadami

zapisanymi w Ustawie POR [1] oraz Rozporzadzeniu MI [9] w zwigzku z t "@' ystkie instrukcje,
nakazy i zakazy dla uzytkownikow drog muszg byc¢ przekaz;ﬂ/\%eta a pomocag znakoéw

drogowych i urzadzen bezpieczenstwa ruchu zgodnymi z tymi dok mi.

(2) Potrzeby wszystkich uzytkownikow drég (kierowcow, row Ow i pieszych w obrebie
autostrady lub na drodze publicznej otwartej dla ruc licznego, w tym o0sob
niepetnosprawnych) w obszarze robot drogowych stanowic i lement budowy autostrady,
prac zwigzanych z infrastrukturg, operacji konserwa i zarzadzania wypadkami
drogowymi.

(3) Do czasowej organizacji ruchu w obszarach ro ogowych najczesciej stosuje sie

wybrane pionowe znaki drogowe zestawione w pigci
zakazu (B), znaki nakazu (C), znaki informacyjn
wymagania do tych znakow przedstawiono w Rozp

6.1.2. Wymagania techniczne i eksploatacyj
(1) Obszary robdét drogowych zalicza bszarow specjalnych, na ktérych moga

wystepowac¢ wymagajace i trudne Warunf cjonalne i eksploatacyjne. Dlatego znaki drogowe

ach: znaki ostrzegawcze (A), znaki
naki uzupetniajgce (F). Podstawowe

>

zastosowane w obszarze robo6t dr%qo musza spetnia¢ takze dodatkowe wymagania nie
zapisane w Rozporzadzeniu MI [9].

(2) Projekt czasowej organizacjisltu i zastosowanie oznakowania i urzadzen brd w
poszczegolnych strefach obs bét drogowych ORD powinny uwzglednia¢ potrzeby
wszystkich uzytkownikéw d ierowcow, rowerzystow i pieszych, w tym osob z
niepetnosprawnosciami oraz 5% nikéw drogowych) [25].

(3) Do oznakowania obs ot drogowych nalezy stosowac wielkosci znakow pionowych
w zaleznosci od klasy d% odng z tabl. 6.1.1.

(4) Konstrukcja i jakos¢ 6w drogowych stosowanych w obszarach robot drogowych, nie
moze byc¢ nizsza o ymagan uznanych norm jakosciowych (PN-EN 12899-1) [18]. Znaki te

muszg by¢ wyp zone w folie o klasie odblaskowosci nie mniejszej niz RA2 lub folie
pryzmatyczne z ie’z normg (PN-EN 12899-1) [18].

(5) Znaki drogawe ¢ stabej rozpoznawalnosci nie moga by¢ stosowane (np. jesli obraz sygnatu

Znaki ~pionowe powinny by¢ umieszczane: w przypadku robot krotko trwatych na
przenesnych podstawach stalowych, ustawianych na barierach ochronnych, nawierzchni lub

u, natomiast w przypadku robot dtugotrwatych na stupkach z zachowaniem wymaganej

Q: ni poziomej i pionowej.

WR-Z-51 Wytyczne sytuowania znakoéw drogowych i urzagdzen bezpieczenstwa ruchu drogowego w obszarach
robét drogowych




Tabl. 6.1.1 - Wymagania wielkosci pionowych znakéw drogowych w zaleznosci od klasy drogi stosowanych 2
obszarach robot drogowych

Lokalizacja znaku w zaleznosci od klasy drogi lub jej elementu Wielko$¢ znaku
Standardowa | W obszarze robét
drogowych

Autostrady (A) i drogi ekspresowe (S) umieszczane na jezdniach gtéwnych Duze Duze
Drogi dwujezdniowe w obszarach niezabudowanych i ulice na obszarach
zabudowy, na ktérych dopuszczalna predkosc jest wieksza od 50 km/h @\
Na tgcznicach autostrad i drog ekspresowych; na jednojezdniowych drogach | Srednie Duze J
krajowych i wojewddzkich; na drogach powiatowych, z wyjatkiem
drogowskazow tablicowych, na drogach dwujezdniowych w obszarze
zabudowanym, na ktérych dopuszczalna predkosc jest mniejsza niz 70 km/h; Q
Na drogach powiatowych w postaci drogowskazéw tablicowych, na drogach | Mate dnie
gminnych; na drogach powiatowych w obszarze zabudowanym mozna
stosowac znaki mate (M), jezeli dopuszczalna na nich predkosc jest nie
wieksza niz 50 km/h
Na stupkach przeszkodowych i tablicach kierujgcych; na drogach w obszarze | Mini ¢ @ Mate
zabudowanym, gdy warunki drogowe nie pozwalaja na stosowanie znakéw @
wigkszych lub zastosowanie wigkszych znakdw pogorszytoby warunki x
widocznosci pieszych na przejsciu dla pieszych; na waskich uliczkach /@
zabytkowych miast.

(7) Oznakowanie poziome powinno by¢ realizowane za pomo%n%wch, widocznych i trwatych
znakow i sygnatéw drogowych, odpowiednich do kazdych nkéw pogodowych i Swiatta
dziennego.

(8) Jakosc¢ i kolor folii odblaskowych stosowanych zasowych znakach i sygnatach
drogowych moze poprawi¢ widocznosc i czas reake] owcow. Jasne, widoczne i dobrze
widoczne znaki i urzgdzenia moga skuteczniej ostr% kierowcow i pieszych o zblizajgcych
sie strefach rob6t drogowych oraz informowac o@a h predkosci, pasach ruchu, objazdach
itp.

(9) Folie odblaskowe dostepne na rynku m
pryzmatyczne o wysokiej intensywnosci j

podzielic na trzy grupy: klasy inzynierskiej,
iamentowej. Wazne jest, aby wiedzie¢, ze
oferujg one rézne poziomy jasnosci i wid i ‘oraz zrozumie¢ wymagania dotyczgce strefy
robot drogowych. Zaawansowana tec full-cube w foliach odblaskowych DG3 moze

zapewni¢ prawie dwukrotnie wiek cznosc¢ niz konwencjonalne folie pryzmatyczne,
przyciggajac uwage kierowcow szy%@kracajac czas reakcji.

(10) Wysoce widoczne kolory fluo
zmierzchu. Stwierdzono, ze \i Le
rozpoznawane z wiekszej eg
produkty w kolorze pomar

mniej podatne na zakt
rozpraszajgcych uwage snie

S

encyjne sa tatwiejsze do zauwazenia w dzien, o swicie i o
iaty w kolorze pomaranczowym fluorescencyjnym s3a
Sci i zapewniajg doktadniejsze postrzeganie koloréw niz

ym niefluorescencyjnym. Ponadto znaki fluorescencyjne sg
ta, co pomaga kierowcom zauwazy¢ i zrozumie¢ znaki w
ch w strefach robot drogowych.

(11) Materiaty odblaskowe majg za zadanie odbija¢ swiatto z reflektorow pojazdu z powrotem do
kierowcy, dzieki cz mczasowe znaki drogowe i oznakowanhie poziome sg widoczne w
nocy. Mato klucz czenie dla kierowcow, ktorzy widzg i reagujg na pozytywne wskazowki,
a takze dla bezpieczenstwa pracownikow w warunkach nocnych.

(12) Mokre i o@iowe warunki stwarzajg dodatkowe problemy z widocznoscig znakow i
zaktoca dziatanie elementow odblaskowych, co powoduje utrate odblaskowosci.
3)

oznakow@lomego. Gdy oznakowanie poziome i niektére znaki drogowe zamokng, woda

(13)Wr ie mokry znak lub oznakowanie poziome odbija jedynie niewielkg czes¢ swiatta z
refle S ojazdu do kierowcy. To utrudnienie sprawia, ze wiele materiatow odblaskowych jest
ni nych w mokrych warunkach. Mokre materialty odblaskowe zawierajg elementy

0 wyzszym wspotczynniku zatamania swiatta niz tradycyjne materiaty odblaskowe, aby
dziata¢ skutkom dziatania wody. Stosowanie mokrych materiatow odblaskowych
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(14) Tymczasowe znaki i urzadzenia kontroli ruchu mogg by¢ narazone na uszkodzenia w
strefach robét. Bedg uderzane przez pojazdy, narazone na brud i kurz panujacy na placach

i urzadzenia bezpieczenstwa ruchu moga pomoc zmniejszy¢ ilos¢ wymaganych napraw i

budowy oraz narazone na nieostrozne obchodzenie sie z nimi. Bardziej trwate tymczasowe z@
a

utrzymaniowych. To z kolei moze skroci¢ czas, w ktorym ekipy budowlane sg narai%n&
zagrozenia wystepujgce w strefach robot.

(15) Zaleca sig, aby znaki drogowe, oznakowania poziome i tymczasowe urzadzeni yty
odporne na uderzenia i zarysowania, zaprojektowane tak, aby wytrzymywaty ci %mno,
wyginaty sie pod wptywem uderzenia, wykorzystywaty jak najmniejszg liczbe koméw, aby
zmniejszy¢ liczbe potencjalnych punktow awarii, byty testowane i sprawdzane - dtugi czas
oraz zachowywaty wysoki poziom jasnosci przez caty okres uzytkowania.

(16) Dopuszcza sie stosowanie pojazdow lub przyczep wyposazonych w ce lub znaki
zmiennej tresci zamiast znakéw konwencjonalnych, o ile urzadzenia t iajg niezbedne
wymagania techniczne. @

(17) W przypadku doraznego zabezpieczenia miejsca zdarzenia drd wego (do czasu dojazdu
dedykowanych stuzb drogowych) dopuszcza sig stosowanie znakd anych, tréjkatow, itp.
wskazujgcych innym uzytkownikom drogi miejsce niebezpieczne rodze.

(18) Jezeli w obszarze robo6t drogowych pozostajg znaki nalez
niezgodne z planowang czasowg organizacjg ruchu powinny

o statej organizacji ruchu
tac usuniete lub zastoniete.

(19) Znaki drogowe i urzadzenia bezpieczenstwa ruchu i cyjne i ostrzegawcze powinny
by¢ lokalizowane wediug podstawowej zasady, w ktofej.charakter nadawanych przekazéw
zmienia sie od informacyjnego do kierujgcego ruche%oomoca znakow drogowych, a w
szczegodlnosci:

a) w znacznej odlegtosci przed obszarem' drogowych lokalizuje sie znaki
informujgce przekazujgce informacje o U\i@ iu sie do obszaru robo6t drogowych
i zalecenia dotyczgce zachowan uzytkow drogi w tym obszarze,

b) na poczagtku obszaru robét droo ch, przed strefa prowadzenia robot
drogowych lokalizuje sie znaki o s—*é\ cze i znaki regulujgce zasady ruchu
(ograniczenia predkosci, zakazy zedzania) w obszarze robot drogowych,

c) przed strefg prowadzenia robot-inw jej obszarze lokalizuje sie znaki i urzadzenia

: ia bezpieczenstwa ruchu zabezpieczajgce

d) po minieciu strefy prow ia’robot stosuje sie oznakowanie przywracajgce
stan poprzedni (przed 5

(20) Wraz zblizaniem sie do o obot drogowych powinna zmniejszac sie odlegtos¢ miedzy
znakami i liczba jednostek ormacji na znakach i tablicach, dotyczy to gtownie drég

ekspresowych i autostrat@
6.1.3. Wymagania @iczne i lokalizacyjne dla znakéw ostrzegawczych

(1) Znaki ostrzega%tasowane w poszczegodlnych strefach obszaru robot drogowych

informujg uzytkowni rog o okreslonych sytuacjach lub warunkach na drodze lub w jej w

poblizu, ktére w ifnnym-przypadku mogtyby nie by¢ widoczne.

(2) Znaki ostr cze stosowane na ORD muszag by¢ zgodne z wymaganiami dla znakow

przedstawi Rozporzadzeniu Ml [9].

, gdzie jakakolwiek czes¢ drogi jest zablokowana lub zamknigta z powodu robot
nalezy zainstalowac¢ znaki ostrzegawcze mozliwie wczesniej, aby ostrzegac
drég z duzym wyprzedzeniem o tych utrudnieniach lub ograniczeniach, ktére
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(5) Znaki ostrzegawcze powinny by¢ umieszczane przed strefami przejsciowymi i strefami
prowadzenia robét drogowych w réznych odlegtosciach, tam gdzie pozwalajg na to warunki na
drodze, w zaleznosci od rodzaju drogi, jej stanu i obowigzujgcej predkosci dopuszczalnej.
przypadku stosowania serii dwoch lub wiecej znakow ostrzegawczych nalezy zachowa
zalecane odlegtosci miedzy znakami wynikajace z mozliwosci percepciji kierowcy i d’rugoé%i%'
hamowania pojazdu.

(6) Ogdlne zasady lokalizacji znakéw ostrzegawczych stosowanych w czasowej acji
ruchu w obszarach robét drogowych przedstawiono na rys. 7.1.5 w rozdz. 7, cane
odlegtosci miedzy znakami oraz odlegtos¢ ostatniego (najblizszego) znaku ostrzzego od
przeszkody, zapory, bariery, skosu klina (wyznaczone w zaleznosci od czercepcji i
minimalnej odlegtosci na zatrzymanie) zestawiono wedtug tabl. 7.1.3. N ‘Em przyktady
szczegotowe lokalizacji znakow ostrzegawczych stosowanych w czasowej iZacji ruchu w
obszarach robét drogowych przedstawiono w WR-Z-52 dla robot dtugo terminowych i WR-Z-53
dla robot krotko terminowych i mobilnych.

(7) Podstawowe zasady stosowania znakow zakazu przedstawiong w R rzgdzeniu Ml [9],
natomiast w tablicy 6.1.2 zestawiono najczesciej stosowane znaki egawcze stosowane w
czasowej organizacji ruchu w obszarach robot drogowych wr O6lnymi wymaganiami

technicznymi i lokalizacyjnymi.

Tabl. 6.1.2 Symbole, nazwy, wzory i warunki stosowania znakow ostrz @h (A) najczesciej stosowanych w
czasowej organizacji ruchu w obszarach robot drogowych

W2zor lub rysunek
pogladowy Wymagania techniczne i lokalizacyjne
zhaku

Symbol i nazwa
znaku

A-103 Znak  A-103 wanie z drogg podporzadkowana”  lub

Skrzyzowanie z podporzadkowanym em drogi jednokierunkowej stanowi ostrzezenie o

droga zblizaniu sig do‘skrzyzowania z droga podporzgdkowang. Znaki te stosuje sig
podporzgdkowang & & W czasowej acji ruchu w zasadzie poza obszarem zabudowanym dla

lub wskazania zenstwo majg pojazdy poruszajgce sie po drodze, na
podporzgdkowanym ktorej te ieszczono. Na obszarach robot drogowych tymczasowe
wlotem drogi f ji znaki jczesciej znajdujg zastosowanie w obszarach przebudowy lub
jednokierunkowej btgjo ow drogowych
A-103
a \—?04 JUstap pierwszenstwa” umieszcza sie w obsarze robodt
A-104 owych na drodze podporzadkowanej przed skrzyzowaniem z droga z
szenstwem przejazdu. Jezeli wprowadzono tymczasowy znak A-104
. Ustqp A-104 na/drodze z pierwszenstwem przejazdu, nalezy wczesniej ostrze¢ kierowcow
pierwszenstwa tej zmianie za pomocg znakow D-102 i A-104 wraz z tabliczkg T1
N ustawionych w wymaganej odlegtosci przed skrzyzowaniem.
S
A-105 i E s Znak A-105 "skrzyzowanie o ruchu okreznym" stosuje sie na obszarze robot
. . ) drogowych przed tymczasowymi skrzyzowaniami, na ktérych ruch odbywa
Skrzyzowanie o sie po obwiedni wyspy (z wyjatkiem tramwajéw, ktére moga przecinaé

ruchu okreznym %&}05 wyspe), gdy skrzyzowanie nie jest widoczne z dostatecznej odlegtosci.
@ A-107 ,Nieréwna droga” stanowi ostrzezenie o nieréwnosciach na odcinku

drogi. Na obszarach robot drogowych znak ten umieszcza sie przed
@ odcinkami jezdni o duzych nieréwnosciach, ktére moga by¢ niebezpieczne
dla ruchu pojazdéw lub obnizajg komfort jazdy. W szczegodlnosci nalezy
oznakowa¢ odcinki, na ktérych wystepuja: réznice poziomdéw nawierzchni
wigksze niz 2 cm powstate np. w wyniku frezowania krawedzi poprzecznych
na nawierzchni; niewielkie zapadnigcia sig jezdni; wyboje; poprzeczny uskok

=)

Nierd

% A-107 nawierzchni; inne zniszczenia nawierzchni, nieréwnosci drogi na przejazdach
kolejowych; pofatdowania wystepujgce na stromych zjazdach z mostéw
i wiaduktéw oraz na tych obiektach, zawyzony (zanizony) most lub przepust;
poprzeczny $ciek lub garb, wystajace pokrywy studzienek, krawezniki z

@ tymczasowymi rampami dla pieszych.

N
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Symbol i nazwa

W2zor lub rysunek

lub jednostronne

Zwezenie jezdni dwu

<+

A-109

pogladowy Wymagania techniczne i lokalizacyjne
znaku
zhaku
Znak A-109 Zwezenie jezdni” dwu lub jednostronne stanowi ostrzezenie
zblizaniu sie do miejsca, gdzie nastapi o zwezeniu drogi. Znak ten w €zas j
organizacji ruchu powinien by¢ dostosowany do warunkéw na mi
powinien wskazywac¢ zwegzenie z lewej, prawej lub z obu stron? -109
powinien by¢ instalowany na placach budowy tylko wtedy, g zenia
jezdni sa trudne do zauwazenia lub nieoczekiwane przez %/ ikow
A-109 drogi, lub gdy jezdnia zweza sie do mniej niz dwdch pasdw ruchy’w obu

kierunkach. Przy zwezeniu, zwtaszcza dwustronnym, un
wyminigcie sie dwoéch pojazdéw o normatywnej >kosCi, mozna
dodatkowo umieszczac znaki B-116 i D-105. Jezeli zwgz ek drogi, na
ktérym nie jest mozliwe wymijanie sie pojazdow, jes zsZy niz 150 m lub
znajduje sie w tuku pionowym lub poziomym i kieruj
znajdujgcych sie po przeciwnych stronach zwez
sterowanie ruchem za pomocga sygnalizacji $wi
kierowanie ruchem albo miejscowe posz
umozliwiajgcego wyminigcie sie pojazdow,

emozliwiajgcym

lezy zastosowac:
miennej lub reczne
zwezonego odcinka

A-1M1

Roboty na drodze

>

»
i3
5
2

i

A-111+T-101

>

135kmt
A-111+T-102

Znak A-111 ,Roboty na drodze" stanowi os%'ggie o zblizaniu sie kierowcy
do obszaru, na ktérym sg prowadzone ro owe. Znak ten w czasowej
organizacji ruchu powinien by¢ pierws znakiem ostrzegawczym
napotkanym przez uzytkownikéw gi~Wjezdzajgcych w obszar robot
drogowych. Roézne warunki, taki ograniczona widocznos¢ lub
przeszkody, ktéore moga wymaga ierowcy zmniejszenia predkosci lub
zatrzymania sig, moga wymagac wych znakéw ostrzegawczych.

Znak A-111a wraz z informacjami rzedzajgcymi, nalezy ustawi¢ po obu
stronach drogi, gdy trwajg rebo
wptyw na uzytkownikd i. Wowczas nalezy stosowac¢ znaki
poprzedzajace (wczesn%zeganiax ktore nalezy rowniez uzupetnic
tabliczkg T-101 ,Dtugos¢ o a drogi”, jezeli odlegtos¢ do prac w kierunku

k§

jazdy od miejsca umie ia znaku wczesnego ostrzegania przekracza 1km.
Znak A-11Mb wraz z iczka T-102, nalezy ustawi¢, jezeli dtugosc strefy robot
drogowych LRD je sza niz 500 m.

W przypa rowadzenia prac na skrzyzowaniu, znak A-111 nalezy umiescic
réwnir ach dojazdowych do skrzyzowania.
Wip z. prowadzenia prac mobilnych pierwszy pojazd na kazdym pasie

ruc a-poboczu powinien by¢ oznaczony znakiem A-111.

A-Mc

Roboty na drodze

2

oty drogowe" z tabliczkg T-103 ,Koniec” ustawiany na koncu strefy

@10 +Koniec robot drogowych” stanowigcy potgczenie znaku A-111
@ dzenia (lub obszaru) robo6t drogowych o dtugosci wiekszej niz 500 m.
Mos

T-103 na go potaczy¢ ze znakiem B-127 ,Koniec zakazow" jezeli state
Koni \ Koniec aniczenie predkosci w czasie trwania robot drogowych rézni sig od tego
oniec P - . S . . e
A-Mc+ T-103 przed rozpoczegciem robdt, zawsze stosuje sig znak ograniczenia predkosci.
R( Znak A-111d ,Roboty drogowe — malowanie paséw" stanowigcy potaczenie
A-11d . > znaku A-111 ,Roboty drogowe" z tabliczkg T-116 ,Malowanie paséw”
wskazujgca na malowanie znakéw poziomych stosuje sie w czasie, gdy na
Roboty drogowe drodze prowadzone sg prace zwigzane z umieszczaniem lub odnowg
T-16 - y oznakowania poziomego (malowanie, naktadanie oznakowania
Malowanie pasow - grubgwarstyvowego be tasm). Zn.akl. A-1M z tabﬁcqu T-116 powinny by¢
usuniete niezwtocznie po usunigciu urzadzen bezpieczenstwa ruchu

-1M1+T-116 drogowego zabezpieczajacych swieze oznakowanie poziome.

A

A-1
Sliska j n A-112

D

>

Znak A-112 ,Sliska jezdnia" stanowi ostrzezenie o $liskiej nawierzchni. Znak
ten w obszarach robodt drogowych stosuje sie przed odcinkami drogi,
stanowigcymi niebezpieczenstwo dla ruchu z powodu zmniejszonej
szorstkosci jezdni, ktorej kierujgcy moze sie nie spodziewac, a
spowodowanej: zmiang rodzaju nawierzchni (np. z betonu asfaltowego na
kostkowag), réznym czasem uktadania nawierzchni tego samego rodzaju lub
gdy istnieje ryzyko poslizgu pojazdéw w wyniku prac budowlanych.

%eidni o)

>

Znak A-117 ,Odcinek jezdni o ruchu dwukierunkowym” stosuje sie na
obszarach robot drogowych w celu ostrzezenia jadacych jezdnig
jednokierunkowg o miejscu, w ktérym rozpoczyna sie ruch dwukierunkowy o
ruchu z naprzeciwka. Znak ten stosuje sie w miejscach, gdzie dwie jezdnie

jednokierunkowe tgczg sie w jedng jezdnie dwukierunkowg co czesto

ruchu
Q ierunkowym A-117
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Symbol i nazwa

W2zor lub rysunek

Sygnaty Swietlne

pogladowy Wymagania techniczne i lokalizacyjne
znaku
zhaku
wystepuje w obszarach robot drogowych w przypadku zamykania @
jezdni i przektadania ruchu na jezdnie sasiednia. Q@
Znak A-123 ,Sypki zwir" stanowi ostrzezenie o odtamkach kamie en
grysu lub zwiru na drodze. Znak ten w obszarach robot drogo e
sie w celu oznakowania odcinka drogi, na ktorym istniej iwosé
A-123 wyrzucania kamieni, ziaren grysu lub zwiru spod kot jadacyc j lub
Sypki zwir wzniecania kurzu w stopniu utrudniajgcym ruch innym kleru ak ten
A-123 nalezy ustawi¢ razem z dodatkowym znakiem T-101 Dtugos inka drogi,
na ktorym na jezdni znajduje sig luzny materiat kamien darza sie na
obszarach budowy, wyjazdach z budowy oraz wyjazdach irowni.
Znak A-124 ,Sygnaty swietlne" stanowi ostrzezenie o il sie do miejsca,
w ktérym ruch kierowany jest za pomoca sygnalizacj ietlnej. Znak ten na
A-194 A obszarach robdt drogowych nalezy umieszczac po u stronach drogi lub po
A-124

obu stronach jednego lub kilku paséw ruchu w m kierunku jazdy. W
szczegodlnosci w przypadku sterowania ruchen iennym. Znak A-124
moze by¢ uzywany do ostrzegania o sygnaliza swietlnej na obszarach
robot drogowych, jezeli sygnalizacja Qs%%lna nie jest widoczna z

wystarczajacej odlegtosci.

A-124a

Kierowanie ruchem &

A-124a

Znak A-124a ,Kierowanie ruchem" stan
drogi, gdzie wystepuje recznym Kieri
zapewniajgca tymczasowe kierow em w obszarze robdét drogowych.
Kierujgcy ruchem tymczasowo, {po n: kierowa¢ ruchem przemiennym,
zatrzymywac pojazdy na jezdoz iwia¢ wyjazd pojazdéw roboczych z
budowy oraz ostrzegac pracw y, o zblizaniu sig niebezpiecznych pojazdow
do obszaru robét. Stanowis "’-\1.; owania ruchem powinny by¢ umieszczone
wystarczajgco daleko przed cem prowadzenia robot, aby zblizajacy sie
uzytkownicy drogi mi\%gg\;v zajgcg odlegtos¢, aby zatrzymac sie przed
wjazdem do strefy pro enia robot drogowych.

ezenie o zblizaniu sie do odcinka
ruchem. Kierujgcy ruchem to osoba

A-125

pobocze

Niebezpieczne
A-125

zne pobocze” ostrzega o stabej krawedzi drogi lub
wysokiej krawed dni. Znak w obszarach robo6t drogowych nalezy

edzig nawierzchni a przylegtym pasem jezdni. Znak A-125
ede wszystkim wtedy, gdy nieréwne powierzchnie mogag
by¢ nleb@ rudne do rozpoznania. Na obszarach robét drogowych
moga to wieksze réznice wysokosci (stopnie), ktére nalezy pokonac (np.
stopni wedzie w nawierzchni drogi, tymczasowe odcinki mostu,

wzg>sta okrywy studzienek kanalizacyjnych lub krawezniki z
tym mi rampami).

A-127

%

S

Zator drogowy @?27

@

7 .Zator drogowy" stanowi ostrzezenie o zblizaniu sie do zatoru
na drodze. Znak w obszarach robét drogowych nalezy umiesci¢ po
@ ronach drogi lub po obu stronach jednego lub kilku paséw ruchu w tym
ym kierunku. Znak nalezy ustawi¢, gdy istnieje ryzyko zatoru z
atkowym znakiem T-101 dtugos$¢ odcinka drogi. Znak nalezy umiesci¢ w
takiej odlegtosci od miejsca prowadzenia prac, aby uzytkownicy drogi nie
dotarli do zatoru bez uprzedniego ostrzezenia. Znak moze wymagac
powtdrzenia na odcinku, na ktérym moga wystapic¢ korki.
Znak nie musi by¢ umieszczany na drogach, na ktorych prace nie majg
zadnego lub majg niewielki wptywu na warunki ruchu. W przypadku prac
trwajacych krocej niz 5 dni na drodze z jednym pasem ruchu w kierunku
jazdy, znak nie musi by¢ umieszczany po obu stronach jezdni.
W przypadku ustawiania znaku ostrzegajgcego o zatorach drogowych w
czasie rzeczywistym, znak powinien byc¢ zaprojektowany jako znak drogowy
z oznaczeniem potozenia (ZZT).
System ostrzegania o zatorach drogowych powinien:
- wyswietla¢ znak A127 i dodatkowy znak T-101 ,Dtugosc
odcinka drogi" alternatywnie T-102 ,Odlegtosc¢”, z odlegtoscig w
czasie rzeczywistym, kiedy uzytkownicy drég beda ostrzegani o
kolejce, gdy zblizajg sie do jej konca,
- wyswietla¢ znak tak dtugo, jak dtugo ostrzezenie o kolejce
jest aktualne, ale co najmniej minute po aktywaciji,
- powinien mie¢ mozliwosc¢ regulacji parametrow kolejki.
Alternatywnie znak A-127 moze by¢ stosowany jako znak zmiennej tresci (ZZT).

A 129

Inne
bezpleczenstwa

Znak A-129 ,Inne niebezpieczenstwa" stanowi ostrzezenie o innych
niebezpieczenstwach. Znak ten w obszarach robét drogowych stosuje sie
facznie z tabliczkami wskazujgcymi, za pomocg symbolu lub (oraz) napisu,
rodzaj niebezpieczenstwa, o ktérym ostrzega znak.
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Symbol i nazwa P LS e . . . . .
znaku pogladowy Wymagania techniczne i lokalizacyjne
zhaku
A-129 @
A-129 4 N
Inne Na obszarach robét drogowych stosowany jest zna!k A-129 z tg -109
niebezpieczenstwa ,,Usk.ok poqmzny" umieszczane przed poczatkiem podfuzn skoku
T-109 nawierzchni, pows_ta’regp wskut’ek okresowo przerywanych rob ych
. lub podczas trwania takich robot.
Uskok podtuzny A-129+T-109
Tabliczke T-113 i jej odmiang stosuje sig pod znakiem A-\@fd takimi
miejscami, w ktorych wystepuje nieoczekiwana dla ki iana
A-129 przebiegu drogi lub kierunku ruchu, tj.
Inne - tabliczka T-113, gdy zmiana przebiegu drogi | jerunku nastepuje
niebezpieczenstwa W prawo,
T-113 - tabliczke T-113a, gdy zmiana przebiegu kierunku nastgpuje
Zmiana kierunku W lewo. @
ruchu A-129+T-113/113a| Tabliczki zaleca sig stosowac, gdy w osi jeZdni wystepujg wyspy
powodujgca odgigcie toru jazdy, co nalez ac przede wszystkim na
drogach zamiejskich i w obszarach rogémwych.
Tabliczka T-114 moze byc¢ stosowa azem ze znakiem A-111, A-129 lub
samodzielnie w celu wskazania a sasiednig jezdnie w zwigzku
z tymczasowg organizacja ruch e T-114 stosuje sie w przypadku,
A-129 gdy szerokos¢ jezdni, na ktorg s ny jest ruch, umozliwia prowadzenie
Inne ruchu dwoma pasami. Tablicz stosuje sie w zwigzku z prowadzonymi
niebezpieczenstwa U na drodze robotami, a takze oga dwujezdniowa budowana jest etapami
T-14 i druga jezdnia nie zostata na m odcinku wybudowana lub oddana do
. uzytku. ¢
Ruch skierowany na ) ) (4 .
sasiednia jezdnig, Ta_bllczka powinna a orazpwo dostosowgna (;Io przebiegu trasy
pas ruchu N objazdowej. Sche ("3» paséw ruchu oraz ich liczbe wskazang na
tabliczce dostos e do sytuacji na drodze, np. jeden pas ruchu
A-129+T-114 skierowany na rzjezdniq czy ruch skierowany na sasiednig jezdnie
przy powrocie najezdnigprawa.
Tabliczka T- ze by¢ stosowana razem ze znakiem A-111, A-129 lub
samodzie|nie elu )wskazania pasa ruchu, na ktérym zabroniony jest ruch
A-129 pojazdow ekreslonych symbolem znaku zakazu.
Inne Na ta =115 umieszcza sige symbol znaku zakazu okreslonego rodzaju
niebezpieczenstwa " poj ojazdéw przekraczajgcych okreslone wymiary, np. B-106
T-115 ( %ce z czasowego ograniczenia skrajni drogi). Na znaku mozna
W zaleznosci od @ i a¢ dwa znaki zakazu dotyczace pasa ruchu, w przypadku
sposobu prowadzenia I niczen na pasie ruchu potaczonych ze zmiang kierunku ruchu lub jezeli
ruchu aku nalezy wskaza¢ schemat pasoéw ruchu zgodny z zastosowang
A-129+T-10 @anizac]a ruchu. Schemat uktadu pasu ruchu oraz ich liczbe wskazang na
& liczce dostosowuje sie do sytuacji na drodze.
6.1.4. Wymagania iczne i lokalizacyjne dla znakéw zakazu
(1) Znaki zakazu staso w poszczegolnych strefach obszaru robét drogowych stanowia

podstawowa kateg@%%akéw, ktorymi sg wyrazane ustalenia dotyczace organizaciji ruchu. Za
ich pomocg moz iedzy innymi zamknac¢ lub ograniczy¢ wjazd pojazddw, zabroni¢
wykonywania o@ch manewrow np. skrecania lub wyprzedzania, wprowadzi¢ ruch
jednokierunko V a takze ograniczy¢ lub zabronic¢ zatrzymywania lub postoju pojazdow.

va¢ zalecane odlegtosci miedzy znakami wynikajgce z mozliwosci zmiany predkosci w
omfortowych (zalecana wielko$¢ opo6znienia) warunkach ruchu dla kierowcy. W tablicy
przedstawiono minimalne (dla opdznienia b=3,0 m/s2) i zalecane (dla opdznienia b=1,5
2) odlegtosci LV pomiedzy kolejnymi znakami ograniczenia predkosci.
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(5) Podstawowe zasady stosowania znakéw zakazu przedstawiono w Rozporzadzeniu Ml [9],

natomiast w tablicy 6.1.3 zestawiono najczesciej stosowane znaki

zakazu

czasowej organizacji ruchu w obszarach robot drogowych wraz z ogolnymi wymagania

technicznymi i lokalizacyjnymi. Natomiast szczegotowe

zasady

lokalizacji

znako
ostrzegawczych stosowanych w czasowej organizacji ruchu w obszarach robdét drog

przedstawiono na typowych schematach w WR-Z-52 i WR-Z-53.

6.1.3 Symbole, nazwy i wzory znakéw zakazu (B) najczesciej stosowanych w czasowej orga

obszarach robét drogowych

-

stosowane w

n'& rychu w

N

Symbol inazwa |Wzor lub rysunek

Wymagania techniczne i lokalizacyjne

Zakaz ruchu w

obu Kierunkach obiektu mostowego itp.

B-101

tabliczce pod znakiem umieszcza sig n
budowy" i symbol pojazdu.

techniczny drogi zagrazajacy bezpieczenstwu r

Jezeli dopuszcza sie odstepstwa od stosB)

nia s

zhaku pogladowy znaku
Znak B-101 ,Zakaz ruchu w obu kierunkach” stosuj Té\\wﬂ:elu zamkniecia
odcinka drogi dla ruchu wszelkich pojazdow. Przyczyna amknigcia ruchu na
B-101 drodze sg w szczegolnosci: prowadzenie robot w ie/drogowym, zty stan

. uszkodzenie jezdni,

do znaku B-101, to na

arpgs\ sci: ,Nie dotyczy pojazdow
@

Znak B-102 ,Zakaz wjazdu" stosuje

B-102 wszelkich pojazdéw na droge lub jezdni

Zakaz wjazdu

stosuje sie miedzy innymi na drogac

elu wskazania zakazu wijazdu
ony umieszczenia znaku. Znak ten
orych ustalono jeden kierunek ruchu.

B-102

B-103
Zakaz wjazdu
pojazdow

wskazanych na znaku

B-103

Znak B-3 ,Zakaz wjazdu poja
obszarach budowy na odcink

nosnosci obiektow.
X

“Wskazanych na znaku stosuje sie na
5g o niedostatecznej szerokosci lub

B-105
Zakaz ruchu
pieszych

® ®0 O

Znak B-105 ,Zakaz ruchu(pieszych” stosuje si¢ na obszarach budowy w celu
wyeliminowania pieszych ogi w tych miejscach, w ktorych ich obecnos¢ ze
wzgledu na warunki % . brak chodnika lub zajecie chodnika i duzy ruch
pojazdow, zwiaszcza~samochodow ciezarowych, moze stwarzac¢ duze ryzyko
zagrozen wypadk 3 otyczy tej strony drogi, po ktorej jest umieszczony.
Jezeli zakaz ma czy¢ catej drogi, znaki B-105 umieszcza sie po obu jej
tosuje sig: na odcinkach drog posiadajacych wydzielone

taszcza obwodnic, ktore nie stuzg obstudze ruchu pieszego,
e odbywac sie wzdtuz tras istniejgcych.

Z znak B-105 na drodze lub zamknietej drodze dla pieszych, nalezy
za i¢ pieszym (w razie potrzeby wskazac im) bezpieczna trase dla pieszych
s ajaca wymagania bezpieczenstwa oraz standardy dostepnosci dla osob ze

,5Zczegolinymi potrzebami.

B-106
Zakaz wjazdu
pojazdow
0 parametrach
wigkszych niz
wskazane na

nak))B-106 ,Zakaz wjazdu pojazddéw o szerokosci ponad ... m" stosuje na
rach budowy sie przed waskimi obiektami, jak np. tunele, mosty, wiadukty,
rzez ktore nie mozna dopusci¢ przejazdu pojazdéw o szerokosci wiekszej od
%danej na znaku. Stosujgc margines bezpieczenstwa na znaku podaje sig
wartosc¢ liczbowg szerokosci pomniejszong o 0,5 m z kazdej strony. W
przypadku wystepowania tukow na waskim odcinku lub duzego pochylenia
poprzecznego jezdni, tolerancja ta musi by¢ zwigkszona.
Znak B-106a ,Zakaz wjazdu pojazdow o wysokosci ponad ... m" stosuje sie na
obszarach budowy w miejscach ograniczen standardowej wysokosci skrajni w
obszarach robdt drogowych. Stosujgc margines bezpieczenstwa na znaku
podaje sie wartos¢ liczbowg o 0,5 m mniejszg niz wysokos¢ obiektu nad
powierzchnig jezdni. Wymiary podane na znakach B-106 nalezy zaokragli¢ do
0,10 m. W przypadku wprowadzenia ograniczen szerokosci i wysokosci skrajni
z powodu dziatalnosci w obszarze robot drogowych, nalezy zapewnié
oznaczony objazd dla pojazdéw o wymiarach przekraczajgcych te ograniczenia.

znaku
AT
4
Q\<é// B-106a
B-1
Zakaz Wj
pojazd
orzec istej B-107
' witej
P d...t

Znak B-107 ,Zakaz wjazdu pojazdoéw o rzeczywistej masie catkowitej ponad ... t"
stosuje sie na obszarach budowy przed odcinkami drdg, ktérych nosnos¢ jest
niewystarczajgca dla przejazdu pojazdéw dopuszczonych do ruchu bez
ograniczen. Na znaku podaje sie warto$¢ wynikajaca z rzeczywistej nosnosci
obiektu lub drogi wystepujgca pod budowy Ilub przebudowy obiektéw
inzynierskich i nawierzchni drogowe;j.

-108
<E Z wjazdu

Znak B-108 ,Zakaz wjazdu pojazdow o nacisku osi wiekszym niz ... t" stosuje na
obszarach budowy sie przed odcinkami drog, ktérych nosnos¢ nawierzchni nie

pojazdow jest dostosowana do nacisku osi pojedynczej pojazdu wynoszacego 80 kN, a
takze przed odcinkami drog krajowych, ktérych nosnosc¢ nie jest dostosowana
WR-Z-51 Wytyczne sytuowania znakéw drogowych i urzagdzen bezpieczenstwa ruchu drogowego w obszarach
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onacisku osi
wiekszym niz... t @
B-108

do nacisku 100 kN. Na znaku podaje sie warto$¢ wynikajaca z rzeczywis@j
nosnosci obiektu lub drogi wystepujgca pod budowy lub przebudowy obiektdw<)
inzynierskich i nawierzchni drogowej. W przypadku wprowadzenia ogranic

masy z powodu dziatalnosci w obszarze robdt drogowych, nalezy zapﬁ
oznaczony objazd dla pojazdéw o masie przekraczajgcej podany limit, (\

B-112
Zakaz
wyprzedzania
przez pojazdy

Znak B-112 ,Zakaz wyprzedzania przez pojazdy silnikowe” stosuje EQ@
obszarach budowy w celu uniemozliwienia wyprzedzania pojazdami sil %
innych pojazdow silnikowych, jezeli wykonanie tego mane
zagrozenie wypadkami drogowymi. Znak ten powinien by¢ stos

Koniec zakazu |/ ?

wyprzedzania przez

silnikowe wszystkim wtedy, gdy wyprzedzanie nie jest dozwolone du na
zwezenie jezdni lub gdy widocznosc¢ nadjezdzajgcego ruchu z ka jest
zbyt ograniczona, np. ze wzgledu na sprzet, pojazdy roboc tad drogi.
Poza terenami zabudowanymi obowigzuje zasada dwust ustawienia
znaku B-112. @O
Zakaz wyprzedzania przez samochody cigzarowe s ponadto przy
duzym natezeniu ruchu i znacznym udziale samochodo rowych. Znak B-
112 moze by¢ stosowany, ze wzgledu na potrzeby cji ruchu, np. gdy
zachodzi potrzeba utrzymania samochoddéw ci na prawym pasie
ruchu.

B-113 .

celu uchylenia zakazu wyprzedzania, jezeli odcinek drogi objety tym zakazem

Znak B-113 ,Koniec zakazu wyprzedzania” Q%suje s\iQ/ﬁa obszarach budowy w
konczy sie przed skrzyzowaniem.

pojazdy silnikowe ] B-113
B-116 Znak B-116 ,Pierwszenstwo dla nadj 'Bié'@?i:/ych z przeciwka" stosuje sie na
Pierwszenstwo obszarach budowy w celu wskazafi igzku ustgpienia pierwszenstwa
dla przejazdu jadgcym z przeciwka.
nadjezdzajgcych Znak stosuje sig przed takimi zwez i'-odcinkami jezdni, na ktorych nie moga
Z przeciwka B-116 wyming¢ sie pojazdy o szeroko$ ormatywnej. Na odcinkach, ktére nie
przekraczajg dtugosci 150 m j tosci (tgcznie z wjazdem na nie) widoczne
dla kierujgcych zblizajgcyc miejsca umieszczenia znaku B-116. Jezeli
dtugos¢ zwezenia przekrdcz m, nalezy stosowac zasady okreslone przy
stosowaniu znaku A—116.&
Znak B-116 nalezy umieszc mozliwie blisko zwezenia, nie dalej niz 20 m od
niego. Jezeli takie un zenie nie jest mozliwe, to na tabliczce T-21 pod
znakiem nalezy podac rzeezywistg odlegto$¢ znaku od poczatku zwezenia.
Jednoczesnie z zastosowaniem znaku B-116, z przeciwnej strony zwegzenia
nalezy umiesci -103 (pkt 6.1.6). Jezeli natezenie ruchu w przeciwnych
kierunkach uz wahaniom w ciggu doby, pierwszenstwo przejazdu
przez zwez (o] ek drogi moze by¢ zmieniane w ustalonych okresach doby
przez zmjiahgznakow B-116 i D-103.
B-118 ZnabB—’@raniczenie predkosci” powinien byé umieszczony tylko w tych
Ograniczenie przyp gdy warunki drogowe, otoczenie drogi lub zastosowane
predkosci B-118

@ dopuszczalnej predkosci tymczasowej nalezy przyjmowac z tabl. 7.1.4

%aweienie szerokosci pasa ruchu), niekorzystne promienie tukéw poziomych

oz ie ostrzegawcze i urzadzenia bezpieczenstwa ruchu drogowego
m niedostateczny sposob wskazywac¢ kierujgcym na koniecznoscé
ZmA enia predkosci. Na obszarach robot drogowych zalecane wartosci

nzgledniajgc warunki miejscowe wynikajgce z parametrow geometrycznych

rzy zmianie trajektorii ruchu), zbyt mata odlegto$¢ widocznosci na
atrzymanie, nieodpowiedni stan nnawierzchni, atakze rodzaj i organizacjeg robot
drogowych. W obszarach roboét drogowych znak B-119 powinien by¢
powtarzany nie rzadziej niz co:
a) 500 m na ulicach obszarach zabudowanych,
b) 800 m na drogach poza obszarami zabudowanymi,
c) 2000 m na autostradach i drogach ekspresowych.
W przypadku stosowania serii dwoch lub wigcej znakéw ostrzegawczych
nalezy zachowac¢ zalecane odlegtosci miedzy znakami LV wynikajgce z
mozliwosci percepciji kierowcy i dtugosci drogi hamowania pojazdu, przyjmujac
je z tablicy 7.1.4.
Alternatywnie znak B-118 moze by¢ stosowany jako znak zmiennej tresci (ZZT).

Znak B-119 ,koniec ograniczenia predkosci” stosuje sie na obszarach budowy w
celu uchylenia ograniczenia predkosci, wprowadzonego znakiem B-118. Znak
ten umieszcza sie na koncu odcinka drogi o ograniczonej predkosci, jezeli
ograniczenie to nie zostato uchylone przez skrzyzowanie.

B-122

Znak B-122 ,Zakaz zatrzymywania sie"” i znak B-123 ,Zakaz postoju” nalezy
stosowac¢ w miejscach, w ktérych w wyniku robét drogowych bezpieczenstwo
ruchu drogowego lub ptynnos¢ ruchu mogtyby zosta¢ zaktécone przez stojgce
pojazdy lub w ktorych prace budowlane mogtyby zosta¢ utrudnione. Znak nalezy
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B-123 umieszczaé po tej stronie drogi, po ktérej zakaz ma obowigzywag; dotyczy to
Zakaz postoju takze drogi jednokierunkowe;j.
W obszarach robét drogowych znaki B-122 i B-123 nie majg zastosowania
pojazdow uzywanych do robot drogowych, jezeli zatrzymanie lub parko i
B-123 jest konieczne ze wzgledu na prace i podjeto niezbedne srodki bezpieczenstw
To samo dotyczy zatrzymania lub parkowania przez policje Iqu&

ratownicze.
B -126 Znak B-126 ,Koniec zakazéw" stosuje sie na obszarach budo acu
Koniec zakazow odcinka drogi objetego wiecej niz jednym zakazem, jezeli zak ja by¢
® odwotane przed skrzyzowaniem. Jezeli sposrod np. dwoch lub kazéw
B-126 | Ma by¢ uchylony tylko jeden, to stosuje sig znak z symbol ba szarej

autostradach koniec zakazu na trasie powinien by¢ zawsze ony. Znak B-

odwotywanego zakazu. Na dtuzszych odcinkach robét na d 3 miejskich i
O CZ
126 jest uzywany tylko tam, gdzie konczy sig kilka zakszarze robot

drogowych.

6.1.5. Wymagania techniczne i lokalizacyjne dla znakow naka @

(1) Znaki nakazu stosuje sig na obszarach robét drogowych w c%lu wskazania wymaganego
sposobu jazdy na skrzyzowaniu lub winnym miejscu, gdzie wy uje mozliwos¢ zmiany
kierunku jazdy, albo wskazania obowigzku korzystania przez okr %h uczestnikow ruchu
Z przeznaczonej dla nich drogi.

(2) Znaki wskazujagce wymagany sposob jazdy na skrzyzowa umieszcza sie¢ w rejonie
skrzyzowania, jednak nie dalej niz 25 m od krawedzi jezdni przecznej.

(3) Podstawowe zasady stosowania znakow nakazu prze
natomiast w tablicy 6.1.5 zestawiono najczesciej stosow
organizacji ruchu w obszarach robot drogowych
technicznymi i lokalizacyjnymi.

iono w Rozporzadzeniu Ml [9],
ki nakazu stosowane w czasowej
ze szczegotowymi wymaganiami

6.1.5 Symbole, nazwy i wzory znakéw nakazu (C) najc ' stosowanych w czasowej organizacji ruchu w
obszarach robo6t drogowych

Symbol i nazwa Wzor lub rysunek

pogladowy Wymagania techniczne i lokalizacyjne
zhaku
znaku
Znak C+ kaz jazdy przed znakiem w kierunku wskazanym przez
C-101 strzat uje, ze pojazdy silnikowe musza skreci¢ przed znakiem w
ym kierunku w strone na ktdrg wskazuje strzatka. Podczas

Nakaz jazdy przed
znakiem w kierunku/C-101 ~ C-101a | g wych znak C-101 moze by¢ uzywany do kierowania ruchem
na przebudowywanych skrzyzowaniach oraz kierowania

wskazanym przez
strzatke @; pojazdow przy wjazdach i wyjazdach ze strefy prowadzenia robot
rogowych.

@ %nak C-105 ,Nakaz jazdy po stronie znaku wskazanego przez strzatke"

c-105 S wskazuje, ze pojazdy silnikowe muszg ming¢ znak po stronie, na ktérg

Nakaz jazdy ze 073 wskazuje strzatka. Podczas robdt drogowych znak C-105 moze by¢
@ uzywany jako uzupetnienie oznakowania wysp, wygrodzen i barier jezeli

strony znaku

wskazanei strzatk C105a | hie sg one wystarczajgco widoczne, lub do kierowania ruchem innych
! a ap pojazdow, np. przy wjazdach na i wyjazdach ze strefy prowadzenia robot
Oy drogowych.
‘ C-105b
<< W czasowej organizacji ruchu stosuje sie znaki nakazu w miejscach
c-107 wyznaczonych tymczasowych: drog dla pieszych (znak C-107), drég dla
Droga dla piés C-107 | rowerdw (znak C-109) i drég dla pieszych i roweréw (znak C-111). Znaki

wskazujg, gdzie piesi, rowerzysci i kierowcy muszg sie poruszac, gdy

Droaa gl_a orow &) istniejgce urzadzenia dla ruchu pieszych i rowerdw zostanie przeniesiony
9 1 w zwigzku z robotami drogowymi. Umieszczajgc znaki C-107 i C- 111 na
la zych
ow

Droad C-109 | tymczasowej drodze dla pieszych lub drodze dla pieszych i rowerow,
nalezy zapewnic¢ pieszym (w razie potrzeby wskazac im) trase spetnajaca

oS, wymagania bezpieczenstwa oraz standardy dostepnosci dla osob ze
szczegolnymi potrzebami.
C-m
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6.1.6. Wymagania techniczne i lokalizacyjne dla znakow informacyjnych

Q@
(1) Znaki informacyjne stasowane w poszczegdlnych strefach obszaru robét drogowych maja \
celu poinformowanie kierujgcych pojazdami o rodzaju drogi i sposobie korzystania z niej or
obiektach znajdujgcych sie przy drodze lub w jej poblizu.

Q@
(2) Podstawowe zasady stosowania znakow informacyjnych przedstawiono w Rozporzg %&1
f ]
wy

MI [9], natomiast w tablicy 6.1.6 zestawiono najczesciej stosowane pionowe znaki in ne
stosowane w czasowej organizacji ruchu w obszarach robét drogowych wraz ze szc mi
wymaganiami technicznymi i lokalizacyjnymi.

Tabl. 6.1.6 Symbole, nazwy i wzory znakéw informacyjnych (D) najczesciej stosowanych a j organizaciji
ruchu w obszarach robét drogowych

W2z6r lub
Sl - GEFE RIS Wymagania techniczne i lokalizacyjne
znaku pogladowy

znaku

%ﬂku jezdni" oznacza, ze

r zwezony odcinek drogi
kierunku przeciwnego.
-103, z przeciwnej strony
. Jezeli natezenie ruchu w
m wahaniom w ciggu doby,

Znak D-103 ,Pierwszenstwo na zwezo
kierujacy przejezdzaja lub przechod
przed kierujgcymi zblizajgcymi
Jednoczesnie z zastosowaniem
zwezenia nalezy umiesci¢ zn
przeciwnych kierunkach ule

D-103
Pierwszenstwo na
zwegzonym odcinku

jezdni . f - . . - . !
pierwszenstwo przejazdu wezony odcinek drogi moze byc¢
zmieniane w ustalonych okre by przez zmiang znakéw B-116 i D-
103.

0
D-104 Znak D-104 "Droga jédn @ unkowa" stosuje sie w obszarach robot
Droga drogowych celu wsk ia wjazdu na jezdnig, po ktorej ruch wszelkich
w jednym kierunku okreslonym na znaku.

pojazdéw odbyw@

"Drc@%z przejazdu" stosuje sie obszarach robét
drogowych w ‘¢elu oznaczenia wjazdu na droge, ktorej przeciwlegty

koniec nie czenia z inng droga. Stosuje sie go takze na drodze,
ktora ma enig z innymi drogami, ale tworzg one uktad zamkniety,
a wyjaz obszaru jest mozliwy tylko w miejscu wjazdu. Znak D-105

umie bezposrednio za skrzyzowaniem.

jednokierunkowa

Znak D-105

D-105
Droga bez przejaz
du

stosuje. " sie w celu oznaczenia miejsca przeznaczonego do
asowego przechodzenia pieszych w poprzek drogi. Powierzchnig
ejsCia stanowi czes$c¢ drogi wyznaczona znakiem poziomym P-127 w

ze z6ttym.
ak D-106a " Miejsce przekraczania drogi dla roweréw" w czasowej
rganizacji ruchu stosuje sie w celu oznaczenia miejsca przeznaczonego

@g\k@" Miejsce przekraczania drogi ,w czasowej organizacji ruchu

D-106 do tymczasowego przejezdzania rowerzystow w poprzek drogi.
Powierzchnig przejazdu stanowi czgs$¢ drogi wyznaczona znakiem
poziomym P-128.
D-106 Miejsce Znak D-106b " Miejsce przekraczania drogi dla pieszych i roweréw" w
przekraczania czasowej organizacji ruchu stosuje sie w celu oznaczenia miejsca
drogi s D-106a | PrZe€znaczonego do przechodzenia pieszych oraz miejsca przejezdzania
rowerzystdow w poprzek drogi. Powierzchnie wspdlnego przejscia i
{ przejazdu stanowi czg$¢ drogi wyznaczona znakiem poziomym P-129.
Pod znakiem D-106 moze by¢ umieszczona tabliczka T-119 ktoéra

B>

wskazuje, ze przejscie dla pieszych jest szczegodlnie uczeszczane przez
O D-106b | yzjeci.

Jesli utworzono tymczasowe przejscie dla pieszych, powinno by¢ ono

dostepne dla pieszych z niepetnosprawnosciami tj. wyposazone w

system prowadzenia osob z dysfunkcjg wzroku oraz w tymczasowe

rampy kraweznikowe (umieszczone w obszarze drogi dla pieszych lub w

obszarze jezdni (powodujgc zawezenie jezdni drogi).

=124 Kontrola Znak D-124 Kontrola predkosci stosuje sig¢ w obszarach robét drogowych

A czna Predkosci w celu poinformowania kierujgcych pojazdami o lokalizacji
ruchu @ ) stacjonarnego urzadzenia rejestrujgcego, kontrolujgcego i
arogowego rejestrujgcego predkosc jazdy. Znak umieszcza sig przed stacjonarnym

Q/ LU D-124 urzgdzeniem rejestrujgcym w odlegtosci:

WR-Z-51 Wytyczne sytuowania znakoéw drogowych i urzagdzen bezpieczenstwa ruchu drogowego w obszarach
robét drogowych



a) od 100 m do 200 m — na drogach o dopuszczalnej predkosci do
50 km/h,

od 200 m do 500 m - na drogach o dopuszczalnej predkosci

powyzej 60 km/h, z wyjatkiem drog ekspresowych i autostrad,
c) od 500 mdo 700 m - na drogach ekspresowych i autostradac,

Znak ten stosuje sie dla kazdego kierunku ruchu, w ktérym stacjo

urzadzenie rejestrujgce moze dokonywaé pomiaréw predkosci, (|

b)

D-126
odcinkowego

D-125 Odcinkowy
pomiar predkosci
Koniec

pomiaru predkosci

Znak D-125 "Odcinkowy pomiar predkosci" stosuje sie w w
organizacji ruchu celu poinformowania kierujgcych poj o
poczatku odcinka drogi, na ktérym srednia predkosc.((jazdy/jest
kontrolowana i rejestrowana przez stacjonarne urzadzenie trujgce.
Zastosowanie tego systemu wptywa istotnie na zmniejs ozenia
wypadkami w obszarze robét drogowych.

Znak D-126 "Koniec odcinkowego pomiaru predk " uje sie w
czasowej organizacji ruchu w celu poinfo kierujgcych

pojazdami o koncu odcinka drogi, na ktérym $re kos¢ jazdy jest
kontrolowana i rejestrowana przez stacjonarne ie rejestrujace.

( 2

r a
ia p

D-401

Zmiana
pierwszenstwa

Imiana
pierwszenstwa

D-401

L)

i czasowej organizacji

Znak D-401 ,Zmiana pierwszenstwa" stOsuje sie
ruchu, gdy droga majgca dotychczas pi %ﬁstwo ma stac sie droga
podporzadkowana. Znak ten umiesz@ 0 na wlotach tej drogi na

6.1.7. Wymagania techniczne i lokalizacyjne

(1) Znaki uzupetniajgce stasowane w poszczegodlny
stanowig podstawowg kategorie znakéw, ktérymi sg
ruchu. Za ich pomocag mozna miedzy innymi zamkn
zabroni¢ wykonywania o

ruch

robot drogowych,
wprowadzic

wyprzedzania,

ktorej nastgpi zmiana.

akow uzupetniajgcych

ach obszaru robot drogowych

ne ustalenia dotyczace organizaciji

b ograniczy¢ wjazd pojazdéw w obszar
ch manewréw np. skrecania lub

jednokierun , a takze ograniczy¢ Ilub zabronic

zatrzymywania lub postoju pojazdow.

(2) Podstawowe zasady stosowania znak

niajgcych przedstawiono w Rozporzadzeniu
ciej stosowane pionowe znaki informacyjne

o}
MI [9], natomiast w tablicy 6.1.7 zestawio@z
W Cczasowej organizacji ruchu w o h robot drogowych wraz ze szczegdtowymi

wymaganiami technicznymi i Iokaliz@cx

6.1.7 Symbole, nazwy i wzory znakéw u
w obszarach robot drogowych

tnidjgcych (F) najczesciej stosowanych w czasowej organizacji ruchu

&\

Symbol i nazwa
znaku

W2z6r lub rysunek
pogladowy znaku

Wymagania techniczne i lokalizacyjne

F-107 Objazd w

Warszawa

Znak F-107 "Objazd w zwigzku z zamknieciem drogi" stosuje sie w
czasowej organizacji ruchu w celu wskazania trasy objazdu sgsiednimi
drogami. Znak ten umieszcza sie go przed odcinkiem drogi zamknietej
dla ruchu, w odlegtosci od 20 m do 100 m od poczatku objazdu (miejsca,
w ktérym jadacy opuszcza dotychczasowa droge).

Dopuszcza sie rézne odmiany znaku F-107. Projektuje sie
indywidualnie w dostosowaniu do potrzeb wynikajacych z warunkéw

je

robét drogowych

ZWIaZ.kU.Z lokalnych, a zwtaszcza dtugosci objazdu i jego przebiegu. Odcinki drog,
zamknigCiem 4= gy - ktorych odb i¢ objazd ie petna lini ka (w kol
drogi  Ovlezd = po ktorych odbywa sig objazd, oznacza sig petna linig szeroka (w kolorze
1 " (20 km) czarnym), a odcinki zamknigte dla ruchu przelotowego - dwiema liniami
5 () B8 cienkimi.
Q @}m Znaki F-107 stosuje sie réwniez, gdy zamknigecie drogi dotyczy tylko
BENOR okreslonego rodzaju pojazdow. Wtedy zamiast znaku B-1 umieszcza sig
znak zakazu okreslajacy rodzaj pojazdu lub parametry pojazdow, ktérych
znak dotyczy.
A K 1 Obiazd Znak F-108 "Znak prowadzacy na drodze objazdowej" stosuje sie w
Zacy na Jjaz czasowej organizacji ruchu w zwigzku z zamknigciem drogi dla ruchu i
@ 76 F-108 zorganizowaniem trasy objazdu sasiednimi drogami. Znak ten wystepuje
. w wielu odmianach, ktére powinny by¢ dostosowane do przebiegu drogi
zdowej < .
objazdowej.
F-111 Znak F-115 stosuje sie w celu oznakowania jednojezdniowej drogi
trzypasowej (lub jezdni dwupasowej i pasa awaryjnego), na ktérej pasy
WR-Z-51 Wytyczne sytuowania znakéw drogowych i urzagdzen bezpieczenstwa ruchu drogowego w obszarach



Symbclinazyg RIS Wymagania techniczne i lokalizacyjne

znaku pogladowy znaku
Podziat jezdni prawy i srodkowy sg przeznaczone do jazdy w jednym kierunku, a p
i przeznaczenie 1 lewy - w kierunku przeciwnym lub odwrotnie. W obszarach ro
pasow ruchu I drogowych w celu przypomnienia kierujgcym o ruchu dwukierunko ;
Niesymetryczny stosuje oznakowanie w postaci tablicy F-111 wraz z ogranic
|

podziat pasow predkos¢ B-118. Oznakowanie to powtarza sie w ie
ruchu F-111 newralgicznych oraz w odstgpach ok. 1,0 km na dtugich odci rog
potozonych w strefach prowadzenia robo6t drogowych. X

&c’
6.1.8. Wymagania techniczne i lokalizacyjne dla znakow o zmieng&@i

6.1.8.1  Wymagania dla znakow o zmiennej tresci w obszarach robdt drogowych

(1) Znaki zmiennej tresci stosowane w poszczegdlnych strefach obs robot drogowych
stanowig rozwigzanie alternatywne do znakow konwencjonalnych.

Q
(2) W obszarach robdét drogowych informacje, ostrzezenia i regulacjéimoga by¢ przekazywane

za pomocag znakow o zmiennej tresci bedacych elemente mu automatycznego
zarzgdzania ruchem lub za pomocg mobilnych tablic informacyj (scharakteryzowanych w
pkt. 6.4).

(3) Podstawowe zasady stosowania znakow o zmiennej tresci
MI [9] i wytycznych WR-Z-40 [30]. W zaleznosci od
dopuszcza sie stosowanie roznych typow znakéw o zmi % esci z uwzglednieniem podziatu
technologicznego i funkcjonalnego. Znaki o zmien esci powinny spetnia¢ wymagania
normowe [13], [24], a urzgdzenia je podtrzymujgce v&b nia normowe [14], [15].

(4) Ze wzgledu na funkcje mozna wyroznic¢ naste ypy znakow o zmiennej tresci:
a) State znaki o zmiennej tresci ZZT - rowujgce wzory znakéw pionowych z

kategorii A-R, T, stosowane d micznego przekazywania informacji
ostrzegawczych, zakazéw, nakazow. iNinformacji o ruchu do sterowania ruchem na
ez

dstawiono w Rozporzadzeniu
c1| i celu zarzadzania ruchem

pasie:

— znaki o zmiennej tresci SRP, aCczone do sterowania ruchem na pasie ruchu,
umieszczane nad pasem ru obok jezdni,

— znaki o zmiennej tresci d programowalne SRP-RGB, znaki LED wykonane z

zastosowaniem diod R

— tablice o zmiennej tresci , tablice przeznaczone do wyswietlania komunikatow
tekstowych i grafic

b) Tymczasowe znaki o ej tresci ZZT obejmujace:

— tymczasowe znal@%blice o zmiennej tresci SRP, SRP-RGB i TZT wymienione w pkt.
a),

— znaki o z@ j tresci, mobilne - ZZT-M, montowane na dostosowanych

u
enngj

przyczepac jako stacjonarny modut przenosny,

— znaki o zmi tresci, stosowane na pojazdach ZZT-P, montowane na pojazdach
stuzace dawania polecen przez osoby dziatajgce w imieniu zarzadcy drogi lub
osob nujgce roboty na drodze na zlecenia lub za zgoda zarzadcy drogi.

(5) W tablic zestawiono najczesciej stosowane znaki o zmiennej tresci w czasowej
organizacji-\ru w obszarach robdét drogowych wraz ze szczegdtowymi wymaganiami
technicz kalizacyjnymi.

S
S

WR-Z-51 Wytyczne sytuowania znakoéw drogowych i urzagdzen bezpieczenstwa ruchu drogowego w obszarach
robét drogowych



Tabl. 6.1.8 Symbole, nazwy i wzory wybranych, statych znakéw o zmiennej tresci, najczgsciej stosowanych yy
czasowej organizacji ruchu w obszarach robét drogowych

Symbol i nazwa
zhaku

W2z6r lub rysunek
pogladowy znaku

A-109 Zawezenie
jezdni dwustronne/
prawostronne/
lewostronne

Wymagania techniczne i lokalizacyjne

A-109a

A-109b

A-109c

Znak A-109 Zawezenie jezdni dwustronne/ prawogm
lewostronne stosowany jest w miejscach, gdzie szerokos¢ jezdni
zmniejsza sig, np. przy robotach drogowych, przebudowie
lub podczas sytuacji awaryjnych. Ostrzegaj o zwezeniu jezdni po
stronie wskazanej na znaku, ktére moze powodowac utrudnienia
ruchu. Dynamiczne wysSwietlanie tego znaku jes czegolnie
przydatne przy czasowych zwezeniach jezdni ienne pasy
ruchu, prace utrzymaniowe). Znaki te podczas
robét drogowych, gdy zwezenie wystepuje o W okreslonych
godzinach, np. w godzinach nocnyeh;~a takze w
zmiennej organizacji ruchu, gdy pas awaryjny bywa tymczasowo
wigczany jako pas ruchu, a w innych gog/zinachjest wytgczany.

V

A-111 Roboty na
drodze

A-M

Znak A-111 "Roboty na drodze" ostrzega o prowadzonych na drodze
robotach, o mozliwych zmianach w organizacji ruchu, ograniczeniu
szerokosci jezdni, obecnosci maszyn budowlanych lub pracownikéw
na drodze. Dynamiczne wyswietlanie znaku A-111 jest szczegodlnie
przydatne w sytuacjach, gdy roboty drogowe prowadzone s3
okresowo (np. w okreslonych godzinach), co pozwala unikng¢
niepotrzebnego  ostrzegania w czasie, gdy prace nie
trwajg. Wigczanie znaku nastepuje w przypadku prowadzenia robét
lub interwenciji stuzb drogowych.

A-117 Odcinek
jezdni o ruchu
dwukierunkowym

A-124
Sygnaty swietine

Znak A-117 "Odcinek jezdnibo ruchu dwukierunkowym " ostrzega
kierowcoéw jadgcych jezdnig jednokierunkowg o miejscu, w
ktérym rozpoczyna sig ruch dwukierunkowy. Znak ten jest stosowany
najczesciej w 'Ys@ gdzie dotychczasowa organizacja ruchu
(jednokierunko%&le a zmianie, np. ha czas robot drogowych lub w

zwigzku z wprowadzeniem objazdéw

A-127
Zator drogowy

Znak A-1242%Sygnaty $wietine" ostrzega kierowcow o zblizaniu sie
do miejsca ostrzega o miejscu, w ktorym ruch jest kierowany za
pomoca sygnalizacji swietlnej. Wersja z zastosowaniem znaku o
zmiennej tresci jest szczegdlnie przydatna, gdy sygnalizacja jest
tymczasowa (np. w czasie prac drogowych) lub dziata jedynie w
okreslonych godzinach.

@%—127 "Zator drogowy" ostrzega kierowcéw o zblizaniu sie do
miejsca, w ktéorym moga spotkac kolejki i blokowanie ruchu pojazdow.
Zmienna wersja tego znaku jest szczegodlnie uzyteczna, gdy zator jest
sytuacjg dynamiczng (np. na autostradach i drogach
ekspresowych) wystepujacg czesto przy prowadzeniu robot
drogowych.

A-129
Inne
niebezpieczenstwa

D-103
Pierwszenstwo n

zwezonym @
odcinku je;??&

Znak A-129 "Inne niebezpieczenstwa " ostrzega kierowcow o
zblizaniu si¢ do miejsca o zagrozeniach innego rodzaju niz
przedstawiajg pozostate znaki ostrzegawcze. Tablica lub znak
zmiennej tresci umozliwia wyswietlanie znaku A-129 w potaczeniu z
dynamicznym komunikatem tekstowym lub symbolem wskazujgcym
typ zagrozenia. Znak jest stosowany miedzy innymi na obszarach
drogowych w celu ostrzegania o tymczasowych nietypowych
zagrozeniach zwigzanych z utrudnieniami w ruchu pojazddw.

D-103

ZamKnietajezdnia

@)

Znak D-103 "Pierwszenstwo na zwezonym odcinku jezdni " informuje
kierujgcych pojazdami, ze na zwegzonym odcinku jezdni majg
pierwszenstwo przed pojazdami nadjezdzajgcymi z przeciwnego
kierunku. Stosuje sie go w miejscach, gdzie ruch w obu kierunkach
jest utrudniony, np. na waskich mostach, wiaduktach, podczas robot
drogowych lub na zwezonych pasach ruchu.

KZ-100

Symbol KZ-100 (KZ-101, Kz-102) .Zamknieta jezdnia
gtéwna/poprzeczna/zjazd" oznacza brak mozliwosci kontynuowania
jazdy wybrang drogg i konieczno$¢ uzycia innej drogi. W obszarach
robét drogowych symbol zamknigta droga stosuje sig przed miejscem
wystepowania obszaru robét drogowych wymagajgcych zamknigcia
drogi lub jej elementu i poinformowania kierowcy o braku mozliwosci
przejazdu i koniecznosci wybrania innej drogi.

V
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Symbol i nazwa Wz6r lub rysunek

znaku pogladowy znaku Wymagania techniczne i lokalizacyjne

Symbol KZ-102 (KZ-103) ,Zator na jezdni gtéwnej/zjezdzie" ostrz €
I._-l‘.r'l 0 wystgpieniu zatoru drogowego na wybranej drodze i koniecz S
KZ-102 uzycia innej drogi. W obszarach robét drogowych symbol&Zato
Zator na jezdni drodze stosuje sie przed miejscem wystepowania obsza
gtéwnej drogowych na ktéorym wystepujg utrudnienia powod
KZ-102 | drogowe i poinformowania kierowcy o tych utrudnienia
ich wystepowania dajgcych mozliwo$¢ wybrania innej drogir
$S-40 4 . & 7
. Symbol sygnatu SS-40 zezwalajgcy na jazde po pasie hu stosuje
Zezwolenie na ; . . P
jazde sie w obszarach rqbqt drogowych nad pasami ruc rych ruch
Ja: w danym momencie jest dopuszczony.
po pasie ruchu. SS-40

SS-4x
Zakaz jazdy
po pasie ruchu.

Symbol sygnatu SS-4x zakazujacy jazdy po.pa chu stosuje sie w
obszarach robo6t drogowych nad pasami 5rych ruch w danym

momencie jest zakazany. %

SS-4x ('
sS-7P \ Symbol sygnatu SS-7 nakazujacyO szczenie pasa ruchu zgodnie
) z wyswietlanym sygnatem, stosuje-sie bszarze robot drogowych
SS-7Pmig I w celu ostrzegania kierowcow o'Zblizaniu sie do miejsca, w ktorym
SS-7P

Opuszczenie dostepnos¢ pasa ruchu sie koriczyainalezy go opusci¢ z uwagi na
pasa ruchu SS-7Pmig | jego zamkniecie.

(6) W obszarach roboét drogowych czeste zastosowanie maj @@

— znaki o zmiennej tresci, mobilne ZZT-M ntowane na dostosowanych
przyczepach lub jako stacjonarny modut prz ,

— znaki o zmiennej tresci, mobilne ZZT-P ane na pojazdach do wydawania
polecen przez osoby dziatajgce w imie adcy drogi lub osoby wykonujgce
roboty na drodze na zlecenia lub za z zarzadcy drogi,

— tablice o zmiennej tresci, mobilne tablice przeznaczone do wyswietlania
komunikatow tekstowych i graficzaych montowane na pojazdach Ilub

dostosowanych przyczepach albo jako stacjonarny modut przenosny.

(7) Mobilne znaki o zmiennej tresci ZZT-M, P umieszczone na samochodach, przyczepkach
lub jako stacjonarny modut przenosny st o informowania kierowcoéw o:
— wypadkach drogowych,oo
robotach szybko postepujg
— zatorach drogowych,
— wydarzeniach specjal ietypowych) np. planowane roboty drogowe lub
otwarcie nowego o ~Wprowadzanych objazdach na jezdni gtownej.

(8) Znaki o zmiennej tresci, % ZZT-M wykonuje sie w technologii LED (w szczegodlnosci
z zastosowaniem matry, nalnych RGB), ktéra pozwala na dowolne ksztattowanie
nadawanych tresci zloka anych na dostosowanych do tego przyczepach lub w przypadku
ZZT-P na pojazdach. Na(znakach wyswietla sie dowolne znaki drogowe, symbole (specjalne lub
wtérne), wiadomosci tek e lub dynamiczne grafiki.

(9) Dobor grupy bw liter (znakéw alfanumerycznych) na matrycach tymczasowych
znakow ZZT-M, oraz mobilnych tablic o zmiennej tresci TZT, stosowanych w obszarach
wigzku z wprowadzeniem czasowych ograniczen predkosci, zawezen

wymagan

obserwacj

(10) Wy c liter wiadomosci tekstowych dobiera sie w odniesieniu do predkosci odniesienia
ﬁ, 1

1 robot drogowych, przez ktorg rozumie sie dopuszczalng predkosc¢ pojazdéw na
torego kierujgcy odczytuje znak, a nie wytgcznie predkos¢ wynikajgca z klasy drogi
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Tabela 6.1.9 Minimalne wymagania dotyczace wielkosci liter na znakach i tablicach o zmiennej tresci stosowany@
w czasowej organizacji ruchu w obszarach robot drogowych

Grupa Wymiar liter Predkos¢ odniesienia V Zastosowanie @
wymiaréw liter Autostrady o
[mm] [km/h] i drogi ekspresowe Pozostate drogi
Symbole wtérne pod | Obszary zamie lia, |
A 100 . . 7
znakami ZZT drogi rowerowe,itp.. |
B 160 <50 Obszar robét Odcinki doj Q@
drogowvch obszary:robot
c 240 50 - 100 gowy dro
D 320 100- 130 Odcinki dojazdowe K/Ke))
drég do obszaru robot %
E 400 > 130 drogowych

NJ'

(11) Znaki o zmiennej tresci ZZT i tablice o zmiennej tresci TZT stosow obszarach robét
drogowych musza spetnia¢ wymagania techniczne zawarte w Rozp6rzgdzeniu [9] (rozdz. 4.3).

2

6.1.8.2 Wymagania dla tablic o zmiennej tresci w obszarach robot d wych

(1) Tablice o zmiennej tresci TZT stuzg do informowaniu cow o warunkach ruchu
i zdarzeniach drogowych z ewentualnym wskazywaniem ernatywnych. Tablice TZT

wykonuje sie w technologii LED (w szczegolnosci z zastos iem matryc ortogonalnych RGB),
badz technologii graniastostupow.
— tablica o zmiennej tresci, dowolnie progra TZT-DP wykonuje sie w postaci
pethowymiarowych, dowolnie program I matryc ortogonalnych RGB, na

ktorych moga by¢ wyswietlane dowolr naki drogowe, symbole (specjalne
i wtoérne), wiadomosci tekstowe lub ’ alecanych tras alternatywnych, badz
zalecanych tras dojazdu z mozliwoscigpedania informacji o czasie przejazdu,

— tablica o zmiennej tresci z polami graficznymi i tekstowymi TZT-P skfada sie z pola

J
9

dowolnie programowalnego R maksymalnie trzech jednobarwnych linii
stuzgcych do wyswietlania wia ci tekstowych lub symboli specjalnych
w kolorze biatym,

- tablica o zmiennej tresci (z polami tekstowym TZT-T umozliwiajg nadawanie
wiadomosci tekstowych o ymboli.

(2) Wymiary tablic o zmiennegj SCivTZT zalezg od: klasy drogi, dla ktorej tablice sa
przeznaczone, od wielkosci zamieszczanych znakow drogowych, dtugosci komunikatu i
wymagane] wielkosci liter ( cej z klasy dopuszczalnej predkosci) oraz wymiarow i
mozliwosci konstrukcyjnyc &tepnego nosnika tej tablicy. Minimalne wymiary dla przyczep ze
znakami zmiennej tresci
a) Dladrog klasy A

5/

dwoch pasach ruchu oraz dla pozostatych drég pozostatych:
— goérna tablica.TZJ-DP: matryca LED 1080 x 1080 mm,
— dolna tablica -DP: matryca LED 1260 x 1680 mm,

b) Dla drog kI i S o trzech pasach ruchu:
— gornaftablica TZT-DP: matryca LED 1080 x 1080 mm,

- do@ ica TZT-DP: matryca LED 1680 x 1680 mm.

6t drogowych najczesciej stosuje sie mobilne tablice o zmiennej tresci TZT
ang na samochodach, przyczepkach lub jako stacjonarne moduty przenosne.

ice o zmiennej tresci TZT-DP w czasowej organizacji ruchu stosowane sg w
obszarac 6t drogowych w celu informowanie uzytkownikow drogi o aktualnej sytuacji na

) sterowania ruchem na pasach w wyniku wypadkoéw, incydentow i robot drogowych,

Q powodujgcych koniecznos$¢ wytgczenia czesci jezdni (pasa ruchu) z ruchu na pewien
okres,
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d) utatwienia prowadzenia robét utrzymaniowych; S

e) sterowania predkoscig przez wyswietlanie limitow predkosci; \
f) wprowadzania zakazéw (np. ograniczen wyprzedzania, ruchu poj. cigzarowych);

g) wspomagania stuzb podczas kontroli drogowych lub prowadzenia akcji na drodée.

(5) Mobilne tablice o zmiennej tresci TZT-DP w czasowej organizacji ruchu stoso
obszarach robot drogowych lokalizuje sie:
a) w bliskiej odlegtosci od zdarzenia, na pasie awaryjnym; natomiast przy zabezpi niu
zdarzenia na pasie ruchu tablice umieszcza sie na tym pasie:
- w odlegtosci do 100 m od zajecia pasa ruchu, pasa awaryjnego (jako z Qg&gieczenie
pojazdu, przeszkody itp.), @
— w odlegtosci ok. 500 m przed poczatkiem pasa wytaczania, w prz%
odcinka miedzyweztowego na drodze ekspresowej,
Q@%

amkniecia

— w odlegtosci ok. 1500 m przed poczatkiem pasa wytac w przypadku
zamknigcia odcinka miedzyweztowego na autostradzie,

b) w przypadku typowego schematu organizacji ruchu dlat drogowych w
odlegtosciach umozliwiajagcych przygotowanie sie kiefuj cego do napotkanych
utrudnien:

w odlegtosci do 5 km od zatoru drogowego (od konc lejKi),

— na drogach klasy A, S i GP w odlegtosci 2 km lu iekszej od poczatku strefy
prowadzonych robot drogowych,

— w odlegtosci min. 2 km na odcinku miedzy wezto
— na pozostatych drogach w odlegtosci 1 km lub (vieks: ej.

(6) Mobilne tablice o zmiennej tresci TZT-DP w cz OWE]” organizacji ruchu stosowane w
obszarach robot drogowych umieszcza sie do dz @ dynamicznego na pojazdach lub
przyczepkach, natomiast do dziatania statycznego n yczepkach lub stacjonarnych modutach

A

rzed weztem itp.

przenosnych:

a) na pasie roslinnosci za masztami oswi iowymi, np. w rejonie MPO (predkosc¢
pojazdéw 40-70km/h) dopuszcza sie \usytuowanie tablicy na terenach zielonych oraz
miejscach wyznaczonych (np. par OP), w tym przypadku miejsce lokalizacji
mobilnej tablicy informacyjnej nal brac tak aby tablica byta widoczna ze znacznej
odlegtosci, na pasie roslinnosci za ierg ochronna (rys. 6.1.1a);

b) na pasie awaryjnym - dop%sz lokalizacje mobilnych znakéw informacyjnych na
pasie awaryjnym na zasa dotychczasowych lub z zabezpieczeniem skrajni

roztozonej tablicy (rys. 6.1
a) b)

& B

Rys. 6.1.1. y y lokalizacji mobilnych tablic o zmiennej tresci TZT-DP w obszarze robét drogowych: a) na
poboczu ra ochronng, b) na pasie awaryjnym [38]

(7 ledu na gabaryty dopuszcza sie do stosowania konstrukcje sktadang lub wysuwang
tapli zmiennej tresci. W przypadku takiej konstrukcji, proces sktadania/wysuwania powinien

a¢ sigza pomoca sitownikow elektromechanicznych badz hydraulicznych bez

@u Zczenia pojazdu holujgcego przez operatora.
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(8) Zmiana tresci oraz sktadanie/wysuwanie tablicy o zmiennej tresci musi odbywac sig bez
koniecznosci opuszczania pojazdu holujgcego, poprzez urzgdzenia np. pilot zdalnego
sterowania wyposazone co najmniej w nastepujgce funkcjonalnosci:

a) wskazniki odzwierciedlajace tres¢ wyswietlanej informaciji,

N

b) wskaznik niskiego poziomu natadowania akumulatora - informacja o po’roZenfﬁx

tablicy (otwarta/zamknigta),
c) wskaznik btedu/awarii systemu.

(9) Mobilne tablice o zmiennej tresci ZTZ-DP musi by¢ zabezpieczone przed nieko
dostepem i potencjalng zmiang tresci przez osoby postronne. W przypadku przyc

zamykajgcymi
wyposazy¢ je

podmuchu wiatru oraz hamulec postojowy zabezpieczajgcy przed stoczenie

(10) Zaleca sig, aby komunikaty stosowane na mobilnych tablicac
przygotowywane zgodnie z zasadami podanymi w niniejszym rozdziale

(11) W tabl. 6.1.
tablice o zmiennej tresci TZT-DP stosowanych w czasowej organiz
drogowych [38].

(12) Komunikaty winny by¢ formutowane z wykorzystaniem na
podstawowg informacjg przy formutowaniu kom
(znaki drogowe i piktogramy),

komunikat powinien zawiera¢ maksymalnie 7 je
informacja tekstowa powinna by¢ mozliwie j
znakéw w jednym wersie),

nie nalezy dublowac¢ informacji w jednej se%
powtarzac tresci przekazanej na znaku d
informacja tekstowa winna okreslac lok
na jezdni; nie nalezy stosowac

pozostawionymi na drodze bez potgczenia z pojazdem hol @
W przynajmniej cztery podpory zapobiegajgce przewréce a skutek
ojazdu.

iennej tresci
porzadzeniu [9].

10 przedstawiono przyktadowe wzory komunikatéw%%v ych przez mobilne
ji.rdghu w obszarach robot

jacych zasad:
sg znaki graficzne

informacyjnych,

2: Otsza (max 3 wersy po 20
cji, na jednym komunikacie (np.

m),

, CO sie dzieje i w ktorym miejscu

zy tekstowych typu ,Zachowaj

¢

etn

ostroznosc!”, ,Uwaga!” itp.

f)

informacja tekstowa winna by¢ W@b a w kolorze biatym.

Tabl. 6.1.10 Przykiadowe wzory komunilgato
stosowanych w czasowej organizacji ruchu

wanych przez mobilne tablice o zmiennej tresci TZT-T
\—.u ach robot drogowych

Symbol i nazwa
znaku

W2z6r lub rysunek

Wymagania techniczne i lokalizacyjne

Mobilne tablice o
zmiennej tresci
jako alternatywa
dla
konwencjonalnych
tablic
ostrzegawczych i
wczeshego
ostrzegania

pogladowy znaku

Mobilne tablice o zmiennej tresci TZT-T moga przekazywac komunikaty
ostrzegajace o robotach drogowych, o zatrzymaniu ruchu w zwigzku z
robotami drogowymi, jako rozwigzania alternatywne (zamiennie)
miejscach tablic zamykajgcych konwencjonalnych, a w szczegdlnosci
do tablic: U-208, U-209 i U-210 przy zabezpieczeniu robét krétko
trwajacych lub szybko postepujacych oraz zdarzen drogowych na
pasach: awaryjnym, zewnetrznym lub wewnetrznym. Stosuje sig je
takze do podawania komunikatéw o utrudnieniach takich jak: zator,
zator + zalecany objazd, zator na wezle, na tagcznicy czy koniec utrudnien.

)

Mobilne tablice o
zmiennej tresci
jako tablice
ostrzegawc

Komunikaty podawane na mobilnych tablicach o zmiennej tresci TZT-T
stuzg do informowania/ostrzegania o naprawie barier ochronnych,
écince poboczy, naprawie elementéw odwodnienia, remontach
czgstkowych, biezacym utrzymaniu obiektéw mostowych, myciu
ekrandéw, uzupetnianiu oznakowania pionowego i urzadzen brd lub
innych robotach utrzymaniowych.

Przyktadowe komunikaty ostrzegajgce o robotach drogowych:
.Koszenie trawy na odcinku X km",

,Malowanie paséw na odcinku XX km"

MALOWANIE

Komunikaty o robotach drogowych wprowadzane w przypadku powstania
zatoréw drogowych obnizajagcych poziom bezpieczenstwa ruchu
drogowego jako alternatywa do tablic wczesnie ostrzegajacych (U-210).
Urzadzenie winno znalez¢ sie na drodze przed planowanym
utrudnieniem.

UWAGAI

WR-Z-51

Wytyczne sytuowania znakéw drogowych i urzagdzen bezpieczenstwa ruchu drogowego w obszarach
robét drogowych




Sumbelinasivg LB PN GRS Wymagania techniczne i lokalizacyjne

zhaku pogladowy znaku
\ Na tablicy nalezy poda¢ informacje ogdlng, tylko o utrudnienid i
R At odlegtosci do miejsca utrudnien. Jest to przygotowanie kierow
UTRUDNIENIA zachowania ostroznosci w znacznej odlegtosci od utrudniefi w
ZA X KM odlegtosci 5, 10, 20 lub wiecej km od poczatku obszaru

drogowych, lub na poprzedzajgcym odcinku migdzy weztow -
ie.

UWAGA Dla informacji tekstowych zaleca sie stosowanie %@cji, ze

ZATRZYMANY RUCH wzgledu na czas potrzebny do przeczytania i zapamigt omunikatu.
2A XXX KM W przypadku koniecznosci zastosowania dtu %o
0S0O

TZT-DP

omunikatu

>

i

. dopuszcza sie 2 sekwencje, ale zaleca sig anie w kazdej
Komunikaty " . R .
tekstowe se‘kwencu PO max 2lwersy. Informacje tekstow: ny miec najnizszy
REMONT/AL priorytet wyswietlania.
NA ODCINKU 16 KM Przyktadowe komunikaty:
0D 03.05.2022 Komun!kat 0 zatrzymaniu ruchu w zwigzk 0 mi bgdz zdarzeniem
TZT-DP Komunikat o planowanych remontach na'dr;
(13) Podstawowe zasady tworzenia komunikatéw na mobilnych h informacyjnych:

a) Na gérnym wyswietlaczu (lub po lewej stronie) poda¢ piktogram znaku,
okreslajgcego przyczyne zdarzenia / utrudnienia,
b) W wolnej czesci znaku, np. w s$rodku lub poniz

komunikatu, przy czym nalezy dazy¢ do tego

Z wyswietlaczu, podac tresé
y komunikaty sktadaty sie z

— Lokalizacja: ZA X" KM, W ,X" KM, Z M, NA WEZLE, NA ZJEZDZIE, NA

WJEZDZIE, NA LEWYM PASIE itp.;
c) Natomiast uzasadnionych przypadkach %katy moga podawac:
— Utrudnienia: DROGA ZAMKNIETA, ZATORUTRUDNIENIA W RUCHU itp.
— Zalecenia: OBJAZD, ZALECANY D, ZWOLNIJ, ZACHOWAJ OSTROZNOSC itp.

(14) Komunikaty winny by¢ wyswietlane kreslonych priorytetéw. W przypadku, gdy
co hajmniej dwie procedury nachodzg na znaku o zmiennej tresci bedzie wyswietlany
komunikat o najwyzszym prioryteciex
a) Priorytet 1 - najwyzszy: unikaty o wypadkach drogowych skutkujgcych
zamknigciem catej jezdni ilskierowaniu ruchu na drogi alternatywne.
b) Priorytet 2 - wysoki: Aru warunki atmosferyczne, ograniczenia widocznosci i
zZwigzane z tym ogranic @ predkosci.
c) Priorytet 3 - $redni: oty"drogowe na jezdni, utrudnienia-zatory, zalecane objazdy.
d) Priorytet 4 - ni%&@N drogowe na pasie awaryjnym, roboty, zdarzenia poza drogag
tablice

nastepujacych czesci:
— Utrudnienie (zdarzenie): WYPADEK, KOLI @BOTY DROGOWE itp.;
Aé@ E

gtbwng oraz dalszej odlegtosci od miejsca zdarzenia (wczesniejsze
ostrzezenia).
e) Priorytet 5 — najhizszy: informacje tekstowe, pogodowe (przy normalnej pogodzie).

6.1.8.3 Mobi/ne@owe systemy zarzqdzania ruchem w obszarach robot drogowych
]

(mw niekto’ry ach do czasowej organizacji ruchu przy prowadzeniu robot krotko
trwajgcych mobilnych stosuje sie mobilne kompleksowe systemy zarzgdzania predkoscia
MRI (rys. .aPlub kompleksowe systemy zarzgdzania ruchem na pasach MLS (rys. 6.1.2.b).

(2) Zast nie takiego systemu w warunkach polskich wymaga:
%nienia zgodnosci zastosowanych znakow i tablic o zmiennej tresci w zakresie
Ikosci, wzoréw i barw znakéw graficznych, komunikatow tekstowych oraz symboli
ygnatéw z wymaganiami Rozporzgdzenia [9] oraz normg PL-EN 12966 [19],

@) zastosowania wytrzymatej platformy i odpowiedniej przyczepy,
C

Q ) zapewnienia krotkiego czasu montazu,
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d) wyposazenia w urzgdzenia pochtaniajgce energie sprawdzone wedtug wymagan,,
NCHRP-350 TL2, zapewniajgcy zmniejszenie ryzyka zagrozen wypadkami na drodze,

e) zastosowania hydraulicznie wysuwanego, ramienia do poziomego, precyzyjne
pozycjonowania znakdw i tablic o zmiennej tresci nad wymaganymi pasami ruchu

f) zapewnienia mozliwosci zdalnego sterowania ruchem.

Rys. 6.1.2 Przyktady mobilnych systeméw tymczasowego oznakowa gi w czasowej organizacji ruchu na
obszarach robot drogowych: a) zarzadzanie predkoscia M;Bl\, terowanie ruchem na pasach MLS
(https://verdegro.com), b) kierowanie ruchem na pasach MLS (htt w.ebovanweel.com/)

Q
D
S

@

&@@
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>
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6.2. Oznakowanie poziome w obszarach robét drogowych o

6.2.1. Zestawienie najczesciej stosowanych znakéw poziomych @

(1) Znakowanie poziome drég ma na celu: @

a) zwiekszenie bezpieczenstwa uczestnikow ruchu i innych oséb znajdujgcych.si
na drodze,

b) usprawnienie ruchu pojazdow i utatwienie korzystania z drogi. %
(2) Znaki poziome moga wystepowaé samodzielnie lub w powigzaniu ze znaka ionowymi.
Umozliwiajg one przekazywanie kierujgcym pojazdami informacji o przyj sposobie
prowadzenia ruchu, nawet tam, gdzie zastosowanie innego rodzaju n ania jest
niewystarczajgce lub niemozliwe.
(3) Poziome oznakowanie tymczasowe nalezy stosowac tylko wtedy, g ie/Wystepuje biate
oznakowanie lub gdy tymczasowy przeptyw trajektoria ruchu pojazdé ga od trajektorii

ruchu okreslonej biatym znakowaniem. Dotyczy to rowniez sytuacji,ogdy przyszte biate
oznakowanie moze by¢ juz zastosowane zamiast tymczasowego ozn@%vania.

(4) Tymczasowe oznakowanie poziome w obszarze robo6t drogow, naltezy wykonac w kolorze
zottym za pomoca: farb do znakowania, tasm przykleja , Ypunktowych elementow

odblaskowych.

(5) Tymczasowe oznakowanie poziome wykonane w kolorze m uniewaznia istniejgce biate
oznakowania paséw ruchu bez koniecznosci jego usuwa b uniewazniania. W miejscach
wprowadzania zmian w organizacji ruchu musi by¢ stos 3 ompletne czasowe oznakowanie
poziome, zgodne z wiasciwymi przepisami. b

(6) Jakos¢ luminancji i odblasku znakéw tymczaso oznakowania poziomego nie moze byc¢

gorsza od jakosci istniejagcego oznakowania @-g (statego). Na drogach krajowych

tymczasowe oznakowanie poziome (z6tte) powinnotby¢ o zwiekszonej widocznosci w nocy w
|%

warunkach mokrej nawierzchni (typ Il zgodnie Z\normgPN-EN 1436) [26].

(7) Podstawowe wymagania materiatow ncji, odblasku i szorstkosci) dotyczace
tymczasowego oznakowania poziomego przedstawiono w tabl. 6.2.1.

A
Tabl. 6.2.1 Zestawienie podstawowych wy ateriatowych (luminanciji, odblasku i szorstkosci) dotyczace
tymczasowego oznakowania poziomego m ch robét drogowych.

Rodzaj materiatu Wiasciwosé Jednostka | Wymaganie | Badanie wg
Wspétczynni @ acji B, barwa zétta ) )

ragmy (Klasa B3) .0 20,4 PN-EN 1436
Wspotcz minacji w swietle mcd-m- _

?:]l;iee\?;?;ve rozpr@z%%q5 d, barwa zotta (klasa Q2) | %Ix” =100 PN-EN 1436
Powi iowy wspotczynnik odblasku mcd-m- _

prefabrykowane) Ru: barwag6tta (klasa R4) 2.1x] =200 PN-EN 1436
Wskaznik szorstkosci SRT > 45 PN-EN 1436

Masy plastyczne (ki ofuz:ér)mlk luminancii B, barwa zofta - = 0,50 PN-EN 1436

Materiaty “hWspotczynnik luminanciji B, barwa zétta _ _

chemoutwardzding’| (klasa LF2) 20,50 |PN-EN1436

Farby "N . N iy

rozpuszczalik Wspotczynnik luminancji B, barwa zoéfta _ > 0,50 PN-EN 1436
(klasa LF2)

i wodne

oznako e poziome w postaci: tymczasowych linii rozdzielajgcych przeciwne kierunki ruchu,
Iin%ielajace pasy ruchu, strzatki kierunkowe i naprowadzajgce, linie zatrzymania oraz
p' la pieszych i pojazdow dla rowerdw. Przyktady Podstawowe zasady stosowania znakow
D @ ych przedstawiono w Rozporzadzeniu MI [9], natomiast w tablicy 6.2.2 zestawiono
ajczesciej stosowane pionowe znaki poziome w czasowej organizacji ruchu w obszarach robot
gowych wraz ze szczegotowymi wymaganiami technicznymi i lokalizacyjnymi.
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Tabl. 6.2.2 Symbole, nazwy i wzory znakdéw poziomych najczesciej stosowanych w czasowej organizaciji ruchug

(///

obszarach robét drogowych

Sym::lalkr;azwa W2zér lub rysunek pogladowy znaku Wymagania techniczne i lokalizacyjne

Tymczasowe linie W czasowej organizacji ruchu w obszg
rozdzielajgce robét drogowych stosuje sie n 'cii\j\'t
P-101i P-102 nastepujgce linie rozdzielajgce:

Linia pojedyncza a)' Do oddzielana Ilub wyz
przerywana — pasow ruchu oraz wyznaczenla :
dtuga i krétka jezdni stosuje sig tymcza owe ie
P-106 i P-107 pojedyncza przerywane (z -lr 01/P-

Lipia pojedyncz_a 183 gr?czﬂl)lnle pojedyncze ¢ nak P-

mag;azer\(/)vlfaskal b) Do oddzielan SS{;ﬂemwnych

P_10 kierunkow ruchu stosuje ymczasowe
Linia podwéjna [P-101  P-102  P-106 P-107  P-110 '1'1”(')7Pp°ﬂ‘1")’°lne C|qg’re ! ane (znak P-
ciggta (7/\
P-115a &
Strzatka W czasowej of%acji ruchu w obszarach
kierunkowa na robdt drogo wskazywania kierunku
wprost ruchu sto sigprzede wszystkim: strzatki
P-118 kierunko na wprost znak P-115a) czy
strzatki adzajaca w lewo lub w prawo
Strzatka (znak% P- 118b) gtdwnie w strefie
naprowadzajgca P-115a P-118a P-118b przejsci przy zmianie trajektorii ruchu
w lewo lub w p .
prawo a\
W asowej organizacji ruchu w obszarach
P-130, P-131, drogowych do wskazywania miejsca
P -132 atrzymania pojazdéw stosuje sie przede
Linie P-130 P-131 P-1 bwszystklm linie bgzwzglednego i

bezwzglednego i warunkowego zatrzymania (znaki P-130, P-
warunkowego 131, P-132) gtéwnie w przypadku sterowania
zatrzymania % ruchem za pomoca sygnalizacji

tymczasowe;j.

P-127 - T) W czasowej organizacji ruchu w obszarach
Przejscie dla E robét drogowych do wyznaczania
pieszych tymczasowych przejsc¢ dla pieszych stosuje
P-128 p sie znak P-127, a do wyznaczania
Przejazd dla tymczasowych przejazdow dla roweréw
roweréw P-127 ((\\\\9'128 stosuje sie znak P-128.

\ W czasowej organizacji ruchu w obszarach
robét  drogowych do  uniewazniania
oznakowania poziomego statego stosuje sig

& tymczasowe znaki w ksztatcie litery X.

6.2.2. Szczegotow

(1) W przypadku stosow
i wezfach, nalezy
zapewni¢ przejez
minimalne promi

autobusow, zg

—Qst

NS

gania eksploatacyjne i lokalizacyjne

nakowanie poziome nalezy stosowac, w przypadku:

jektorii ruchu w obszarze robdt drogowych:

osowana, gdy zmienia sig przebieg pasow ruchu, aby bezpiecznie prowadzi¢
jazdy przez tereny budowy,

jedna strona drogi dwujezdniowej jest zamknigta.

!@tosowane do rozdzielania ruchu w przeciwnych kierunkach, szczegolnie gdy

- stosowane do oznaczenia waskich lub tymczasowych paséw ruchu dla

Q’o ) Zastosowania objazddéw i tymczasowych pasow ruchu:

samochoddéw, rowerow lub pieszych, gdy pierwotne trasy sg zablokowane,

zasowej organizaciji ruchu na tukach poziomych, skrzyzowaniach
eanalizowa¢ ze szczegolng uwagag potencjalne utrudnienia w ruchu i

wymagang predkoscig poprzez zapewnienie wymaganej szerokosci i
tukow poziomych z uwzglednieniem samochodoéw ciezarowych i
zasadami przedstawionymi w pkt. 5.4.2.
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— stosowane do wyznaczenia pasow ruchu na objazdach, gdyz zoétte linie S
pomagajg kierowcom w pokonywaniu zmian w uktadzie pasow ruchu lub
podczas korzystania z pobocza awaryjnego jako pasa ruchu,

— przekierowanie ruchu, wowczas z6tte linie stuzg do kierowania pojazdami
przez zmienione trajektorie ruchu, takie jak zwezenie pasow ruchu lu x
przesuniecie ruchu na przeciwng strone drogi (ruch pod prad).

c) Wyznaczenie pierwszenstwa ruchu przez wyznaczenie mi
podporzgdkowania ruchu za pomocg tymczasowych linii zatrzymania
standardowe biate oznakowanie mogtoby powodowac¢ zamieszanie na o&
robot drogowych.

d) Ograniczanie parkowania przez wyznaczenie tymczasowych cig
krawedzi jezdni, aby zapobiec utrudnieniom w ruchu i utrzymac pt
w waskich strefach robot.

e) Wptyw czasu trwania robdét drogowych, poprzez zastosowani
oznakowania poziomego dla roboét dtugo trwajgcych w przyp
biate oznakowanie moze by¢ mylace lub kolidujace. @

(3) Jezeli istniejgce biate oznakowanie (state) poziome na odcink %@g w obszarach robét
drogowych zwtaszcza na tukach poziomych, skrzyzowa weztach, powodujg
nieporozumienia wsrod uzytkownikow drég, oznakowanie to zy; w zaleznosci od wzoru
oznakowania, przekresli¢ na zétto lub usung¢ (w wyjatkowyc dkach).

(4) Tymczasowe oznakowanie poziome zmian kierunkow r haczonego biatymi strzatkami
w obszarze robot drogowych nalezy dostosowac do wy astepujaco:

a) Niewazne biate strzatki nalezy przekresli¢ u yjatkowych przypadkach,
usungc i zastgpi¢ tymczasowo waznymi Zéftg Y a’rkami.

b) W przypadku koniecznosci pominiecia szczegolnych kierunkéw ruchu,
niewazne czesci biatych strzatek mozna sli¢ na zétto.
c) Uzupetnianie biatych strzatek jest niedoz e.

rowniez wykona¢ za pomocg tablic
¢ zamiast linii oznakowania poziomego tylko
nicznymi, np. ha nawierzchniach utwardzonych.

(5) Tymczasowe oznakowanie poziome
kierunkowych lub separatoréw. Mozna j
wtedy, gdy jest to uzasadnione wzgledami

(6) Nie dopuszcza sie stosowan? kowania malowanego na warstwie S$cieralnej.
Oznakowanie poziome ostatniej w a\\y\musi by¢ wykonane przy uzyciu tasm przyklejanych,
ktére umozliwiajg ich catkowite ustiecie po zakonczeniu robot.

(7) Na rys. 6.2.1 przedstawiono’fad tymczasowego oznakowania poziomego w obszarze

robot drogowych. &

(8) W przypadku zmia r orii ruchu na wiecej niz jednym pasie, nalezy zapewnic
tymczasowg linie wyz jaca i oddzielajgcg pasy ruchu. Oznakowanie czasowe zmian
trajektorii drogi powinnc’@?ynaé sie co najmniej 100 m przed punktem zmiany trajektorii ruchu
i konczyc sie nie wczesniejniz 100 m za koncem zmiany czasowej trajektorii ruchu. W przypadku
prowadzenia prac ych na obiektach mostowych tymczasowe oznakowanie poziome
powinno zaczynad sig.co najmniej 100 m przed poczatkiem obiektu i konczy¢ sie co najmniej 100

m za obiektem
(9) Podobni @ postepowaé¢ w przypadku zmiany trajektorii ruchu na zjazdach oraz na
objazdach, Na zjazdach tymczasowe oznakowanie poziome powinno zaczynac sie co najmniej

100 m pr ktem zjazdu i konczy¢ sie najwczesniej 100 m od gtéwnej jezdni. Na objazdach
tymcza znakowanie poziome powinno zaczynac sie co najmniej 100 m przed poczatkiem
wjaz a )trase objazdowg oraz konczy¢ w odlegtosci nie mniejszej niz 100 m od miejsca
p jezdnie podstawowa.
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min. 100 m

min. 100 m

wgo} "umr

Rys. 6.2.3 Przyktad tymczas
dwujezdniowego do jednej j

oznakowania poziomego w obszarze robé6t drogowych (a - zawezenie przekroju
<~ redukcja pasa ruchu w przekroju 2+1)

6.3. Urzadz bezpieczenstwa ruchu w obszarach robét
drogowyc magania ogolne
6.3.1. nia podstawowe

(1) Ruch ¢pojazddéw i pieszych na obszarach robot drogowych regulowany jest zasadami
i stawie POR [1] oraz Rozporzadzeniu MI [9] w zwigzku z tym wszystkie instrukcje,
azy dla uzytkownikow drég muszg by¢ przekazywane za pomocg znakéw
i urzgdzen bezpieczenstwa ruchu zgodnymi z tymi dokumentami.

awowym celem stosowania urzadzen bezpieczenstwa ruchu drogowego jest ochrona
w ograniczonym zakresie takze mienia uczestnikow ruchu [6] i osob pracujgcych na
dze, a w niektérych przypadkach takze uzytkownikéw terenéw przylegtych [40].
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(3) Na drodze mozna umieszczac urzgdzenia bezpieczenstwa ruchu drogowego dopuszczong
do obrotu i powszechnego stosowania w budownictwie witasciwie oznaczone zgodnie z\
zasadami przedstawionymi w pkt. 6.3.2.

(4) Urzadzenia bezpieczenstwa ruchu drogowego w obszarach robét drogowych stosuje sig,.w

szczegolnosci w celu: x
a) informowania uzytkownikéw drogi o zblizaniu sie do obszaru robét drogow%

prowadzenia optycznego prowadzenia ruchu w obszarze robot drogowych,

b) ostrzegania uzytkownikéw drogi o zagrozeniach w obszarze robét drogow (%

c) zabezpieczania ruchu pojazdéw i pieszych oraz zabezpieczani %ét
prowadzonych w pasie drogowym,

d) prowadzenia nadzoru nad ruchem i kierowania ruchem drogowy% arze
robot drogowych.

(5) Do czasowej organizacji ruchu w obszarach robot drogowych najczesci Uje sie wybrane
pionowe i poziome znaki drogowe (opisane w pkt. 6.1 i 6.2) ora rane urzadzenia
bezpieczenstwa ruchu drogowego podzielone na cztery grupy (opisane s gotowo w pkt. 6.4

-8.7): \

a) urzadzenia brd prowadzace i informacyjne,
b) urzadzenia brd ostrzegawcze,
c) urzagdzenia brd zabezpieczajgce,

)

d) urzadzenia brd do nadzoru i kierowania ruchem.
(6) Urzadzenia brd prowadzace i informacyjne, stanowig ienie oznakowania pionowego
i poziomego oraz stuzg do informowania uzytkownikow i 0 zblizaniu sie do obszaru roboét
drogowych za pomocg: mobilnych tablic informacyjnychyi-optycznego prowadzenia ruchu w

Wy elementéw odblaskowych; tablic
tablic kierujgcych oraz pachotkéw

obszarze robot drogowych za pomoca punkt
prowadzacych, tablic rozdzielajgcych kierunki
drogowych. Szczegotowe wymagania dla prow
przedstawiono w pkt. 6.4.

(7) Urzadzenia brd ostrzegawcze, stanowig tnienie oznakowania pionowego i poziomego,
stuzgce do ostrzegania uzytkownikow dr@b zaniu sie do obszaru robdét drogowych oraz

mozliwymi zagrozeniami, ktére moga sE ¢ ‘poruszajgc sie po tym obszarze, za pomoca:

mobilnych paséw ostrzegawczych, ta niczenia skrajni, lamp ostrzegawczych, znakow
swietlnych z symbolem strzaty, {abli rzegawczych i tablice wczesnego ostrzegania.
Szczegotowe wymagania dla prow, ch i informacyjnych urzadzen brd przedstawiono w
pkt. 6.5.

(8) Urzadzenia brd zabezpiecz @ stuzg do zabezpieczania ruchu pojazddéw i pieszych
przemieszczajgcych sie w ob obdt drogowych w tym uzytkownikow terenéw przylegtych
do obszaru robét oraz d ieczania pracownikéw i sprzetu w strefach prowadzenia robot
drogowych. Szczegéfov%gania dla prowadzgcych i zabezpieczajgcych urzagdzen brd
przedstawiono w pkt. 6.6.

(9) Urzadzenia brd.do nadzoru i kierowania ruchem, stanowig uzupetnienie oznakowania
pionowego i pozio tuzg do zarzgdzania ruchem w obszarze robo6t drogowych za pomoca
tarcz, latarek, ur 1 nagtosniajgcych i sygnalizacyjnych, urzadzen rejestrujgcych zdarzenia,
wyswietlaczy pre sci oraz urzadzen tymczasowej sygnalizacji swietlnej. Szczegotowe
wymagania @o zen brd do nadzoru i kierowania ruchem przedstawiono w pkt. 6.7.

(10) Do oz nia granic (krawedzi) stref prowadzenia robo6t drogowych stosuje sie bariery,
separator lice kierunkowe, zapory, stupki drogowe, pachotki drogowe i Ilampy
ostrzeg Urzadzenia te stuzg do ostrzegania o miejscach pracy, odgradzania miejsc pracy,

i m%kierowania ruchem oraz sterowania ruchem w poblizu miejsc prowadzenia robot

wizu
d% . Nalezy zadbac o ich wyrazng widocznosc i stabilnosc.
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6.3.2. Warunki wprowadzania wybranych urzagdzen na rynek i dopuszczania do ¢
stosowania w czasowej organizacji ruchu drogowego

6.3.2.1 Procedury dopuszczeniowe O§

(1) Urzadzenie bedace wyrobem budowlanym objetym normg zharmonizowang lub z Z
wydang dla niego europejskag oceng techniczng — podlega jako wyréb budowlany eurapej mu
systemowi oceny zgodnosci — i moze by¢ wprowadzone do obrotu lub udostepni% ynku

dnie z

krajowym w celu stosowania w organizacji ruchu na drogach wytgcznie
Rozporzgdzeniem Nr 305/2011 [7], [8]. Wzor oznakowania CE okresla nik Il do
rozporzadzenia Parlamentu Europejskiego i Rady (WE) Nr 765/2008 z dn "‘e’ 2008 r.

ustanawiajgcego wymagania w zakresie akredytacji i nadzoru rynku odnoszgée.sieido warunkow
wprowadzania produktéw do obrotu i uchylajgcego rozporzadzenie (EWGhnr 339/93 (Dz. Urz.

UE L 218 2 13.08.2008, str. 30). @

(2) Urzadzenie bedgce wyrobem budowlanym nieobjetym normg zharmo wang, lub objetym
normg dla ktorej zakonczyt sie okres koegzystencji, o ktory %%Na w art. 17 ust. 5
rozporzadzenia Nr 305/2011 [7], [8], idla ktérego nie zostat nha europejska ocena
techniczna - podlega krajowemu systemowi oceny zgodnosci =\ ze by¢ wprowadzone do
obrotu lub udostepniane na rynku krajowym w celu stosowani% anizacji ruchu na drogach,

jezeli zostat oznakowany znakiem budowlanym, zgodni owg Ustawg o Wyrobach
Budowlanych [5].

(3) Urzadzenie bedace wyrobem lub zestawem wyr
Rozporzgdzenia Nr 305/2011 [7], [8] oraz Ustawy o ach Budowlanych [5] moze by¢
wprowadzone do obrotu lub udostepniane na rynkuKraj m w celu stosowania w organizacji
ruchu na drogach pod warunkiem uzyskania R dacji Technicznej wystawionej przez
Krajowg Jednostke Oceny Technicznej majgca ak cje w zakresie wyrobéw w budownictwie
komunikacyjnym. Uzyskana Rekomendacja Techniczna stanowi podstawe wystawienia przez
Producenta Urzgdzenia lub jego Upowaznionego Przedstawiciela Swiadectwa Technicznego
(ewentualnie Swiadectw Zgodnosci), p@ jacego witasciwosci techniczno-uzytkowe

niepodlegajgcych wymaganiom

urzgdzania nim objetego.

6.3.2.2 Wymagania certyfikacyjne i l%@

zen bedacych wyrobami budowlanymi znakowanymi
my oceny i weryfikacji stato$ci wtasciwosci uzytkowych
zowanymi specyfikacjami technicznymi tj. Normami
i Ocenami Technicznymi.

(1) W stosunku do konkretnych 4
znakiem CE stosuje sie system (e

zgodnie z odpowiednimi z

Zharmonizowanymi lub Europejski

(2) W przypadku, w kt odnie z okreslonym systemem oceny i weryfikacji statosci
na wiasciwosci uzytkowych nalezy do zadan upowaznionej

wiasciwosci uzytkowy

jednostki wymagane jest{\iz%skanie Certyfikatu Statosci Wtasciwosci Uzytkowych na podstawie
badan wykonanych ez laboratorium badawcze majgce wazng akredytacje na badania zgodnie
z wiasciwg zharm na specyfikacjg techniczng. Na podstawie uzyskanego certyfikatu
Producent przed lidostgpnieniem wyrobu i jego zastosowaniem w organizacji ruchu sporzadza
sciwasci Uzytkowych i znakuje wyréb znakiem CE.

konkretnych urzgdzen bedacych wyrobami budowlanymi znakowanymi
sie system lub systemy oceny i weryfikacji statosci wtasciwosci uzytkowych

zgodnie wiednimi specyfikacjami technicznymi tj. Polskimi Normami Ilub Krajowymi

Ocenam nicznymi [12].

( p adku, w ktoérym zgodnie z okreslonym systemem oceny i weryfikacji statosci

wia ci uzytkowych ocena witasciwosci uzytkowych nalezy do zadan upowaznionej

j i wymagane jest, uzyskanie Krajowego Certyfikatu Statosci Wtasciwosci Uzytkowych na

D wie badan wykonanych przez laboratorium badawcze majgce wazng akredytacje na
ania zgodnie z wtasciwg specyfikacjg techniczng. Na podstawie uzyskanego Krajowego
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Certyfikatu Producent przed udostepnieniem wyrobu i jego zastosowaniem w organizacji ruchy
sporzadza Krajowa Deklaracje Wiasciwosci Uzytkowych i znakuje wyrdb znakiem B [12]. \

(5) W stosunku do konkretnych urzadzen bedacych wyrobami niepodlegajgcymi wymagani
Rozporzadzenia Nr 305/2011 [7], [8] oraz Ustawy o Wyrobach Budowlanych [5] podstawg 0

i weryfikacji wtasciwosci uzytkowych jest Rekomendacja Techniczna wystawiona przez
Jednostke Oceny Technicznej majgcag akredytacje w zakresie wyrobéw w bu

komunikacyjnym. Na podstawie uzyskanej Rekomendacji Technicznej Producent Urz lub
jego Upowazniony Przedstawiciel przed udostgpnieniem wyrobu i jego zasto iem w
organizacji ruchu sporzgdza Swiadectwo Techniczne (ewentualnie Swiadect dnosci),

potwierdzajgce witasciwosci techniczno-uzytkowe urzgdzania nim objetego. mendacja
Techniczna nie upowaznia do wystawiania Krajowej Deklaracji W’ras’ciwkowych i

znakowania wyrobu znakiem budowlanym.
6.3.2.3 Dokumentacja i instrukcje uzytkowania @
(1) Dla kazdego urzadzenia / wyrobu stosowanego w organizacji ruchu P@@nt powinien wraz

z wyrobem dostarczyé Instrukcje zawierajgcg zasady jego montaz iejszej eksploatacji
zgodnie z przeznaczeniem oraz ewentualnych czynnosci utrzymani

(2) W Instrukcji Montazu urzgdzenia nalezy opisac zasady stosowan
| aplikacji w sposob gwarantujgcy zachowanie deklarowany
é%?ﬁ

yrobu oraz jego instalacji
sciwosci uzytkowych. Dla
urzgdzenia stanowigcego zestaw Instrukcja musi jednoznac isywa¢ wykaz oraz sposob

potagczenia poszczegdlnych elementow tego zestawu.

6.3.3. Wymagania techniczne i eksploatacyjn

(1) W urzadzeniach bezpieczenstwa ruchu, z ktoryimi ga stykac¢ sie piesi, ze wzgledow
bezpieczenstwa nalezy wyeliminowa¢ mozliwosc¢ sk zen lub innych obrazen ciata poprzez
zaokraglenie promieniem Rmin = 2,5 mm ostrych %- urzadzen, ktére moga znalez¢ sie w
bezposrednim kontakcie z ciatem pieszego.

(2) Urzadzenia bezpieczenstwa ruchu powi ie¢ wyrazne i trwate oznakowanie podajgce:
nazwe lub znak towarowy oraz rok produk

/

(3) Lica urzgdzen bezpieczenstwa ruchry drogowe, tablice kierujgce i prowadzace - od
strony ruchu pieszych lub pojazdeo @ inny byc¢ odblaskowe. Odblaskowos¢ urzadzen
powinna byc¢ nie mniejsza niz odbla % ¢ znakow drogowych pionowych zastosowanych na

danym odcinku drogi okreslona w agdzeniu [9].
(4) Dopuszcza sie stosowanie ep wyposazonych w tablice lub znaki zmiennej tresci
zamiast znakow konwencjon o ile urzadzenie te posiada niezbedng ocene techniczng

wystawiong w kraju producentaprzez akredytowang jednostke badawczg uznang w UE.

(5) Pozostate urzadzenia%@zehstwa ruchu (separatory ruchu, bariery ochronne) powinny
by¢ wyposazone w ele ty-odblaskowe [16], [17].

(6) Ponadto urzadzenia powinny mie¢ wyglad odpowiadajgcy standardom technicznym, by¢

mozliwie fatwe w acji, odporne na dziatanie $rodkéw chemicznych i ich roztworow,

etyliny, smarow, Wwartnkow atmosferycznych oraz na uszkodzenia mechaniczne, zabrudzenia
ich wyrazng widocznosc¢ i stabilnos¢

itp. Nalezy za
(7) Swietlne @enia ostrzegawcze niestanowigce elementu sterowania ruchem poprzez
dedykowany program sygnalizacji, tj. znaki swietlne ze strzatami/krzyzem swietlnym, lampy
ostrzega bwczesnego ostrzegania muszg spetnia¢ wymagania normy PN-EN 12352 [13]:
dzienny/zmierzchowy - lampy ostrzegawcze, ktére sg wigczane tylko po
rzchu, muszag by¢ wtagczone, gdy natezenie oswietlenia poziomego na zewnatrz
nosi 250-500 lukséw, lampy ostrzegawcze stosowane w trybie dziennym/nocnym
musza zmniejsza¢ swoje natezenie swiatta, aby zapobiec olSnieniu w nocy;
@ przetgczanie powinno odbywacé sie w zakresie 500-1000 luksow dla oswietlenia

zewnetrznego,
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b) lampy ostrzegawcze sg Swiattami, sktadajgcymi sie z czesci optycznej emitujgcej
Swiatto oraz czesci zasilajgcej; mogg emitowac swiatto state lub przerywane (btyskowe
lub migajace); moga by¢ jednostronne, dwustronne lub dookdlne,

c) specyfikacje czasu swiecenia i okresu cyklu przedstawiono w tabeli 6.2.4,

d) fale swietlne stosowane na drogach klasy A, S, GP, G musza spetnia¢ nastepujac%x

wymagania normy PN-EN12352 [13]:
—praca w trybie dziennym, sita $wiatta zgodna z klasag L8H;
—praca w trybie nocnym, sita swiatta zgodna z klasg L8M wraz z pog wym

Swiattem statym dziatajgcym w tle o sile swiatta 40 cd (+/- 5%) zgodnejz ki L8G;
Swiatto podstawowe wyznacza kierunek zmiany toru jazdy niezalez Swiatet

nadawanych przez fale swietlng,
e) zrédta $wiatta stosowane w lampach ostrzegawczych powinny @%rednia
trwatos¢ co najmniej 2000 godzin pracy,
f) lampy ostrzegawcze powinny funkcjonowaé¢ przez caty okre ia robdt
drogowych lub innych utrudnien, dla ktérych zostaty zastosow
g) znaki Swietlne ze strzatami/krzyzem swietlnym lub réwnowazne temy oparte
0 znakach zmiennej tresci wykorzystywane na droga ybkiego ruchu,

powinny by¢ dodatkowo wyposazone w przynajmniej i py wczesnego
ostrzegania umieszczone w goérnych lub dolnych naroz

Tabl. 6.2.4. Podstawowe charakterystyki techniczne dla lamp ostrzegaw

Typ swiatet ostrzegawczych Czas swiecenia Okres cyklu w sekundach

Lampy wczesnego ostrzegania, 6

U2 G S, i 4L T 02s+5% (207&@,0 s + 5% (60 blyskéw na minute)

drogowych, tablicach kierujacych,
zaporach drogowych

Fale $wietine @ 025+5% (13,3%))) | 155 5% (40 biyskow na minute)
Lampy ostrzegawcze na zaporach 0,2 s + 5%\(20%) 1,0 s = 5% (60 btyskow na minute)
drogowych b

)

1,5s £ 5% (40 okreséw na minute)

Krzyze i strzaty swietlne na 0,6 &'}6
przyczepach lub pojazdach b

a Lampy tworzace swiatto sekwencyjne musza by¢ zsynchronizowane z opoznieniem 0,15 s
pomiedzy kolejnymi lampami.
b Lampy tworzace krzyze lub strzaty na przyczepach lub pojazdach musza btyskac jednoczesnie.

(8) Konstrukcje wsporcze urzad bezpieczenstwa ruchu drogowego powinny by¢ stabilne i
nie powodowac¢ zagrozeniaudla uczestnikow ruchu. Konstrukcje wsporcze urzgdzen

enstwa ruchu oraz szczegotowe zasady ich lokalizacji w planie i
pisach szczegodtowych.

(9) Wzory urzadzen bee
profilu drogi sg okreslonew

(10) Do projektowa dzen brd nalezy stosowac folie o co najmniej klasie odblaskowosci
RA2 i kolorach z z normg PN-EN 12899-1[18].

(11) Urzadzeni czenstwa ruchu drogowego o przeznaczeniu innym niz przedstawione w
ych moga by¢ stosowane pod warunkiem uzyskania certyfikatu na znak

N
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6.4. Wymagania techniczne i lokalizacyjne dla urzadzen brd o

prowadzacych i informacyjnych

6.4.1. Zestawienie najczesciej stosowanych urzadzen ¢

(1) W obszarach robo6t drogowych najczesciej stosowanymi informacyjnymi urzgdzenis
stanowigcymi uzupetnienie oznakowania pionowego i poziomego, stuzgcymi do inforr
uzytkownikow drogi o zblizaniu sie do obszaru rob6t drogowych sg mobilne tablice i

(2) W obszarach robot drogowych najczesciej stosowanymi prowadzgcymi ur
stanowigce uzupetnienie oznakowania pionowego i poziomego, stuzac
prowadzenia ruchu w obszarze robo6t drogowych sg punktowe elementy odble
prowadzace, tablice rozdzielajgce kierunki ruchu, tablice kierujgce oraz pachetki d

(3) Wykaz najczesciej
przedstawiono w tabl. 6.4.1.

stosowanych prowadzacych i

informacy: urzadzen

@

brd

Tabl. 6.4.1 Symbole, nazwy i wzory lub rysunki pogladowe urzadzen bezﬁ@twa ruchu drogowego -
(N

prowadzacych i informacyjnych

Wz6ér lub rysunek pogladowy

Symbol i nazwa znaku
znaku

Wymagania techniczne i lokalizacyjne

U-100a

Punktowe elementy
odblaskowe
umieszczane na
nawierzchni jezdni
U-100b

Punktowe elementy
Swietlne
umieszczane na
nawierzchni jezdni

Punktowesele \n&odblaskowe i Swietlne umieszczane na
nawierzch ni (U-100) wskazujg miejsca szczegodlnie
niebezp w obszarach robdt drogowych. Punktowe

odblaskowe stosuje sie w celu ostrzegania,
prawadzenia i informowania kierujgcych o miejscach i
o% drog  niebezpiecznych.  Urzadzenia te
okali ane na liniach krawedziowych jezdni podkreslaja,
ze nocnej i trudnych warunkach atmosferycznych,
ieg drogi i informuja o miejscach wystgpowania
zen na drodze.

eD
zagro
arwa wysyfanego odbtysku punktowego elementu
dblaskowego powinna by¢: zétta - dla oznakowania
czasowych zmian organizacji ruchu, np. przy robotach
drogowych.

Szczegotowe wymagania
przedstawiono w pkt. 6.4.2.1.

techniczne i lokalizacyjne

U-100e @ o

Punktowe elementy
odblaskowe i Swietlne
umieszczane na
barierach ochronnych

Punktowe elementy odblaskowe i swietlne umieszczane na
barierach ochronnych tymczasowych (U-100e) wskazujg
wystepowanie i przebieg drogowych barier ochronnych na
drodze. Urzgdzenia te lokalizowane na gornej i dolnej czesci
barier ochronnych podkreslajg, w porze nocnej i trudnych

tymczasowych oo warunkach atmosferycznych, ich przebieg.
Szczegdétowe wymagania techniczne i lokalizacyjne
U-100e przedstawiono w pkt. 6.4.2.2.
U-103c/g Tablice prowadzace pojedyncze i ciggte w prawo (U-103c/g)
. ‘ i w lewo (U-103d/h) informujg o koniecznosci i wskazujg
Te.lb(I:;ce prO\.Na.dz?ce ’)))) miejsce zmiany kierunku jazdy w szczegdlnosci na tukach
pojedyncze i cigg poziomych i w obszarach robot drogowych.
prawo U-103c U-103g . L . . .
Umieszcza sie je poza krawedzig jezdni w polu dobrej
U-103d/h ((((‘ widocznosci kierowcy dojezdzajgcego do miejsca zmiany
kierunku jazdy.
U-103d  U-103h Szczegotowe wymagania techniczne i lokalizacyjne
przedstawiono w pkt. 6.4.2.3.
Tablice rozdzielajgce szerokie (U-104b), krotkie (U-104d) i
- waskie (U-104d) informuja o rozdzieleniu sie potokéw ruchu
. i wskazujg miejsce wystepowania tego rozdzielenia. W
obszarach robét drogowych umieszcza sie je poza
@ A krawedzig jezdni na czole elementu rozdzielajgcego potoki
ruchu.
U-104b  U-104d  U-104f Szczegoétowe wymagania techniczne i lokalizacyjne

przedstawiono w pkt. 6.4.2.4.
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U-106e/f
Tablice kierujgce
prawe/lewe

Tablice kierujgce prawe (U-106e) i lewe (u-106f),
informuja o wystepowaniu przeszkody na jezdni o
wskazujg miejsce ich wystepowania i kierunek omi i
przeszkody. W obszarach robot drogowych umies
je na jezdni lub poboczu na krawedzi wyznaczajg
obszaru (przeszkody) niedostepnego dla poj
prowadzenia robot drogowych).

Szczegotowe wymagania techniczne izacyjne
przedstawiono w pkt. 6.4.2.5.

AV 4
yaN

U-106e U-106f

&

U-107c  U-107h U-
107i Znaki prowadzace

>

] Znaki prowadzace na czota pod&%ﬁll terminali
m zderzeniowych energochtonnych ( 107h, U-107i)
)
ton

na czotfa poduszek i — stosowane w obszarach roboét ch informuja o

terminali Q ﬁ K % wystepowaniu urzadzen ener Aych (poduszek i

zderzeniowych terminali zderzeniowych) na jezdni wskazujg miejsce
energochtonnych U-107c U-107h ich wystepowania i kierunek ominigcia przeszkody.

EEY Umieszcza sig je na cz zen energochtonnych

J usytuowanych na pobocz jezdni.

m Szczegdétowe wymagania hniczne i lokalizacyjne
k przedstawiono w ;tt((%@

U-107i
i Pachotki drogo &(U—109a), $rednie (U-109b), mate
U-109a U-109b U- i i (U-109c) i j drogowe z lampg wczeshego
109¢ Pachotki drogowe B ostrzegania %), stosowane w obszarach robét
duze / srednie / mate drogowych i ja 0 wystepowaniu przeszkody na jezdni
U-109d Pachotki drogowe - oraz ws iejsce ich wystepowania i wyznaczajg

z lampa wczesnego tymcz rajektorie toréw przejazdu pojazddw.

U-109a U-109b U-109c

ostrzegania, Umi sie je na jezdni lub poboczu wyznaczajgc
U-109e Pachotki l granice zaru (przeszkody) niedostepnego dla pojazdow
drogowe duze do I% asowg trajektorie toru jazdy albo miejscach
oznaczania /I\ R i wyjazdow z budowy (U-109e).
wjazdow/wyjazdow w || gotowe wymagania techniczne i lokalizacyjne
strefach robot _H_ - dstawiono w pkt. 6.4.2.7.

drogowych
U-109d U-109e

6.4.2. Szczegoétowe wymagdania techni

6.4.2.1 Punktowe elementy odblask ietlne umieszczane na nawierzchni jezdni

(1) Punktowe elementy odblasko i ietine umieszczane na nawierzchni jezdni (symbol U-
100a, U-100b) stosuje sie jako uzupetnienie znakow poziomych podtuznych i poprzecznych, jak
rowniez samodzielnie na krawzdni na odcinkach drég, na ktérych dopuszcza sie postoj
pojazdow na jezdni, a uzagadn e"’ jest wskazanie krawedzi jezdni. Punktowe elementy
odblaskowe stosuje siew ¢ a&yzegania, prowadzenia i informowania kierujgcych o miejscach
i odcinkach drog szcze ie ‘niebezpiecznych. Do takich miejsc zalicza sie czasowe zmiany
organizacji ruchu w obs robot drogowych.

(2) Barwa wysytan o] sku punktowego elementu odblaskowego powinna byc¢ zotta - dla
oznakowania czaso%mian organizacji ruchu, np. przy robotach drogowych.

(3) Parametry geometryczne punktowych elementéw odblaskowych umieszczanych na
nawierzchni jezdnp (rys. 6.4.1) podano w tabeli 6.4.2.

Tabela 6.4.2@enie parametréow geometrycznych punktowych elementéw odblaskowych pryzmatycznych

Minimalna
Gabaryty elementu odblaskowego powierzchnia
Klasa elementu odblaskowa
odblaskowego Wysoko$é Szeroko$¢é Diugosé P
h (mm) s (mm) 1 (mm) P (mm?)
Hi ) <18 <190 250 200
18 - 20 190 250 500
H3 20 - 25 230 320 800
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@ \
: \@
Rys. 6.4.1. Rysunek poglagdowy punktowego elementu odblaskowego pryzmatycznego @
@
(4) W punktowych elementach odblaskowych pryzmatycznych odblask zapewniajg
odbtysniki retrorefleksyjne znajdujagce sie po jednej lub po obu ach elementu. Odbtysnik
punktowych elementéw odblaskowych powinien spetniac wy% nia podane w tabeli 6.4.3

dotyczgce wspotczynnika odblasku R.
ementow odblaskowych o odbtys$niku

Tablica 6.4.3 Minimalne wartosci wspotczynnika odblasku R dla punk
barwy zéttej

-
Kat padaniaBHiBv = 0
+15° | +10° +5°
Typ elementu Kat ob =
odblaskowego gt obserwacy o
2° | 1° | 0,3°
Minimalne wartosci wspoétczynnika odblasku R [mcd/Ix]
Typ 1 1,2 6
Typ 2 1,5 15 =\ 132
Typ 3 0,9 6 [ ) 90

(5) Wspotrzedne chromatycznosci p

wtab. 6.4.4. Natomiast
wspotczynnik luminancji B

elementéw odblaskowych powi

Tabl. 6.4.4. Wspotrzedne punktow
statych i tymczasowych punktow§eh.e

punkt
(widz

y B
Su

znych obszarow chromatycznosci promieniowania odbitego od odbtysnikow
entow odblaskowych

romieniowania odbitego od odbtysnika punktowego

elementu odblaskowego statego lubay ( -m wego powinny miescic sie w obszarze okreslonym

e wspotrzednych chromatycznosci

w dzien) dla korpusow tymczasowych punktowych
tnia¢ wymagania przedstawione w tab. 6.4.5.

B Wspotrzedne punktéw naroznych obszaréw chromatycznosci
arwa
1 2 3 4 5
Zotta X 10,539 0,53 0,58 0,589 :
y 0,46/ 0,46 0,41 0,41 -

Tabl. 6.4.5. Wspd %punktéw naroznych obszarow chromatycznosci promieniowania odbitego od korpusow

tymczasowych/p\ ych elementow odblaskowych
Wspétrzedne punktéw naroznych obszaréw | Wspoétczynnik
Barwa chromatycznosci luminanciji
1 2 3 4 B
X 0,549 0,543 0,59 0,605 > 0.45
y 0,45 0,45 0,395 0,395 '

i minimalny

towe elementy odblaskowe stosowane na autostradach i drogach szybkiego ruchu
) mie¢ konstrukcje podatng dla zabezpieczenia przed zniszczeniem wskutek najechania
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(7) Punktowe elementy odblaskowe umieszcza sig w osi znakowanych linii. Nalezy dazy¢, aby
elementy odblaskowe umieszczane na poszczegodlnych liniach znajdowaty sie w tym samym
przekroju poprzecznym drogi. Odlegtosci pomiedzy elementami wzdtuz drogi powinny wynosic:
a) 6,0 m przy znakowaniu liniami: P-2a, P-4, P-7b i P-7d,
b) 3,0-5,0 m do oznakowania skosow przy zwezeniach jezdni lub zamknieciacﬂx

pasoéw ruchu,
c) 12,0 m przy znakowaniu innymi liniami.

d) odstepy te mogg ulec zmniejszeniu w zaleznosci od warunkéw lokalnych, n
poziome.

(8) Maksymalne odlegtosci pomigdzy punktowymi elementami odblaskowymi un‘@zanymi na
wyspach centralnych na skrzyzowaniach i wysepkach na wlotach nie powinAy b ieksze od

a) linii przerywanych, w potowie przerwy miedzy liniami, w osi lini
b) linii ciggtej, poczawszy od jej rozpoczecia, obok linii. S

1,0 m.
(9) Elementy odblaskowe umieszcza sie w przypadku: @

w pasie drogowym (rys. 6.4.2), nalezy umieszcza¢ w sposo ntujgcy prawidtowosc
prowadzenia toru jazdy.

(10) Elementy odblaskowe stosowane przy czasowych zmianach@acﬁ ruchu, np. roboty
a

(11) Na barierach ochronnych tymczasowych, stosowanyc szarach robdt drogowych
nalezy umieszczac elementy odblaskowe (symbol U-100¢e) ottej (rys. 6.4.2).

)’

Rys. 6.4.2. Przyktad punktowego elementu odbl o/swietinego U-100e umieszczonego na barierze ochronnej
@

(12) Elementy odblaskowe U-100e %ny by¢ okragte prostokatne, trapezowe lub innego
ksztattu, o minimalnej powierzchnk@kowej 20 cm?,

(13) Elementy odblaskowe U-10 "ieszcza sie na barierach zlokalizowanych:
a) na odcinkach prost tukach w odlegtosciach podanych w tab. 6.4.6, a

ponadto na pocza ncu bariery,
b) na skosach bari o) oraz poczatkowych i koncowych odcinkach co 8 m, na
dtugosci barier@

Tabl. 6.4.6. Zestawieg’%malnych odlegtosci miedzy elementami odblaskowymi U-100e umieszczanymi na

tymczasowych barierdc ronnych
Miejsce umieszczenia elementu Maksymalna odlegtos¢
odblaskowego migdzy elementami
R (m) LME (m)
Odcinki proste\i tukiy > 1500 100
501 - 1500 50

301-500 33
201- 300 20

a <}®' 151- 200 15
<01R
<150 lecz nie mniej niz 2,0 m
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6.4.2.2 Tablice prowadzqgce

Q@
(1) Tablice U-103 umieszcza sie w taki sposob, aby ich odlegtos¢ od jezdni, mierzona od blizs \
pionowej krawedzi tablicy w kierunku prostopadtym do jezdni, byta jednakowa; chyba Ze niek
z nich bytyby przez inne zastonigte, w przypadku umieszczenia ich na tuku, gdy w ¢ ZU
znajdujg sie przeszkody. W takich przypadkach zaleca sie ustawianie ich wzdtuz innej k b
pod warunkiem jednak, ze bedzie ona ptynna.

(2) Wysokos$¢ ustawienia tablic, liczac od ptaszczyzny stanowigcej przedtuzenie pfaszczyzny
jezdni do dolnej krawedzi tablicy, powinna wynosi¢ 0,9 m, chyba ze geometria maga
pewnego odstepstwa. Jezeli tablica powinna by¢ umieszczona wyzej niz 1,50 Ni
sie dwie tablice jedng nad drugg, przy czym dolna znajduje sie na wysokosci 0,94
lub pojedyncze powinny byc¢ ustawione w taki sposéb, aby byty dobrze i w , widoczne z
odlegtosci nie mniejszej niz 200 m. Pfaszczyzny tablic wszystkich ro
pionowe, a ich dolne i gorne krawedzie — poziome.

(3) Jezeli tablice umieszczono na tuku, to powinny by¢ one jednakgwo ylone na zewnatrz
tuku, tak aby kat zawarty miedzy powierzchnig tablicy a odpowiadajq%jej stycznag wynosit od
95° do 100°.

(4) Dtugos¢ tablic ciggtych lub liczba tablic sktadowych w tablicach odkowych powinna by¢
dostosowana przede wszystkim do szerokosci jezdni, rodzaju' kosci pobocza, warunkéw
i""

widocznosci tych tablic na odcinku zblizania sie pojazdo Y predkosci oraz do innych
istotnych czynnikéw wtasciwych dla odcinka, na ktorym sis', ! ieszcza, w tym do otoczenia.

3000

600 _
‘ 1309
|

222>

600
600

900-1500
900-1500

Rys. 6.4.3. Rysunki poglado (%ry) tablic prowadzacych (U-103) stosowanych w czasowej organizacji ruchu na
obszarach robot drogowych

6.4.2.3 Tablice@ jgce
(1) Tablice rozdzi ce U-104b,d,f stosuje sie w obszarach robét drogowych celu wskazania

kierujgcemu m miejsca rozdzielania sie kierunkéw ruchu. Tablice majg ksztatt prostokata
o wyokragl| narozach. Tto tablicy jest barwy czerwonej, paséw w ksztatcie grotu strzaty —
barwy zoftej-Tto oraz pasy powinny by¢ wykonane z materiatdw odblaskowych o parametrach
odpowi ch znakom drogowym pionowym zastosowanym na danym odcinku drogi.

(2)T ozdzielajgce U-104b,d,f stosuje sie w obszarach robot drogowych na autostradach i
dr spresowych, dopuszcza sie ich stosowanie na drogach klasy GP oraz klasy G, na
2

yzostatych drogach ogodlnodostepnych dopuszcza sie stosowanie tablic rozdzielajgcych U-
0% ys. 6.4.4). Mozna stosowac takze tablice rozdzielajgce z wbudowanym wzdtuz krawedzi

@ Vy zOttej i czerwonej pulsujgcym swiattem zottym lub biatym.
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(3) Dolng krawedz tablic U-104b i U-104d umieszcza sig ha wysokosci 0,50 m od ptaszczyzny
jezdni. W przypadku zastosowania tablicy rozdzielajgcej U-104a za ostonami energochtonnymi
lub zabezpieczajgcymi, dopuszcza sie ich zastosowanie na wyzszej wysokosci tak, a

odlegtos¢ dolnej krawedzi tablicy od goérnej krawedzi ostony energochtonnej wynosita ZOOC

(4) Tablice U-104f umieszcza sie w miejscach, w ktérych dostepna jest ograniczona prz
do zamontowania tablicy np. na pasie rozdzielajgcym jezdnie.
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Rys. 6.4.4. Rysunki pogladowe (wzory) tablic rozdzielajgcych 04b, d i f) stosowanych w czasowej organizacji
ruchu na obszarach robét drogowych

6.4.2.4 Tablice kierujgce @

(1) Tablice kierujgce U-106 informuj tepowaniu przeszkody na jezdni oraz wskazuja
miejsce ich wystepowania i kieru iniecia przeszkody. Umieszcza sie je na jezdni lub
poboczu na krawedzi wyznaczajgeigranice obszaru (przeszkody) niedostepnego dla pojazdow.

(2) Tablice kierujgce sa stosow oznaczania krawedzi:

a) zawezonego pasar
b) zajetego, zanizon zawyzonego pobocza, pasa awaryjnego lub dzielgcego,
c) pasaruchu z zatama i w planie.

(3) W obszarach robétl dregowych tablice kierujgce (U-106e,f), stosuje sie gtownie do
oznakowanie krawedzi (granicy) strefy robdt drogowych moze by¢ na przyktad stosowane jako
separator miedzy o rem ruchu a obszarem robét lub miedzy réznymi rodzajami ruchu.

(4) Tablice kierujgce fnajg by¢ ustawione tak, by zoétte paski tworzace strzate wskazywaty
kierunek uzywanej sci drogi.

(5) Tablice ki (U-106¢,f), przedstawione na rys. 6.4.5, wykorzystuje sie do oznakowania
krawedzi b6t drogowych lub wydzielonego pasa ruchu moga by¢ stosowane podczas
robot dr h w wymiarze: 100 x 25 cm (rys. 6.4.5). z 3 czerwonymi elementami (pasami).

(6) Tahlicekierujgce (U-106e,f) do oznakowania krawedzi strefy robot drogowych nalezy
montowaétak aby dolna krawedz nie znajdowata sie wyzej niz 0,25 m nad podtozem.

iast tablice kierujgce stosowane do wyznaczania krawedzi podtuznej muszg by¢ tak
wane i wykonane, aby w przypadku uderzenia pojazdu podstawa i tablica nie rozdzielaty
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(8) Tablice kierujgce powinny by¢ testowane i zatwierdzane do stosowania na podstawig
wynikow badan uderzenia w nie przez pojazd o predkosci 80 km/h.

R
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Rys. 6.4.5. Rysunki pogladowe (wzory) tablic kierujacych \e?U—106f) stosowanych w czasowej organizaciji
ruchu na obszarach robét drogowych

(9) Do ustawiania znakéw oraz urzgdzen br anych w czasowej organizacji ruchu stosuje
sie podstawy drogowe, ktére powinny za iac.stabilnos¢ montowanych na nich tablic oraz
zapor. Ze wzgledow bezpieczenstwa ~ni opuszcza sie do uzytku podstaw drogowych
posiadajgcych mechaniczne uszkoc&er@ wzgledu na ryzyko przebicia opony, uszkodzenia
két lub innych czesci pojazdu takie awy nalezy bezzwtocznie wymieni¢ na wolne od

nieoswietlonych nalezy dodat stosowac lampy ostrzegawcze.
6.4.2.5 Znaki prow ce na czota poduszek i terminali zderzeniowych

uszkodzen. Q
(10) W przypadku wykorzyst@ kierujgcych w czasowej organizacji ruchu na drogach

(1) Znaki prowadzace na a poduszek i terminali zderzeniowych energochtonnych (U-107c,
U-107h, U-107i) stosowane w-czasowej organizacji ruchu informujg o wystepowaniu urzadzen
energochtonnych ( us i terminali zderzeniowych) na jezdni oraz wskazujg miejsce ich
wystepowania i kie%miniecia przeszkody.

je czole urzadzen energochtonnych usytuowanych na poboczu lub na
d lokalizacji urzadzenia na drodze, na obszarach robét drogowych stosuje
kplorystyczne znakéw U-107 (tab. 6.4.7):

ng — dla urzadzen zlokalizowanych w skrajni jezdni w statej organizacji

(2) Umieszcza si
jezdni. W zalezpo$
sie dwie odmi

-czerwong - dla urzadzen stosowanych w czasowej organizacji ruchu.
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Tabl. 6.4.7 Zestawienie oznaczen czota energochtonnej poduszki lub terminalu zderzeniowego

Q@
Konieczno$¢ omijania poduszki Lokalizacja poduszki zderzeniowej lub terminala
zderzeniowej lub terminala zderzeniowego
zderzeniowego W skrajni jezdni Poza skrajnia jezdni

AN VAN
Z obu stron ‘
b O
_ U-107b U=107c & =4
7 /777
Po lewej stronie #
| € 7 L %
U-107f _U=107h
AN N\ AN
Po prawej stronie N
o > N ~D N
U-107g QL U-107i

(3) W zaleznosci od potozenia urzgdzenia wzgledem osi jezdn@Hm powinien wskazywad
kierunek omijania urzgdzenia:
a) podwojny (U-107b,c), gdy dopuszcza sie omijan gdzenia z lewej i prawej
strony, np. przy zastosowaniu w miejscach roz jezdni.
b) lewostronny (U-107f,h) lub prawostronny (U i), zgodny z obowigzujgcym

kierunkiem prowadzenia ruchu. &/
(4) Znaki powinny by¢ wykonane z materiatu o o owosci co najmniej klasy RA2.

6.4.2.6  Pachotki drogowe

(1) Pachotki drogowe (U-109) stosuje si celu)czasowego wyznaczania, ograniczania lub
Zmiany toru ruchu pojazdow i pieszych, ab apewnié bezpieczenstwo w miejscach robot lub

zagrozen na drodze. N Q

(2) Pachotki drogowe informujg o w %Waniu przeszkody na jezdni oraz wskazujg miejsce ich
wystepowania i wyznaczajg tymiczasowe trajektorie toréw ruchu przejazdu pojazdow.
Umieszcza sie je na jezdni oboczu wyznaczajgc granice obszaru (przeszkody)
niedostepnego dla pojazdow u@czasowa trajektorie toru jazdy albo miejscach wjazdow i
wyjazdéw z budowy (rys. 6. .

(3) Pachotki drogowe 9 czasowej organizacji ruchu stosuje sie w obszarach robodt
drogowych w przypadk
a) prowadzenia robot kKrotkotrwatych lub szybko postepujacych do:

— wyzna ia skosdéw, tzn. stopniowego zwezania jezdni,
— wyzna ia‘toru jazdy pojazdoéw,
— oznagzanhiaypodtuznego uskoku (progu) przy wykonywaniu naktadek bitumicznych,

- za zenia $wiezo malowanych linii oznakowania poziomego wzdtuz jezdni,
- za@eczenia Swiezo wykonanych remontow czgstkowych nawierzchni jezdni o
ierzchni nie wiekszej niz 1 m? i szerokosci do 1,5 m,
= naczenia krawedzi powierzchni wytgczonych z ruchu wzdtuz jezdni dla potrzeb
konywanych naktadek bitumicznych oraz powierzchniowych utrwalen i
@ﬁgeneracji nawierzchni;
do oznakowania krawedzi (granicy) strefy robét drogowych prowadzonych w
obszarach miejskich przy matych predkosciach przejazdu pojazdow;
@J awaryjnego, doraznego oznakowania miejsc niebezpiecznych.

Q
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(4) Pachotki drogowe (U-109) powinny by¢ zasadniczo stosowane tylko na krétko trwajacych
obszarach robdt drogowych. Nie sg dozwolone do zabezpieczania wykopow i otwartych

kanatéw.
(5) Mozna je stosowac na drogach dla pieszych i drogach dla rowerdw, pod warunkiem, ze stuza
do oznakowania tymczasowo niezbednych przeszkdd, takich jak drabiny lub otwart
obiektow w strefie ruchu (prace konserwacyjne szaf rozdzielczych itp.). %

(6) Pachotki drogowe w obszarach robét drogowych muszg by¢ odblaskowe.

(7) W obszarach robét drogowych stosowane sg pachotki duze (U-109a), srednie (U-109b), mate
(U-109c) oraz pachotki $rednie i mate z lampg ostrzegawczg lub wczesnego gania (U-
109d) w kolorze czerwono - zéttym oraz pachotki drogowe duz% Znaczania
wjazdow/wyjazdow w strefach robét drogowych (U-109e). @

~--200_
-rfp
|
~-20_,
L
TO00 +-10%
|

] 2 ]
8/ % 8
/ g g - /
T ﬁ : |
8 8 & & |
e 2 |
500%300+10% ‘M ‘ 500x300+-10%
U-109a U-109b/ w U-109c/d U-109e

Rys. 6.4.6. Rysunki pogladowe (wzory) pachotk owych (U-109) stosowanych w czasowej organizacji ruchu
na obszarach robét drogowych . @

Tabl. 6.4.8 Wymiary konstrukcyjne pach ng) stosowanych w czasowej organizacji ruchu na obszarach
robét drogowych

Wymiar Szerokosc¢ LG TR
Wysokosé y Y po obcigzeniu
podstawy pasa achotka
Rodzaj pachotka Symbol Kolor P
h k P M
mm mm mm kg
Duzy U- 1000 500x500 200 6
redni %@gb 750 400x400 150 5
Maty Q(( -109¢ 500 300 x 300 100 2,5
Sredni z lampa Czeir"é"r?yno B
\?nggzezazggza "“@ Udjggg; 750 400x400 150 5
ostrzeganiaﬁ\
L\)Asz:z ;g'g& Udjggg; 500 300 x 300 100 2,5
U-109e g:;‘sm | 1000 500x500 200 6
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wykonane z materiatu elastycznego (tworzywo sztuczne, guma itp.). Zaleca sig, aby ksztatt
gornej czesci pachotka umozliwiat zamocowanie na nim lamp ostrzegawczych. \

(9) Odlegtosci miedzy pachotkami drogowymi nie powinny by¢ wieksze niz:
a) 0,50 m przy zabezpieczeniu swiezo wykonanych remontéw czgstkowych, @

b) 3 m przy wyznaczaniu skosow, x
c) 5do 10 m przy wygrodzeniu wzdtuz jezdni powierzchni wytagczonych z ruchﬁ&\:

d) 10 m przy oznaczaniu podtuznego uskoku,
e) 12 m przy zabezpieczeniu $wiezo malowanych linii.

(10) Pierwszy i ostatni pachotek ustawiony w szeregu powinien by¢ wyposaz lampy
ostrzegawcze.

(11) Pachotki drogowe ustawiane w formie skosu najazdowego winny by¢
ostrzegawcze (fale $wieting) w okresie od zmierzchu do $witu oraz
atmosferycznych. W przypadku zastosowania lamp na pachotkach ne
zgodnie z tabelg 6.5.3. ¢

zone w lampy
h warunkach

Q@
(12) Na obszarach robot drogowych zaleca sig stosowanie pachofkévﬁ%dnich i duzych.

6.5. Wymagania techniczne i lokalizacyjn a’ ostrzegawczych

urzadzen brd
6.5.1. Zestawienie najczesciej stosowanych ur@

(1) W obszarach robdét drogowych najczesciej stosowstrzegawczymi urzgdzeniami brd,
stanowigcymi uzupetnienie oznakowania pionowe iomego, stuzgcymi do ostrzegania

uzytkownikow drogi o zagrozeniach w obsz bot drogowych sa: mobilne pasy
ostrzegawcze, tablice ograniczenia skrajni, lamp gawcze i wczesnego ostrzegania, znaki

sSwietlne z symbolem strzaty lub krzyza, tablice ostrzegawcze, tablice zamykajgce i tablice
wczesnie ostrzegajace.

(2) Tablice wczesnie ostrzegajgce powinny “hyc¢)lokalizowane w odlegtosciach do miejsca
niebezpiecznego (wrazliwego) znaczni iekszych niz odlegtosci okreslone dla znakow
ostrzegawczych i innych znakow pigno statych.

(3) Wykaz najczesciej stosowanyc %gawczych urzgdzen brd przedstawiono w tabl. 6.5.1.

Tabl. 6.5.1. Symbole, nazwy i wzo rysunki pogladowe urzadzen bezpieczenstwa ruchu drogowego -
ostrzegawczych AQ

W2z6ér lub rysunek pogladowy
znaku

@ Mobilne pasy ostrzegawcze (U-203) poprzeczne

Symbol i nazwa znaku Wymagania techniczne i lokalizacyjne

wskazujg i ostrzegajg o zblizaniu sie do miejsc
U-203 4 niebezpiecznych. Umieszcza sig je w miejscach, gdzie
- ¢ wystepuje duze prawdopodobienstwo wjazdu pojazdu z
Mobilne pasy Il | duzg predkoscia na skrzyzowanie, przejscie dla
ostrzegawcze {

pieszych zjazd z drogi, obszar robo6t drogowych. W
obszarach robot drogowych stosuje sig je przy wjezdzie
do strefy ostrzegawczej.

Szczegdétowe wymagania techniczne i lokalizacyjne
przedstawiono w pkt. 6.5.2.1.

U-203c

Tablice ograniczenia skrajni poziomej prawe (U-204a),
7 ‘ . I lewe (U-204b) i skrajni pionowej (U-204c) wskazujg na

wystepowanie i ostrzegajg o ograniczeniach skrajni
/ _ drogi lub wystepowania przeszkody na drodze.
l [,.‘] Wskazujg takze kierunek ominigcia przeszkody.
o Umieszcza sig je na lub przed przeszkoda.

N

h

U-204a U-204b  U-204c/d Szcz;gté’royve wyrrlle;ggr;iaz 2te<:hniczne i lokalizacyjne
zadzenia bramowe przedstawiono w pkt. 6.5.2.2.
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Tablice bramowe, umieszczone na konstrukcjach
wsporczych wskazujg na ograniczenia skrajni obiektow
inzynierskich. Wystepuja tablice montowane na stato (U-
205a) i uchylne (U-205b).

)

f

"

e

C

)0

Znaki $wietlne z

symbolem strzaty 8-

U-207a  U-207b

U-205a U-205b
Lampy ostrzegawcze i wczesnego ostrzegania zotte (U-
206a) i czerwone (U-206b) wskazujg na wystepowanie
U-206a zagrozen na drodze spowodowanych zmiang kierunku
Lampy ostrzegawcze ruch i ;bliZaniu sie do §tref obszaru rob_ét drongych
i wezesnego (lampy zotte)lub wskazuja na wystepowanie zagrozen na
ostrzegania zotte drodze spowodowanych zamknieciem drogi lub pasa
U-206b ruchu (lampy czerwone).
Lampy ostrzegawcze U-206a U-206b W obszarach robét drogowych umjeszcza sie je na
i wczesnego zaporach, pachotkach i tablicach wczesnie
ostrzegania czerwone ostrzegajacych, zamykajgcych i kierujgcych.
Szczegdétowe wymagania techniczne i lokalizacyjne
przedstawiono w pkt. 6.5.2.3.
|G R o O
00" ele)
U-207a/b Aoy O S

Tablice ostrzegawcze

punktowe Pl %
U-207c/d ) W obszarach robét drogowych stosuje sie znaki $wietlne
Znaki swietlne z AS z symbolem strzaty 8-punktowe (U-207a/b), 15-
symbolem strzaty 15- U-207c punktowe (U-207c/d), 24-punktowe (U-207e) i z
punktowe OO0 symbolem krzyza swietlnego (U-207f). Znaki te wskazujg
U-207e O OO OO @) na zblizlani.e sie dp miejsg: .wy.stepowania zagrozenia i
- © o0 o O wskazujg kierunek jego ominigcia.
Znaki swietlne z o0 00 , . . . . .
symbolem strzaty 24- 0000 0000 Szczego’royve wymagania techniczne i lokalizacyjne
punktowe przedstawiono w pkt. 6.5.2.4.
U-207f ;
Znaki $wietlne 2 OO0 _On Q
symbolem krzyza - O =
Swietinego O O
QOO0
U-207f
Tablice ostrzegawcze U-208 stosuje sie w czasowej
U-208 organizacji ruchu do oznaczenia poczatku obszaru robét

drogowych.

Szczegdétowe wymagania techniczne i
przedstawiono w pkt. 6.5.2.5.

lokalizacyjne

zamykajgce duze/ m

U-209a/d-—Tabnc§£§‘

ze znakiem C-1

U-209g

U-209f

Tablice zamykajgce U-209 stosuje sie w czasowej
organizacji ruchu na obszarach robét drogowych do
zamykania paséw ruchu, lokalizuje sie je na poczatku
strefy buforowej na pasie ruchu wymagajacym zamknigcia
od strony nadjezdzajgcych pojazddéw.

Tablice zamykajace stosuje sig: jako stacjonarne moduty
przenosne, nadbudowane na przyczepie, montowane na
pojezdzie, przyczepkach.

WR-Z-51
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U-210a - Tablice
wczesnie
ostrzegajgce pionowe
ze znakiem zakazu i
uzupetniajgcym
U210b/c - Tablice

Tablice wczesnie ostrzegajgca U-210 w czasowej
organizacji ruchu stosuje sie do wczesnego ostrzegania
kierujgcych pojazdami o  zblizaniu sie do

wczesnie U-210a U-210b niebezpiecznego miejsca.
~ ostrzegajace UWAGA! Szczegdétowe wymagania techniczne i lokalizacyjne
pionowe/ poziome ze ii . przedstawiono w pkt. 6.5.2.6.
znakami
ostrzegawczymi -

U-210c

6.5.2. Szczegbétowe wymagania techniczne i lokalizacyjne @

6.5.2.1 Mobilne pasy ostrzegawcze .

(1) Mobilne pasy ostrzegawcze zapewniajg fizyczne ostrzezenie p %@agrozeniami na pasie
ruchu oraz pasie awaryjnym usytuowanym bezposrednio przed\ist prowadzonych robot
drogowych. Stosuje sie w miejscach, gdzie dopuszczalna predkasc pojazdéw nie przekracza 80
km/h.

(4) reczne (rozktadane przez pracownikéw, progi 3
uchwyty na czas wdrozenia), Q
(5) mechaniczne (rozktadane za pomocag urzadzenia» mocowanego na czotownicy pojazdu
ciezarowego, obstuga rozktadania i zbiérki o sie za pomocg pilota).

(6) Strony czotowe (strony boczne) musz
goérnaidolna chropowata, przyczepnosg ie nowym SRT = 50. Zasadnicze wymiary progow

-6.5.2.

(7) Elementy odblaskowe powinny—b
widocznos$¢ w nocy badz przy stabs
pasem odblaskowym od strony

trwale przymocowane z przodu, aby zwigkszyc¢
warunkach atmosferycznych. Progi nalezy ustawiac¢

Tabl. 6.5.2 Przyktadowe wym'&r mobilnych rozktadanych recznie
. . Dtugosé Szerokos¢ Wysokosé Cigzar
Rodzaj urzadzenia Vi) o h (mm) M (kg)
Mobilny pas ostrzegawezy 2000 (+ 50) 230( = 5) 30(x2) 16,5
e\
| 2000+-50 |

Rys. 6.5.1 Przyktadowe wymiary mobilnych paséw ostrzegawczych

O 230+-5
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(8) Na pasie awaryjnym (twardym poboczu) ustawia sig 3 pasy ostrzegawcze jeden za drugim
pod katem prostym do kierunku jazdy w odlegtosci 5m.

(9) Mobilne pasy ostrzegawcze umieszcza sig je (w zestawie 3 po sobie nastepujacych pa@
ji

ostrzegawczych) okoto 100 m przed pasem ruchu, ktéry ma zosta¢ zamknigty, «z

prowadzenia robét drogowych badz obstugi zdarzenia drogowego lub na poboczu, pros %
do kierunku jazdy (rys. 6.5.2).

e
>

L o
@

Rys. 6.5.2. Przyktadowe lokalizacje mobilnych pasow oczych: a) na pasie awaryjnym (utwardzonym

poboczu), b) na pasie wolnym (lewym / zewngtrznym)

(10) W przypadku stosowania mobilnych
stosowanie znaku U-109d na linii krawedzi
(U-207a/U-207b) w rejonie pierwsz%go

trzegawczych na pasach ruchu zaleca sie

i Y. [
— .' —— o ©
] \ Oo\.
| J | —| lboe
om om
Rys. 6.5.3. Oznako ie mobilnych pasow ostrzegawczych

(11) Mobilne @o strzegawcze moga byc¢ stosowane na pasach ruchu wytgcznie w potaczeniu
Z migajaca g ostrzegawczg; na poboczach tylko bez niej.

(12) Prz zdym uzyciem nalezy sprawdzi¢, czy ryzyko dla pracownikow podczas ich
rozktadahiai, zdejmowania jest proporcjonalne do korzysci w zakresie bezpieczenstwa
uzys chrdzigki ich zastosowaniu.

(1 sie stosowanie urzadzen do mechanicznego rozktadania, zbiorki mobilnych pasow

o@ wczych na nawierzchni drogi, bez koniecznosci ekspozycji pracownikéw na drodze.
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6.5.2.2 Tablice ograniczenia skrajni poziomej

@
(1) W obszarach robot drogowych obiekty znajdujgce sie w skrajni drogowej powinny b \
wyraznie oznaczane.

Q@
(2) Do oznaczania czesci obiektéw znajdujgcych sie w skrajni poziomej drogi w obszarz

drogowych stosuje sie tablice U-204.

(3) Tablice do oznaczania skrajni poziomej te majg ksztatt prostokata o szeroko% m
i wysokosci 1,25 m, a do skrajni pionowej o wysokosci 0,3 m i szerokosci 1,0 m i sg pomalowane
W pasy na przemian barwy zottej i czarnej, kreskowane ukosnie w przypadku ograniczen skrajni
poziomej a pionowo w przypadku ograniczen skrajni wysokosci (rys. 6.5.4). @ ce U-204
muszg by¢ wykonane z czarno - zottych folii odblaskowych o klasie odblask najmniej
RA2 zgodnie z normg PN-EN 12899-1 [18]. \

v,
(@]

| 250

25
300
I
|
|
|
[

00

750

U-204a ach U-204d
Rys. 6.5.4. Tablice U-204 do oznakowania Q(% i w obszarze robét drogowych.

(4) Dolng krawedz tablicy stoso ej” do oznaczania skrajni poziomej umieszcza sie na
wysokosci 0,75 m nad pfaszcz@ zdni. Tablice te umieszcza sie na ptaszczyznie obiektu,
prostopadtej do osi drogi lubfb srednio przed nim w odlegtosci nie wiekszej niz 5,0 m.
Jednakze w przypadku zna ograniczen poziomych skrajni drogi, ruch nalezy zasadniczo
prowadzi¢ za pomocg batier owych.

(5) Krawedz pionowa ta@@a -204c/d powinna by¢ umieszczona w takiej odlegtosci (histn.) od
jezdni jak krawedz objektu=Natomiast wysokosc¢ skrajni podawana na znaku B-106a powinna by¢
pomniejszona o szg}%\géé opaski bezpieczenstwa b o szerokosci 0,2 - 0,5 m, a szerokos¢
skrajni podawan aku B-106 powinna by¢ pomniejszona o dwie szerokos¢ opaski
bezpieczenstwa szerokosci0,2-0,5m,

@ h=hi,—b (6.2)

S = Sjs — 2b (6.3)

* zawezonej skrajni podawana na znaku B-106a (m),
$¢ pomierzona obiektu nad jezdnig (m),
08¢ zawezonej skrajni podawana na znaku B-106 (m),

i erokos¢ jezdni pomierzona (m),
@oaska bezpieczenstwa o szerokosci 0,2 - 0,5 m.
posob umieszczania tablic U-204a, U-204b, U-204c, na zawezonych obiektach
edstawiono na rys. 6.5.5.
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Rys. 6.5.5 Sposéb umieszczania tablic U-204a, U-204b, U—20ktach 0 zmniejszonej skrajni w obszarach

ktore nie spowodujg uszkodzenia obiektu na dredze i Uprzedzenia kierujgcych o wystepowaniu

obiektéw ograniczajgcych skrajnie pionow 4,5m.
(8) Na obszarach robdt drogowych urz a@bramowe stosuje sie na drogach obcigzonych

duzym ruchem samochoddéw ciezaro gabarytach zblizonych do skrajni obiektow o
nienormatywnej skrajni, takich jak k&%o e montazowe budowlanych obiektéw inzynierskich
i budowlanych, wiadukty, estakady ciagi, przed ktérymi sg umieszczane (rys. 6.5.6).

(7) Urzadzenia bramowe stosuje sie w celu wsk ia maksymalnych gabarytéw pojazdow,
%z
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»646.6 Urzadzenia bramowe U-205 a) bez elementow uchylnych b) z elementami uchylnymi
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(9) Urzadzenia te dopuszcza sig do stosowania w przypadkach, w ktérych nienormatywna jest
skrajnia pozioma obiektu, pod ktérym ruch odbywa sie tylko jednym pasem; na podporach tego
urzgdzenia umieszcza sie.

(10) Urzadzenie bramowe ma wymiary odpowiadajgce wymiarom obiektu, przed ktorym
ustawione. Urzgdzenie bramowe ma elementy uchylne o szerokosci 0,30 m i wysokosci
przymocowane do dolnej krawedzi konstrukcji. Dolna krawedz elementéw uchylnyc

przebiegac¢ na wysokosci o 20 cm nizszej niz rzeczywista skrajnia obiektu. %
(11) Konstrukcja bramowa powinna by¢ wykonana z metalu, elementy uchylne z bla stalowej,
aluminiowej lub tworzywa sztucznego. Barwa konstrukcji bram powinna by¢ sz mentow

urzadzeniami skrajni. Dodatkowo mozna zainstalowac¢ sygnalizacje $ Z migajacymi

uchylnych na przemian zo6tta i czarna.
(12) Ograniczenia w ruchu wynikajace z prowadzenia robét nalezy o\f@amkami lub
ietl
Swiattami w kolorze bursztynowym.

6.5.2.3 Lampy ostrzegawcze | wczesnego ostrzegania

@

(1) Lampy ostrzegawcze i wczesnego ostrzegania (U-206) st
oznakowania pionowego, poziomego i innych urzgdzen bezpie
celu zwrdécenia uwagi kierujgcych na wystepowanie zagrozen
rejonie robot drogowych, zwezen jezdni, zamknietych paso
pasie drogowym.

ie jako uzupetnienie
a ruchu drogowego w
dze, w szczegdlnosci w
oraz innych przeszkod w

(2) W tabl. 6.5.3 zestawiono zastosowan lamp ostrzegawcz amp wczesnego ostrzegania w

obszarach robét drogowych w zaleznosci od klasy drogi aju urzadzenia brd, trybu pracy,
rodzaju promieniowania swiatta i klasy oswietlenia.

o srednicy soczewek min. 180 mm barwy zottej ypadku zamknigcia odcinka drogi dla

(3) Na tablicach kierujgcych, zaporach drogowych zy stosowac lampy ostrzegawcze U206a
rz
ruchu U-206b barwy czerwone;j. @

(4) Na wygrodzeniach ustawianych w po jezdni swiatta ostrzegawcze powinny byc¢
rozmieszczone w taki sposob, aby wyz ty szeroko$¢ jezdni wytgczonej z ruchu. Jesli
szerokos¢ ta przekracza 3,0 m, to nale tosowac Swiatto dodatkowe w taki sposob, aby

odstepy miedzy nimi nie przekraczag/ 1@
(5) W przypadku zamkniecia czesci 'e%@y rzy zachowaniu catego ruchu kierunkowego, nalezy

zamontowac lampy z zo6ttym Swiat zegawczym.

umieszczane w odstepach ni zych niz 20 m poza obszarem zabudowanym i 10 m w
obszarze zabudowanym. Larr%%ostrzegawcze umieszcza sie na wygrodzeniach wzdtuz jezdni,
na takiej samej wysokosgci,Vjak’ dla wygrodzen w poprzek jezdni. Lampy ostrzegawcze
umieszczone w ten sposg winny pracowac w trybie swiatta statego.

(6) Na wygrodzeniach ustaw@ wzdtuz jezdni lampy ostrzegawcze powinny by¢

(7) W miejscu zataman, su lub stopniowego zwezenia jezdni lub pasa ruchu, jezeli na
wygrodzeniach za@%&vﬁggno lampy ostrzegawcze w liczbie wiekszej niz 5, zaleca sie ich
stosowanie w taki , aby wytworzyty one wzdtuz wygrodzenia efekt fali kierunkowej
(swietlnej).

(8) Na urzadze@ zamykajacych odcinek drogi dla ruchu (bariery drogowe, zapory) konieczne
jest umiesz 0 najmniej 5 lamp ostrzegawczych nadajgcych sygnat czerwony staty.
a) Z a sig, aby uruchamianie takich sygnatow byto zautomatyzowane w zaleznosci od
jrzystosci powietrza i pory dnia.
sie, aby sygnaly nadawane na lampach ostrzegawczych funkcjonowaty
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Tabl. 6.5.3 Zestawienie zastosowan lamp ostrzegawczych i wczesnego ostrzegania w obszarach roboét drogowyclz>

Klasa Rodzaj
os$wietlenia promieniowa |[Tryb pracy Aplikacja i zastosowanie Klasa drogi
oswietlenia
o Q
L6 Ki/2s N EEEEB Tablice kierujgce U-106 x
E Zapory drogowe U-306 D
L7 Ki/1s N

L8H

Fale $wietlne na tablicach &
L8G + LBM + | i D, N E E E E E Kierujacych U-106 “A S, GP, G

Fale swietlne na pachotk
drogowych U-109 do

; . i A, 'S, GP, G,
zabezpieczania zdarzen 7LD
L8L Ki/ls, 25 D N : : : : : awaryjnych, tj. wypgd arie, '
L8M ! ! E R B E S be_dace' na wyposa
pojazdow patrolow
utrzymaniowyeh, stuz
ratowniczych K
Fale $wietln blidach
kierujgcychid=106
L8L E E E E E Pojedync mpy ostrzegawcze | . |
L8M dla stuz owych do e
zabe%fa miejsca
wypadko
R wl | U- ki $wietine
| VA‘E ﬁ Tablice ostrzegawcze
AN ! =209 Tablice zamykajace
;@; @ E@S /,‘i‘t Tablice wczesnie
NN = zegajace A, S, GP, G,
L8H Ki/1s D, N M ’ § /N @) QEaIe Swietlne na tablicach U-106 Z, LD
NI/ AN Lampy ostrzegawcze na
E E E E E i \""“‘Q pachotkach drogowych U-109 do
] dh £ zabezpieczania zdarzen
iiiii awaryjnych i wypadkéw przez
Y o stuzby drogowe i ratownicze
*\ J Lampy wczesnego ostrzegania na
— pachotkach U-109 do A, S, GP, G,
L9M . 4 & a‘a A ’ . . .
L9H Ki/1s, 2s D, N - Zabezpleczgnla zdarz’en Z, L, D
&= awaryjnych i wypadkéw przez

stuzby drogowe i ratownicze

VN 5N
AN ! ‘Q ; 'Q Lampy wczesnego ostrzegania na:
AN RN 72

C R U-207a/b Znaki $wietine
. (o) = U-208 Tablice ostrzegawcze
/RS
LoH Kif1s I& %: 5 = ’g: @ U-209 Tablice zamykajgce A/S,GP.G
ra 2 2 U-210 Tablice wczesnie
‘@ . ww o | OStrzegajgce
PR > d

. . Nt
Oznaczenia do tablic 5.3:
Klasa os$wietlenia (ilumijnac] dtug PN-EN 12352): L6, L7, L8, L9;

()
]
N
D)
b

R

Klasa L8G - swiatto podstawowe wraz z trybem nocnym

Klasa L8M - tryb fzmierzchowy,

Klasa L8H - t{é% y
Rodzaj promi ania Swiatta:
Ki — kierunk6we, Do - dookdlne,

1s -jednostronne)2s — dwustronne;
doy: 0 zien, N - noc.

Tryb pracy )
KI4sy.drég:
autostrada; S — droga ekspresowa; GP — droga gtéwna ruchu przyspieszonego; G — droga gtéwna, Z — droga
a; L — droga lokalna; D — dojazd.
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(9) W miejscach zmiany trajektorii jazdy, najazd na zaporg (przeszkodg) ograniczajaca ruch musj
by¢ poprzedzony tzw. falg swietlng, nadajgca sekwencyjne sygnaty zétte przesuwajgce sie W\
kierunku najazdu na przeszkode.

a) Fale swietlng stosuje sie na drogach szybkiego ruchu i autostradach, a takzel(n
drogach o innej kategorii, ale znacznie obcigzonych ruchem Ilub w migj
szczegolnie niebezpiecznych (ostre zakrety, brak widocznosci na tukac %ﬁ
wiaduktami itp.), a takze do wyznaczania granicy obszaru prowadzonych robg ie
drogowym.

b) Sposdb ustawienia fali swietlnej musi by¢ naturalny i z zachowaniem S’%l; celu
zapewnienia mozliwie fagodnej zmiany pasa ruchu, bez koniecznosci ownego
hamowania. C@

c) Liczba punktow swietinych w przypadku fali $wietinej powinna wyneési¢_min. 10 szt. w
przypadku drog klasy A, S i GP oraz min. 5 szt. w przypadku pozost drog.

d) Dopuszcza sie stosowanie fali swietlnej skfadajacej sie z 5 szt. abezpieczania
zdarzen awaryjnych i wypadkow na drogach klasy A, S i GP @ﬁiuzby drogowe i
ratownicze. &

(10) Lampy ostrzegawcze i wczesnego ostrzegania zofte U-206a sta
zblizaniu sie do stref robot drogowych, miejsc zwezenia jezdni, pr

sie do ostrzegania o
cia toru jazdy, czasowo
vaniu przejezdnosci drogi.

Y U-306b/U-306¢, tablicach
zamykajgcych U-209, tablicach wczesnie ostrzegajs —210, tablicach kierujgcych i

b) Barwe zoftg stosuje sie co do zasady deach, gdy ruch pojazdow jest
dopuszczony, lecz wymaga szczegodlnej os% ci i redukcji predkosci.

(11) Urzadzenia U-206b ,Lampy ostrzegawcze ne” stosuje sie do jednoznacznego
oznaczenia zamknigcia drogi, jezdni lub pasa rﬁ@;az zakonczenia przejezdnego odcinka
drogi w czasowej organizacji ruchu. Umieszcza\sie je"ha urzagdzeniach stuzgcych do fizycznego
zamykania ruchu (w szczegolnosci zapora owych U-306, urzgdzeniach do zamykania
drogi U-305), tak aby sygnaty czerwone iey\wyznaczaty granice obszaru wytgczonego z

ruchu. Lamp czerwonych U-206b nie stosuje Sie do oznaczania zwyktych zwezen jezdni ani
przesunigcia toru ruchu, jezeli przejaozd m kierunku pozostaje dopuszczony

6.5.2.4 Znaki swietlne x
(1) Znaki swietlne w postaci str tinych nalezy stosowac dla schematéw uproszczonych

dotyczacych robét o charaktzg%é jonarnym i postepujgcym, jako zabezpieczenie zdarzen na

drodze wskazujgc zmiane a takze na pojazdach stuzb drogowych (rys. 6.5.7). W celu
podniesienia bezpieczen ca sie stosowanie dodatkowych lamp wczesnego ostrzegania
o srednicy 300 mm.

(2) Znak swietlny pietn unkowy nalezy stosowac¢ na pojazdach/ zespotach pojazdow
drogowych do zabezpieczania awarii, miejsca zdarzen drogowych, inspekcji drogi,
nieplanowanych r oraz prac zwigzanych z utrzymaniem drogi. Strzaty S$wietlne
pietnastopunktov%uje sie na drogach dwujezdniowych oraz drogach klasy A, S, GP. Strzata
Swietlna pietn towa powinna by¢ wyposazona w sterowania wyposazone co najmniej w
nastepujace ?@onalnos’ci: wskazniki odzwierciedlajgcy kierunek wskazywania strzaty
swietlnej
a) znik btedu/awarii systemu,
b) ypadku tablic ruchomych (podnoszonych lub wysuwanych) réwniez we
wskazaniem potozenia strzaty swietlnej (zamknigta/otwarta),
ot zdalnego sterowania umozliwiajgcy sterowanie urzadzeniem bez
wychodzenia przez operatora z pojazdu.

§E® drogach pozostatych kategorii dopuszcza sige stosowanie strzat sSwietinych

iopunktowych. Dla stuzb ratunkowych dopuszcza sie mozliwos¢ stosowania lamp w kolorze
bieskim.
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(4) Odmiany urzgdzenia U-207f. Urzadzenia U-207a/U-207b ,Znaki swietlne z symbolem strzaty
8-punktowe” stosuje sie gtéwnie jako mobilne urzadzenia do czasowej organizacji ruchu na\
drogach klasy A, S i GP oraz na pozostatych drogach wielopasowych, w celu ostrzezenia(o
zblizajagcym sie zamknieciu pasa ruchu i wskazania kierunku jego opuszczenia. Umieszczoa j

w szczegdélnosci na tablicach zamykajacych U-209 montowanych na pojazdach lub przyc e:%e
zabezpieczajacych oraz na pojazdach stuzb drogowych i utrzymaniowych, ustawionyc tr

robot lub w miejscu zdarzenia drogowego. @

O ©|lflo. O o o~ 0o o ©_ O
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U-207a U-207b U-207c¢  U-207d U-207e U-207f
Rys. 6.5.7. Schematy znakéw swietinych U-207 x

(5) Urzadzenia U-207c/U-207d ,Znaki Swietlne z symbolem str punktowe" oraz U-207e
.Znaki swietlne z symbolem strzaty 24-punktowe” stosuje drogach o najwyzszych
predkosciach dopuszczalnych (w szczegolnosci autostradach’i gach ekspresowych) oraz w
miejscach wymagajacych zwigkszonej czytelnosci p ia opuszczenia pasa ruchu.
Umieszcza sie je na tablicach zamykajgcych U-209 or onstrukcjach montowanych na
mi energochtonnymi, w strefach

pojazdach zabezpieczajgcych lub przyczepach z urz
robo6t drogowych, awarii, wypadkéw oraz innych n zdarzen wymagajgcych szybkiego
wygrodzenia pasa ruchu.

(6) Urzadzenia U-207f ,Znaki swietlne z sy krzyza swietlnego” stosuje sie do
jednoznacznego oznaczenia zakazu Kkorzystania pasa ruchu, nad ktérym znak jest
umieszczony, w szczegdlnosci na tablica mykajacych U-209g oraz na konstrukcjach
montowanych nad jezdnig lub na pojazd zabezpieczajgcych. Znaku z symbolem krzyza
Swietlnego nie stosuje sie na pasach, ktérych ruch jest dopuszczony. Dopuszcza sie
zastgpienie znakéw U-207f réwnowaozn stemami opartymi na znakach o zmiennej tresci.

(7) W przypadku stosowania znaké %} nych U-207 przez stuzby ratunkowe dopuszcza sie
mozliwosé stosowania lamp w kol@; ieskim.

6.5.2.5  Tablice ostrzegawcze @

(1) Tablice ostrzegawc (rys.6.5.8) stosuje sie w obszarach roboét drogowych do

oznaczenia poczatku rob ogowych.

(2) Tablica ma tto barv@hej i ukosne pasy barwy czerwonej. Lico tablicy powinno byc¢
wykonane z folii odblaskowej typu 2 lub z folii pryzmatyczne;.

(3) Wewnatrz tabli szcza sie znak ostrzegawczy A-114 ,roboty na drodze". Dopuszcza sie
stosowanie sygnalizatora ostrzegawczy ogoélnego S-8 zgodnie z WR-Z31 [29], lamp

ostrzegawczyi ? tyskowych (pulsujgcych) lamp wczesnego ostrzegania U-206, nadajgcych
Swiatto ostrzegawcze nad tablicg U-208, ktory nie nalezy do dedykowanego programu

sygnaliza .
(AW p ku kolumny pojazdéw wykonujgcych szybko postepujgce roboty drogowe na
dany ie ruchu, na tablicy U-208 umieszczonej na pojezdzie lub maszynie roboczej
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Rys.6.5.8. Tablica ostrzegawcza U-208 ze znakiem A-111 @

6.5.2.6  Tablice zamykajgce

(1) Tablice zamykajgce (U-209a,b,c,d,e,f,g) stosu1e czasowej organizacji ruchu na
obszarach robot drogowych do zamykania pasow I, kallzu1e sie je na poczatku strefy
buforowej na pasie ruchu wymagajgcym zamknleaa strony nadjezdzajgcych pojazdow.

(2) Tablice zamykajace stosuje sie:
a) jako stacjonarne moduty przenosne,
b) nadbudowane na przyczepie,
c) montowane na pojezdzie, przycz

epka

(3) Rozréznia sie dwie odmiany tablic z cych:
a) duza — stosowana na drog@c )
b) mata — stosowana na pozosta

(4) Tablice zamykajgce, moga byc
elementy energochtonne lub urz

ane na pojazdach lub przyczepach wyposazonych w
rownowazne (TMA / TTMA).

(5) Alternatywnie mozna stos zasowe znaki zmiennej tresci zamiast konwencjonalnych

tablic zamykajgcych U-209,

(6) Lico tablicy oraz zna%@mleszczanych na tablicy zamykajgcej wykonane jest z folii
odblaskowej typu 2 lub ryzmatycznej; tto barwy zottej, ukosne pasy — barwy czerwone;j.

Na tablicy zamykajacej chu umieszczane sg znaki C-105. Dopuszcza sie ustawienie znaku
B-119 nad tabllcq :%Jaca Na tablicy instaluje sig strzaty sSwietine wyposazone w lampy
jajgce-sygnaty nakazu opuszczenia pasa ruchu zgodnie ze znakiem nakazu.

300 mm. Dobd przedstawiono w tabl. 6.5.4
(7) Schema y Swietlnej przedstawiono na rysunku nr 6.5.9
Tab. 6.5 wiary strzat Swietinych mocowanych na tablicach zamykajacych
Tablica zamykajaca Wymiary strzat swietinych (mm)

Rodzaj Symbol a b c d

U-209a, U-209b 200 900 650 2150

X U-209c 150 600 440 1400

< W)J{a U-209d, U-209e, U-209f 100 450 325 1075
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(8) Dziatanie lamp wczesnego ostrzegania winno by¢ skoordynowane z pracg lamp
ostrzegawczych w polu strzaty swietlnej oraz powinno odbywac sie w trybie asynchronicznym
w stosunku do strzaty Swietinej. Lampy wczesnego ostrzegania powinny wigczac
automatycznie w momencie podniesienia gornej czesci tablicy zamykajacej. La
ostrzegawcze do tablic zamykajgcych nalezy stosowac zgodnie z pkt. 6.5.3. Charaktefys
dziatania lamp ostrzegawczych i wczesnego ostrzegania zostata przedstawiona w tab 6.2.4.

(9) Tablica zamykajgca U-209 na state zwigzana z pojazdem lub przyczepg mus
posiada¢ tzw. powtarzacz odzwierciedlajgcy kierunek wskazywania strza
sygnalizujgcy awarie urzadzenia lub niski poziom natadowania akumulatoréw ora nien byc
umieszczony w taki sposob, aby byt widoczny w lusterku pojazdu holujgcego. @

(10) Znak musi by¢ zabezpieczony przed niekontrolowanym przestawieniem Iagh\p\;%ekreceniem.
System sterowania tablicg zamykajgcg U-209 nalezy wyposazy¢ w rozw e resetujgce
pamig¢ potozenia znaku C-105a/b oraz kierunek wskazywania strzaty C- omencie jego
wytgczenia i ponownego wigczenia aby unikng¢ wskazania niewtasciwego unikatu.

(11) W przypadku przyczep z tablicami zamykajgcymi pozostawiony%%jr dze bez potaczenia
Z pojazdem holujgcym nalezy wyposazyC je w przynajmniej cz dpory zapobiegajgce
przewroceniu sie na skutek podmuchu wiatru oraz hamulec postojewy zabezpieczajacy przed
stoczeniem sig pojazdu.

(12) Tablice zamykajgce na przyczepach wykorzystywanyc @ewozu fadunku lub innych
urzgdzen (kosiarki, malowarki itp.) powinny zapewnia¢ wi ¢ za przyczepa.

(13) Dopuszcza sie doposazenie tablic zamykajgcych U- U-209c w dodatkowe elementy
brd, np. stuzgce do mobilnego przekierowania ruchu, z zastosowanie zapor drogowych
wraz z lampami ostrzegawczymi.

A

b a

a— [ R

Rys. 6.5.9. @;t geometrii strzaty $wietlnej stosowanej na tablicach zamykajacych

N
Ny
Q®
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Rys. 6.5.10. Wzor tablicy zamykajacej duzej U-209a

(14) Tablica zamykajgca duza U-209c ze nakazu C-105a wedtug wzoru
przedstawionego na rys. 6.5.11 stosowana jest w dku, gdy zachodzi potrzeba zamknigcia

pasa ruchu, a wystepuje mozliwo$¢ ruchu zgodniexze znakiem (omijanie lub wyprzedzanie
pojazdu z tablicg U-209c¢ z prawej lub lewej 5%

360

360 360
- 300 30

*&
L
(@)
(-

1200
A

500 500
2200

@. -5.11. Wzor tablicy zamykajgcej duzej U-209c¢

2000
3600

500
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(15) Tablica zamykajgca mata U-209d,e z przestawnym znakiem nakazu C-105a i C-105bi
odwrotnie przedstawiona zostata na rys. 6.5.12. Przestawianie pozycji znaku nakazu powinno\
by¢ sterowane z kabiny kierowcy pojazdu. Znak musi by¢ zabezpieczony prz

niekontrolowanym przestawieniem lub przekreceniem. .

5 S
T £
N
O

2500

1400

N
§@
Jox

ﬁ* ' §
=" 1700 Q

Rys. 6.5.12 Wz6r tablicy zamykajacej matej U—ZOQK

(16) Tablica zamykajgca mata U-2090f Ze zhakiem nakazu C-105 wedtug wzoru przedstawionego
na rys. 6.5.13 stosowana jest w p u, gdy zachodzi potrzeba zamkniecia pasa ruchu, a
wystepuje mozliwos¢ ruchu zgo *\ znakiem C-105 (omijanie lub wyprzedzanie pojazdu z
tablicg U-209f z prawej lub Iewé@ l;?W).

(17) Tablice zamykajgce duZé& 9g ze znakiem swietlnym z symbolem krzyza swietlnego i
znakiem C-105b stosuj zasowej organizacji ruchu wytacznie do zamknigcia pasa
awaryjnego od strony nadjezdzajgcych pojazdow.

(18) Tablice U-209¢g ust@iq na poczatku odcinka wytagczonego z ruchu (np. przy zdarzeniu
drogowym, awarii zagrozeniu na pasie awaryjnym), tak aby przekaz byt jednoznacznie
odczytywany jak% ie z uzytkowania pasa awaryjnego.

3
N
-

Q®
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Rys. 6.5.13. Wzér tablicy zamykajacej matej U-209f (a) i-209g (b)ze znakie xunym z symbolem krzyza
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6.5.2.7 Tablice wczesnie ostrzegajgce @
(1) Tablice wczesnie ostrzegajgca U-210 stosuje sie do nego ostrzegania kierujgcych

pojazdami o zblizaniu sie do niebezpiecznego miejsca.

(2) W czasowej organizacji ruchu w obszarach robg @wych stosuje sie tablice wczesnie
ostrzegajgce U-210a oraz U-201b i c. &

(3) Tablice wczesnie ostrzegajgce U-210a ze zr

stuzy do ostrzegania kierujgcych pojazdami aniu sie do miejsca niebezpiecznego na
autostradach i drogach ekspresowych. Ust% je

niebezpiecznym. @
'ﬁz? (5§§) <::::i:>

~
=
o
o
®
Q
Q
o
W~
2
I
o
o
3
e
=)
N
®
o
3.
Q2
[%2]
o
®
3

OO N
O

2500

\‘

l

1500

Rys. 6.5.14 W z0oRtablicy wczesnie ostrzegajacej U-210a ze znakiem zakazu i uzupetniajgcym

— —~
N

a ga by¢ umieszczone znaki: ostrzegawcze (A-111) lub / i nakazu (B-119), znaki
zupethiajgce (F-119) oraz dwie lampy wczesnego ostrzegania U-206a o srednicy 300 mm,
(% zczone w gornych narozach tablic. Lampy ostrzegawcze do tablic zamykajacych nalezy
sowaé zgodnie z pkt. 6.5.3. Charakterystyka dziatania lamp ostrzegawczych i wczesnego

g Tg -210a wykonana jest z folii pryzmatycznej odblaskowo-fluorescencyjnej zottej. Na
upetia

c

strzegania zostata przedstawiona w tab. 6.2.4.
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(5) Tablice wczesnie ostrzegajgce U-210b i U-210c ze znakami ostrzegawczymi (rys. 6.5.15)
moga byc¢ stosowane na wszystkich drogach w celu uprzedzajgcego poinformowanie
uczestnikow ruchu drogowego o prowadzonych robotach.

OUWAGA!O @
$
O  UWAGA! O
N
@ @
a)  tablica U-210b b) tablica U-210c x

Rys. 6.5.15. Wzory tablic wczesnie ostrzegajgcych U-210b i U-210c ze znaka S gawczymi

zottej. Na tablicy moga by¢ umieszczone napis ,UWAG wa znaki ostrzegawcze A-111
+Roboty drogowe" i A-127 (Zator) oraz dwie lampy wcz 0 ostrzegania U-206a o srednicy
300 mm, umieszczone w gornych narozach tablic. Lam%gzegawcze do tablic zamykajacych
nalezy stosowac zgodnie z pkt. 6.5.3. oraz tab. 6.2.

(6) Tablice U-210b i U-210c wykonuje sig z folii pryzmatyg@gdblaskowo—fluorescencyjnej

miejsca ustawienia znaku do poczatku odcinka o o robotami drogowymi (przyktadowo “2
km"). Zaleca sig stosowanie tablic U-210b i c h klasy A, S i GP w odlegtosci 2 km od
prowadzonych robot, a na pozostatych drog odlegtosci 1 km.

(8) Alternatywnie mozna stosowac czaso@k zmiennej tresci zamiast konwencjonalnych
tablic wczesnie ostrzegajgcych U-210.

(7) Po tablicg U-210a i U-210b mozna umieszczaé{%ﬁ e typu T-101 wskazujgcg odlegtosé od
dro

(9) Na tablicach U-210a dopuszcz%% stawianie dwoéch lub trzech znakow drogowych
pionowych.
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Rys. 6.5.16. Przyktad lokaliza lic'wczesnie ostrzegajagcych w strefie ostrzegawczej i tablicy zamykajacej w
strefie buforowej obszaru ro@ wych na jezdni jednokierunkowej

Z najczesciej stosowanych zabezpieczajagcych i prowadzacych urzadzen brd
stawiono w tabl. 6.6.1.
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Tabl. 6.6.1 Symbole, nazwy i wzory lub rysunki pogladowe urzadzen bezpieczenstwa ruchu drogowe%
zabezpieczajacych i prowadzacych

Symbolinazwa | Wzér lub rysunek . . . . .
Wymagania techniczne i lokalizacyjne ?\
znaku pogladowy znaku

Zapory drogowe waskie (symbol U-306b) stosowane sg w ObSZ@I’aék

robot drogowych do zabezpieczen podiuznych i poprzecznyc
obszarze przejsciowym i buforowym jezdni. Zapory te majg wysekos¢ 2
cm (w przypadku zamknie¢ i zamknie¢ czesciowych, a
rozmieszczenia i koloru Swiatet ostrzegawczych). Gérna krawe

U-306b musi znajdowa¢ sig 100 cm nad powierzchnig montazu.
Zapory drogowe W przypadku zapor poprzecznych na jezdniach, stanow'l czgse
dP ,\
Ul 0Z

)

waskie czesciowego zamknigcia drogi (pasa ruchu). Nad nalezy
zastosowa¢ lampy ostrzegawcze (znak U-20 liwiajace
rozpoznanie zamkniecia pasa ruchu w porze%warunkéw
widzialnosci oraz w przypadku prac prowadzonych 0 ocnej.
Szczegdtowe wymagania techniczne i lokalizacyj rzedstawiono w
pkt. 6.6.2.1. m

Zapory drogowe azurowe (symbol U-SOGF)@éiy stosowaé w
obszarach robo6t drogowych tam, gdzi@ zwolony jest ruch pieszy.
Zapory azurowe to konstrukcje ramwysokos’ci 100 cm z
wypetnieniem z kraty. W goérnej czes’uje sie zapora drogowa
pojedyncza (symbol U-306c¢c) o szero cm, a w dolnej czesci pasek
dotykowy dla oséb z dysfunkcja wu. Pasek dotykowy musi by¢
zaprojektowany jak bariera odgradzajg :" naki 600-30 do 32) (Rysunek
a krawedz znajdowata sie nie
iedzy kratami odgradzajacymi a
0 cm w zadnym punkcie. Jezeli nie

U-306¢c
Zapory drogowe
azurowe — wyzej niz 15 cm nad ziemia. Od

chylne (U-307) wskazujg i zabezpieczaja
z obszary wytgczone z ruchu, kanalizujgc tor

drogowych umieszcza sig je na jezdni wzdtuz linii
rozdzielaj pasy ruchu, przy zawezonych pasach, krawedziach
jezdni o whigjscach czasowej organizacji ruchu, gdy samo
oznakowani ziome jest niewystarczajgce.

Smée’ wymagania techniczne i lokalizacyjne przedstawiono w pkt.

U-307b

Separatory
ruchu ciggte
niskieU-307e

U-307f

Separatory | U-307e
ruchu ciggte
wysokie i
wielofunkcyjne
U-307g/h
Separatory
ruchu pionowe
uchylne

-
|
U

-307h U-307i

N
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Balustrady chronigce (U-301a) i ogrodzenia segmentowe (U-302)

U-301a wskazujg na wystepowanie niebezpiecznych réznic wysokosci, wykopow
Balustrady i innych niebezpieczenstw wymagajgcych zabezpieczenia. W obszarach
chroniagce U-30Ta robot drogowych umieszcza sie je przed przeszkodg lub miejsce

U-302 niebezpiecznym w celu zabezpieczenia przed upadkiem z wysoko$
Ogrodzenia pieszych i rowerzystéw.

segmentowe [ Szczegotowe wymagania techniczne i lokalizacyjne przedstawiono k
U-302 6.6.2.3.
Bariery drogowe wskazujg na wystepowanie ryzyka zagrozen dkami
drogowymi z udziatem uczestnikéw ruchu lub robotnikéw d% W
czasowej organizacji ruchu w obszarach robo6t drogow je sie
U-308a drogowe bariery ochronne: state (U-308a), tymczaso 08b) lub
. mobilne (U-308c) w celu:
Drogowe bariery . . L )
ochronne - a) zapobiegania wjazdowi pojazdow do strefy ro wych,
state b) ochrony krytycznych konstrukcji budowlanych, takich jak
U-308b U-308a podwieszane elementy mostow, budowane po
Drogowe bariery c)  zmniejszenia potencjalnych zagrozen, iku m.in. zmian
ochronne - trajektorii ruchu lub rozdzielenia pasow z4{przeciw i kierunkami ruchu,
tymczasowe d) usprawnienie organizacji budowy j %Q sprawnosci i czasu
wykonania robot drogowych.
Szczegodtowe wymagania techniczne ilokatizacyjne przedstawiono w pkt.
U-308b 6.6.2.4 i wrozdz. 8.
Bariery mobilne tymczasowe 1} U—3080) stuzg do ochrony
pracownikow drogowych pr; \ argnieciem pojazdow w strefe

U-308c prowadzenia robot drogowych\Mobilna bariera tymczasowa dziata jako

Drogowe bariery zintegrowana bariera z ci n\i przyczepa oraz z platformg wraz ze
ochronne zintegrowanym zasilani oznakowaniem, $wiattami, poduszka
mobilne, zderzeniowg energochtonng @o bilng U-309b. Bariery mobilne moga by¢

tymczasowe stosowane miedzy innymi w czasie prowadzenia szybko postepujgcych
robdt drogowych n wielopasowych o duzym natgzeniu ruchu
pojazddw.
U-308c Szczegodtowe zQiady owania przedstawionow pkt. 6.6.2.4.
Urzadzenia htonne stanowia jeden z elementéw zabezpieczenia
U-309b+U- uzytkowni drogi, i pracownikéw drogowych wjazdem pojazdu w
107+U-210 strefe robot drogowych i skutkami uderzenia pojazdu w zakorczenie
Poduszki bariery;obiekty budowlane, pracownikow drogowych.
zderzeniowe WO % organizacji ruchu do zabezpieczania robét drogowych

energochtonne sto% poduszki zderzeniowe energochtonne mobilne TMA/TTMA z

mobilne z niem (U-309b+U-107+U-210).

oznakowaniem

)

U-309b+U-107
+U-210

dzenie energochtonne TMA/TTMA to pochtaniacz energii (thumik
ntowany na ciezaréwce) montowany na pojezdzie. Szczegdétowe
zasady stosowania przedstawionow pkt. 6.6.2.5.

U-3n

Zapora drogowa
buforowa

Zapora buforowa (symbol U-311) to poprzeczna bariera pochtaniajgca
energie. Zapora ta moze by¢ na przyktad umieszczona na poczatku strefy
buforowej obszaru robo6t drogowych, za oznakowaniem krawedzi, w celu
ochrony pracownikéw drogowych przed ruchem w obszarze robét lub w
celu ochrony uzytkownikéw drog przed uderzeniami w obiekty state lub
wjechaniem w wykopy w obszarze robot.

Zapora buforowa moze by¢ na przyktad potagczona z zaporami
drogowymi (U306b), tablicami prowadzgcymi, tablicami kierunkowymi
lub separatorami. Zapora ta powinna by¢ dostosowana do szerokosci
obszaru roboczego.

Szczegdétowe wymagania techniczne i lokalizacyjne przedstawiono w pkt.
6.6.2.5

U-315

Ktadki
tymczasowe

Tymczasowe kfadki dla pieszych (symbol U-315) stosowane sg na
obszarch robdt drogowych w celu zapewnienia dostgpu pieszym do
wszystkich obiektow i przestrzeni publicznych onad wykopami, duzymi
uskokami terenu, w okolicach, w ktorych prowadzone sg roboty drogowe.

Szczegodtowe zasady stosowania przedstawiono w pkt. 6.6.2.7.
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6.6.2. Szczegotowe wymagania techniczne i lokalizacyjne @
6.6.2.1 Zapory drogowe pojedyncze i azurowe

(1) Zapory drogowe w czasowej organizacji ruchu stosuje sig do wygrodzenia stref prowadzenia
robot drogowych w miejscach podwyzszonego ryzyka wejscia lub wjazdu uzytkowniko
do strefy robot. W celu szczelnego wygrodzenia i zamknigcia frontu roboét, boczn
wjazdow oraz koncow pasa poprzez stworzenie fizycznej bariery i czytelnej krawedzi strefy
robdt widocznej z daleka. Stosuje sig: zapory pojedyncze, azurowe i buforowe. (\Z%

(2) Zapory drogowe waskie U-306b (rys. 6.6.1.a) stosuje sie do wygrodzenia miej adzenia
robot, w ktorych nie wystepuje ruchu pieszy lub rowerowy. Zapory stuzace rodzenia
wzdtuz jezdni powinny by¢ ze sobg potgczone oraz osadzone w podstawach owych o masie
nie mniejszej niz 28 kg kazda. Przy wygrodzeniach stosowanych wzdtuz jezdni nie dopuszcza

sie wystepowania przerw w ciggu zapor.

(3) Zapory drogowe azurowe symbol U-306c (rys. 6.6.1.b) stosuje sie @%radzania miejsc
prowadzenia robot drogowych, a w szczegdlnosci w przypadkach wygradzania miejsc robot

prowadzonych na chodnikach, drogach dla pieszych, drogach ieszych i rowerow lub
drogach dla rowerdow oraz do wygrodzenia robot prowadzonyc dniach przylegtych do
drog dla pieszych i drog dla rowerow.

a) b)

250|250

\—g,a

250

900-1100

(4) Na rysunku 6.6.2 przedstaw rzyktadowe schematy obrazujgce ustawienie tablic

Rys. 6.6.1 Rysunki poglagdowe zapér drogow Wjedyncze] (U-306b), b) azurowej (U-306c¢)
(@' o?z
6

kierunkowych i zapor aZurowyc@ b) na odcinku ulicy jedno i dwujezdniowe;.

(5) W przypadku prowadzenia\ro drogowych na chodniku nalezy uwzglednia¢ wymagania
0s6b ze szczegodlnymi i, a przede wszystkim zapewnienie dostepnej szerokosci
chodnika nie mniejszej n%wykonaniem mijanek dla wozkéw w odlegtosci nie wiekszej niz
25 m (rys. 6.6.2), wy@ia elementéw systemu prowadzenia oséb niewidomych i stabo
widzacych.

(6) Zapory drogo dyncze U-306b oraz goérny pas zapory drogowej azurowej U-306¢
zabezpieczajac jsce robot nalezy umieszczac¢ na wysokosci 1,00 m (w tolerancji od 0,95 m
do 1,05 m), mierza€ od poziomu nawierzchni drogi do gérnej krawedzi zapor. Zaleca sig, aby

dolna kraw nego pasa zapory azurowej o szerokosci minimum 0,10 m znajdowata sie na
wysokosei(o 0,15m nad poziomem nawierzchni.

(7) W @? e zabudowanym nalezy zwrdci¢ uwage, aby zapora drogowa umieszczona
b srednio na skrzyzowaniu drog nie ograniczata kierujgcym widocznosciinnych uczestnikow
ruch ezeli zachodzi potrzeba umieszczenia znaku drogowego na zaporze, to dolna krawedz

A nie moze znajdowac sig ponizej gornej krawedzi zapory.

Q
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(8) Poczatek i koniec ciggu zapdr drogowych U-306b i U-306¢c stosowanych do wygradzania
jezdni lub pasa ruchu nalezy dodatkowo oznakowac lampami ostrzegawczymi U-206, zgodnie
wymaganiami okreslonymi w pkt 4.4.2 rozporzadzenia oraz w pkt 6.5.2.3 niniejszych Wzorc¢
standardéw. Lampy ostrzegawcze U-206 stosuje sie w szczegdlnosci w porze nocnej®r
warunkach ograniczonej przejrzystosci powietrza, w celu jednoznacznego rozpoznani
kierujgcego zamkniecia jezdni lub pasa ruchu. W przypadku ustawienia zapor drogowyc z
pasa ruchu nalezy od strony najazdu stosowac¢ dodatkowe oznakowanie, zgodnie z em
przedstawionym na rys. 6.6.2

(9) Na wygrodzeniach ustawionych wzdtuz jezdni lampy ostrzegawcze 6 nalezy
umieszcza¢ w odstepach nie wigkszych niz 20 m poza obszarem zabudow az10mw
obszarze zabudowanym, zgodnie z wymaganiami okreslonymi w pkt 4.4. 2 adzenla oraz
w pkt 6.5.2.3. Lampy ostrzegawcze umieszcza sie na wygrodzeniach J ezdni na takiej
samej wysokosci, jak dla wygrodzen w poprzek jezdni; powinny one ac¢ zasadniczo w

trybie $wiatta statego. W miejscach zataman, skosu lub stopniowedc
ruchu, w przypadku zastosowania wiekszej liczby lamp, zaleca sig i
zapewniajgcy wzdtuz wygrodzenia efekt fali kierunkowej
zamykajacych odcinek drogi dla ruchu (bariery drogowe, zap

wezenia jezdni lub pasa
ieszczenie w sposob
ietinej). Na urzadzeniach
ileszcza sie co najmniej 5

lamp ostrzegawczych nadajgcych sygnat czerwony staty; ie, aby uruchamianie tych
sygnatow byto zautomatyzowane w zaleznosci od przejrzy. i'powietrza i pory doby.
JEZDNIA
L max 25,0 m L L max 25,0 m L
l |

w g ww

DROGA DLA PIESZYCH

a | a
Ke}

8 = S

g L9 g =

U-306¢ > U-308¢c -

Rys. 6.6.2 Przyktadowy schemat o UJace ustawienie zapor drogowych pojedynczych (U-306b) i azurowej (U-

306c¢) na odcinku chodnika, r@ owadzone sa roboty drogowe

(10) Zapory drogowe po cze i azurowe nie stanowig bariery ochronnej, dlatego stasowane
przy matych predkesciach dopuszczalnych. W przypadku duzych zagrozen powodowanych
wjazdem ,zabtgka %mezmlemajacych trajektorii jazdy) pojazdow w strefe prowadzenia
robot pojazdéw ieczenstwo pracownikow nalezy zapewni¢ poprzez zastosowanie:
odpowiedniej 'ci strefy buforowej, barier drogowych, pojazdéow z urzadzeniami
pochtaniajgcy nergie lub zapo6r drogowych buforowych.

6.6.2.2 ratory ruchu

(ms t ruchu przeznaczone sg do optycznego i mechanicznego:
zdzielenia pasow o przeciwnych kierunkach ruchu,

wyznaczenia toru jazdy pojazdéw,
@c) wyznaczenia zawezonych paséw ruchu,
d

) wyznaczania krawedzi jezdni,
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e) przeciwdziatania niepozgdanemu (niekontrolowanemu) przejezdzaniu pojazdow s
na powierzchnie wytgczone z ruchu, obszary przeznaczone dla ruchu pieszego i \
rowerowego.

f) Separatory ruchu U-307 stosuje sie w czasowej organizacji ruchu w obszarach
robot drogowych tam, gdzie wyznaczenie pasow ruchu za pomoca znakow

poziomych jest niewystarczajgce dla zapewnienia bezpieczenstwa i ptynngs
ruchu w zwigzku z prowadzonymi robotami w pasie drogowym.

(2) Separatory ruchu moga by¢ stosowane jako: @

a) ciggte niskie U-307b,
ciggte wysokie i wielofunkcyjne U-307¢/f,

b) @
c) punktowe, pionowe uchylne U-307g/h. %
d)

u

punktowe, tablice uchylne U-307i. Q
(3) Separatory ciggte niskie U-307b stosuje sie w czasowej organiz% w zwigzku z
robotami prowadzonymi w pasie drogowym. Separatory U-307b barwy ej (rys. 6.6.3, tabl.
6.6.2), uktadane na jezdni liniowo i tworzace na jezdni cigg w ie pasa. Wzdituz tak
oznakowanego rozdzielenia pasow ruchu dodatkowo nalezy umiesdic ce kierujgce U-106e/f.

(4) Separatory ciggte niskie U-307b powinny by¢ wykonane
sztucznego lub betonu. Muszg by¢ odpowiednio przymocowa
zapobiegajacy przemieszczaniu. Ponadto powinny posiadad

do nich tablic kierujgcych U-106¢e/f.

koudarowego tworzywa
wierzchnijezdni w sposéb
y umozliwiajgce mocowanie

Rys. 6.6.3. Przyktady separa@lqgwch niskich U-307b barwy zéttej

N

Tabl. 6.6.2 Wymi?fy%)@oréw ciagtych niskich U-307b

. Maksymalna wysokosé Dtugosé Maksymalna szerokosé
Rodzaj separatora
h (mm) 1 (mm) w (mm)
Duzy 200 700 + 800 400
Sredni, W, 100 400 + 500 280
Maty (| % 70 150 + 200 150

N
oA
o(%| zacji ruchu w zwigzku z robotami prowadzonymi w pasie drogowym. Separatory U-307e i

.“ 07f barwy zo6ttej i czerwonej montowanych na przemian (rys. 6.6.4, tabl. 6.6.3), uktadane na
%, dni liniowo i tworzgce na jezdni cigg w formie pasa.
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(6) Separatory ciggte wysokie U-307e i wielofunkcyjne U-307f powinny by¢ wykonane z
tworzywa sztucznego, stali, betonu, betonu ze stalg o odpowiedniej wytrzymatosci. W przypadku\
wykonania separatorow z tworzywa sztucznego nalezy umozliwia¢ obcigzenie ich wnetrza

poprzez zasypanie piaskiem lub zalanie woda. .

(7) W przypadku separatorow wykonanych ze stali, betonu lub stalowo — betonowych g%l%

wyposazy¢ je w elementy odblaskowe barwy zottej.

Rys. 6.6.4. Przyktadowy element separatora U-307e/f

Tabl. 6.6.3 Wymiary separatorow ciggtych wysokich U-307e/f & i

- Wielko$é | Wysokosé Dtugosé Szerokosé Minimalna masa
Rodzaj separatora
separatora | p [mm] 1 [mm] w [mm] [kg/mb]
Duzy >1000 1500 + 2000 450 + 600 200
Z tworzyw sztucznych Sredni 800 1000 + 1500 400 + 550 120
Maty 500 800 + 1100 350 + 450 60
Z betonu, stali lub betonu i stali >500 1000-15000 250-800 25

(8) Separatory ruchu punktowe, pion
ruchu w zwigzku z robotami prowa
ruchu lub oddzielenia pobocza j
do 15 metréw w osi linii lub wz

(9) Separatory uchylne U-3

mie¢ ksztatt stupka o €ej

zniszczeniem wskutek graj
powinna wynosi¢ od 0,@

podczas zgiecia tr

@

uchylne U-307h stosuje sie w czasowej organizacji
dzonymi w pasie drogowym w celu rozdzielenia kierunkow

Elementy zotte poy/ﬁ& ¢ odblaskowe.
)

{

N
N
S

7 N

Q. 6.6.5. Przyktadowy element separatora pionowego uchylnego U-307h

dnicy i konstrukcje podatng w celu zabezpieczenia przed
ania pojazdu. Wysokos¢ uchylnych separatorow ruchu U-19
1,2 m, a ich srednica 60-120 mm. Elementy te nie powinny sie
e odksztatcac. Barwa stupkow uchylnych powinna by¢ zo6tto — czerwona.

WR-Z-51
robét drogowych
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(10) Tablice uchylne U-307i barwy zoéttej wyposazone w punktowe elementy odblaskowe stosuje
sie w czasowej organizacji ruchu dla uzupetnienia:

a) linii dzielgcych pasy ruchu przeciwbieznego,

b) linii dzielgcych wspétbiezne pasy ruchu.

Q@
(11) Tablice uchylne (rys. 6.6.7) muszg mie¢ konstrukcje podatng na zgigcia
zabezpieczenia przed zniszczeniem wskutek najechania pojazdu. Elementy te nie Ty
podczas zgiecia zatamywac sie ani tak odksztatcac¢ trwale, tak by poskutkowato tym

zastonieciem odbtysnika.

(12) Odbtysniki barwy zéttej i korpusy barwy zoéttej lub zottej fluorescencyjne
elementéw odblaskowych dla ruchu tymczasowego powinny spetnia¢ wymagania
zatgczniku nr 2 do rozporzgdzenia w tabelach 6.1i 6.4. %

180-220
min. 280

120200 | 150-180

Rys. 6.6.6 Tablica uchylna z elementami @@wymi U-307i
6.6.2.3  Balustrady i Wygroa’z@

(1) Urzadzenia zabezpi stosuje sie w celu wyeliminowania Ilub ograniczenia
niebezpieczenstw, na ja@ razony jest pieszy lub rowerzysta korzystajgcy z drogi i obiektow

przy niej potozonych.

(2) W obszarach %drogowych do zabezpieczania ruchu na trasach dla pieszych i

rowerzystow stosuyj balustrady, ogrodzenia i stupki blokujgce. Urzgdzenia te mogg byc

wykonane z two@ztucznych, drewna, betonu lub metalu. Dodatkowo, jako wygrodzenia
ne zielen, zywopftoty i drzewa.

moga byc¢ Wyk@
(3) Balustra je sie w celu zabezpieczenia pieszych i rowerzystow, jezeli istnieje wysokie
iestwo ich upadku z wysokosci, ktéry moze skutkowac utratg zycia lub trwatym

uszkodzeniem-ciata. Ryzyko wystapienia potencjalnych zagrozen bezpieczenstwa pieszych
azdym przypadku indywidualnie.

ocenia@S
( ecarsie stosowanie balustrad, jezeli przy drodze dla pieszych lub drodze dla rsg (w

us ane sg (wedtug WR-D-41-2) :
@ wody powierzchniowe (zbiornik, rozlewisko, réw itp.) o gtebokosci powyzej 0,50 m, w

Q odlegtosci mniejszej niz 5,0 m od krawedzi chodnika,
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d) skarpa wykopu o wysokosci wigkszej niz 0,50 m, mierzac od poziomu tereny
i pochyleniu wiekszym niz 1:1,5, w odlegtosci mniejszej niz 2,0 m od krawedzi chodnika

e) skarpa wykopu o wysokosci wiekszej niz 1,00 m, mierzgc od poziomu terenu:

— przy pochyleniu skarpy 1:4 w odlegtosci mniejszej niz 2,0 m od krawedzi chodnika

— przy pochyleniu skarpy 1:1,5 w odlegtosci mniejszej niz 5,0 m od krawedzi choc?m&

(5) Wysokos¢ balustrady na drodze dla pieszych hb powinna wynosi¢ co najmni

Balustrade sytuuje sie na pasie buforowym lub pasie obstugujgcym, w odlegtosci ni zej
niz 0,20 m od skrajni chodnika (zachowujgc dodatkowy pas bezpieczenstwa). nych
warunkach dopuszcza sie usytuowanie balustrady bezposrednio przy skrajni cho

(6) Balustrady na drogowych obiektach inzynierskich oraz schodach i pochylni igzanych

z tym obiektami, projektuje sie zgodnie z WR-M-11i WR-M-71.

(7) Ogrodzenia projektuje sie w miejscach, w ktérych nalezy oddzieli¢ pi%@i rowerzystow

od jezdni oraz uniemozliwi¢ im przekroczenia jezdni w miejscach nied ych lub w celu

skanalizowania ruchu pieszych i rowerdw. Stosuje sig je obok jezdni, w p uforowych drogi

dla pieszych, na krawedzi pobocza, na pasie dzielgcym jezdnie, i ysepkach przystankow
tramwajowych od strony jezdni dla ogrodzenia torowiska tramwajo %

a) Ogrodzenia segmentowe projektuje sie stosujgc nastepuj

— ogrodzenia wystepujg w postaci ram o konstr

przezroczystymi ptytami itp. wspartymi na stupka

— wysokos¢ ogrodzen powinna wynosi¢ od 0,8 m

— mniejszg wysokosc¢ z podanego powyzej prze

w ktérych ogrodzenie moze ograniczy¢ wi

obrebie skrzyzowan lub przejs¢ dla piesz
b) Ogrodzenia segmentowe petnoscienne chrani eszych przed ochlapaniem woda
& W miejscach, gdzie piesi sg narazeni

opadowg, w zwigzku z tym nalezy je sto
na ochlapanie.
c) Ogrodzenia muszg by¢ tak wbudowane;Saby nie ograniczaty widocznosci, w

sady:
rewnianej z siatkami,
stawie 1,5 do 2,0 m,

alezy stosowac¢ w miejscach,
S¢ kierujgcym pojazdami, np. w

szczegolnosci pieszych (w tym dzieci zekujgcych przed przejsciem dla pieszych.

d) W obszarze przejs¢ dla pieszych ia segmentowe powinny by¢ odpowiednio
odgiete tak, aby nie ograniczatyawidoeznosci. Projektuje sie je zgodnie z zasadami
przedstawionymi w WR-D-41- 7.

6.6.2.4 Drogowe bariery ochronne

(1) W obszarach czasowej organizacji rug
(U-308b) lub mobilne (U-308c) bari ochronne w celu:
a) zapobiegania wjazdo

b) ochrony krytyczny 45&
mostow, budo

C) zmniejszenia po
rozdzielenia pasow,

d) usprawnienie o
drogowyc&%

(2) State bariery @Ne (U-308a) stosuje sie na obszarach czasowej organizacji ruchu w

ych zagrozen, w wyniku m.in. zmian trajektorii ruchu lub
rzeciwnymi kierunkami ruchu,
izacji budowy i poprawe sprawnosci i czasu wykonania robét

przypadku, gdy:
a) istnie@zliwos’é wykorzystania istniejgcych na drodze statych barier ochronnych i
ba spetniajg wymagania wynikajgce z potrzeb czasowej organizacji ruchu, lub
tate bariery ochronne po zakonczeniu robot drogowych bedg stanowi¢ element
j Organizacji ruchu,
@ pne bariery tymczasowe nie spetniajg wymagan wynikajgcych z potrzeb

ezpieczenia obszaru robot drogowych,
opuszczalna predkosc¢ tymczasowa VTge > 80 km/h.
( te bariery ochronne stosowane lub wykorzystywane w czasowej organizacji ruchu na

obszarach robot drogowych na czas prowadzenia robét budowlanych lub w czasowej
ganizacji ruchu wymagaja, aby ich wiasnosci uzytkowe musza by¢ zgodne z wymaganiami
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normy PN-EN 1317 [20], [21], [22], [23]. Jako wyrdb budowalny podlegajg certyfikacji i powinny
posiadac¢ oznakowanie CE.

(4) Tymczasowe bariery ochronne (U-308b) jako przenosne urzadzenia bezpieczenstwa ru

drogowego zaprojektowane sg do szybkiego i wielokrotnego montazu i demontazu, uzywa (o)
zabezpieczenia obszaréw robot drogowych lub sytuacji awaryjnych, umozliwiajgce zajm
matych szerokosci jezdni w zawezonym z reguly przekroju poprzecznym drogdi:
tymczasowe wymagajg ich usuniecia po zakonczeniu prac drogowych lub ustani acji
awaryjnej.

(5) Tymczasowe bariery ochronne (U-308b) stosuje sie w obszarach czaso &ganizac]i
ruchu, a w szczegolnosci w przypadku, gdy:
a) na drodze pracujg robotnicy drogowi, a rzeczywista predkosc¢ ejezdzajacych

pojazdow przekracza 50 km/h,
b) wystepuje zagrozenie wjazdu w strefe robot drogowych ,,za% ych" pojazdow

wymagajgce ochrony pracownikéw znajdujgcych sie w strefie rogowych,
c) wzdtuz strefy prowadzenia robét drogowych prowadzony jest ru ieszychirowerow,

wymagajacy ochrony pieszych i rowerzystéw znajdujac sie strefie wolnej od
przeszkod,
d) wystepuje zagrozenie urazami kierowcoéw pojazdow odowanymi wjazdem w

obszar robot drogowych lub zderzeniami czofowymlf% dowanymi tymczasowymi

Zmianami trajektorii ruchu, w wyniku braku ro ia pasow z przeciwnymi
kierunkami ruchu,

e) w strefie robot drogowych wystepujg krytyczn ukcje budowlane wymagajgce
szczegolnej ochrony,

f) w obrebie jezdni lub w strefie bez prze najduja sie gtebokie wykopy (o
gtebokosci przekraczajacej 0,5 m) lub pryzmy. z materiatami,

g) stata bariera ochronna na drodze lub S zostata tymczasowo zdemontowana
podczas prowadzonych prac drogowych:

(6) Tymczasowe bariery ochronne zwykle stosowaneé sg w czasowej organizacji ruchu na
wadzenia robot budowlanych lub w czasowej

ania na state w konstrukcji drogi, jako obiektu
\ nie sg wyrobem budowlanym, poniewaz nie
o" zawartej w art. 2 pkt 1 rozporzgdzenia 305/201M
dowlanych [5]. Bariery te wymagajag przeprowadzenia
mg PN-EN 1317-2 [21], potwierdzone raportem
odstawg oceny i weryfikacji wiasciwosci uzytkowych
st Rekomendacja Techniczna wystawiona przez Krajowag
gcg akredytacje w zakresie wyrobéw w budownictwie

organizacji ruchu i nie sg przeznaczone do
budowlanego. Tymczasowe bariery o
wypetniajg one definicji ,wyrobu budo
[6] i w art. 2 pkt 1 ustawy o wyroba
badan zderzeniowych zgodnie
akredytowanej jednostki badaw
tymczasowych barier ochronn
Jednostke Oceny Technicz
komunikacyjnym.

(7) Przyktad Iokalizacji@%asowych barier drogowych do zabezpieczania strefy robot
0

drogowych na jezdni je runkowej przedstawiono na rys. 6.6.7.

(8) Szczegotowe zasady doboru i lokalizacji drogowych tymczasowych i statych barier
ochronnych w ob@ robét drogowych przedstawiono w rozdz. 8.

3
N
-

Q®
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K poboca PRZEJSCIOWA

Rys. 6.6.7 Przykiad lokalizacji tymczasowych barier drogowyché%bezpieczania strefy robét drogowych na jezdni
jednokierunkowej

) stuZzg do ochrony pracownikéw drogowych
wych. Mobilna bariera ostonowa dziata jako
raz z platformg wraz ze zintegrowanym
tonng, mobilng poduszka zderzeniowa.

(9) Bariery mobilne tymczasowe (symbol U-3
przed wtargnieciem pojazdu w strefe robg
bariera zintegrowana z ciggnikiem i pr
zasilaniem, swiattami, oznakowaniem, e

(10) Bariery mobilne moga byc¢ sto miedzy innymi w czasie prowadzenia szybko
postepujgcych robot drogowych na h wielopasowych o duzym natgzeniu ruchu pojazdéw
(rys. 6.6.8irys.6.6.9.).

(11) Stosowane mobilne bariery @asowe MBT zapewnig skuteczng ochrone pracownikow na
dtugosci 13,0 — 32,0 m przy i ym ugigciu bariery przy uderzeniu w nig pojazdu. Mobilne
bariery tymczasowe MBT rzetestowany i dopuszczone do stosowania w USA, Wielkiej
Brytanii i wielu innych kr h dnie z wymaganiami NCHRP 350 i MASH w klasach TL-2i TL-
3, przyczyniajac sie do enia poziomu bezpieczenstwa robotnikow drogowych.

budowlane), opcjon ozliwosci podnoszenia ciezkich tadunkéw dzwigiem, zasilanie energia
Z generatora, Swi ocze o duzej jasnosci do prac nocnych, oznakowanie (np. tablica
ostrzegawcze), zenia pochtaniajgce energie montowane na cigezaréwce (TMA), zamykane
schowki i wiel ch funkcji zwiekszajgcych bezpieczenstwo i wydajnos¢ pracy na miejscu
prowadzeni rogowych.

S
S

(12) Oprocz funkcji2 Echr ych, systemy MBT umozliwiajg transport tadunkéw (materiaty
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Rys. 6.6.8 Przyktad funkcjonowania mobilnej bariery tymczasowej MTB w czasie pra a drodze [48]

R + 1.

¥

=--
= =

WORK AREA

=--
= =
WORK AREA

&
Jox
Q

O

Q
>

100m

Legenda:
B pachotki drogowe
| pojazd zabezpieczajacy
'ﬁ' przyczepka TMA

Rys. 6.6.9 Schemat przedstawiajacy zasady ochrony pracownikow drogowych za pomoca mobilnej bariery
tymczasowej MTB w cz pracy na drodze w poréwnaniu do prac prowadzonych z zabezpieczeniem pracownikéw
tylko pojazdami [48]

6.6.2.5 Urzqq, @ergochfonne

(1) Urzadze rgochtonne stanowig jeden z elementéw zabezpieczenia uzytkownikéw drogi
i pracow rogowych wjazdem pojazdu w strefe robot drogowych i skutkami uderzenia
pojazdu onczenie bariery, obiekty budowlane, pracownikow drogowych.

(2) W%&Nej organizacji ruchu do zabezpieczania robot drogowych stosuje sie wybrane
u

Zadzenia energochtonne, a w szczegolnosci poduszki zderzeniowe energochtonne mobilne z
3 ’e ,‘ aniem (U-309b+U-107+U-210) oraz buforowe zapory drogowe (U-310).

gdzenie energochtonne TMA/TTMA to pochtaniacz energii (ttumik montowany na
aréwce) montowany na pojezdzie (rys. 6.6.10). TMA/TTMA pochtania cze$¢ energii
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uwolnionej przez nadjezdzajgcy pojazd podczas zderzenia i wyhamowuje ten pojazd de
predkosci 0 km/h na odcinku kilku metréw. Powoduje to znacznie mniejsze uderzenie w
uzytkownika drogi niz w przypadku, gdyby pojazd wypadajacy z drogi uderzyt bezposrednio
modut ochronny lub pracownikow [49].

Q@
(4) Skutecznos¢ systemoéw TMA/TTMA zalezy od sposobu jego ustawienia na drodz
zalezy od starannego ustawienia przez kierowce w taki sposob aby stanowito barie iedzy
ruchem drogowym a obszarem roboét. Widocznym efektem zastosowania systemow T MA

jest:

sprawic, ze strefa robot bedzie lepiej widoczna dla nadjezdzajacych po
b) Ochrona zycia dla pracownikéw drogowych i kierowcéw w strefach ?&
c) Zmniejszenie ciezkosci obrazen przez absorbcje uderzenia.

U

a) Zwiekszenie spostrzegania w strefy robdét, gdyz obecnos¢ TMA/TTM ze
é;@w

Rys. 6.6.10. Przyktad systemu TMA/& -309 +U-107+U-210) z samochodem ciezarowym

(5) Aby chroni¢ praco OwWd drogowych wykonujgcych prace reczne na pasie ruchu,
ciezarowki lub przycze ia sie w odpowiedniej odlegtosci, zdefiniowanej jako odlegtosc
respektowana, od miejs cy (rozdz. 7.1.4.4). Stosowanie TMA/TTMA jest obowigzkowe na
autostradachidrog ekspresowych podczas robét drogowych, szczegolnie w strefach o duzej

predkosci.
(6) System T MA musi by¢ przetestowany i zatwierdzony. Mechaniczne czesci
TMA/TTMA, n Cja podnoszenia i opuszczania, muszg posiada¢ oznakowanie CE zgodnie
z dyrektyw owa. Urzadzenia energochtonne powinny spetnia¢ wymagania testu NCHRP
350 (lub @

L

dla pojazdu uderzajgcego z predkoscig 70 km/h,
3 dla pojazdu uderzajgcego z predkoscig 100 km/h.

ka lub przyczepa petnigca funkcje ochronng jest definiowana jako modut ochronny

3 Ciggnacy urzadzenie TMA/TTMA stosowany przy pracach prowadzonych na drogach o
ich predkosciach ruchu lub z wysokim udziatem pojazdow ciezkich powinien posiadac
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urzgdzenia ochronnego wraz z elementami mocujgcymi. Warunkiem jest spetnienie zalecep
producenta urzadzenia TMA/TTMA dotyczgcych masy nosnika lub pojazdu ciggngcego [49]. \

(8) Zapora buforowa (symbol U-311) to poprzeczna bariera pochtaniajgca energie. Zapor
moze by¢ umieszczona na poczatku strefy buforowej obszaru robdét drogowyeh<iza
oznakowaniem krawedzi, w celu ochrony pracownikow drogowych przed ruchem poja
obszarze robot lub w celu ochrony uzytkownikéw drog przed uderzeniami w obiekt

wjechaniem w wykopy w obszarze robét. %
(9) Zapora buforowa sktada sie z dwéch lub trzech rzedow zuzytych opon (o sze(g&%’ 3,0 -
3,2 m) utozonych w stos po trzy na wysokos¢ 0,9 —1,1m powigzanych tanncuchamj .6.6.11a/b)

opon (o masie ok. 1,0 tony) moze by¢ utozona mata ztozona z fancuchow, whikow lub

lub opon ustawionych na jezdni w dwoch rzedach powigzanych z sobg (rys.6 rzed brytg
innych materiatow elastycznych. Pojazd uderzajgcy w zapore WWH@?

6
gie poprzez
uderzenie w opony oraz zwiekszenie wspotczynnika tarcia pomiedzy kofa, matg z

tancuchow i nawierzchnia. @

(10) Zapora buforowa moze by¢ wyposazona dodatkowo w zapory r? jedyncze szerokie U-306b
oraz lampy ostrzegawcze i wczesnego ostrzegania, moze S fgczona z tablicami
kierunkowymi lub separatorami. Zapora ta powinna by¢ dostos navdo szerokosci obszaru

roboczego.

% wg procedury badawczej
zaakceptowanej przez Krajowg Jednostke Oceny Techni j majaca akredytacje w zakresie
wyrobéw w budownictwie komunikacyjnym. Potwierdzgen petnienia badan jest wydanie
przez Krajowg Jednostke Oceny Technicznej Rekomepda echnicznej. Zapory buforowe sg
szeroko stosowane w krajach skandynawskich, gdzi y przetestowane (dla pojazdéw o

ej pod

masie 2,0 ton przy predkosciach 70 i 100 km/h). stawie buforowe zapory drogowe

(11) Zapora buforowa (U-311) musi spetnia¢ wymagania o

zostaty zarekomendowane do stosowania w o h robot drogowych w Szwecji [45],
Norwegii, w Dani [43], a takze w Niemczech [42] sce. Stosowane zapory buforowe muszg
spetnia¢ wymagania przedstawione w specyfikacjivtechnicznej okreslajgcej metode badan
zderzeniowych dla zapory buforowej, opra g przez szwedzka administracje drogowa, o

bazuje na Normie EN 1317-1 i PN EN iara skutecznosci ochronnej testowanego
urzadzenia okreslana jest przez :@‘- predkosci i masy pojazdu stosowang podczas
badania typu, wyrazang na przyk’raé>' 0:2000/70, co odpowiada badaniu z pojazdem o masie
2000 kg przy predkosci 70 km/h.

(12) Zapory buforowe umieszcz >‘na odcinkach drog o predkosci nie wigkszej niz 100km/h, w
Polsce do czasu przeprowadze @

an dotyczacych ich skutecznosci zaleca sie stosowanie
przy predkosciach nie wiekszych™niz 80 km/h, a dla wiekszych predkosci tylko przy matym
udziale pojazdow ciezkich ku pojazdow.

Y 0

numerze VVMB 351 [54] lub réwnowazne.ﬁ@a adan zderzeniowych okreslona w VVMB 351

o

a)

onN

O

/

[ 1]

/ 1

Ry@ktad zapory buforowej U-311: a) schemat, b, ¢ ) widok [45], [54]

Q®
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6.6.2.6  Tymczasowe ktadki dla pieszych

Q@
(1) Tymczasowe ktadki dla pieszych (U-315) stosowane sg na obszarch robét drogowych w c \
zapewnienia dostepu pieszym do wszystkich obiektow i przestrzeni publicznych po
wykopami, duzymi uskokami terenu przy zachowaniu nastepujgcych warunkéw: @
a) szerokos$c¢ pasa dostepu do budynkoéw nie powinna by¢ mniejsza niz 1,2 m, \
b) nawierzchnia dojscia do budynkéw powinna by¢ utwardzona i znajdowac si
jednej ptaszczyznie z nawierzchnig wyznaczonego pasa ruchu dla pieszych
c) nie nalezy stosowac zmian poziomu nawierzchni ruchu pieszego, a jesli @
to mozliwe nalezy stosowac progi o maksymalnej wysokosci 2 cm.

(2) Tymczasowe ktadki dla pieszych powinny byé:
a) wyposazone w balustrady z poreczami i listwami bocznymi Inych
krawedziach o wysokosci nie mniejszej niz 0,25 m,
b) umieszczone w ptaszczyznie pasa ruchu dla pieszych, bez zmian okosci, a
jezeli nie jest to mozliwe, nalezy zastosowac: (@
— prog o maksymalnej wysokosci wynoszacej 2 cm, Q@
— pochylnie lub rampe o pochyleniach zgodnych z zasada '%stawionymi w pkt. 8.3
w WR-D-41-2,
c) pomalowane w kolorach zétto — czerwonych,
d) dtugos¢ w zaleznosci od potrzeb w zakresie 1,5 - 3,5@
1

(3) Zasadnicze wymiary ktadek dla pieszych zestawiono nar 2.

1100

550

Rys. 6.6§§@t tymczasowej ktadki dla pieszych U-315

S

Q
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6.7. Wymagania techniczne i lokalizacyjne dla urzadzen brd
stuzacych do nadzoru i zarzadzania ruchem

6.7.1. Zestawienie najczesciej stosowanych urzadzen

(1) W obszarach robét drogowych najczesciej stosowanymi urzadzen brd stuzgcych
i zarzadzania ruchem w obszarze robo6t drogowych sg: Tarcze do zatrzymywani
Latarki ze swiattem czerwonym do zatrzymywania pojazdow, urzadzenia n
instalowane na pojazdach, przeznaczone do podawania polecen uczestnikom ruchu;

@

N

sygnalizacyjne instalowane na pojazdach, przeznaczone do podawania polei rujgcym
rejestrujgce niebezpieczne zachowania uzy \.u. ow drogi,

pojazdami,

urzgdzenia

wyswietlacze predkosci, mobilne urzadzenia do montazu sygnalizacji swietl

(2) Wykaz najczesciej stosowanych zabezpieczajgcych i prowadz urzgdzen brd
przedstawiono w tabl. 6.7.1.

@
Tabl. 6.7.1 Symbole, nazwy i wzory lub rysunki pogladowe urzadzen bezpieczei uchu drogowego (U) - do
nadzoru i zarzadzania ruchem drogowym /&

Symbol i nazwa urzadzenia

Wz6ér lub rysunek pogladowy
znaku

Wymagania techniczne i lokalizacyjne

/

Tarcze do zatrzymywania pojazdow stuzg do wydawania
przez uprawnione organy jednoznacznego polecenia

Latarka ze $wiattem
czerwonym do
zatrzymywania pojazdéw

U-401 zatrzymania pojazdu. Stosuje sig je w reku osob
Tarcze do zatrzymywania atrzymal POl . ) & & Y
. . . kierujgcej ruchem lub prowadzgcej kontrole w pasie

oOjazdow - R
_mm.‘140_ drogowym, w miejscach prowadzenia nadzoru nad

ruchem lub robét drogowych.
U-401 Q(

Latarki ze $wiattem czerwonym stuzg do dawania sygnatu
U-402 .Stéj" w warunkach niedostatecznej widocznosci, jako

uzupetnienie tarczy do zatrzymywania pojazdow.
Uzywane s3a przez osoby uprawnione do kierowania
ruchem i kontroli ruchu drogowego w pasie drogowym,
zwtaszcza po zmierzchu i przy ztych warunkach
atmosferycznych.

U-403
Urzadzenia nagtasniajgce
instalowane na pojazdach,

przeznaczone do podawania
polecen uczestnikom ruchu

Urzadzenia nagtasniajgce instalowane na pojazdach stuza
do przekazywania zrozumiatych komunikatow i polecen
gtosowych uczestnikom ruchu przez osoby uprawnione.

Stosuje sig je na pojazdach stuzb nadzoru, ratowniczych i
pojazdach zabezpieczajgcych, w szczegdlnosci przy
dziataniach porzadkowych, zdarzeniach drogowych i
robotach w pasie drogowym.

U-404
Urzadzenia sygnalizacyj
instalowane na pojazdg?ger

przeznaczone do pod i
polecen kieruja
pojazda?%7

4

brak

Urzadzenia sygnalizacyjne instalowane na pojazdach
stuzg do przekazywania kierujgcym w sposob tatwo
dostrzegalny jednoznacznych polecen typu ,Stéj", ,Jedz
zamng", ,Zwolnij", ,Zjedz na pobocze" itp., takze w formie
napiséw na tablicy o zmiennej tresci.

Montuje sie je na pojazdach stuzb uprawnionych i

pojazdach nadzoru ruchu, z mozliwoscig sterowania z
miejsca kierowcy, w celu biezgcego zarzadzania ruchem.

U-40 zgdzenia
e

rejes% cjonarne
406-Urzadzenia
rej

U-405

Urzadzenia rejestrujgce stuzg do automatycznego
Ujawniania i zapisywania naruszen przepisow ruchu
drogowego. W czasowej organizacji ruchu w obszarach
robét drogowych stosuje sie drogowe urzadzenia
rejestrujgce: stacjonarne (405) i przenosne lub
zainstalowane w pojezdzie (U-406).

Umieszcza sie je czasowo w pasie drogowym lub
wykorzystuje z wnetrza pojazdu kontrolujgcego, w
wyznaczonych i  bezpiecznych lokalizacjach, z
zapewnieniem dojazdu i obstugi urzadzenia.

e przenosne lub

ane w pojezdzie
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Szczegdétowe wymagania techniczne i lokalizacyjne
przedstawiono w pkt. 6.7.2.1.

U-407 Urzadzenia

Urzadzenia wskazujgce predkosc¢ rzeczywistg stuzg do

pomiaru predkosci nadjezdzajgcych pojazdow i jej
biezgcego wyswietlania kierujgcym w celu uswiadomienia
JEDZIESZ przekroczen i sktonienia do redukcji predkosci.

|_|| | Ustawia sie je przy jezdni w miejscach czestego

przekraczania predkosci, szczegodlnie w rejonie szkot,
przej$¢ dla pieszych, na ulicach lokalnych oraz na

wskazujace predkosc ZWOLNIJ odcinkach objetych czasowa organizacja  ruchu.
rzeczywistg Szczegdétowe wymagania techniczne i lokalizacyjne
U-407 przedstawiono w pkt. 6.7.2.2.

Mobilne urzgdzenie do
montazu sygnalizacji

Mobilne urzadzenie do montazu sygnalizacji swietlnej
stosuje sie wylacznie w okresie trwania czasowej
organizacji ruchu wramach prowadzonych robét
drogowych, awaryjnych zamknie¢ jezdni, imprez
masowych.

U-408

Swietlnej

U-408

6.7.
6.7.2.1

Urzgdzenia rejestrujgce niebezpieczne zachowania,

2. Szczegotowe charakterystyki techmczne@!cyjne urzadzen brd

(1) Urzadzenia rejestrujgce stuzg do identyfikacji i% wania niebezpiecznych zachowan
o,

uczestnikéw ruchu na drodze, a w szczegdlnosci

drogi),

pojazdami, zatrzyman na przejazdach kolejowych 0

osci (chwilowej i sredniej na docinku

uchu na buspasie, odlegtosci miedzy

&2 WJazdu na droge mimo zakazu wjazdu.

przejazdu na czerwonym Swietle, ko

(2) W czasowej organizacji ruchu w obszara ot drogowych stosuje sie drogowe urzgdzenia

rejestrujgce: stacjonarne (U-405) i przenos

(3) Urzadzenia rejestrujgce stacjonarn
przepisow ruchu drogowego na odgink

c) Urzadzenia punkt

(4) Obudowe stacjo

b Zainstalowane w pojezdzie (U-406).

je sie do automatycznej kontroli przestrzegania
roég skrzyzowaniach oraz przejsciach dla pieszych
zczegolnosci:

miejscach stwarzaja najwieksze zagrozenie wypadkami,

wlotach skrzyz
Swietlng w miej

b przejs¢ dla pieszych wyposazonych w sygnalizacje
zestego wjazdu pojazdéw na czerwonym swietle.

rzgdzenia rejestrujgcego umieszcza sie W przekroju poprzecznym

drogi, w odlegfoéci%iejszej niz 1,0 m od krawedzi jezdni, opaski, krawedzi utwardzonego

a) stacjonarnego urzgdzenia rejestrujgcego umieszcza sie w pasie
dZ|eI jezdnie — nie mnigj niz 1,0 m od krawedzi tego pasa
b) W dku gdy stacjonarne urzadzenie rejestrujgce jest umieszczone na

Iub chodniku, po ktérym odbywa sie ruch pieszych, wysokos¢ od
a na ktorej umieszcza sie obudowe tego urzadzenia, nie powinna byc¢
sza niz 2,5 m.

przypadku gdy obudowa stacjonarnego urzgdzenia rejestrujgcego jest

cloW
%mieszczona nad jezdnig, wysokos¢ powinna by¢ wieksza od wysokosci skrajni
d

rogi.
) Stacjonarne urzadzenie rejestrujgce wraz z obudowg powinno by¢ umieszczone
W miejscu zapewniajgcym mozliwos¢ dojazdu pojazdow obstugi w poblize
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obudowy urzgdzenia rejestrujgcego oraz ich postd] w sposob nieutrudniajacy s
ruchu i niezagrazajgcy bezpieczenstwu ruchu drogowego. \

e) Miejsce umieszczenia obudowy stacjonarnego urzadzenia rejestrujgcego
dokonujgcego pomiaru predkosci jazdy wraz ze stacjonarnym urzgdzeniem
rejestrujgcym oznacza sie znakiem D-124. w przypadku stacjonarneg%
urzadzenia rejestrujgcego, ktére ujawnia naruszenia przepiséw ruchu drogo x
na okreslonym odcinku drogi, poczatek tego odcinka drogi oznacza sie znaki

D-125.

f) Stacjonarne urzadzenia rejestrujgcego powinny miec¢ barwe zoéttg obu@

konstrukcji wsporczej. @
(5) Urzadzenia rejestrujgce przenosne stuzg do pomiaru i rejestracji pred%% az innych
naruszen przepisdéw ruchu przez patrole kontroli ruchu drogowego. Umiesz i
op W yy

je czasowo
znaczonych i

w pasie drogowym lub wykorzystuje z wnetrza pojazdu kontrolujgceg
bezpiecznych lokalizacjach, z zapewnieniem dojazdu i obstugi urzadzenz

@

N

edkosci nadjezdzajacych
ia przekroczen i sktonienia
o przekraczania predkosci,
kalnych oraz na odcinkach

6.7.2.2 Urzgdzenia wskazujgce predkosc rzeczywistq

(1) Urzadzenia wskazujgce predkosc rzeczywistg stuzg do pomi
pojazdow i jej biezgcego wyswietlania kierujgcym w celu uswia
do redukcji predkosci. Ustawia sie je przy jezdni w miejscach
szczegoblnie w rejonie szkdt, przejs¢ dla pieszych, na ulic
objetych czasowa organizacja ruchu.

(2) W obszarach robot drogowych wyswietlacze pre zaleca lokalizowac sie w strefie
ostrzegawczej na odcinkach dojazdowych do sko zmiany trajektorii drogi, zapor Ilub
barier drogowych, a takze na odcinkach przecho ych przez strefe prowadzenia robodt

drogowych, gdzie obowigzuje tymczasowa pred s’\a opuszczalna.

¢

(3) Urzadzenia wskazujgce predkos¢ rzeczywistgypowinny zapewnia¢ realizacje zadan
wyhikajgcych z zasad informowania kierowedw, o aktualnej jego predkosci. Powinny miec

wielkos¢ taka, by z odlegtosci co najmniej mozliwe byto odczytanie wyswietlanej wartosci
predkosci w normalnych warunkach widocznosci. Pole czotowe wyswietlacza musi by¢ barwy
czarnej lub ciemnozielonej, tylna czeos':é y

powinna by¢ barwy czarnej, ciemnozielonej lub
ciemno szarej.

(4) Cyfry moga wystepowac w postac rycy siedmioelementowej lub w postaci matrycowego

wyswietlacza elektroluminescency o lub swiattowodowego. Wymiary pola jednej cyfry nie

moga by¢ mniejsze niz 5 x 7 pu “) swietlnych. Barwa nadawanych sygnatow musi by¢ biata,
Swietlaczy ciektokrystalicznych).

zielona (lub czarna w przypa
(5) Wyswietlacze powinn@ ia¢ nadawanie sygnatéw z doktadnoscig wiekszg lub réwng 5

km/h.
6.7.2.3  Mobilne urzqdz@ montazu sygnalizacji Swietlnej

(1) Tymczasowe Ur ie U-408 stosuje sie wytgcznie w czasie obowigzywania czasowej
organizacji ruchu egolnosci przy robotach drogowych, awaryjnych zamknieciach jezdni

lub pasa ruchu é przypadku imprez masowych.

(2) U-408 loka
g) wi 0sc¢ i jednoznaczng rozpoznawalnos¢ nadawanych sygnatow co najmniej
0 tosci zapewniajgcej bezpieczne zatrzymanie pojazdu, bez przestfaniania

inne urzgdzenia lub pojazdy,
h%pieczehstwo pieszych i rowerzystow, w tym nieograniczanie wymaganej
imalnej szerokosci drég dla pieszych, drog dla rowerdw oraz drog dla
ieszych i rowerow.

@menty sygnalizacyjne montowane na U-408 umieszcza sie na wysokosci zapewniajacej
prawidtowg obserwacje.

sie w sposOb zapewniajagcy:

WR-Z-51 Wytyczne sytuowania znakoéw drogowych i urzagdzen bezpieczenstwa ruchu drogowego w obszarach
robét drogowych



(4) Urzadzenie U-408 umieszcza sig na poboczu lub innej powierzchni wytgczonej z ruchuy
pojazddw.

(5) Urzadzenie U-408 lokalizuje sie w powigzaniu z linig zatrzymania tak, aby Kkieruj
zatrzymujacy pojazd miat mozliwosc¢ jednoznacznego rozpoznania nadawanego sygnatuy

(6) Miejsce zastosowania mobilnego urzadzenia do montazu sygnalizacji $wietlngj
oznakowac z wyprzedzeniem, stosujgc znak A-124, a w razie potrzeby takze tabliczki

(7) U-408 ustawia sie na podtozu zapewniajgcym statecznos$é¢ urzadzenia (bez ryzy.
lub przewrdcenia), z uwzglednieniem oddziatywan wiatru oraz podmuchéw od ru jazdow.

6.8. Oznakowanie pojazdow pracujgcych w obszarach roboét drogowych %

(1) Pojazdy przystosowane do wykonania robét na drodze (prac porzagdkowych, koszenia trawy,
remontow, itp.) powinny by¢ wyposazone w przypadku:
a) Samodzielnych pojazdow lub maszyn roboczych co najmniej w:
- zapory drogowe waskie (U-306b) ze znakiem A1 oraz C-105a/b,

umieszczone z tytu pojazdu,
— lampy ostrzegawcze (U-206) emitujgce Swiatto pr@e (btyskowe lub

migajace), dwustronne lub dookdline,
b) W przypadku pojazdéw z przyczepkami wyposazon

— tablice ostrzegawcze z grupy znakow (U-208) kiem (A-111) stosownie
do klasy drogi, umieszczone z tytu pojazdu,
— lampy ostrzegawcze i/ lub wczesnego ostrz z grupy (U-206) stosownie
do klasy drogi,
— znaki Swietlne z grupy U-207 stosownie drogi.
c) W przypadku pojazddéw z przyczepami w zonych w:
— tablice zamykajace z grupy znakow ( ) ze znakiem (U-105a/b) stosownie

do klasy drogi, umieszczone z tytu poja
— lampy ostrzegawczei/lub Wcze%f)strzegania z grupy (U-206) stosownie
SOWnN

do klasy drogi,
— znaki Swietlne z grupy U-207 @
(2) Na drogach klasy A, SiGP dwujg;d @/ h zaleca sig stosowanie pojazdow lub przyczepek
zabezpieczajgcych pracownikéw w azonych w elementy energochtonne lub urzadzenia
rownowazne, zamontowane na nic oczepione jako przyczepki posiadajgce odpowiednig

oceneg techniczng wystawiong w u producenta przez akredytowang jednostke badawcza

do klasy drogi.

uznana w UE. @

(3) Wystajgce lub wysuwane % ty pojazdéw lub maszyn roboczych w trakcie pracy powinny
by¢ oznakowane zaporami ymi (U-306b) lub tablicami kierujgcymi (U-106).

(4) Maszyny robocze i yczepy, nawet jesli poruszajg sie krétko w ruchu drogowym, musza
by¢ oznakowane znakami pieczenstwa (zgodnie z ust. (1)), podobnie jak pojazdy robocze.

(5) Maszyny roboc%%?/wane bezposrednio w strefie ruchu lub w jej poblizu — np. wozki
widtowe — musza rﬂ'\ owiednio oznakowane (zgodnie z ust. (1)).

(6) Maszyny tw
uktadania asfaltu
(emitujace iatta migajgce (dookdlne) posiadajgce wazne swiadectwa homologaciji (typu
UN/ECE R65%raz UN/ECE R10 potwierdzone oznaczeniem E na urzadzeniu) w potagczeniu ze
znakie \\ w celu skutecznego zabezpieczenia maszyny z przodu i z tytu.

S

Q
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7. Wytyczne szczegotowe sytuowania znakow
drogowych i urzadzen bezpieczenstwa ruchu w

<Q
, N
obszarach robot drogowych @
@
. g\

7.1. Wymagania ogolne i szczegotowe

7.1.1. Elementy czasowej organizacji ruchu w strefach robot drogowych

(1) Dla potrzeb czasowej organizacji ruchu w obszarze robét drogowych wydziela sig’sze
funkcjonalnych (rys. 7.1.1): strefa informaciji, strefa ostrzegawcza, strefa przejs
buforowa, strefa prowadzenia robot drogowych i strefa koncowa. Kazda z wymie ych stref
petni inne funkcje i ma zadania do spetnienia. W zaleznosci od potrzeb i warunkéw lokalnych
mozna w projekcie tgczy¢ z sobg lub pomija¢ niektére strefy funkcjonalne. \)’

(2) Strefa informacji, wystepujagca w znacznej odlegtosci przed strefg “p @ adzenia robot
drogowych, stosowana jest opcjonalnie. Zwykle stosuje sie, gdy wys ewzj%zatory drogowe w
obszarze robot drogowych. Za pomoca oznakowania pionowego lub t iennej tresci (takze
stosowanych w systemach zarzadzania ruchem) przekazywane ierowcom informacje o
zblizaniu sie do obszaru robot drogowych, na ktorych moga wystapic.utrudnienia.

przedstawi¢, za pomoca

(3) Strefa ostrzegawcza obejmuje odcinek drogi, na ktérym g e
Snik mobilnych uzytkownikom

oznakowania statego lub oznakowania o zmiennej tresci na n

O d

drogi ostrzezenia i informacje o &

a) prowadzonych robotach za pomoca oznakowapia, podajac miejsce poczatku
obszaru robo6t drogowych lub odlegtosé¢ do teg ku;

b) zasadach poruszania sig po tym obszarze&m informacje o wszelkich
zmianach majacych wptyw na organizacje r akich jak: zmniejszenie liczby
pasow ruchu, zawezenia, ostrzezenie o ch dopuszczalnej na odcinku
dojazdowym do strefy robot i predkosci tymc wej dopuszczalnej na odcinku
drogi przechodzacej przez strefe pro ia robot.

(4) Strefa przejsciowa obejmuje odcinek drogi
i przedstawia sie nhowe wymagania dla kij dw. Za pomocg klina zmiany pasa ruchu lub
zawezenia jezdni, ruch jest przekierowywa ormalnego toru na tor tymczasowy prowadzacy

przez strefe prowadzenia robot. W s rzejsciowej instaluje sie oznakowanie regulujgce
predkos¢ dopuszczalng, oznakowani%@ub mobilne, urzgdzenia wyznaczajgce tymczasowe
tory jazdy, a takze sytuuje sie osob rzgdzenia kierujgce ruchem. Ponadto na skosie klina,
w przypadku braku wystarcz a@ zabezpieczen w strefie buforowej, przed nagtym

a
wtargnieciem pojazdu w strefe & zenia robot czesto stosuje sig bariery drogowe lub inne
zabezpieczenia.

(5) Strefa buforowa poczat bejmuje odcinek drogi potozony pomiedzy strefg przejsciowa
i strefg prowadzenia robotidrogowych, ktory wykorzystuje sie do wytracania energii przez
pojazdy Wypadajac u jazdy (czesto nie zmieniajgce kierunku jazdy w wyniku nieuwagi lub
zasnigcia) i zatrzyma rzed granicg strefy prowadzenia robét. Do wytracenia energii tych
niepozadanych poja tosuje: pustg przestrzen o odpowiedniej dtugosci, zapory buforowe,
pojazdy buforow ne os’rony energochtonne, bariery drogowe oraz barykady, zapory lub
inne tego typu ro

orym nastepuje zmiana toru ruchu pojazdéw

(6) Strefa pro ia robdt drogowych to odcinek jezdni, pobocza, pasa dzielgcego jezdnie
itp., na ktor. konywana jest aktywna dziatalnos¢ zwigzana z prowadzonymi robotami
drogowym A m obszarze poruszaja sie maszyny robocze oraz przebywaja i poruszajg sie

Istot eentaml wymagajacymi specjalnego potraktowania sg: minimalna szerokosc¢ jeZan
'Q} A
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a sie za pomoca urzadzen brd (pachotki, separatory, tablice kierujgce, bariery) oraz
Zuje sig za pomocg oznakowania statego lub oznakowania o zmiennej tresci na nosnikach




mobilnych predkosci tymczasowej dopuszczalnej na odcinku drogi przechodzacej przez strefe
prowadzenia robot.

Strefa informacji
Stosowana w przypadku spodziewanych znacznych strat
czasu w ruchu (zatory), zawiera dodatkowe informacje,
ktore moga znajdowac sie kilka kilometrow przed
obszarem robot drogowych. Moze zawierac:
« stale znaki zmiennej tresci, jako element systemu

-
zarzadzania ruchem
» mobilne znaki informujace o
Strefa ostrzegawcza -

Obszar, gdzie pojawia sie informacja dla kierowcow o
robotach drogowych. Moze zawierac:

* limit dopuszczalnej predkosci

» oznakowanie kierunkowe

» oznakowanie robot drogowych

* mobilne znaki zmiennej tresci

Strefa przejsciowa
Obszar na ktorym nastepuje zmiana toru ruchu, zawiera
kolejne wymagania dla kierowcowi obejmuje:
* tymczasowy limit predkosci dopuszczalnej
e« zmiany toru pasa ruchu i redukcje paséwruchu
* oznakowanie kierujace
= osoby kierujace ruchem lub sygnalizacje swieting
* aktywne oznakowanie mobilne

Strefa buforowa

Obszar zapewniajacy ochrong pracownikow drogo
Moze zawierac:
e  pusty przestrzen,

* pojazdy buforowe,
* mobilne oslony energochtonne

= tymczasowe bariery drogowe @
* barykady, zapory lub inne tego typu u zqdi{gia

@

Strefa prowadzenia robét Oggyuych

Wydzielony obszar aktywnegs :%wadzenia robot
drogowych, w ktorym znajduj( ?}}cownicy, maszyny
robocze i konstrukcje budo\zl. Moze zawierac:

* ogrodzenia, separatory

* pasy buforowe
e tymczasowe bariei

™y

Strefa koncowa

Obszar umozliwiajac \;L@ymécenie normalnego stanu
ruchu. Moze zawierac:

e  zmiany tor(l\p.(sﬁ:yv ruchu

Qg:ca strefy roboczej
e's

. oznako@
e  przywroceni ndardowego limitu predkosci

@

—y—
—y—

e
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ierunkowej wraz z elementami czasowej organizacji ruchu

C@s Schemat ogolny podziatu obszaru robét drogowych na strefy funkcjonalne na jezdni
dn

refa koncowa obejmuje odcinek drogi, na ktorym nastepuje zmiana toru jazdy i przywraca
tatg organizacje ruchu. Strefa ta wystepuje na koncu obszaru robét drogowych poza strefg
ot drogowych i przeznaczona jest do przekazywania odpowiednich informacji i ostrzezen dla

uczestnikdéw ruchu o zblizaniu sie lub minigciu obszaru robot drogowych. Strefa sktada sie ze
strefy buforowej koncowej i klina zmiany pasa ruchu za pomocg, ktérego ruch pojazdow jest

WR-Z-51
robét drogowych
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przekierowywany z toru tymczasowego na tor normalny. Strefa ta wykorzystywana jest czesto

do postoju pojazdéw budowy i do organizacji wjazdu na budowe. W przypadku jezdni
jednokierunkowej (lub jezdni dwukierunkowej, na ktérej kierunki ruchu rozdzielone sg barierami) \
dtugosci klinow i dtugos¢ strefy buforowej koncowej sg znacznie skrécone, wéwczas nie
wymaga sie stosowania barier drogowych. W przypadku jezdni o ruchu dwukierunkowym, be
rozdzielenia kierunkéw ruchu za pomocg tymczasowych barier drogowych, dtugosci skosé

dtugos¢ strefy buforowej koncowej powinny by¢ wyznaczane podobnie jak dla,st gk
poczatkowej, z mozliwoscig zastosowania barier drogowych.

7.1.2. Ustalanie predkosci dopuszczalnej @
(1) Dla potrzeb zarzgdzania ruchem i doboru rodzaju zabezpieczen w obszarze rob‘ owych

istotne sa:
a) predkos$¢ dopuszczalna na odcinku drogi poprzedzajgcym obs boét
drogowych VOgop,

b) tymczasowa predkos¢ dopuszczalna na odcinku przebiegajacymi: obszar

robot drogowych VTgep.
@

Tabl. 7.1.1 Zestawienie zalecanych limitow dopuszczalnej predkosci w obszarze robg wych w zaleznosci od
rodzaju robét drogowych (\

Predko$é dopuszczalna, Predkosc¢ dopuszczalna, tymczasowa w strefie
operacyjna (istniejaca) na prowadzenia robé6t drogowych
Rodzaj rob6t odclnkurggg:zd?g;ij‘?v;)g: obszar Ruch dwukierunkowy i Ruch przemienny
drogowych jednokierunkowy (wahadtowy)
VOuop (km/h) VTaop (km/h)
Predkosg sz@ﬁana na
Roboty . szybko = VOdop podstawie lizy ryzyka nie Nie dotyczy
postepujgce
wi VOdop
50 50
Roboty krotko & <50
trwajace (=24 h)i 60-70 <60
;IT%) trwajgce (> 80 - 90 (. )) 40-70
=100 50-80

* N
Tabl. 7.1.2 Zestawienie zalecanych limitow do, %Ine] predkosci tymczasowej w obszarze robét drogowych w
przypadku prowadzenia robot dtugo i krotko ajgsych w zaleznosci od rodzaju drogi i obszaru otaczajgcego

Preqkosc T EEEN L] Zalecana predkos¢ dopuszczalna tymczasowa
drogi przed obszarem VTaop (km/h)
Klasy i rodzaju drogi robét drogowych dop
VOuop (km/h) Odcinek prosty Odclnekzzanxggzgic;ru jazdy;
Autostrada, droga ekspresowa 4 140/120 80 60/50
Droga zamiejska, dwujezdniowa M 100 60 50 /40
Droga zamiejska jednojezdniowa 90 50 40/30
Ulica dwujezdniowa o % 70/50 40/30 30/20
Ulica jednojezdniow@(\ 50/40/30/20 30/20 30/20
Oznaczenia w i7.1.2:

VOudop - pr opuszczalna, operacyjna (istniejgca) na odcinku poprzedzajgcym obszar robét
drogowych(k

VTaop - 5S¢ dopuszczalna, tymczasowa w strefie prowadzenia robot drogowych (km/h).

(2) U%gm predkosci do projektowania elementow czasowej organizacji ruchu w strefie
ﬁt‘ zej i buforowej tj. predkosci dopuszczalnej na odcinku drogi poprzedzajgcym obszar
nia robot drogowych VOgu.p powinno by¢ realizowana wedtug nastepujgcych zasad:
a) Zmiana predkosci od predkosci VOqop, Na odcinku poprzedzajgcym obszar robot
drogowych do dopuszczalnej predkosci tymczasowej VT 4o, powinna sie odbywac
stopniowo w skoku nie wigkszym niz 30 km/h;
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b) Wymaga sig, aby przyjmowane parametry oznakowania, zabezpieczenia i
geometrii drogi zalezne od predkosci dopuszczalnej na poszczegdlnych @
odcinkach byty projektowane biorgc pod uwage predkosc¢ VOgop przyjmowang w \
odlegtosci nie mniejszej niz LV od miejsca lokalizacji znaku ograniczenia
przesztosci,

c) Zaleca sig, aby w przypadku duzego natezenia ruchu pojazdéw (SDR >3 .
poj./dobe), duzego natezenia ruchu pojazdow ciezkich (SDRc > 5 tys. poj.,Ld
oraz znacznego udziatu pojazdow przekraczajgcych dozwolone limity pre
zastosowac bezpieczniejsze rozwigzanie, zaprezentowane narys. 7.1.2 i
tym przypadku przyjmowane parametry oznakowania, zabezpieczenia i@ rii
drogi zalezne od predkosci dopuszczalnej na poszczegolnych odcinkach byty
projektowane biorgc pod uwage predkos¢ VOgep przyjmowang w @. psci od
predkosci dopuszczalnej wystepujacej na poprzednim odcinku dr&

>

%

Rys. 7.1.2 Zasady przyjmo ia predkosci do projektowania parametrow czasowej organizacji ruchu w strefie
ostrzegawczej i buforow szaru robot drogowych na jezdni dwukierunkowej: a) droga zamiejska, b) ulica

N
&
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1.2 Zasady przyjmowania predkosci do projektowania parametrow czasowej organizacji ruchu w strefie
o awczej i buforowej obszaru robét drogowych na jezdni jednokierunkowej : a) ulica, b) droga zamiejska, c)
droga ekspresowa, d) autostrada

Wytyczne sytuowania znakow drogowych i urzadzen bezpieczenstwa ruchu drogowego w obszarach WR-Z-51
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7.1.3. Ustalenie schematu obszaru roboét drogowych

(1) Dla potrzeb prawidtowego wymiarowania obszaru robot drogowych na rys. 7..4
przedstawiono schemat ogdlny obszaru robot drogowych z parametrami geometrycz
poszczegolnych stref funkcjonalnych.

@

(2) Schemat obszaru robot drogowych zaleca sig ustala¢ w sposéb nastepujacy:
a) W pierwszej kolejnosci nalezy ustali¢ miejsce i rodzaj robo6t drogo %
wyznaczy¢ granice jego bezposredniego wptywu ustalajgc: dtugosé
prowadzenia robot drogowych LRD, szerokos¢ pasa buforowego poprz
DBB, szerokos¢ pasa ruchu SPR, a w przypadku rozdzielenia kierunk%
takze szerokosc pasa rozdzielajgcego kierunki ruchu DBP.

=

b) Nastepnie nalezy ustali¢ parametry strefy buforowej dobi rodzaj
zabezpieczen czota robot drogowych i wyznaczajgc dtugosc pa rowego
poczatkowego LBP.

c) W nastepnej kolejnosci nalezy ustali¢ parametry strefy przejsci j dobierajagc

wielkos¢ skosu i dtugos¢ skosu klina poczatkowego LKP zamiia ajektorii ruchu
oraz miejsca ustawienia mobilnej sygnalizacji Swietlngj lub jsca lokalizacji
kierujgcego ruchem tj. odlegtosci LKR. N

d) Potem ustala sie rozmieszczenie poszczegolnych zna nowych oraz tablic
informacyjnych i ostrzegawczych i wyznacza dtug@scastrefy ostrzegawczej i
strefy informacyjnej (jezeli taka potrzeba zachodzi

e) Na koniec ustala sie parametry geometryczne str@ﬁcowe] poprzez ustalenie
dtugosci pasa buforowego koncowego LBK, dt osu klina koncowego LKK

oraz odlegtosci do oznakowania zwigzaneg onczeniem obszaru robot i
przywrécenia ruchu normalnego.

(3) Na rys. 7.1.5 przedstawiono dwa przyktadowe @ty rozmieszczenia znakow, urzadzen
brd oraz istotnych parametrow geometrycznych.obszaru robot drogowych dla zamiejskiej drogi

lokalizacji przedstawionych w kolejnych

(4) W pkt. 7.1.4 przedstawiono podsta zasady doboru zalecanych odlegtosci miedzy
znakami i urzgdzeniami brd w czasowg@n acji ruchu w obszarach robét drogowych oraz

dwupasowej dwukierunkowej jako ilustracja
rozdziatach.

zasady doboru podstawowych parame eometrycznych obszaru robot drogowych.

(5) W pkt. 7.2 przedstawiono sche y prezentujgce ogolne zasady doboru zalecanych
odlegtosci miedzy znakami i urzqd i brd w czasowej organizacji ruchu w obszarach robét
drogowych oraz zasady dobor. awowych parametrow geometrycznych obszaru robot
drogowych. Natomiast na h tach w WR-Z-52 i WR-Z-53 przedstawiono przykfady
szczegotowej lokalizacji zna rzadzen oraz odlegtosci pomigedzy nimi.
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Strefa informacyjna — Q@

Strefa ostrzegawcza

1

Pas ruchu, dopuszczalna
predkos¢ operacyjna Vodop

Strefa przejsciowa

Klin na poboczu

O
&y %

Klin poczatkowy
LKP

Pas ruchu,
Strefa buforowa dopuszczalna predkosc
czasowa VT,
Pas buforowy
poczatkowy LEP

——-‘ w—— Pas buforowy boczny DBB

Strefa prowadzenia robét drogowych

Dlugosc strefy
robot
drogowych LRD

¥01 Yy2Amoboup 10qoa niezsqo 9sobniqg

Strefa koricowa Pas buforowy
koncowy LBK ]
Klin koncowy LKK]| /
Tl .
-

I I Pas ruchu, dopuszczalna

predkos¢ operacyjna 'U’Odap

Rys. 7.1.4 Schemat ogélny rozmieszczenia st unkejonalnych na obszarze robét drogowych wraz z podstawowymi
parametrami geometrycznymi Q
Oznaczenia do rysunkow 7.1.4 i
VQuqop - predkosc dopuszczalna izowanym odcinku drogi (km/h),
VTaop - predkosc dopuszczaln mczasowa na analizowanym odcinku drogi (km/h),
VP - predkos¢ poczqtkowan% lizowanym odcinku drogi, przyjmowana jako predkos¢ dopuszczalna
na odcinku poprzedzajgcym izowany odcinek drogi (km/h),
VK - predkosc¢ kohcow%%}(alizowanym odcinku drogi, przyjmowana jako predkos¢ dopuszczalna na
analizowanym odcink m/h),
DV - roznica pomied%koécia dopuszczalng poczatkowg VP i predkoscig dopuszczalng koncowa
VK na analizowan ku drogi (km/h),
LO - odlegtos¢ trzegawczego od znaku poprzedniego (m),

akw ostrzegawczego do przeszkody, zapory, bariery, poczatku skosu klina w obszarze

dlegto$¢ znaku ograniczenia predkosci do kolejnego znaku ograniczenia predkosci (m),

LV -wyma
LVza — g@odleg{os’é znaku ograniczenia predkosci do kolejnego znaku ograniczenia predkosci (m),

y przyjeciu opoznienia b=1,5 m/s2.
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a)

LKK=LKP

I_ .v.'.-.'.tv.'A'.'A-.v.'.'.v‘v.vx.uv._I_

Y
Rys. chematy przyktadowego rozmieszczenia znakéw, urzadzen brd oraz istotnych parametrow
geometr ych obszaru robét drogowych dla zamiejskiej drogi dwupasowej dwukierunkowej w przypadku
A ki:o id ruchem: a) wedtug ogodinych zasad ruchu, b) sterowanie ruchem za pomocga sygnalizacji tymczasowej.

@aczenia do rysunkéw 7.1.4i7.1.5 cd:
min—Minimalna odlegto$¢ znaku ograniczenia predkosci do kolejnego znaku ograniczenia predkosci (m),

obliczana przy przyjeciu opdznienia b= 3,0 m/s2.
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LBP - zalecana dlugosc¢ pasa buforowego poczatkowego zabezpieczajagcego czoto strefy robot
drogowych (m), zalezna od rodzaju zabezpieczenia strefy buforowej, w przypadku kierowania ruchem
przemiennym za pomoca sygnalizacji swietlnej lub kierowania przy pomocy kierujgcych ruchem zaleca ¢
sie przyjmowac diugosc¢ pasa buforowego jak dla predkosci 30 km/h, \
LBK - zalecana dtugos$¢ pasa buforowego koficowego zabezpieczajgcego koniec strefy robot drogowyc

(m),

LRD - dtugos¢ strefy prowadzenia robot drogowych (m), Ox
LKP - zalecana dtugos¢ klina (zmiany trajektorii ruchu) poczatkowego (m),

LKK - zalecana dtugos¢ klina (zmiany trajektorii ruchu) koncowego (m),

DPR - szerokos¢ pasa ruchu (m). %

LKR1 - zalecana odlegto$¢ miejsca lokalizacji kierujgcego ruchem od poczatku klina skosu, ieryZlub
zapory na pasie ruchu ze zwezeniem (m),

LKR2 - zalecana odlegto$¢ miejsca lokalizacji kierujgcego ruchem od poczatku klina skos"ery lub

urzadzeniami sterowania ruchem (miedzy urzadzeniami tymczasowej sygnalizacji. lu iami P-114),

zapory na pasie ruchu bez zwezenia (m),
LMZ - odlegto$¢ miedzy znakami (B-117 i D-105 w przypadku kierowania z uwzglednienie orytetow),
miejscami lokalizacji kierujgcego ruchem po obu stronach strefy robot drogowych. @5’

7.1.4. Ustalanie parametrow geometrycznych oraz odlegtosej migdzy znakami i
urzadzeniami w obszarze robét drogowych dtugo i krotko tr h

7.1.4.1 Strefa informacyjna

(1) Strefa informacyjna stosowana jest opcjonalnie, zwykle stosuyij

drogowe w obszarze robot drogowych. Za pomocg stateg

pionowego albo tablic zmiennej tresci (takze stosowanych w

a) przekazywane s informacje o zblizaniu sie do
ktérych mogag wystgpi¢ utrudnienia,

b) oraz informuje sie uzytkownikow drogi o zbl

przygotowuje sig ich na zmiane warunkéw dro

gdy wystepujg zatory
obilnego oznakowania
ch zarzadzania ruchem):
robot drogowych, na

sie niebezpieczenstwie i

(2) W strefie informacyjnej lokalizuje sie znaki inf e o zblizaniu sie do obszaru robdét
drogowych sg to najczesciej: ,Tablice wczesnie gstrzegajace ze znakami ostrzegawczymi” U-
210b/c i ,Tablice wczesnie ostrzegajgce ze znakiemizakazu i znakami uzupetniajgcymi” U-210a.

(3) ,Tablice wczesnie ostrzegajgce ze znakam egawczymi” U-210b/c, wraz z tabliczka typu
T-101 wskazujgcg odlegtos¢ od miejsca ienia znaku do poczatku odcinka objetego
robotami drogowymi zaleca sie stosowaé:@

a) na drogach klasy A, S'i GP WO%

prowadzonych robét drogow
b) na pozostatych drogach w o tosci 1 km lub wiekszej.

sci 2 km lub wiekszej od poczatku strefy

(4) Tablice wczesnie ostrzegajac kiem zakazu iznakami uzupetniajgcymi U-210a stuzgce
do ostrzegania kierujgcych pajaz i o zblizaniu sie do miejsca niebezpiecznego na
autostradach i drogach ekspr h, ustawiana sie w odlegtosci 400 m i 800 przed miejscem
niebezpiecznym: skosem miany trajektorii ruchu, zaporg drogowa, urzadzeniem

energochtonnym, bariera dfog

[ uwaAcar o ,
STREFA ODLEGLOSC OD ROBOT, PAS RUCHU
INFORMACYJNA

Rys.7.1.6 Scheﬂ\n@%lny lokalizacji strefy informacyjnej z oznakowaniem

@WSUZEQGWCZG

7.1.4.2
(1) Stre i‘e trzegawcza obejmuje odcinek drogi, na ktérym nalezy przedstawi¢ uzytkownikom

prowadzonych robotach za pomocg oznakowania, podajgc miejsce poczatku obszaru
robot drogowych lub odlegtos¢ do tego poczatku;

Wytyczne sytuowania znakow drogowych i urzadzen bezpieczenstwa ruchu drogowego w obszarach WR-Z-51
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b) zasadach poruszania sie po tym obszarze, w tym informacje o wszelkich zmianach
majgcych wptyw na organizacje ruchu, takich jak: zmniejszenie liczby paséw ru&hu,
zawezenia, ostrzezenie o limitach dopuszczalnej predkosci tymczasowej na odcm‘l&
drogi przechodzacej przez strefe prowadzenia robot.

J

(2) Dtugosc strefy ostrzegawczej rozni sig w zaleznosci od klasy drogi, predkosci dopuszcza

VP na odcinku dojazdowym oraz tymczasowej predkosci dopuszczalnej VTdop fie
prowadzenia robot. Do organizacji ruchu moze by¢ wykorzystane oznakowafi lub
oznakowanie zmiennej tresci na nosnikach mobilnych @)
@
//i\\ A-124
() 5118 ODLEGLOSC OD ROBOT,
e STREFA PAS RUCHU, PREDKOSC
) OSTRZEGAWCzZA DOPUSZCZALNA,
. STEROWANIE RUCHEM
. B-118

Rys. 7.1.7 Schemat ogdlny lokalizacji strefy ostrzegawcz \Qoznakowaniem

(3) W strefie ostrzegawczej lokalizuje sie zestaw~znakow ostrzegawczych, informacyjnych i
zakazu ostrzegajacych o zblizaniu sie do fAiejsSca zagrozen zwigzanych z robotami drogowymi i
podajgcymi zasady poruszania sie t obszarze, sg to najczesciej: Tablice wczesnie
ostrzegajgce ze znakami ostrzegawc -210b/c i Tablice wczesnie ostrzegajace ze znakiem

zakazu iznakami uzupetniajacymi U

(4) Znaki ostrzegawcze powinn %umieszczane przed strefami przejsciowymi i strefami
prowadzenia robét drogowych @wch odlegtosciach, tam gdzie pozwalajg na to warunki na
drodze, w zaleznosci od rodzaj 0gi, jej stanu i obowigzujgcej predkosci dopuszczalnej. W
przypadku stosowania se '@ch lub wiecej znakéw ostrzegawczych nalezy zachowac
zalecane odlegtosci miedzy:znakami wynikajace z mozliwosci percepciji kierowcy i dtugosci drogi
hamowania pojazdu znosci od predkosci dopuszczalnej na danym odcinku drogi.

(5) Tablice ostrzegawezeyU-308 ze znakiem ostrzegawczym A-114 ,Roboty na drodze”
umieszcza sie na po u obszaru robot drogowych (poczatku strefy ostrzegawczej), wraz
lampami ostrze czymi U-206a. Na drogach o nizszych predkosciach moze by¢ stosowany
znak A-14 R %a drodze" wymiennie zamiast tablicy U-308. Tablice te (lub znaki)
wyznaczajg pectz obszaru robot drogowych i poczatek strefy ostrzegawcze;.

(6) Zalecan@ﬁ 08¢ LP znaku ostrzegawczego od przeszkody (przeszkody fizycznej, zapory,
bariery, skosu klina), do ktorej dojezdza pojazd stanowigcg minimalna odlegtosc
zatrzymanie, przyjmuje sie w zaleznosci od predkosci dopuszczalnej (VOdop),
sadami przedstawionymi w pkt. 7.1.2.(5), na podstawie tablicy 7.1.3. W tablicy tej
graniczne wartosci odlegtosci na zatrzymanie ustalone na podstawie WR-D-22-01
pkt. RD-22-01].

ecang odlegtos¢ LO znaku ostrzegawczego od znaku poprzedniego stanowigca
imalna odlegtos¢ niezbedng do dobrej percepcji kolejnego znaku w okreslonym czasie

ejazdu, przyjmuje sie w predkosci dopuszczalnej (VOdop), zgodnie z zasadami
Qprzedstawionymi w pkt. 7.1.2.(5), na podstawie tablicy 7.1.3.
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Tabl. 7.1.3 Zalecana odlegto$¢ miedzy znakami w obszarze robé6t drogowych (ORD)

P an Odlegto$¢ znaku ostrzegawczego do Odlegtos¢ znaku
redkosc¢ - Q@
dopuszczalna przeszkody, zapory, Ir{arlery, poczatku skosu ostrzegawczegg od znaku \
klina poprzedniego
VOuop (km/h) LP (m) LO (m)
30 30 30 @
40 40 40
50 50° - 60° 50 \
60 60 - 80 70
70 80 - 100 80
80 100 - 130 90
90 120 - 150 100
100 150 - 200 120
110 200 - 250 140
120 250 - 300 170 &
140 300 - 400 200
)2 — graniczna odlegto$¢ widocznosci na zatrzymanie na wzniesieniu drogi o dopuszczalnym )
pochyleniu podtuznym,
)°— graniczna odlegto$¢ widocznosci na zatrzymanie na spadku drogi o dopuszczalnym poch t
podtuznym, zgodnie z WR-D-22-01, <@

*uchu w obszarach
znaku ograniczenia
dopuszczalng VOdop,
predkos¢ na podstawie

(8) Do sytuowania znakdéw ograniczenia predkosci w czasowej orga
robot drogowych zaleca sie przyjmowac¢ standardowe odlegtos
predkosci B-119 do miejsca wymagajgcego jazdy z przyjetg pre
tymczasowg dopuszczalng VTdop, lub do kolejnego znaku ogra
tablicy 7.1.4.

Tabl. 7.1.4 Zestawienie zalecanej i minimalnej i odlegtosci LV od miejscm cji poprzedniego znaku ograniczenia

predkosci do nastepnego znaku ograniczenia predkosci P
Roznica predkosci Predkos¢ Odlegtos¢ od znaku ograniczenia
DV (km/h) predkosci do kolejnego znaku
ograniczenia predkosci
poczatkowa koricowa minimalna zalecana
VP (km/h) VK (km/h) LVmin(m) LVzai(m)
30 140 110 100 200
120 90 AL 90 ) 180
110 80 80 150
80 50, ([ \\ 50 100
90 60 60 120
60 30, 40 70
20 140 120\ 70 140
120 100 60 120
100 (L80Y) 50 90
80 AL 607 40 70
60 240 30 50
90 [ 70 40 80
70 50 30 60
50 \ 30 20 40
10 140 130 40 70
230, . 120 30 70
120 110 30 60
107 100 30 60
~<» 900 90 30 50
")) 90 80 20 50
80 70 20 40
70 60 20 40
60 50 20 30
50 40 10 30
40 30 10 20
;\ 30 20 10 20

Ozn w tabl. . 7.1.3 i w tabl. 7.1.4:
sp=—predkos¢ dopuszczalna na analizowanym odcinku drogi (km/h),

- odlegtos¢ znaku ostrzegawczego do przeszkody, zapory, bariery lub poczatku skosu klina w
obszarze robét drogowych (m),
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robdt drogowych



LO - odlegtos¢ znaku ostrzegawczego od znaku poprzedniego (m),

klina w obszarze robot drogowych (m).

VP - predkos¢ poczatkowana na analizowanym odcinku drogi, przyjmowana jako predko
dopuszczalna na odcinku poprzedzajgcym analizowany odcinek drogi (km/h),

VK - predkos$c¢ koncowa na analizowanym odcinku drogi, przyjmowana jako predkos¢ dopus na

analizowanym odcinku drogi (km/h),
DV - réznica pomigdzy predkoscia dopuszczalng poczgtkowag VP i predkoscig dopuszcza cowa

VK na analizowanym odcinku drogi (km/h),
LV - odlegto$¢ znaku ograniczenia predkosci do kolejnego znaku ograniczenia predko§ci
LVza— zalecana odlegto$¢ znaku ograniczenia predkosci do kolejnego znaku ogranic edkosci (m),
)

LP - odlegtos¢ znaku ostrzegawczego do przeszkody, zapory, bariery, poczatku sl@&

obliczana przy przyjeciu opdznienia b=1,5 m/s?,
LVmin— minimalna odlegto$¢ znaku ograniczenia predkosci do kolejnego znaku% nia predkosci

(m), obliczana przy przyjeciu opdznienia b= 3,0 m/s2.

ikajgce z roznicy
K na analizowanym

(9) W tablicy 7.1.4 zestawiono szczego6towe wartosci odlegtosci
predkosci pomiedzy predkoscig poczatkowg VP i predkoscia Iéor’]c

odcinku drogi: zalecane (do obliczen przyjeto wartos¢ opdznienia b=3,0 m/s2) i minimalne
odlegtosci (do obliczen przyjeto wartos¢ opdznienia b=1,5 m/s2); moga by¢ stosowane w
trudnych warunkach wynikajgcych z ograniczen terenowych.

(10) W przypadku koniecznosci pozostawienia istniejgcych drogowych w obszarze robot
drogowych tymczasowe znaki przewidziane w czasowej cji ruchu nalezy lokalizowac w
takiej odlegtosci od istniejgcego znaku aby znaki si staniaty, a w szczegolnosci w
odlegtosci nie mniejszej niz:

a) 10 m dla predkosci < 60 km/h,
b) 20 m dla predkosci 60 — 90 km/h,
c) 50 m dla predkosci > 90 km/h.

@@?

7.1.4.3  Strefa przejsciowa
(1) Strefa przejsciowa obejmuje odcinek i, na ktérym nastepuje zmiana toru ruchu pojazdow
i przedstawia sie nhowe wymagania diaskierowcow. Za pomocg klina zmiany pasa ruchu lub

zawezenia jezdni, ruch jest przekier@ y z normalnego toru na tor tymczasowy prowadzacy

przez strefe prowadzenia robdt (

(2) W strefie przejsciowej prowadzitsie’kierowce przez obszar, na ktérym nastepuje zmiana toru
ruchu pojazdéw za pomoc na, Zmiany pasa ruchu lub zawezenia jezdni, instaluje sie
oznakowanie regulujgce pr' dopuszczalng, oznakowanie state lub mobilne, urzadzenia
wyznaczajgce tymczaso fory”jazdy, a takze sytuuje sie osoby lub urzadzenia kierujgce

ruchem.
N(\

d

" i l
\ﬂ” Elérlljpocza_tkowy STREFA

.31 PRZEJSCIOWA
m\ |

tugosc klina zalezy od szerokosci toru jazdy oraz predkosci dopuszczalnej VP na dojezdzie
ru robot.

W strefie przejsciowej instaluje sie oznakowanie regulujgce predkos¢ dopuszczalng,

<,akowanie state lub mobilne, urzadzenia wyznaczajgce tymczasowe tory jazdy, a takze

ytuuje sie osoby lub urzagdzenia kierujgce ruchem. Ponadto na skosie klina, w przypadku braku

wystarczajgcych zabezpieczen w strefie buforowej, przed nagtym wtargnigciem pojazdu w
strefe prowadzenia robdt czesto stosuje sig bariery.
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(5) P przypadku kierowania ruchem w obszarze robét drogowych za pomocg za pomoca
sygnalizacji swietlnej, nalezy lokalizowac¢ tymczasowsa linie P-114 w odlegtosci LKR od poczatku
klina skosu, a sygnalizator w odlegtosci 2,0-5,0 m od wyznaczonej na pasie ruchu linii P-114.
Natomiast w odlegtosci LP przed tym miejscem nalezy ustawi¢ znak ostrzegawczy ,,Sygnalizacja

Swietlna" A-124a.
Q@
(6) W przypadku kierowania ruchem w obszarze robot drogowych przy pomocy o

kierujgcych ruchem, miejsce jego lokalizacji nalezy wyznaczy¢ w odlegtosci LKR od p

klina skosu, bariery lub zapory. W sytuacji, gdy kierowanie ruchem w ciggu dnia realizow t

przy pomocy o0sob kierujgcych ruchem, a w nocy za pomoca sygnalizacji swietlngj 2y

wyznaczyc¢ na jezdni tymczasowa linig P-114. Natomiast w odlegtosci LP od tego mie'sg%a ezy

ustawic¢ znak ostrzegawczy ,Kierowanie ruchem"” A-124b. @
|

(7) Odlegtos¢ LKR nalezy przyjmowac¢ w zaleznosci od predkosci dopuszcz miejsca
lokalizacji kierujgcego ruchem lub sygnalizatora (na pasie ruchu ze zwegzeniem L na pasie
ruchu bez zwezenia LKR2) z tablicy 7.1.5., natomiast odlegtos¢ LP z tabl. 7.1.3°

(8) Zarzadzanie ruchem na zawezonych jezdniach w obszarach roboét @Wych wymaga
ustalenia optymalnej odlegtosci LMZ miedzy znakami (B-117 i D-105 w’przypadku kierowania z
uwzglednieniem priorytetow), urzgdzeniami sterowania ruchem Zy urzadzeniami
tymczasowej sygnalizacji lub liniami P-114), miejscami lokalizacji kierujac ruchem (lub liniami
P-114) po obu stronach strefy robot drogowych (rys. 7.1.5.b).

Tablica 7.1.5 Zalecane odlegtos¢ miejsca lokalizacji kierujacego ruchem LK @eﬁ tymczasowej sygnalizaciji
Swietlnej LS od poczatku klina skosu, bariery lub zapory

Odlegtos¢ miejsca lokalizacji tymczasowej sygnalizacji lub

Predkosé kierujagcego ruchem od poczatku klina skosu, bariery lub

dopuszczalna 2apory =
Pas ruchu ze zawezeniem Pas ruchu przeciwny - pes
Zzawegzenia
Vaop (km/h LKR; (m) EKR> ()
30 - 50 15 30
60 -80 20 40
Oznaczenia w tabl. 7.1.5: W
Vdop - predkosc dopuszczalna na analizowanym'od uldrogi (km/h),
LKR1— zalecana odlegtos¢ miejsca lokalizacjj-kierujgcego ruchem od poczatku klina skosu, bariery lub
zapory na pasie ruchu ze zawezenie@ (
LKR2 - zalecana odlegtos¢ miejsca lokaliz ujgcego ruchem od poczatku klina skosu, bariery lub

zapory na pasie ruchu bez zaweie

(9) Odlegtos¢ LMZ oblicza sig uwzgigdniajgc dtugosci zawegzenia jezdni (strefy robot
drogowych), dtugosci pasow buf h, klina zmiany trajektorii ruchu pojazdow, natgzenia
ruchu w obu kierunkach oraz sredniejpredkosci przejazdu potokow pojazddéw przez strefe robot
drogowych (wedtug wzoru 7.1 &

@ Z = LKR, + LBP; + LRD + LBK, + LKR, (7.1)

gdzie:
LMZ - odlegtosc q,.‘ znakami (B-117 i D-105 w przypadku kierowania z uwzglednieniem
priorytetow), eniami sterowania ruchem (miedzy urzadzeniami tymczasowej
sygnalizacji «..- i P-114), miejscami lokalizacji kierujacego ruchem (lub liniami P-114) po
obu stronachrstrefy’ robot drogowych (m),
odlegtos¢ miejsca lokalizacji kierujgcego ruchem od poczatku klina skosu,
b zapory na pasie ruchu ze zawezeniem, z tabl. 7.1.5 (m),
a odlegtos¢ miejsca lokalizacji kierujgcego ruchem od poczatku klina skosu,
i lub zapory na pasie ruchu bez zawezenia, z tabl. 7.1.5 (m).
cana dtugos¢ pasa buforowego poczatkowego (LBP:) i koncowego (LBK2) w

ierowania przy pomocy kierujgcych ruchem zaleca sie przyjmowac dtugos¢ pasa
buforowego jak dla predkosci 30 km/h, z tabl. 7.1.6 (m),

@D - dtugos¢ strefy robot drogowych (m).

Wytyczne sytuowania znakow drogowych i urzadzen bezpieczenstwa ruchu drogowego w obszarach WR-Z-51
robét drogowych




(10) W przypadku priorytetu ogdlnego wyznaczonego znakiem A-109 ,Zwezenie jezdni dwu lub
jednostronne” przy ustalaniu odlegtosci LZM pomija sie odcinki LKR. Wstepnie m%zna
przyjmowac odlegtosci LMZ z rys. 7.1.9 w zaleznos$ci od metody kierowania ruchem, nateZeﬁi%
ruchu w przekroju drogi NK i sredniej predkosci przejazdu potokoéw pojazdow w strefi
prowadzenia robot drogowych VS. Natomiast w projekcie czasowej organizacji ruchu od| SC
LMZ nalezy przyjmowac¢ na podstawie optymalizacji parametrow sterowania ruche%xli y

przepustowosci i warunkéw ruchu pojazdow w obszarze robot drogowych. Q <z
Przemienne kierowanie ruchem @
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Zalecana odlegto$c¢ miedzy znakami lub sygnalizatorami LMZ (m)

0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1000 1100 1200
Naezenie ruchu w przekroju drogi NK (p/h)
KR, VS = 40 km/h e KR, VS = 20 km/h
- e S, VS =40 km/h ===, V5=20 km/h
eseeP,VS=40km/h

Rys 7.1.9 Wykresy zalecanych odlegtosci miedzy i priorytetu (P), urzadzeniami sterowania ruchem (S) lub
miejscami lokalizacji kierujgcego ruchem (KR) p u nach strefy robot drogowych w zaleznosci od natezenia
ruchu NK w przekroju drogi i Sredniej predkoscigprzejazduprzez odcinek drogi VS

(11) W przypadku natezenia wiek@ przepustowosci (wystepujgcego w godzinach ruchu
szczytowego) powodujgce pow je dtugich kolejek i duzych strat czasu, nalezy przesungc¢
okres wykonywania robot drog chvpoza okres ruchu szczytowego.

(12) W przypadku dtugich k pojazdow oczekujgcych na przejazd w obszarze robot
drogowych i zidentyfikowania=pojawiajacych sie nieprawidiowego wyprzedzania pojazdow
mozna wygrodzic¢ separ i ruchu pionowymi, uchylnymi (U-307g/h odcinek o dtugosci LPP
(dobierang wedtug 7.1.7), przed tymczasowg linig zatrzyman Iub stanowiskiem
kierujgcego ruchem.

(13) Klin poczatkewy s w strefie przejsciowej do przekierowywania ruchu z normalnego toru
na tor tymczaso wadzacy przez obszar robot drogowych. Dtugosé tego klina zmiany
trajektorii ruch od szerokosci zmiany toru jazdy (liczby i szerokosci paséw ruchu DPR),
wielkosci s lina (1:k) i predkosci dopuszczalnej na odcinku poprzedzajgcym strefe
przejsciow p.

(14) Sto ie kilka rodzajow klindw zmiany toru jazdy pojazdéw:
rzypadku prowadzenia dwéch pasow ruchu z zawezeniem z do jednego pasa ruchu
mieszaniem sig potokow pojazdow, klin o skosie zmiennym od 1:12 do 1:80, o dtugosci
@ZKPL przyjmowanej z tablicy 7.1.6.

W przypadku prowadzenia dwéch pasow ruchu zmiany trajektorii ruchu rownolegle, klin

o skosie zmiennym od 1:6 do 1:40, o dtugosci LKP2, przyjmowanej z tablicy 7.1.6.
@ c) W przypadku kierowania ruchem za pomocg tymczasowej sygnalizacji swietlnej lub
przez kierujgcych ruchem przyjmuje sie klin o skosie zmiennym od 1:6 do 1:14 i dtugosci

Q klina LKP,4 (ok. 1/3 dtugosci klina podstawowego), na podstawie tabl. 7.1.6.
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d) Ponadto klin poczatkowy moze by¢ przedtuzony na pas awaryjny lub pobocze (LKPs) w
celu zabezpieczenia tego obszaru przed wtargnieciem pojazdow przyjmujgc skos od ®
1:8 do 1:28, przy szerokosci pasa awaryjnego wynoszacej 2,5 m, diugos¢ klina LKPs \
przyjmuje sie z tablicy 7.1.6.

(15) Wartosci liczbowe dtugosci klina poczatkowego LKP i koricowego LKK , dla pasa ruchu

szerokosci DPR = 3,5 m zestawiono w tablicy 7.1.6. W przypadku innej szerokosci pasow ru
lub jezdni dtugos$¢ klina oblicza sie za pomocg wzoru (7.2):

LKy == (7.2)

dzie:
k LKi; — dtugos$¢ klina zmiany trajektorii ruchu dla i — tej szerokosci jezdni (pas @I j-tego
rodzaju skosu (m), %
DPR; — szerokos$¢ analizowanego pasa ruchu (jezdni) (m), @
ki— wielkos¢ skosu klina j-tego rodzaju(m). @
Q@

Tabl. 7.1. 6 Zalecane dtugosci klina poczatkowego zamiany trajektorii ruchu w obszapz@; drogowych

Klin poczatkowy
a2 Jezdnia z zawezeniem z Jezdnia drogi z Pas. el W DlgVESC
Predkos¢ z o z q q kierowania ruchu za
dwoch do jednego pasa dwoma rownolegtymi | Pas awaryjny e
dopuszczaln . A 5 3 — pomoca sygnalizacji
ruchu i z mieszaniem si¢ pasami zmiany lub pobocze K
a ; A z 5 = tymczasowej lub recznego
potokow pojazdow trajektorii ruchu Ki q
ierowania ruchem
Dtugos¢ klina zmiany trajektorii ruchu
Vaop (km/h) LKP; (m) LKP; (m) 4| ({ LKP; (m) LKP4 (m)
30 60 30 L 20 30
40 80 40 20 30
50 100 50 W 25 30
60 120 60 N 30 30
70 150 707 35 30
80 160 8o, ) 40 30
90 180 90 45
100 200 (L 00 50
10 220 10 55
120 240 120 60
140 280 140 70

Oznaczenia w tabl. 7.1.6:
Vaop - predkosc¢ dopuszczaln stepujaca na odcinku drogi poprzedzajgcym limit predkosci
obowigzujgcy w obszarze 4"’-’1»\- trajektorii ruchu (km/h),
LKP1- zalecana dtugosc¢ in oczgtkowego w przypadku jezdni z zawezeniem z dwoéch do jednego
ém otokéw pojazdow (m),

pasa ruchui z mieszani
LKP2 - zalecana dtugosc klinaxpoczatkowego w przypadku jezdnia drogi z dwoma réwnolegtymi pasami

LKP4— zalecana diugos sa buforowego poczatkowego w przypadku zastosowania kierowania ruchu
za pomocy iy@ cji tymczasowej lub recznego kierowania ruchem (m),

zmiany trajektorii u (m),
LKPs- zalecana dh‘% poczatkowego w przypadku pasa awaryjny lub pobocza (m),

LKK - zalecan $C zalecana dtugosc klina koricowego (m).

(16) Trajektorial(zmiagny paséw ruchu powinna by¢ wyznaczona za pomocg linii oznakowania
poziomego rze zottym, pachotow, tablic prowadzacych, tablic kierunkowych, zapor
drogowych; ratoréw ruchu lub tymczasowych barier ochronnych.

(17) Pozi nakowanie tymczasowe nalezy stosowac tylko wtedy, gdy nie wystepuje biate
oznak ie lub gdy tymczasowy przeptyw trajektoria ruchu pojazdéw odbiega od trajektorii

‘% Slonej biatym znakowaniem. Tymczasowe oznakowanie poziome, najczesciej w
staci linii P-106 /107 lub P-101/102, w obszarze robdt drogowych nalezy wykona¢ w kolorze
za pomocyg: farb do znakowania, tasm przyklejanych, punktowych elementow
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odblaskowych (stosowanych w przypadku ograniczonej widocznosci oznakowania poziomego
Q@

w warunkach ograniczonej widocznosci.

(18) Pachotki drogowe (U-109) stosuje sie w celu czasowego wyznaczania, ograniczani
zmiany toru ruchu pojazdow i pieszych, aby zapewni¢ bezpieczenstwo w miejscach robg
zagrozen na drodze by¢ zasadniczo stosowane tylko w przypadku robét krotko trwajgc

sg dozwolone do zabezpieczania wykopow i otwartych szybow. \

(19) Tablice prowadzace (U-103) stosuje sie w obszarach robot drogowych w m h, w
ktorych zwraca sie uwage kierujgcemu na przygotowanie sie do zmiany kierunku j b pasa
ruchu np. na zlikwidowanych rozgatezieniach, na skrzyzowaniach tréjwl (oW , przed
tymczasowym objazdem. Tablice prowadzace stosuje sie naprzeciwko 17 iejscach, gdzie
uzytkownicy drog muszg dokonac¢ znaczgcej zmiany kierunku, w obszarach .@ rogowych w

poczatkowej czesci strefy przejsciowej na skosie klina zmiany trajektorii r%

(20) Tablice kierujgce U-106 umieszcza sig je na jezdni lub poboczu na.kr dzi wyznaczajgc
granice obszaru (przeszkody) niedostepnego dla pojazdéw. Sg s e do oznaczania
krawedzi: zawezonego pasa ruchu, zajetego, zanizonego lub za ego pobocza, pasa
awaryjnego lub dzielgcego, pasa ruchu z zatamaniami w planie,‘a.takze“wykorzystuje sig je do
oznakowania krawedzi strefy robot drogowych lub wydzieloneg \,}

skosu Kklina, na poczatku odcinkéw krawedzi potozonych wzdfuz strefy buforowej oraz
przypadku wykorzystania tablic kierujgcych w czasowejilorganizacji ruchu na drogach
nieoswietlonych zaleca sie dodatkowo zastosowac lampy

(21) Zalecane odlegtosci miedzy pachotkami lub tablica grujgcymi, wyznaczajgcymi tory

jazdy w obszarze robot drogowych, przyjmuje sie z ta 1.7, w przypadku lokalizacji tych
urzadzen:
a) na prostej lub tuku drogi o duzym promie i%bszarze robot drogowych LD1,
b) na skosie klina lub na tuku drogi o ma’rym% niu LD2.
Tabl. 7.1.7 Zalecane dtugosci wybranych parametréow geo@cznych obszaru robot drogowych
Parametry obszaru robét drogowych
Dtugos¢ Odlegtos¢
Predkos¢ Stycznei wylzj*:'ogdozsecnia Msd=y paghMKami Mlelflf)ytla)slti::::nkiaml
dopuszczalna kmlq.dzy . separatorami Mol kierujagcymi na skosie
olejnymi A kierujagcymi na A
klinami zmiany L) przgd. prostej lub tuku drogi L] I.Ub L
pasa ruchu tymczasowq ."mq o duzym promieniu Cli] o.ma.tym
zatrzymanla promieniu
Vaop (km/h) LSK (m) _3LPP'(m) LD (m) LD2m)
30 60 (( "\ 725 10 5
40 90 o’ 30 10 5
50 110 40 10 5
60 130 50 15 7,5
70 150 55 15 7,5
80 175 o 60 15 7,5
90 2000/ 15 7,5
100 220 20 10
110 240/ 20 10
120 AL 260 20 10
140 300 20 10
Oznaczeni %@EI. 7.1.7:
Vdop - PFE S¢ dopuszczalna na analizowanym odcinku drogi (km/h),
LS cana diugosc¢ stycznej miedzy kolejnymi klinami zmiany pasa ruchu w obszarze robot

owych (m),
@zalecana dtugos¢ odcinka wygrodzenia separatorami pasa ruchu przed tymczasowg linig

trzyman Ilub stanowiskiem kierujagcego ruchem, w celu ograniczenia nieprawidiowych
wyprzedzen (m),

1— zalecana diugos¢ miedzy pachotkami lub tablicami kierujgcymi na prostej lub tuku drogi o duzym
@ promieniu w obszarze robét drogowych (m),
LD - zalecana diugos¢ miedzy pachotkami lub tablicami kierujgcymi na skosie klina lub na tuku drogi o
matym promieniu w obszarze robét drogowych (m).
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(22) W miejscu zataman, na skosie klina zmiany trajektorii ruchu, na urzadzeniach brd je
wyznaczajgcych stosuje sig, lampy ostrzegawcze w liczbie wigkszej nie mniejszej niz 5 i zaleca ®
sig ich stosowanie w taki sposob, aby wytworzyty one wzdtuz wygrodzenia efekt fali kierunkowej \

zabezpieczen podtuznych i poprzecznych w strefach przejsciowej, buforowej, prowadz
robot i koncowej w przypadku braku styku z ruchem pieszych. Natomiast tam, gdzie dozWwel
jest ruch pieszy nalezy stosowac zapory drogowe azurowe (U-306c).

(swietlnej).
(23) Zapory drogowe pojedyncze (U-306b) stosuje sig w obszarach robot drogowych,

(24) Separatory ruchu i tablice uchylne (U-307) wskazujg i zabezpieczaja granice past¢ u
oraz obszary wytgczone z ruchu, kanalizujgc tor jazdy i ograniczajgc mozliwosc zmiany alub
wjazdu na obszar wytgczony z ruchu. W obszarach robot drogowych umieszcza sig jezdni
wzdtuz linii rozdzielajgcych pasy ruchu, przy zawezonych pasach, krawedziac oraz w
miejscach czasowej organizacji ruchu, gdy samo oznakowanie poziome jest n% czajace.

(25) Tymczasowe bariery ochronne (U-308b) stosuje sie w obszarz ciowym do

zabezpieczenia strefy robot drogowych przed nagtym wtargnieciem poja w ten obszar.
Bariery te stosuje sie najczesciej w przypadku, gdy wystepuje wysoki poziom’'zagrozenia np.:
rzeczywista predkosc przejezdzajgcych pojazdow w strefie robot d %ch przekracza 50
km/h, w obrebie jezdni znajduje sie gtebokie wykopy, bariera ochronna drodze lub moscie
zostata tymczasowo zdemontowana podczas prowadzonych ogowych. Parametry

geometryczne i techniczne drogowych barier ochronnych a sie wedlug zasad
przedstawionych w rozdz. 8.

7.1.4.4  Strefa buforowa poczgtkowa

przejsciowg i strefg prowadzenia robdét drogowych. wytracania energii przez pojazdy
wypadajagce z toru jazdy i zatrzymania ich przed gr refy prowadzenia robdt stosuje sie
rozne zabezpieczenia takie jak: pustg przestrzen o wiedniej dtugosci, zapory buforowe,
pojazdy buforowe, mobilne ostony energoch’ronne&\arie drogowe.

(1) Strefa buforowa poczatkowa (rys. 7.1.10) obejmuje%% : drogi potozony pomiedzy strefg

Pas buforowy STREFA PAS RUCHU, DOPUSZCZALNA
| poczatkowy BUFOROWA PREDKOSC CZASOWA VTdop
LBP

FAV A A AT AT

D

Rys. 7.1.10 Schemat ogdiny lokalizacji s@rowe] poczatkowej wraz z oznakowaniem

(2) Na poczatku strefy bufo@suje sie tablice zamykajgce (U-209a,b,c,d,e,f) do zamykania
pasow ruchu na obszarachrobot drogowych, lokalizuje sie je na pasie ruchu wymagajgcym
zamknigcia od strony nadje@qcych pojazdow, na poczatku strefy buforowe;.

(3) Dtugosc strefy buf ej poczatkowej LBP w zaleznosci od dostepnosci obszaru drogi oraz
od rodzaju zastosow rzgdzen ochronnych zabezpieczajgcych strefe prowadzenia robot
drogowych i pracow%drogowych przed wtargnieciem ,zabtgkanego” pojazdu z predkoscia
dopuszczalna na @ poprzedzajgcym strefe buforowg przyjmuje sig z tablicy 7.1.8.

S

S

Q
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Tabl. 7.1.8 Zalecane dtugosci pasa buforowego poczatkowego LBP

Pas buforowy poczatkowy
Rodzaj urzadzenia pochtaniajgce energig pojazdow w strefie buforowej
- Pojazd z AL z Pojazd z
Predkosé Brak q urzadzeniem 5
Zapora urzadzeniem urzadzeniem q
dopuszczalna | energochtonnych energochtonnym Drogowa bariera
urzadzen drogowa, |energochtonnym (TMA/TTMA) o energochtonnym e
X L buforowa (TMA/TTMA) o . (TMA) o masie >
zabezpieczajacych 5 masie 7,5 -10,0
masie < 7,5 ton ton 10,0 ton
Dtugosé pasa buforowego poczatkowego
Vaop (km/h) LBP1 (m) LBP2 (m) LBP3 (m) LPBa4 (m) LBPs (m) LBPs (m)
30 20 20 20 10
40 30 30 20 10
50 40 40 20 20 10
60 60 40 50 40 20
70 80 50 70 50 C7 40 30
80 100 50 80 60 ] 40 30
90 120 55 90 70~ 50 40
100 140 60 100 80 60 40
10 170° 70 50
120 200° 80 50
140 250° 90 60
)2 - drogowa bariera ochronna dobrana wedtug zasad przedstawion zdz. 8
)° - rozwigzanie dopuszczalne tylko w przypadku robot krétko trwaj

(4) W tablicy 7.1.8 zestawiono dtugosci wyma @efy buforowej dla szesciu rodzajow

zabezpieczen czota strefy robot drogowych:

a) LBP, - brak urzgdzen pochtaniajgcych ie w strefie buforowej,

b) LBP; - zastosowanie zapory drogowej, b uforowej na poczatku strefy buforowej,

c) LBP; - zastosowanie pojazdu z zeniem energochtonnym (TMA) o masie <
7,5 ton,

d) LBP, - zastosowanie pojazdu 2@2 niem energochtonnym (TMA) o masie 7,5
-10,0¢,

e) LBPs - zastosowanie po}éx rzadzeniem energochtonnym (TMA) o masie >
10 ton,

f) LBPs - zastosowanie j bariery ochronnej na skosie klina poczatkowego.

)

0
(5) W przypadku braku en =Qs onnych urzgdzen zabezpieczajgcych czoto strefy robot
drogowych i dysponowani cem na drodze oraz w przypadku matego natezenia ruchu
pojazddéw ciezkich moz osowac pas buforowy o dtugosci LBP1. Natomiast w przypadku
ograniczonego miejs@stepowania duzego natezenia ruchu pojazdoéw ciezkich zaleca sig
stosowac urzadzeni ochtonne wymienione w pkt. (4), przyjmujgc odpowiednie dtugosci
pasa buforowego po@owego z tabl. 7.1.8.

(6) Na autostrad
rodzaju (pojaz
(drogowg bari

(7) Trajekto

i, drogach ekspresowych zaleca sie stosowacC zabezpieczenia pigtego
adzeniem energochtonnym (TMA) o masie > 10 ton) lub szdstego rodzaju
ochronng na skosie klina poczatkowego).

pasow ruchu wzdtuz strefy buforowej, podobnie jak wzdtuz klina poczgtkowego

powinna Znaczona za pomoca linii oznakowania poziomego w kolorze zottym, pachotkow,
tablic Ki owych, zapo6r drogowych, separatorow ruchu lub tymczasowych barier
ochr

4. Strefa prowadzenia robdt drogowych

dstawowymi elementami geometrycznymi drogi w strefie prowadzenia robot drogowych,

ywajgcymi na czasowa organizacje ruchu sa: liczba pasow ruchu, szerokos¢ pasow ruchu

DPR, strefa bez przeszkéd Lsgp W przekroju poprzecznym drogi (rys. 7.1.11) oraz promienie tukow
poziomych w planie sytuacyjnym drogi.
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(2) Dostepng liczbe pasow ruchu ustala sie na podstawie projektu prowadzenia robot oraz

analizy przepustowosci i warunkéw ruchu. ®

(3) W miare mozliwosci zaleca sie utrzymywac¢ standardowg szerokos$c¢ pasa ruchu DPRs w \
obszarze robét drogowych (zgodnie z WR-D-22-02 rozdz.4). @

DPD
—||]-— DPRo
o I 7
DPRso, — DBB ’
I|ZIIPRSDI -
Roboty drogowe STREFA ROBOT
LRD DROGOWYCH

Rys. 7.1.11 Schemat ogolny lokalizacji strefy prowadzenia robét drogowych wraz z ozn%niem

(4) W przypadku braku odpowiedniej przestrzeni na wykonanie standardowej szerokosci pasa
ruchu DPRs w obszarze robdét drogowych mozna go zawezic¢ rokosci dopuszczalnej
DPRd, a w trudnych warunkach do szerokosci nie mniejszej niz mini a DPRm przyjmowanych
wedtug tabl. 7.1.9.

(5) W tablicy 7.1.9 zréznicowano szerokosci minimalne DP
warunkach, wynikajgcych z braku dostepnej szerokosci!j i, szerokosci pasow ruchu z
podziatem na pas ruchu ogolnodostepny (dla wszystki pojazdow) oraz pas ruchu dla
samochoddéw osobowych. Minimalna szeroko$¢ pasg u DPRmin zalezy od klasy drogi, a
dopuszczalna szerokos¢ DPRd od tymczasowej 5ci dopuszczalnej w obszarze robot
drogowych VTdop. Na rysunku 7.1.12 przedstawiano zasady ustalania szerokosci paséw ruchu
w obszarach robot drogowych.

(6) Szerokosc¢ ogodlnodostepnego pasa ruchu ustala sie:
a) Pasa nie usytuowanego przy barie hronnej na podstawie wzoru:

puszczalne DPRd w trudnych

DPR, = DPle-nO_o (7.3)
b) Pasa ruchu usytuowanego pr, %@'erze na podstawie wzoru:
DPR, = DPR i o0t O (7.4)
c) Pasa ruchu usytuowaneg y barierze, w trudnych warunkach, na podstawie
wzoru: V

DPR@, + OB (7.5)
(7) Szerokos¢ pasa ruchu @ anego dla pojazdéw samochodéw osobowych DPRso ustala
sie:

a) Pasa ruchu ni@%uowanego przy barierze ochronnej na podstawie wzoru:

DPRg, = DPRyyinso + OB (7.7
c) Pasa usytuowanego przy barierze, w trudnych warunkach, na podstawie
WZolu:

so = DPRmin,so (7-6)
b) Pasa ruchi tuowanego przy barierze na podstawie wzoru:

DPR,, = DPRy, + OB (7.8)

;dgi%Q
inso— Minimalna szerokosc¢ pasa ruchu dedykowanego dla samochoddéw osobowych

obszarze robot drogowych (m), ustalana na podstawie tabl. 7.1.9 i 7.1.10,
4s0 — dopuszczalna szerokos¢ pasa ruchu dedykowanego dla samochodow
Q osobowych w obszarze robot drogowych w trudnych warunkach (m), ustalana na
podstawie tabl. 7.1.9i 7.1.10,
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DPRyo, — dopuszczalna szerokos¢ ogdlnodostepnego pasa ruchu w obszarze robot
drogowych, w trudnych warunkach (m), ustalana na podstawie tabl. 7.1.9 i 7.1.270,
DPRminoe — minimalna szerokos¢ ogolnodostepnego pasa ruchu w obszarze ro&%

drogowych (m), ustalana na podstawie tabl. 7.1.9 i 7.1.10,
OB - opaska bezpieczenstwa przy barierze drogowej zalezna od dopuszczalnej pr SCi

tymczasowej, ustalana na podstawie tabl. 7.1.11. ¢
(8) Szerokosci opasek bezpieczenstwa OB wystepujgcych przy barierach ych
(niezaleznie czy jest ona wydzielona linig oznakowania poziomego czy tez nie) nie wli sie do
uzytkowej szerokosci pasa ruchu. gg%

(9) Szerokos¢ dopuszczalna DPRd pasa ruchu, moze byé¢ przyjmowana ty@ spetnieniu

warunkow zapisanych w tablicy 7.1.10 i powinna by¢ ustalana na podstawie i alnej analizy

ryzyka.

I 1

DPRo DPRso B DPRo

>=DPRmin,o _ | >=DPRmin,so ‘ OB| B OB_L >=DPRmin,o

: :

A

N/
Rys. 7.1.12 Schemat ilustrujgcy zasady ustalania szeroko$gi Mw ruchu w przekroju poprzecznym jezdni w
obszarach robo6t drogowych

(10) Minimalna szeroko$é pasa ruchu w obSzarachvrobo6t drogowych na drogach i ulicach nie
powinna by¢ mniejsza niz 3,0 m dla wahadtowego. Natomiast szerokos¢ jezdni
dwukierunkowej nie powinna byc¢ mni@iz ,0 m dla dwodch kierunkéw ruchu i 6,0 m w

przypadku wystepowania pojazdéw rtu zbiorowego.
O%Q

Tabl. 7.1.9 Zestawienie standardowych szczalnych szerokosci pasa ruchu w obszarze robét drogowych w
zaleznosci od klasy drogi K(\

Szerokosc pasa ruchu

W obszarach robot drogowych

Wedtug
WR-D-22-02 a Pas ruchu dla samochodow
Klasa drogi Pas ruchu ogélnodostepny osobowych
Standardowa Minimalna Dopuszczalna* Minimalna Dopuszczalna*
DPRs [m] DPRmin,O [m] DPRd,o [m] DPRmin,so [m] DPRd,so [m]
A 375 3,50 3,25 3,25 275
s {30 3,25 3,00
3,00 2,50
GP o 3,50 3,25 2,75
G &Y 350 3,00 2,75
v 2,75 2,25
z 3,00 2,75 2,50
L 2,75 2,50 2,25
2,50 2,25
D 2,50 2,25 2,25

S 08¢ dopuszczalna DPRg, pasa ruchu, moze byé¢ przyjmowana przy spetnieniu dodatkowych
Qﬁv)@ kéw zapisanych w tablicy 7.1.10 i ustalana na podstawie indywidualnej analizy ryzyka
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Tabl. 7.1.10 Dodatkowe warunki stosowania dopuszczalnej szerokosci pasa ruchu w obszarze robét drogowych

Dopuszczalna szerokos¢ pasa ruchu DPRg,0 (m)
3,5 3,25 3,0 =2,75

Rodzaj pasa ruchu | Dodatkowe warunki stosowania

Tymczasowa predkos¢ dopuszczalna
VTaep(km/h) <100 =80 <70 %5@ R

Ogélnodostepny | Maksymalna dtugo$é odcinka Lmax (km) 5 (10) 5(10) 2(5)
Nadzér nad ruchem OPP OPP CQ <

Dopuszczalna szeroko$¢ pasa ruchu DPRg,so (m)

Rodzaj pasa ruchu | Dodatkowe warunki stosowania

3,25 3,00 2,75| =25
Tymczasowa predkos¢ dopuszczalna
) VTeop(km/h) <80 =70 s% =50
Dla samochodéw -
osobowych Maksymalna dtugos¢ odcinka Lmax (km) 5 (10) 5(10) 267 | 050)
Nadzér nad ruchem opp | /@\g@

Oznaczenia do tabl. 7.1.9 i tabl. 7.110
DPR; - standardowa szerokosci pasa ruchu (m), przyjmowana %@tawie WR-D-22-02
rozdz.4,
DPRminso— Minimalna szerokos¢ pasa ruchu dedykowanego samochodoéw osobowych
w obszarze robot drogowych (m), zalezna od klasy drogl

DPRyso — dopuszczalna szerokos¢ pasa ruchu ego dla samochodow
osobowych w obszarze robét drogowych w trudn arunkach (m), zalezna od
predkosci dopuszczalnej,

DPRqyo, — dopuszczalna szerokosc ogélnodostep asa ruchu w obszarze robot

drogowych, w trudnych warunkach (m), zalezna.@d drog|
DPRmino — minimalna szerokosc¢ ogolnodost o pasa ruchu w obszarze robot
drogowych (m), zalezna od predkosci dopus «’ €j,

VOuqop (km/h)- predkosc dopuszczalna stat oaCJa ruchu (km/h),

VTaop — tymczasowa predkosc dopuszczalnaw obszarze robét drogowych (km/h),

Lmax — Maksymalna diugosc¢ odcinka dr ezonym do DPRy, pasem ruchu (km),
OPP - odcinkowy pomiar predkosci.

(11) Szerokos¢ strefy wolnej od przeszko w obszarze robot drogowych ustala sie na
podstawie WR-D-22-1rozdz. 11w zalezt predkosci dopuszczalnej na wjezdzie w obszar
robot drogowych lub w zaleznosci ty, wej predkosci dopuszczalnej VTdop i natezenia
ruchu pojazdow SDR. W miare mozliwos aleca sie stosowac standardowe szerokosci strefy
bez przeszkdd w obszarze robot d ch.

a) W przypadku braku od iej przestrzeni na utrzymanie standardowej szerokosci
strefy bez przeszkod zna jg zawezi¢ do szerokosci zalecanej dla przebudowy lub
rozbudowy istniej . nalezy przyjmowac wedtug tabl. 5.4.1.

b) W przypadku bra owiedniej przestrzeni na zapewnienie wymaganej szerokosci
strefy bez przes% nalezy przeanalizowa¢ mozliwos¢ zastosowania drogowych
barier ochronpych tug zasad przedstawionych w rozdz. 8.

zapewnione minim rtosci promieni tukéw poziomych Rmin oraz minimalng odlegtosc

widocznoscina z ie Lz wynikajgce z klasy drogi i przyjetej predkosci dopuszczalnej.
tOSCI promieni tukdw poziomych Rni, ustala sie na podstawie WR-

ozdz. 10), przy ksztattowaniu toru jazdy pojazdéw na tukach w

obdét drogowych nalezy uwzglednia¢ szerokos¢ poszerzenia zgodnie z

2-02 (rozdz. 4).

Ing odlegtos¢ widocznosci na zatrzymanie Lz ustala sie na podstawie WR-

=01 (rozdz. 7), lub z tabl. 5.4.2 zestawiono wartosci liczbowe minimalnych

%g’roéci na zatrzymanie przy pochyleniu podtuznymi = 0,0 %.

kos’c’: tego pasa buforowego bocznego powinna uwzglednia¢ rézne jego funkcje jak:
08¢ niezbedng do ustawienia i pracy tymczasowych barier drogowych, tymczasowych
dla pieszych lub drog dla rowerdéw, pasdéw przeznaczonych do przemieszczania sie
pracownikow (rys. 7.1.13).

(12) Poszczegdlne a@ toru przejazdu pojazdu w obszarze robdt drogowych musza miec
n

b) Mini

.lQ.
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a) Boczny pas buforowy nalezy wyznaczaé¢ pomiedzy jezdnig i granicg robot wzdtuz
catego obszaru roboét poza strefg prowadzenia robét drogowych. ®

b) Granice tego pasa pomiedzy jezdnig, a obszarem robdt wyznacza sig najczqs’ciej@&
pomoca barier lub separatorow. Strefe dostepng dla poruszania sie pieszyc
rowerzystow oraz do przemieszczania sie pracownikéw od granicy przemies ia
sie barier ochronnych, nalezy wyznaczy¢ za pomocg separatoréw, zapor itp?

c) Przyjeto cztery warianty pasa buforowego bocznego (rys. 5.4.2): x
- WZU1 - wariant pasa buforowego bocznego bez pracownikéw i piesz ko z

barierg ostonowg,

— WZU, - wariant pasa buforowego bocznego z pracownikami w pasie:bufefowym i z

barierg ostonowa,
- WZUs; - wariant pasa buforowego bocznego z pieszymi lub .:‘yami w pasie

buforowym i z separatorami orazi barierg ostonowa, %

- WZU, - wariant pasa buforowego bocznego z pieszymi, ro i pracownikami
drogowymi w pasie buforowym oraz z separatorami i barier tonowa.

d) Szerokosc¢ pasa buforowego bocznego DBB (rys. 7.1.13) moz ac sie w zaleznosci

od wariantu z kombinacji szerokosci: opaski bezpieczenstwa oddzielajgcej pojazdy

poruszajgce sie po pasie ruchu od bariery), roboczejbariery B, spodziewanego

przesunigecia bariery DPB, pasa bezpiecznego por ia’ sie pracownikéw DSP,

tymczasowych drog dla pieszych i rowerow DPP, se row S.

e) Szerokos¢ pasa buforowego bocznego DBB us&;@;‘ w zaleznosci od predkosci

pojazddéw poruszajgcych sie po jezdni w obszar drogowych VT, Szerokosci
pracujgcej bariery W i spodziewanego przes ariery ostonowej DPB, rodzaju
grup uzytkownikéw korzystajgcych z tego pasa:
f) W tabl. 7.1.11 i na rys. 5.4.3 zestawiono min nych szerokosci pasa buforowego
bocznego dla réznych wariantéw zabezp' zytkownikow drogi dla przyktadowej
bariery ochronnej o szerokosci roboczej®.= 0,2 m.
g) Szacowane $rednie przesunigcie bariery s ane uderzeniem w nig pojazdu okresla sie na
R

podstawie wzoru:
DPB =W

(7.9)
gdzie:
DPB- oszacowana szerokosé.dy icznego przesuniecia bariery ochronnej (m),
WKB - wspotczynnik %c ny szacowania spodziewanej szerokosci
przesuniecia bariery, Z od predkosci tymczasowej VTaop. Przyjmuje sie
WKB = 1,0 dla VTgop’2 m/h, a WKB = 0,85 dla VT4 = 50,0 km/h.
B - szerokosc¢ przy analiz, tymczasowej bariery drogowej (m),
Q

W - szerokos¢ pracu;j

badan testowy ('m‘

h) W przypadku inn rokos’ci bariery lub separatora wartosci liczbowe DBB
nalezy odpowiedg]% orygowac.

w
(2]

DDP 52 DSP

droga dla pieszych lub
rowerzystow

Pas ruchu

o}

bezpieczenstwal 00
m
o
h
m
«@

bariera
tymczasowa
spodziewane
przesunigcie
bariery
saparator
separator
separator

‘opaska

o
m
m

- boczny pas buforowy

< roboty drogowe
QRys. 7.1.13 Schemat przekroju poprzecznego pasa buforowego bocznego dla wariantu zabezpieczen uzytkownikow

drogi i pracownikéw drogowych (wariant WZUa4)
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Tabl. 7.1.11 Zestawienie minimalnych szerokosci pasa buforowego bocznego dla réznych wariantéw zabezpieczen
uzytkownikow drogi, dla bariery o szerokosci B= 0,2 m

~ Szerokos¢ pasa buforowego bocznego DBB
g © S Minimalna szerokos$¢ pasa buforowego
& % % - Elementy pasa buforowego bocznego DBBuin
s 93 8 = Minimalna szerokose Wariant | Wariant | Wariant Wariant
& Qg3 15 WZU WzU; | WzUs WZUs
e §a8 iy g © N T = = | NI o=
5 539 S o Z § |5z 83| M5 | MSE | SESE
N3 » 05 2 9 T c o X S 75 o X O © X © = 0 °ov=- 5
8 gRe o % Q = = 90 T > ST SEQ cZED
< e NS g9 o2 | SN2 @sa | =2 | 3N | gzl
o o E n o o2 £ 3 o205 32 83 3229 s3 92
Q a2 9 e © $as aoago N e age s
%) = 2 o o N & S QP N5 2=
OBmin DSP DDP DBB;4 DBB:2 DBBs DBB4
Wim) | VTaop km /) | DPB M) | “)” | m) | m) | (m) (m) (m) (m)
W1 <50 0,35 (0,40) | 0,25 0,80 1,2 0,80 1,60 2,40 3,40
(0,6) 60 - 70 0,40 0,40 | 0,80 1,2 1,00 1,80 2,60 3,60
80 0,40 0,50 | 0,80 1,2 1,10 1,90 2,70 3,70
W2 <50 0,50 (0,60)| 0,25 0,80 1,2 0,95 1,75 2,55 3,55
(0,8) 60 -70 0,60 0,40 0,80 1,2 1,20 2,00 2,80 3,80
80 0,60 0,50 | 0,80 1,2 1,30 2,10 2,90 3,90
w3 <50 0,70 (0,80) 0,25 0,80 1,2 1,15 1,95 2,75 3,75
(1,0) 60 -70 0,80 0,40 0,80 1,2 1,35 2,15 2,95 3,95
80 0,80 0,50 | 0,80 1,2 1,55 2,35 3,15 4,15
w4 =50 0,95 (11) | 0,25 0,80 1,2 1,40 2,20 3,00 4,00
(1,3) 60 - 70 1,10 0,40 | 0,80 1,2 1,70 2,50 3,30 4,30
80 1,10 0,50 0,80 1,2 1,80 2,60 3,40 4,40

do obliczen przyjeto: bariere o szerokosci B = 0,2 m, szerokosc¢ separatoréow S = 0,2 m,

Oznaczenia w tabl. 7.1.11i na rys. 7.1.13:
VTaop - predkos¢ dopuszczalna tymczasowa, na analiz odcinku drogi (km/h),
B - bariera, szerokos$¢ (m)
DBB - szerokos¢ pasa buforowego bocznego (m
DPB - szacowane s$rednie przesunigcie bariery wane uderzeniem pojazdu,
¢ OV

OB- opaska bezpieczenstwa (m),

DSP - pas buforowy przeznaczony dla praco w v drogowych (m),

DDP - pas ruchu przeznaczony dla pieszyc <,rc’>w (m),

S - separator, szeroko$¢ (m).
(14) Pas dzielgcy kierunki ruchu stuzy deyustawienia i prawidtowej pracy drogowych barier
rozdzielajgcych oraz do wyznacz jazdy pojazdow poruszajgcych sie w przeciwnych
kierunkach. Konieczne jest zate @ nienie niezbednej przestrzeni miedzy barierg a pasem
ruchu, aby uwzglednic dynamigggj chy poprzeczne pojazdu, odczucia kierowcy jadgcego
wzdtuz urzgdzenia drogow ynamiczne przesunigcia bariery w wyniku uderzenia w nig
pojazdu.

a) Szerokosc pasa d@@ go kierunki ruchu DPD (rys. 7.1.14) skfada sig z:
Sci roboczej bariery B i szerokosci opaski bezpieczenstwa OB

— wizualnie zer
(oddzielaj%azdy poruszajgce sie po pasie ruchu od bariery),
“\ erokosci roboczej bariery B i szerokosci szacowanego przesuniecia

v Kilka najczesciej spotykanych wariantow rozwigzania pasa dzielgcego
przeci kierunki ruchu DPD z wykorzystaniem drogowych barier rozdzielajgcych
rys. 5.4.6):
WP, - jedna bariera rozdzielajgca, waskie pasy ruchu przy barierze o
kosci DPR = 2,75 m,
— iant WPg - jedna bariera rozdzielajgca, szerokie pasy ruchu przy barierze o
%ﬁzerokoéci DPR 22,75 m,
wariant WP - dwie rownolegte bariery rozdzielajgce.
Minimalne szerokosci pasa dzielgcego kierunki ruchu DPDmi,, dla wybranych
tymczasowych predkosci dopuszczalnych VTdop, wybranych szerokosci roboczej
bariery rozdzielajgcej B oraz szerokosci pracujgcej bariery w klasie W1i W4, dobiera
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sie wstgpnie na podstawie tabeli 7.1.12 lub z rys. 5.47 — 5.4.9. Posrednie wartosci w
przypadku szerokosci pracujgcej bariery w klasie W2 i W3 nalezy interpolowac.
d) Granice wyznaczajgce szerokos$¢ pasa dzielgcego kierunki ruchu DPD powinny by&
oznakowane linig ciggta koloru zottego, wizualnie sktadajgcego sie z szerok
bariery B oraz:
- szerokosci opasek bezpieczenstwa OB, w przypadku gdy DPB=OB (rys. %
P

— szerokosci szacowanego przesuniecia bariery DPB, w przypadku g
(rys. 7.1.14 b).

B

. O
DPR, 0B, B 0B, DPR, §
DPD,
! I
et W Wy
= | R
DPR, DPR,
DPE, B DPB,
DPD,

Rys. 7.1.14 Schemat eleme il zerokosci pasa dzielgcego kierunki ruchu dla rozwigzania wedtug wariantu WPa

(15) Trajektoria p év@ﬂu wzdtuz strefy buforowej, podobnie jak wzdtuz klina poczgtkowego
powinna by¢ wy%na za pomoca linii oznakowania poziomego w kolorze zottym, pachotkow,

tablic kierunkc@> eparatorow lub tymczasowych barier ochronnych.
(16) W zalezmoscived diugosci strefy prowadzenia robot nalezy powtarza¢ przypominajgce znaki

o tymczaso edkosci dopuszczalnej B-119, o robotach drogowych A-111 a takze wskazywac
ewentual azdy z budowy. Zaleca sie takze profilaktycznie stosowac wyswietlacze predkosci
U-407 ujace kierowcow o ich aktualnej predkosci jazdy.

@

Q®

WR-Z-51
robét drogowych
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Tabl. 7.1.12 Zestawienie minimalnych szerokosci pasa dzielgcego kierunki ruchu z pojedyncza lub podwojng bariera

rozdzielajgce
Predkos¢ Opaska Minimalna szeroko$é pasa dzielgcego kierunki ruchu DPDimin
dopuszczalna, 5 ;
Wariant | tymczasowa bezpieczenstwa s koS¢ rob bari dzielajacej B (m)
zerokos¢ robocza bariery rozdzielajacej B (m
dzizgi:aego 0,2 0,4 0,6 0,8
VTaop (km /h) OB (m) Klasa szerokosci pracujacej bariery W
w1 w4 w1 w4 w1 w4 w1 w4
<50 0,25 0,7 2,05 09 | 195 11 1,8 1,3 1,65
WP 60 - 70 0,40 1 2,4 1,2 2,2 1,4 2 1,6 1,8
80 0,50 1,2 2,5 1,4 2,3 1,6 2,1 1,8 1,85
<50 0,25 0,7 0,7 0,9 0,9 11 1M 1,3 1,3
WPs 60 - 70 0,40 1 1 1,2 1,2 1,4 1,4 1,6 1,6
80 0,50 1,2 1,2 1,4 1,4 1,5 1,5 1,8 1,8
<50 0,25 1,25 1,85 | 1,45 | 2,05 | 17 2,3 1,9 2,5
WPc 60-70 0,40 1,6 2,3 1,8 2,5 2 2,7 2,4 2,9
80 0,50 1,8 2,55 2 2,75 | 2,2 2,9 2,6 3,1
O
Oznaczenia w tabl. 7.1.12i na rys. 7.1.14: @

Vaop - predkos¢ dopuszczalna na analizowanym odcinku drogi (k

OB - opaska bezpieczenstwa przy barierze ochronnej (m),
DPDmin - minimalna szerokos¢ pasa dzielgcego kierunki ruch%

DPR - szerokos$¢ pasa ruchu (m),
DPB- szacowane srednie przesunigcie bariery (m),
B - szerokos$¢ robocza bariery rozdzielajgcej (m),

W - klasa szerokosci pracujgcej bariery (m),
WPx - wariant z jedng bariera rozdzielajgca, waskie pasy ru przy barierze, DPR < 2,75 m,

WPz - wariant z jedng bariera rozdzielajgca, szero y ruchu przy barierze, DPR > 2,75 m,
WPc - wariant z dwiema réwnolegtymi barieran@;ie jacymi.
7.1.4.6  Strefa koricowa Q@ @

(1) Strefa koncowa obejmuje odcinek d Ji, na ktorym nastepuje zmiana toru jazdy i przywraca
sie statg organizacje ruchu. Strefa 5|e; ze strefy buforowej konncowej i klina zmiany pasa
ruchu za pomocy, ktérego ruch p'w jest przekierowywany z toru tymczasowego na tor

normalny. &

PAS RUCHU,
DOPUSZCZALNA PREDKOSC Vdop

Klin koricowy STREFA
LKK KONCOWA

:V5 Pas buforowy

E, e STREFA

N oncowy

A | Bk BUFOROWA

Rys. 7.1.15 Sch@élny lokalizaciji strefy konncowej obszaru robot drogowych wraz z oznakowaniem
(2) Dtug lina koncowego przyjmuje sie, w przypadku:
%&?u jednokierunkowego LKK z tablicy 7.1.12,
hu dwukierunkowego, wéwczas LKK = LKP, z tablicy 7.1.6.
8¢ strefy buforowej koncowej przyjmuje sig, w przypadku:
a) ruchu jednokierunkowego LBK z tablicy 7.1.12,
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b) ruchu dwukierunkowego LBK = LBP (w zaleznosci od rodzaju zabezpieczen) z
tablicy 7.1.7.

<Q
Tabela 7.1.12 Zestawienie zalecanych dtugosci klina koncowego LKK i pasa buforowego koncowego LBK \
Predkos¢ Dtugosc¢ klina Dtugos¢ pasa buforowego
dopuszczalna koncowego koncowego &
Veop (km/h) LKK (m) LBK (m) x
30 30 10
40 30 10
50 30 10 %
60 30 15 &
70 40 25 @
80 40 35
920 50 40 %
100 50 50 @
10 60 60
120 60 70 @7

klina poczatkowego, pasa buforowego poczatkowego, stref dzenia robdét powinna by¢
wyznaczona za pomocy linii oznakowania poziomego w, e zottym, pachotkow, tablic
kierunkowych, separatorow lub tymczasowych barier och

140 70 80
(4) Trajektoria paséw ruchu wzdtuz strefy buforowe;j i klina@go, podobnie jak wzdtuz
a

(5) W strefie korncowej nalezy umiesci znak A-111c z tab T-103 ,Koniec robot" oraz znak B-
119 odwotujacy predkosc¢ tymczasows.

7.1.5. Ustalanie parametrow geometrycznycfi otaz odlegtosci miedzy znakami i

urzadzeniami w obszarze robét dro mobilnych

(1) Roboty drogowe mobilne wykonywane w drogi moga by¢ prowadzone w sposoéb
przerywany lub ciggty.

(2) Dziatania mobilne o charakterze pr m, to takie prace (takie jak sprzatanie $mieci,
fatanie dziur w jezdni lub naprawd@d n infrastruktury drogowej i towarzyszacej)
wymagajgce czestych, krotkich pos sg podobne do robét stacjonarnych. W przypadku
prowadzenia robot mobilnych o¥ edkosci (ponizej 5 km/h) mozliwe jest zastosowanie
oznakowania stacjonarnego, ktor, okresowo sktadane i ustawiane w odpowiednim miejscu

w strefie informacyjnej i strefie @strzegania.

(3) Nalezy stosowac urza;dz@a enos$ne. Zamiast znakow i urzadzen kierunkowych mozna
stosowaé¢ odpowiednio p ne i oznakowane pojazdy z oswietleniem obrotowym lub
stroboskopowym, ewen ie uzupetnione o znaki drogowe, tablice ze strzatkami lub znaki o
zmiennej tresci. Nal r iez rozwazy¢ pojazdy z urzadzeniami pochtaniajgcymi energie
zamontowanymi na c@ach (TMA/ TTMA).

(4) Roboty mobilne o akterze ciggtym, operacje mobilne obejmujg prace, podczas ktoérych
pracownicy i sp@oruszaja sie po drodze bez zatrzymywania (ja na przyktad: koszenie,
malowanie pas hodnikach, zamiatanie ulic lub opryskiwanie herbicydami), zazwyczaj z
matg predkos$

(5) Skutecznosdéiprowadzonych prac mobilnych wymaga, zapewnienia kierowcom ostrzegania o
zblizaniu 0 obszaru robdt poprzez systematyczne przesuwanie strefy wczesnego
byt przesuwany wraz z obszarem postgpujgcych prac drogowych lub by¢ okresowo
racownicy drogowi wykonujgcy prace na drodze nie powinni by¢ zagrozeni przez
je mniejszej liczby urzadzen tylko dlatego, ze praca bedzie czesto zmienia¢ swojg

\e\vs, miejscach o niewielkim natezeniu ruchu i dobrej widocznosci wystarczajagcy moze byc
%. rze oznakowany pojazd. W przypadku wiekszego natgzenia ruchu i/lub wiekszej predkosci
alezy uzy¢ pojazdu (pojazdow) zabezpieczajgcego w cieniu pojazdu wykonujgcego prace, tak

aby strefa ostrzegania o robotach przemieszczata sie wraz z obszarem robot.

WR-Z-51 Wytyczne sytuowania znakow drogowych i urzagdzen bezpieczenstwa ruchu drogowego w obszarach
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(7) Oznakowanie drogi i stosowanie zabezpieczen w czasowej organizacji ruchu w obszarach
prowadzenia mobilnych roboét drogowych rézni sie w zaleznosci od: klasy drogi, obszaru
zagospodarowania, liczby jezdni i liczby pasow ruchu, miejsca wykonywania robét w przekroju
poprzecznym jezdni, rodzaju robét.

(8) Oznakowanie stosowane w strefie informacyjnej, strefie ostrzegania i w strefie korcew

N

powinno byc¢ stosowane wedtug zasad przedstawionych w pkt. 7.1.4. \
tu

(9) Natomiast w strefie buforowej i strefie prowadzenia robét drogowych wykorzys
oznakowanie i zabezpieczenia zamontowane na pojazdach lub urzgdzeniach przenosn

pojazdu zgodnie z kierunkiem ruchu):

(10) W czasowej organizacji ruchu wykorzystuje sie pojazdy (liczac od najdalej w ietego
a) P1- pojazd wykonujacy prace drogowe, @
b) P2- pojazd z oznakowaniem zamykajgcym obszar wykonywania prac dro ch,
c) P3 - pierwszy pojazd z oznakowaniem zamykajgcym or, zgdzeniami
pochtaniajgcymi energie uderzajgcego pojazdy wypadajgcego z dr alizowany w
odlegtosci nie mniejszej niz LBP (dtugosci pasa buforowego pocz go),
d) P4 - drugi pojazd z oznakowaniem zamykajgcym oraz urzadzenia ochtaniajgcymi
energie uderzajgcego pojazdy wypadajgcego z drogi, zlokalj y w odlegtosci nie
mniejszej niz LBP (dtugosci pasa buforowego poczatkowe alevnie wiekszej niz 200

m.
(11) Dtugos¢ odcinka prowadzenia robot drogowych powinien w :
a) W przypadku braku wyznaczenia krawedzi robot 0S¢ pomiedzy pojazdem
wykonujgcym prace drogowe P1, a pojazdem z ozn aniem zamykajgcym obszar

robét P2, powinna wynosi¢ 20 =50 m,

b) W przypadku wyznaczenia krawedzi robot, sie aby odlegtos¢ pomiedzy
pojazdem P1 wykonujgcym prace drogow&z pojazdem P3 z ozhakowaniem
zamykajagcym i urzadzeniami pochtaniajgc ergie (TMA/ TTMA) obszar robot
wynosita w przypadku:

autostrady i drogi ekspresowej: LRD =500 ,
— drég o przekroju 2x2 (odcinki zarze zabudowanym i poza obszarem
zabudowanym): LRD = 3000 m,
w

— dla drog o przekroju 1x2 (odcinki obszarze zabudowanym i poza obszarem
zabudowanym): LRD = 2000 rzypadku robét wykonywanych recznie LRD
<1000 m, a w przypadku r@ ierowania ruchem LRD = 500 m.

odlegtosciami pomiedzy tablicami ami biorgcymi udziat w pracach i zabezpieczaniu
obszaru robot, w przypadku mobi@ robot drogowych na: a) ulicy dwujezdniowej, b) ulicy
jednojezdniowej, ¢ ) autostradzi% zenia do rysunkow 7.1.16:

VOuop - predkosc¢ dopuszczaln lizowanym odcinku drogi (km/h),

VTaop - predkosc dopuszcza tymiczasowa na analizowanym odcinku drogi (km/h),

(12) Na rysunku 7.1.16 przedstawiono@ dowe schematy czasowej organizacji ruchu wraz z
d

LO - odlegto$c znaku o@awczego od znaku poprzedniego (m),

LP - odlegtos¢ zna strzegawczego do przeszkody, zapory, bariery, poczatku skosu klina
w obszarze robot ch (m).
LV — wymagana odlegtos&znaku ograniczenia predkosci do kolejnego znaku ograniczenia predkosci

(m),
LBP - zalecan t@é pasa buforowego poczatkowego zabezpieczajgcego czoto strefy robot

drogowych , zna od rodzaju zabezpieczenia strefy buforowej,
LBK - zalecana-djugosc pasa buforowego koncowego zabezpieczajgcego koniec strefy robot
drogowy

strefy prowadzenia robo6t drogowych (m),
0s¢ pasa ruchu (m).
legtos¢ miedzy pojazdami zabezpieczajgcymi strefe prowadzenia robdt drogowych, (m).

Wytyczne sytuowania znakow drogowych i urzadzen bezpieczenstwa ruchu drogowego w obszarach WR-Z-51
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Rys. 7, Wk&adowe schematy czasowej organizacji ruchu w przypadku mobilnych robét drogowych na: a) ulicy
j iowej, b) ulicy jednojezdniowej, c ) autostradzie

.6. Inne ustalenia
Q&l Ochrona pieszych i rowerzystow

(1) W przypadku zamknigcia lub przerwania drog dla pieszych lub drég dla roweréw z powodu
robét budowlanych, prac utrzymaniowych lub prac zwigzanych z infrastrukturg techniczng,
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konieczne jest odpowiednia organizacja i zarzadzanie ruch pieszych i roweréw [28]. Obejmuje
to stosowanie znakow, urzadzen kierunkowych brd w celu bezpiecznego prowadzenia ruchu @
pieszych i roweréw przez lub wokot strefy prowadzenia robét drogowych. \

(2) Istniejg trzy gtowne kwestie, ktore nalezy wzigc¢ pod uwage przy planowaniu bezpieczenstw
pieszych w strefach robot na ulicach i drogach zamiejskich: @

a) Piesi nie powinni by¢ narazeni na bezposrednie kolizje z pojazdami, sprzetem ﬁ%
pracami na terenie robot. %@

b) Piesi nie powinni by¢ narazeni na bezposrednie kolizje z pojazdami poruszaja%

po lub wokot strefy robot.
c) Piesi powinni mie¢ zapewniong bezpieczng i wygodng drdg, ktéra w jak na'élg%szym
stopniu odzwierciedla najbardziej pozadane cechy drég dla pieszych.

(3) Wszyscy piesi, w tym miodzi, starsi i niepetnosprawni, potrzebujg b’-o 8
potencjalnymi obrazeniami oraz gtadkiej, wyraznie okreslonej sciezki ruchu ,

przed
ftownych
zmian nachylenia lub uksztattowania terenu.

(4) W obrebie szerokosci chodnika oraz urzadzenia zabezpieczajgcego pi%ﬁ nie moga byc¢
prowadzone zadne prace ani znajdowac sie zadne przedmioty, magazyny ani wykopy.

(5) W miejscach, gdzie istniejg chodniki, nalezy zapewni¢ nienia dla o0so6b
niepetnosprawnych oraz system prowadzenia o0s6b niewidom i ‘stabowidzgcych. W

przypadku zmiany przebiegu tras dla pieszych i rowerdéw i korzyst ich w ciggu nocy mozna
rozwazyc¢ zastosowanie tymczasowego oswietlenia ulicznego. %

(6) Krawedzie strefy robot drogowych na styku z drogami dla pi ch powinny by¢ wygrodzone
zaporami azurowym U-306.

(7) W przypadku prowadzenia robét pomiedzy dwoma ist@ymi przejsciami dla pieszych lub
w przypadku wyznhaczenia tymczasowych przejsc dlg%) ych, nalezy stara¢ sie kierowac
pieszych na do tych przejs¢ pomocg tabliczek przed ych w tabl. 7.1.10.

(8) W przypadku koniecznosci przetozenia ruchu pi 0 ha jezdnig, ze wzgledu na zajecie
drogi dla pieszych przez strefe prowadzenia robdt nalezy rozwazy¢ mozliwos¢ wydzielenia z
jezdni drogi dla pieszych wraz z zabezpieczeni eca sie, aby szerokos¢ tymczasowej drogi
dla pieszych byta zgodna z wymaganiami WRzD- alezy takze wykonac¢ tymczasowe rampy
przy kraweznikowe o pochyleniu dopuszcz

(9) W przypadku wprowadzenia ruchu® wego dla pojazdow, przechodzenie [/ przejazd
niechronionych uzytkownikow drogi pr, dnie winne by¢ réwniez nadzorowane przez osoby
kierujgce ruchem lub objete systemek@zwania ruchem, w przypadku sterowania ruchem za

pomocg sygnalizacji. @

(10) W miejscach, gdzie przewid e sg duze predkosci pojazddéw, nalezy sprawdzic¢
koniecznos¢ zastosowania zasowej bariery drogowej (zgodnie z zasadami
przedstawionymi w rozdz. b dzieli¢ pieszych od ruchu pojazdow.

(11) Urzadzenia ochronne % zych i rowerzystow oznaczajg zapory, ogrodzenia, porecze i
bariery przeznaczone ocC y pieszych i rowerzystow. Urzgdzenia ochronne stosowane w
poprzek lub wzdtuz gg%'gla pieszych Ilub drogi dla rowerow majg prowadzi¢ pieszych i
rowerzystow obok aprowadzenia robot lub zapobiegac ich przypadkowemu wejsciu na
miejsce robot lub wi iejsca, w ktorych moze wystgpic¢ zagrozenie.

(12) Znaki drogo@e urzgdzenia w potgczeniu z urzadzeniami zabezpieczajgcymi powinny
zapewniac uz ikom drog jasne wskazowki i by¢ zrozumiate. Urzadzenie zabezpieczajgce
powinno zac S slg i konczy¢ w sposob bezpieczny dla pieszych i rowerzystéw, aby zapewnic
Zamierzon

S

Q
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Tabl. 7.1.10 Propozycja symbole, nazwy i rysunki pogladowe tabliczek drogowskazowych dla pieszych

Wzér lub rysunek pogladowy

Symbol i nazwa znaku Wymagania techniczne i lokalizacyjne

znaku
Tabliczka koniecznosc¢ L . . ;
przejécia pieszych po Przejscie druga Tabliczki §tanOW|aga drongskazy (.]10 kier val
drugiej stronie ulicy strona ulicy ruchem pieszych i rowerow. Znaki tg in

konieczno$¢ przejscia Przejscie druga tymczasowe drogowskazy dla ru dze
pies;ych po drugiej stronie strong drogi dla pieszych lub drodze dla r r lub na
drogi drodze dla pieszych lub rowerz

Tabliczka wskazujgca &
kierunek dojscia do d P& e
j Do przejscia Q

dla pieszychm [
7.1.6.2  Ochrona pracownikdéw drogowych Q\ﬁ

g . by¢ dostosowane do uczestniko
Tabliczka wskazujgca ’ (pieszych lub roweréw) i stosowanedjako
c

przejscia dla pieszych ¢

(1) Bezpieczenstwo pracownikow na terenie robot jest rownie wazne, j
niechronionych przemieszczajacych sie przez strefe robét drogowych.

(2) Najlepsza ochrong dla obu grup jest dobre zabezpieczenia storé%)bét i dobra organizacja i
zarzadzanie ruchem drogowym.

(3) Pracownicy przemieszczajagcy sie miedzy maszynami d
poruszac sie po pasie bezpieczenstwa dla pracownikow D
ruchu) tymczasowg barierg ochronna B (w przypadku je

mi i pasem ruchu powinni
5 chronieni (oddzieleni od pasa
cznosci jej zastosowania) lub

(4) W miejscu statego wykonywania prac nalezy wyr
strefy buforowej. Pracownicy drogowi w miejscu W
strefy buforowej zaréwno poczatkowej jak i bocz

(5) Wszyscy pracownicy powinni zosta¢ pr oleni w zakresie pracy w poblizu ruchu
ulicznego w sposob minimalizujgcy ich naraze a niebezpieczenstwo. Ponadto pracownicy
odpowiedzialni za kierowanie ruchem drogowym powinni zosta¢ przeszkoleni w zakresie technik
kontroli ruchu oraz obstugi i rozmieszcze gdzen bezpieczenstwa ruchu.

(6) Pracownicy drogowi powinni nosi¢ 4mym g i atestowang odziez ochronng. Zatwierdzone
kolory to fluorescencyjna pomarahﬂ@ erwone lub fluorescencyjna zétto-zielone.
o)

(7) Aby jeszcze bardziej pop bezpieczenstwo pracownikdéw, nalezy rozwazyc
zastosowanie nastepujacych d becnos$¢ nadzoru ruchu przez policje, zastosowanie
automatycznego nadzoru nad em, zastosowanie urzgdzen specjalnych (pasy wibracyjne,

znaki zmiennej tresci, s’wiat’r il gawcze), wykorzystanie tymczasowych barier drogowych,
wykorzystanie pojazdow (yzabezpieczajgcych, oswietlenie obszaru robdét w przypadku

prowadzenia prac noca, mknigcie drogi i wykonanie objazdow.
7.1.6.3 Objazdy

(1) Zamkniecie drogi,@zie koniecznosci, nawet tylko dla okreslonych rodzajow pojazdow lub
pieszych, stanowifpowazne utrudnienie w ptynnosci ruchu. Zarzgdzony objazd moze znaczaco
utrudni¢ ruch, Olnie na trasach objazdowych. W miare mozliwosci nalezy unikac
dodatkowych
pogorszeni runkow podrozowania oraz zwigkszonym poziomem hatasu i emisji spalin.

palizowa¢ kwestie bezpieczenstwa ruchu i przepustowosci drogi zwigzane z
.Jesli wyznaczenie objazdu wptynie na inne rodzaje transportu (np. kolej lub transport
zbiorowy),ymuszg one zostac¢ zaangazowane w odpowiednim czasie w ustalenia i analizy.

Inowane zamkniecie drogi i wyznaczenie objazdu powinno zosta¢ ogtoszone za
ictwem odpowiednich mediéw z odpowiednim wyprzedzeniem przed jego
adzeniem, aby umozliwi¢ uzytkownikom dréog dostosowanie sie do nowej,

@rzewidzianej sytuaciji.

(4) Na trasie objazdu moze zaistnie¢ koniecznos$¢ zmiany pierwszenstwa przejazdu, aby ruch
objazdowy miat pierwszenstwo. Dotyczy to w szczegolnosci sytuacji, gdy ruch na drodze
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priorytetowej musi zosta¢ skierowany na objazd. Uzytkownicy drog, ktorym zmieniono

pierwszenstwo przejazdu powinni zosta¢ wyraznie poinformowane. Na skrzyzowaniach z ®

sygnalizacjg swietlng wzdtuz trasy objazdu nalezy sprawdzi¢, czy programy sygnalizacji nie
wymagajg korekty i dostosowania do zmienionych wielkosci potokéw ruchu z priorytetem dla
trasy objazdu.

7.1.6.4  Prace nocne \

(1) Jesli natezenie ruchu w ciggu dnia, a w szczegolnosci w okresach ruchu szczytow
tak duze, ze prowadzenie robot spowodowatoby bardzo duze utrudnienia w ruc nalezy

rozwazyc¢ prowadzenie prac drogowych w poprzez nocnej.
i I@/y musi

(2) Jezeli prowadzone prace majg by¢ wykonywane przy oswietleniu system o0$
by¢ zaprojektowany w taki sposob, aby nie zwieksza¢ ryzyka wypadkow w
szczegolnosci skutecznos¢ dziatania znakéw drogowych i urzadzen ruchu drogo

by¢ ograniczona, a uzytkownicy drog nie moga byc oslepiani. Wphyw S
uzytkownikow drog nalezy sprawdzi¢ podczas jazd kontrolne;j. ‘b
Q@

7.2. Zasady przygotowania schematéw czasow anizacji
ruchu

0 hie moze
ietlenia na

7.2.1. Wprowadzenie

(1) Schematy czasowej organizacji ruchu na obszarach robd wych przedstawione w WR-
Z-52 i WR-Z-53 nalezy przyjmowac¢ jako minimalne p, awowe standardy. Schematy te
przygotowano wedtug zasad przedstawionych w niniejs dziale.

(2) Kazdy rysunek schematu zawiera: unikalny numer atu, jego nazwe, schemat czasowej
organizacji ruchu, komentarze wyjasniajgce.

7.2.2. Roboty stacjonarne krétko i dh@@vgiqce - autostrady i drogi ekspresowe

%%
(1) Schemat ogodlny czasowej organizﬁ@hu: Zamknigcie prawego pasa ruchu i pasa
awaryjnego autostradzie lub drodzee wej, (A/S-2/2), roboty krétko i dtugo trwajace

(2) Cel i charakterystyka czasowej arganizacji ruchu: Ten schemat (rys. 7.2.1) przedstawia
standardowe rozwigzania lok m znakéw pionowych i poziomych oraz urzadzen
bezpieczenstwa ruchu wraz z 22% ymi odlegtosciami miedzy nimi w przypadku zamknigcie
prawego pasa ruchu i pasa@@% go na autostradzie lub drodze ekspresowej, (A/S-2/2), w
przypadku prowadzenia rob 6tko i dtugo trwajacych.

(3) Rozwigzanie standardo@chemat przedstawiony na rys. 7.2.1 przedstawia konfiguracje
oznakowania i urzgdzen bezpieczenstwa ruchu drogowego, ktory moze byc¢ stosowany przy
prowadzeniu prac dt %nowych.

(4) Zakresy zalecan odlegtosci miedzy znakami i parametrow geometrycznych obszardéw
robét dla tego p u przedstawiono w tabl. 7.2.1., natomiast szczegdtowe odlegtosci i

parametry geo e znajdujg sie w rozdz. 7.1.
(5) Opcje rog@ Roboty krotko trwajgcych krawedzie strefy robét wyznaczone za pomoca

tablic kier ych (U-106e,f), natomiast w przypadku robdt dtugo trwajgcych nalezy
zastosowac mczasowe bariery ochronne (U-308b) dobrane zgodnie z zasadami
przedstawionymi w rozdz. 8.

(6) Stowe przypadki rozwigzan czasowej organizacji ruchu dla omawianych przypadkow
prz iono w WR-Z-52 (roboty dtugo trwajgce) oraz w WR-Z- 53 (roboty krotko trwajgce,

@ I awaryjne).
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etrami geometrycznymi obszaru robét drogowych na odcinku autostrady (drogi ekspresowej)
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Tabl. 7.2.1 Zestawienie zalecanych odlegtosci migdzy znakami, urzadzeniami bezpieczenstwa ruchu oraz istotnych
parametréw geometrycznych obszaru robét drogowych na odcinku autostrady (drogi ekspresowej)

Autostrady i drogi ekspresowe
Predkos¢ Rl o .
dopuszczalna Odlegtosci miedzy znakami Parametry geometryczne ORD
VOuop | VTdop | VT2dop LO LP LV LKP LBP LBK LKK DPR
[km/h] [m]
140 110 80 |140 - 200 180-400 150 - 200 | 220-280 | 60-250 80 6 5
120 100 80 120 - 170 150-300 90 - 120 | 220-240 | 50-200 70 A/,SE)\ )3,5
110 - 80 140 200 - 250 150 220 60-170 60 %ﬁ 3,5
100 - 80 120 150-200 90 200 40 - 140 50 \k 3,5
90 - 80 100 120-150 50 180 40 - 120 67\@ 35 3,5
@

Oznaczenia w tablicy 7.2.1:
VOuop - predkos¢ dopuszczalna na analizowanym odcinku drogi (km/h), \
VTaop - predkos¢ dopuszczalna, tymczasowa na analizowanym odcinku i

LO - odlegtosc znaku ostrzegawczego od znaku poprzednieg

LP - odlegto$¢ znaku ostrzegawczego do przeszkody, zapo

w obszarze robét drogowych (m).

LV - odlegto$¢ znaku ograniczenia predkosci do kolejnego zna niczenia predkosci (m),
LBP - zalecana dtugos$¢ pasa buforowego poczatkowego za%ﬂajacego czoto strefy robot

ery, poczatku skosu klina

drogowych (m),
LBK - zalecana dtugos$¢ pasa buforowego koncowego (
LRD - dtugosc¢ strefy prowadzenia robot drogowych (

LKP - zalecana dtugos¢ klina koncowego (m),
LKK - zalecana dtugos¢ zalecana dtugos$¢ klina ko%ego (m),

DPR - szerokos¢ pasa ruchu (m). @
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7.2.3. Roboty stacjonarne ditugo trwajgce -drogi zamiejskie

7.2.3.1  Przekrdj dwujezdniowy O\

(1) Schemat ogodlny czasowej organizacji ruchu: Zamknigcie prawego pasa ruchu i pobo
zamiejskiej drodze dwujezdniowej, (DZ-2/2), roboty krétko i dtugo trwajgce ®

(2) Identyfikacja podstawowych zagrozen. Cel i charakterystyka czasowej organizacjir %% en
schemat (rys. 7.2.2) przedstawia standardowe rozwigzania lokalizacji znakow ch i

poziomych oraz urzadzen bezpieczenstwa ruchu wraz z zalecanymi odleg’ros’ciarr% y nimi
w przypadku zamknigcie prawego pasa ruchu i pobocza na zamiejskiej drodze dwujezdniowej,
(Dz-2/2), w przypadku prowadzenia robot krotko i dtugo trwajgcych. @

(3) Rozwigzanie standardowe: Schemat przedstawiony na rys. 7.2.2 prz
oznakowania i urzadzen bezpieczenstwa ruchu drogowego, ktéry moz S
prowadzeniu prac dtugoterminowych lub krétko terminowych.

konfiguracje
tosowany przy

(4) Zakresy zalecanych odlegtosci miedzy znakami i parametrow cznych obszarow
robot dla tego przypadku przedstawiono w tabl. 7.2.2., natonzgast szczegotowe odlegtosci i

parametry geometryczne znajduja sie w rozdz. 7.1. %

(5) Opcje rozwigzan: Roboty krétko trwajgcych krawedzie strefyt robét wyznaczone za pomoca
tablic kierunkowych (U-106¢,f), natomiast w przypadku «fo dtugo trwajacych nalezy
sprawdzi¢ koniecznos¢ zastosowania tymczasowych .d‘ hronnych (U-308b) dobrane
zgodnie z zasadami przedstawionymi w rozdz. 8

zacjituchu dla omawianych przypadkow
v WR-Z- 53 (roboty krotko trwajgce,

(6) Szczegotowe przypadki rozwigzan czasowej organi
przedstawiono w WR-Z-52 (roboty dtugo trwajgce) o

mobilne i awaryjne). &
Q
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WR-Z-51 Wytyczne sytuowania znakow drogowych i urzagdzen bezpieczenstwa ruchu drogowego w obszarach
robét drogowych
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Tabl. 7.2.2 Zestawienie zalecanych odlegtosci migedzy znakami, urzadzeniami bezpieczenstwa ruchu oraz istotnych

arametrow geometrycznych obszaru robét drogowych na odcinku dwujezdniowej drogi zamiejskiej
Drogi zamiejskie 2/2; klasa GP i G
Predkos¢ 2] o] .
dopuszczalna Odlegtosci miedzy znakami Parametry geometryczne ORD
VOuop | VTTdop | VT240p LO LP LV LKP LBP LBK LKK DPR
[km/h] [m]
160 - d

100 80 60 90 - 120 100-200 70 - 90 200 40-140 50 0 3,5

90 70 60 80 - 100 80 - 150 40 - 90 150 - 180 | 40-120 40 (\ 5 3,5

80 - 60 90 100-130 70 160 30-100 %\ ‘/30 3,5

70 - 60 80 80-100 40 130 30-70 %{\ 25 3,0

Oznaczenia w tablicy 7.2.2:
VOuop - predkos¢ dopuszczalna na analizowanym odcinku drogi (km/h),
VTaop - predkos¢ dopuszczalna, tymczasowa na analizowanym odcin rogi (km/h),

LO - odlegtosc znaku ostrzegawczego od znaku poprzedni

1

w obszarze robét drogowych (m).

LV - odlegto$¢ znaku ograniczenia predkosci do kolejnego z raniczenia predkosci (m),
LBP - zalecana dtugos¢ pasa buforowego poczatkowego ieczajgcego czoto strefy robot
drogowych (m),

LBK - zalecana dtugosc¢ pasa buforowego koncowe o@?
LRD - dtugos¢ strefy prowadzenia robot drogowycf%

LKP - zalecana dtugos¢ klina koricowego (m), h

LKK - zalecana dtugos¢ zalecana dtugosc klina a% ego (m),

DPR - szerokos¢ pasa ruchu (m). <

LP - odlegtos$¢ znaku ostrzegawczego do przeszkody, z% ariery, poczatku skosu klina

ég@
o
Y

@%@
7%
Y

WR-Z-51 Wytyczne sytuowania znakow drogowych i urzagdzen bezpieczenstwa ruchu drogowego w obszarach
robét drogowych



7.2.3.2  Przekrdj jednojezdniowy

(1) Schemat ogolny czasowej organizacji ruchu: Zamknigcie prawego pasa ruchu na zamiejskiej O\

drodze dwupasowej dwukierunkowej (DZ-1/2), roboty dtugo trwajgce

(2) Identyfikacja podstawowych zagrozen. Cel i charakterystyka czasowej organizacji ruchu:OT
schemat (rys. 7.2.3) przedstawia standardowe rozwigzania lokalizacji znakéw pionowy %
poziomych oraz urzadzen bezpieczenstwa ruchu wraz z zalecanymi odlegto$ciami mie im
w przypadku zamknigcie prawego pasa ruchu na zamiejskiej drodze dwup ej
dwukierunkowej, (DZ-1/2), w przypadku prowadzenia roboét krétko i dtugo trwajaq& Z

kierowania ruchem na zwezeniu wedtug ogdlnych zasad ruchu.
(3) Rozwigzanie standardowe: Schemat przedstawiony na rys. 7.2.3 przedstawia uracje
oznakowania i urzadzen bezpieczenstwa ruchu drogowego, ktéry moze by¢ »; y przy

prowadzeniu prac dtugoterminowych.
(4) Zakresy zalecanych odlegtosci migedzy znakami i parametrow geomet @\ obszarow

r
robot dla tego przypadku przedstawiono w tabl. 7.2.3., natomiast szcz@e odlegtosci i
parametry geometryczne znajduja sie w rozdz. 7.1. Q@

(5) Opcje rozwigzan: Roboty krétko trwajgcych krawedzie strefy robg czone za pomocg
tablic kierunkowych (U-106e,f), natomiast w przypadku robét dtugo trwajgcych nalezy sprawdzi¢
koniecznos¢ zastosowania tymczasowych barier ochronnych ( ) dobrane zgodnie z

zasadami przedstawionymi w rozdz. 8. @
(6) Szczegotowe przypadki rozwigzan czasowej organizacji r omawianych przypadkow
przedstawiono w WR-Z-52 (roboty dtugo trwajgce) oraz w -Z- 53 (roboty krétko trwajace,

mobilne i awaryjne). @

Wytyczne sytuowania znakow drogowych i urzadzen bezpieczenstwa ruchu drogowego w obszarach WR-Z-51
robét drogowych
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<Q
Tabl. 7.2.3 Zestawienie zalecanych odlegtosci miedzy znakami, urzgdzeniami bezpieczenstwa ruchu oraz istotnych \
arametrow geometrycznych obszaru robot drogowych na odcinku jednojezdniowej drogi zamiejskiej

Drogi zamiejskie 1/2; klasa GP, G, Z, L, D
Predkos¢ P .
dopuszczalna Odlegtosci miedzy znakami Parametry geometryczne ORD
4
VOudop | VTTaop | VT240p LO LP LV LKP LBP LBK LKK DPR
[km/h] [m]
90 70 50 80 -100 | 80 -150 60-80 70 -90 30-120 40 35 Q S} 3,5
80 - 50 90 100-130 100 80 30 -100 40 /30\ 3,5
70 - 50 80 80-100 60 70 30-80 30 m 3,0
60 - 50 70 60-80 30 50 20 -50 20 31; 3,0
. . @
Oznaczenia w tablicy 7.2.3: Q@ U

VOuop - predkos¢ dopuszczalna na analizowanym odcinku drogi (km/h), x
VTaop - predkosc dopuszczalna, tymczasowa na analizowanym odcinku drogi

LO - odlegtos¢ znaku ostrzegawczego od zhaku poprzedniego

LP - odlegtos¢ znaku ostrzegawczego do przeszkody, zapo
w obszarze robét drogowych (m).

LV - odlegtos¢ znaku ograniczenia predkosci do kolejnego zna
LBP - zalecana dtugosc¢ pasa buforowego poczatkowego za

drogowych (m),
LBK - zalecana dtugos¢ pasa buforowego koncowego (i),
ego

ery, poczatku skosu klina

dar

aniczenia predkosci (m),
ajgcego czoto strefy robot

LRD - dtugosc¢ strefy prowadzenia robo6t drogowych (
LKP - zalecana dtugos¢ klina koncowego (m),
LKK - zalecana dtugos¢ zalecana dtugosc klina konc

DPR - szerokos¢ pasa ruchu (m). @

)'

Wytyczne sytuowania znakow drogowych i urzadzen bezpieczenstwa ruchu drogowego w obszarach WR-Z-51
robdt drogowych



7.2.4. Roboty stacjonarne diugo trwajace - ulice

7.2.4.1  Przekrdj dwujezdniowy ¢

(1) Schemat ogdélny czasowej organizacji ruchu: Zamkniecie prawego pasa ruchu Uli
dwujezdniowej (U-2/2), roboty krétko i dtugo trwajgce ®

(2) Identyfikacja podstawowych zagrozen. Cel i charakterystyka czasowej organizacjir %% en
schemat (rys. 7.2.4) przedstawia standardowe rozwigzania lokalizacji znakow ch i

poziomych oraz urzadzen bezpieczenstwa ruchu wraz z zalecanymi odleg’ros’cian%Z y nimi
w przypadku zamknigcie prawego pasa ruchu ulicy dwujezdniowej (U-2/2)(w ypadku
prowadzenia robdt krotko i dtugo trwajacych. @

(3) Rozwigzanie standardowe: Schemat przedstawiony na rys. 7.2.4 prz
oznakowania i urzadzen bezpieczenstwa ruchu drogowego, ktéry moz S
prowadzeniu prac dtugoterminowych.

konfiguracje
tosowany przy

(4) Zakresy zalecanych odlegtosci miedzy znakami i parametrow cznych obszarow
robot dla tego przypadku przedstawiono w tabl. 7.2.4., natonzgast sZczegotowe odlegtosci i
parametry geometryczne znajdujg sie w rozdz. 7.1.

(5) Opcje rozwigzan: Szczegoétowe przypadki rozwigzan S j organizacji ruchu dla
omawianych przypadkow przedstawiono w WR-Z-52 (roboty«diugo trwajgce) oraz w WR-Z- 53

(roboty krotko trwajgce, mobilne i awaryjne). @

WR-Z-51 Wytyczne sytuowania znakow drogowych i urzagdzen bezpieczenstwa ruchu drogowego w obszarach
robét drogowych



O

2.4 Schemat ogolny zasad lokalizacji oznakowania i urzadzen bezpieczenstwa ruchu wraz z istotnymi

p trami geometrycznymi obszaru robot drogowych na odcinku dwujezdniowej ulicy

Wytyczne sytuowania znakow drogowych i urzadzen bezpieczenstwa ruchu drogowego w obszarach WR-Z-51

robdt drogowych



Tabl. 7.2.4 Zestawienie zalecanych odlegto$ci migdzy znakami, urzadzeniami bezpieczenstwa ruchu oraz istotnych
parametréow geometrycznych obszaru robét drogowych na odcinku dwujezdniowej ulicy

Q@
Ulice 2/2; klasa GP, G, Z
Predkos¢ S .
dopuszczalna Odlegtosci miedzy znakami Parametry geometryczne ORD
VOudop | VT1dop | VT240p LO LP LV LKP LBP LBK LKK DPR
[km/h] [m]
~O =7
80 60 40 70-90 | 60-130 50-70 |120-160 | 20 -100 40 30.° 3,50
70 50 40 50-80 | 50-100 30-70 |100-150| 10-80 30 ((25\\ 3,00
60 - 40 70 60-80 30-60 120 20 - 60 20 N;‘» 3,00
50 - 40 50 50-60 30 100 10-40 10 10 2,75
@\\/j
Oznaczenia w tablicy 7.2.4: <

VOuop - predkosé¢ dopuszczalna na analizowanym odcinku drogi (km x
VTaop - predkosc dopuszczalna, tymczasowa na analizowanym odei gi (km/h),

LO - odlegtosc znaku ostrzegawczego od znaku poprze

LP - odlegtos¢ znaku ostrzegawczego do przeszkody,
w obszarze robot drogowych (m).

LV - odlegtos¢ znaku ograniczenia predkosci do kolejne
LBP - zalecana dtugosc¢ pasa buforowego poczatkow
drogowych (m),

LBK - zalecana dtugosc¢ pasa buforowego konco ),

LRD - dtugosc strefy prowadzenia robot drogo ),

LKP - zalecana dtugos$¢ klina koncowego (m),

LKK - zalecana dtugos¢ zalecana dtugosc klinaskorncowego (m),

DPR - szerokos¢ pasa ruchu (m). @

y, bariery, poczatku skosu klina

kU ograniczenia predkosci (m),
zpieczajgcego czoto strefy robot

WR-Z-51 Wytyczne sytuowania znakow drogowych i urzagdzen bezpieczenstwa ruchu drogowego w obszarach
robét drogowych



7.2.4.2  Przekrdj jednojezdniowy

(1) Schemat ogdlny czasowej organizacji ruchu: Zamkniecie prawego pasa ruchu ulicy @
jednojezdniowej, dwupasowej, dwukierunkowej (U-1/2), roboty krétko i dtugo trwajace @\

(2) Identyfikacja podstawowych zagrozen. Cel i charakterystyka czasowej organizacji ruchu:OT

schemat (rys. 7.2.5) przedstawia standardowe rozwigzania lokalizacji znakéw pionowy
poziomych oraz urzadzen bezpieczenstwa ruchu wraz z zalecanymi odlegtosciami mied imi
w przypadku zamknigcie prawego pasa ruchu ulicy jednojezdniowej, dwup ]

dwukierunkowej (U-1/2), w przypadku prowadzenia robot krétko i dtugo trwajacych.

(3) Rozwigzanie standardowe: Schemat przedstawiony na rys. 7.2.5 przedstawia racje
oznakowania i urzadzen bezpieczenstwa ruchu drogowego, ktéry moze byc¢ sto y przy

prowadzeniu prac dtugoterminowych. %
(4) Zakresy zalecanych odlegtosci miedzy znakami i parametrow geometrycznych obszaréw

robot dla tego przypadku przedstawiono w tabl. 7.2.5., natomiast szczego odlegtosci i
parametry geometryczne znajduja sie w rozdz. 7.1.

(5) Opcje rozwigzan: Szczegoétowe przypadki rozwigzan czasowe? ganizacji ruchu dla
omawianych przypadkéw przedstawiono w WR-Z-52 (roboty dtugo tryrajgce) oraz w WR-Z- 53
(roboty krotko trwajgce, mobilne i awaryjne).
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Wytyczne sytuowania znakow drogowych i urzadzen bezpieczenstwa ruchu drogowego w obszarach WR-Z-51
robét drogowych
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Tabl. 7.2.5 Zestawienie zalecanych odlegtosci miedzy znakami, urzadzeniami bezpieczenstwa ruchu oraz istotnych
arametrow geometrycznych obszaru robot drogowych na odcinku jednojezdniowej ulicy

Ulice 1/2; klasa GP, G, Z, L, D
Odlegtosci migdzy
Predkos¢ dopuszczalna znakami Parametry geometryczne ORD
VOdiop | VTlap | VT2u0p LO LP LV LKP LBP LBK LKK DPR
[km/h] [m] -
50 - 30 60 50-60 | 40 50 10-40 10 10 ﬁ(Z:a\o/Q)
40 - 30 40 40 20 40 10-30 10 10 3
30 - 30 30 30 - 30 10-20 10 10 K);,O
20 - 20 30 30 - 30 10-20 10 1@& 3,0
Oznaczenia w tablicy 7.2.5: @
VOuop - predkos¢ dopuszczalna na analizowanym odcinku drogi (km/h),
VTaop - predkosc dopuszczalna, tymczasowa na analizowanym odcinku drogi (km/

LO - odlegtosc znaku ostrzegawczego od znaku poprzedniego (m) x

LP - odlegtos¢ znaku ostrzegawczego do przeszkody, zapory, i poczatku skosu klina

w obszarze robot drogowych (m).

LV - odlegtos¢ znaku ograniczenia predkosci do kolejnego znaku o @@\ia predkosci (m),
LBP - zalecana dtugosc¢ pasa buforowego poczatkowego zabezpiec go czoto strefy robot
drogowych (m),

LBK - zalecana dtugos¢ pasa buforowego koncowego (m),

LRD - dtugosc¢ strefy prowadzenia robot drogowych (m), @7

LKP - zalecana dtugos¢ klina koncowego (m),

LKK - zalecana dtugos¢ zalecana dtugosc klina koricow A

DPR - szerokos$¢ pasa ruchu (m).
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Wytyczne sytuowania znakow drogowych i urzadzen bezpieczenstwa ruchu drogowego w obszarach WR-Z-51
robdt drogowych



7.2.5. Roboty mobilne - drogi dwujezdniowe
@

(1) Schemat ogdlny czasowej organizacji ruchu: Zamknigcie prawego pasa awaryj \

autostradzie lub drodze ekspresowej (A/S-2/2), roboty mobilne .

(2) Identyfikacja podstawowych zagrozen. Cel i charakterystyka czasowej organlzacu r,
schemat (rys. 7.2.6) przedstawia standardowe rozwigzania lokalizacji znakow

poziomych oraz urzadzen bezpieczenstwa ruchu wraz z zalecanymi odlegtosciami
w przypadku zamknigcie pasa awaryjnego na autostradzie lub drodze ekspresow&

przypadku prowadzenia robét mobilnych.

konflguraqe
sowany przy

(3) Rozwigzanie standardowe: Schemat przedstawiony na rys. 7.2.6 prz
oznakowania i urzadzen bezpieczenstwa ruchu drogowego, ktéry moze:k
prowadzeniu prac mobilnych.

(4) Zakresy szczegotowych odlegtosci i parametry geometryczne zn w rozdz. 7.1.

(5) Opcje rozwigzan. Szczegotowe przypadki rozwigzan CZ@sowe rganizacji ruchu dla
omawianych przypadkow przedstawiono w WR-Z- 53 (robot o6tko trwajgce, mobilne i
awaryjne).
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WR-Z-51 Wytyczne sytuowania znakow drogowych i urzagdzen bezpieczenstwa ruchu drogowego w obszarach
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8. Wytyczne stosowania drogowych barier ochronnych i
separatorow ruchu w czasowej organizacji ruchu na O\
i
h

drodze
Q@
8.1. Wprowadzenie %

(1) W obszarze robét drogowych czesto wystepujg braki w prawidtowej organizacji %
zabezpieczeniu uzytkownikow drogi i pracownikéw. W przypadku barier OG@

najczestszymi uchybieniami sa:
a) brak odpowiedniego zabezpieczenia ,czota" obszaru robot drogowychg%g

Cc

b) braki zabezpieczenia obszaru rob6t barierami drogowymi,

c) zbyt krétkie odcinki barier, uniemozliwiajgce przejecie energii wypa
drogi pojazdow i ochrony kierowcéw i pracownikéw przed zagroze

hz

d) zbyt mate odlegtosci bariery od skarpy nasypu, ktore sg zby e, aby
zapewnic¢ skuteczng prace bariery, @

e) nieskuteczne zakonczenia barier,

f) niewystarczajgca odlegtos¢ bariery od granicy strefy (robet” stwarzajaca
zagrozenia dla pracownikow w przypadku dynamiczne iecia bariery pod

transportowa przeznaczona do prowadzenia ruchu i robocz znaczona do wykonywania
czynnosci roboczych przez pracownikéw i sprzet budow wazne zadania petnig dobrze
przygotowane projekty czasowej organizacji ruchu. Za takiego projektu jest wyrazne
oddzielenie przestrzeni transportowej od stref prowadzﬁ ot drogowych.

d

wptywem uderzenia pojazdu.
(2) W obszarach robdt drogowych, gdzie przenikajg sie g;gy@onﬂiktowe przestrzenie:

(3) Drogowe bariery ochronne stanowig skuteczne n o rozdzielenia tych konfliktowych

przestrzeni, w szczegolnosci poprzez [50], [51]:
a) wyznaczenie obowigzujgcego pasa (torulruchu;
b) utrzymanie pojazdu na pasie ruchu,
c) ochrone pracownikow znajdujgcych obszarze robot drogowych,
d) ochrone innych uzytkownikéw drogi Z 0sOb i obiektow zlokalizowanych poza
pasami ruchu, @

e) minimalizacje skutkow zdarzéni
pasa ruchu (ochrona oséb w poje

ezpiecznego po wypadnieciu pojazdu z
ie, ktéry wypadt z jezdni).

(4) Drogowe bariery ochronne w obszarze robot drogowych stosuje sie po przeprowadzeniu
analizy wykazujacej, ze straty spQ;wane montazem barier bedg mniejsze od efektéw ich
zastosowania. Dlatego istotne z Aie ma uporzgdkowana procedura ich doboru

8.2. Procedura do arier

(1) Procedura doboru go h barier ochronnych sktada sie z czterech kolejnych etapow
przedstawionych na ry%

a) Ustalenie wego planu potencjalnych zabezpieczen barierami w obszarach
%" izacji ruchu,

czasowej -l
b) Ustaleni{?'ecznoéci stosowania barier ochronnych w obszarach czasowej
jzacjirachu,

organi ‘ chu obejmuje zbior czynnosci przygotowawczych.
Na ~ podstawie projektu czasowej organizacji ruchu okresla sie rodzaj

biory niezbednych danych do prowadzenia prac projektowych,

b) Wykorzystujgc zebrane dane ustala sie wybrane parametréw geometrycznych
niezbednych do projektowania barier drogowych, a szczegolnosci dtugosci
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poszczegolnych stref w obszarze robot drogowych, parametry geometryczne
dostgpnej jezdni drogi na podstawie zasad przedstawionych w pkt. 5.4.1-5.4.3

oraz 7.1.3i7.1.4. \

Procedura doboru droowych barier ochronnych w ohszarach robot drogowych

v

Ustalenie obszaru robét drogowych i jego parametrow 4

Okreslenie obszaru robot drogowych

v
| Zebranie niezbednych danych |

Ustalenie wybranych parametrow geometrycznych niezbednych do projektowania barier
drogowych w obszarach robét drogowych

v
—ﬂ Ustalenie koniecznosci stosowania barier ochronnych w obszarach robot drogowych
v
Identyfikacja i ocena zagrozen wypadkami w obszarach rob6t drogowych
v

Ustalenie schematu lokalizacji stref zagrozen wypadkami w obszarze robét drogowych

Identyfikacja i klasyfikacja rodzaju oraz konsekwencji zagrozen wypadkami w
poszczegolnych strefach zagrozen

Wstepny wybor rozwiagzan dla poszczegdlnych stref zagrozen wypadkami

Zastosowanie
innych
urzgdzen brd

Bariery ochronne potrzebne?

—ﬁ Dohor parametréw barier ochronnych
K 7

Ustalenie niezbednego poziomu powstrzymywania bariery

v

Ustalenie dopuszczalnej wielkosci odksztalcenia bariery

v

Ustalenie poziomu ciezkosci zdarzenia

¥
Dobér rodzaju i typu barier ochronnych
L

Dobdér typu bariery ochronne;j

v

Dohor parametréw technicznych bariery ochronnej

Rys. 8.2.1 @ procedury projektowania tymczasowych barier drogowych w obszarze robot
dro h

ruchu je identyfikacje zagrozen wraz z wstepnym wyborem zabezpieczen.

obszarach robot drogowych wyrdéznia sie pie¢ charakterystycznych stref zagrozen

ypadkami A - E (rys. 8.2.1). Dla lepszego identyfikowania strefy zagrozen

% zaproponowano cztery typowe (standardowe) schematy lokalizacji poszczegdlnych

stref wystepowania zagrozen (SLZ1 - SLZ4), na drogach dwu i jednojezdniowych.

@ Przyktady przyjetych schematow standardowych przedstawiono na rys. 5.3.1 - 5.3.4.

Biorgc pod uwage projekt czasowej organizacji ruchu nalezy zidentyfikowac strefy

zagrozen przyjg¢ schemat wypadkami i przyja¢ odpowiedni schemat lokalizacji
zagrozen.

(3) Us'@oniecznos’ci stosowania barier ochronnych w obszarach czasowej organizaciji
€]
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b) W poszczegdlnych strefach nalezy zidentyfikowa¢ wystepujgce zagrozenia wypadkami
wedtug zasad przedstawionych w pkt. 5.3.2.3 i korzystajgc z tablic 5.3.1i 5.3.2 okresli¢ ®
ich rodzaj i konsekwencje wystgpienia zdarzenia niebezpiecznego. \
c) Zidentyfikowane zagrozenia wypadkami umozliwiajg dobor rodzaju zabezpieczenia
uzytkownikow drogi oraz pracownikow drogowych przed ryzykiem wypadko
Przewiduje sie zastosowanie kilka rodzajow (pozioméw) zabezpieczen, ktére wra
ograniczeniami predkosci i innymi $rodkami (np. wyposazeniem ochron k
pracownikow), muszag zapewnia¢ odpowiednig ochrone pracownikom drogo
Wstepny wybodr rozwigzania zabezpieczajgcego uzytkownikéw drogi i pracoWwni
drogowych prowadzi sie wedtug zasad przedstawionych w pkt. 5.3.3, korzystaj
tablic 5.3.3 1 5.3.4 oraz zasad przedstawionych w pkt. 8.3.
d) W przypadku koniecznosci stosowania, do zabezpieczenia uzytkownikgd

/ /e e /| /| | | |3 | /| | | | | e | | /| | /| e e e—

Rys. 8.2.2 Schemat lokalizacji poszczegolnych rodzajow st f%ﬁ%ﬁ wypadkami w obszarze robot drogowych -
przekrdj wielopasowy

(4) Dobor parametrow barier ochronnych. \Nq@a u wskazania koniecznosci zastosowania
drogowych barier ochronnych w obszarz drogowych nalezy dla kazdej strefy zagrozen
okreslic wymagane niezbedne param% funkcjonalne i techniczne projektowanych barier.
Korzystajgc z dostepnych (zebranych %@tepnym etapie) danych, nalezy ustali¢ wymagane
parametry techniczne proponowany arier drogowych wedtug zasad przedstawionych w pkt.

b) dopuszczalnej wielkos ksztatcenia bariery,

c) dopuszczalnego p@ ezkosci zdarzenia.
(5) Dobér rodzaju i typu ba@yﬁ}‘|

a) Decyzja o zastoso tymczasowych barier drogowych powinna by¢ poparta analizg
wielokryterial%zejmujaca kryteria funkcjonalne, techniczne, ekonomiczne i
operacyjne asad przedstawionych w pkt. 8.5.1.

b) Dobér paramet technicznych bariery ochronnej, a przede wszystkim jej diugosc
dobiera sj ug zasad przedstawionych w pkt. 8.5.2.

8.4, a w szczegolnosci:
a) wymaganego poziomué& mywania bariery,

8.3. Wy;@zwiqzania

dy ogdlne i uwarunkowania

(1 jac  z wynikdw wczesniejszych analiz przeprowadzonych ramach prac
D ionych w pkt. 5.2, 5.4 i 5.5. prowadzi sie wybor rodzaju zabezpieczenia obszaru robot

wych.
( éwnymi kryteriami wyboru typu i stosowania tymczasowych barier drogowych sa:
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a) zapewnienie bezpieczenstwa w obszarze robo6t drogowych uczestnikom ruchu
drogowego a takze obiektom i osobom (w tym pracownikom) znajdujgcym sie w przy

drodze). \
b) pochtanianie energii (umozliwiajgce utrzymanie pojazdu na pasie ruchu),
c) czynniki konstrukcyjne (mozliwos¢ lokalizacji w przekroju poprzecznym drogi),

d) czynniki ekonomiczne i operacyjne (niezawodno$¢ i zywotnosé, koszty). ¢
(3) Zaproponowane zasady doboru barier drogowych na obszarach robot ch,
opracowano na podstawie analizy wynikéw badan zagranicznych, wynikéw prac czych

prowadzonych w ramach programu RID (projekty RoSE i LifeRoSE) dla statych barij rogowych
oraz wstepnych prac wtasnych autoréw [50], [52], [53]. Przedstawio propozycje
przygotowano dla nastepujgcych warunkow: @
a) wielko$¢ natezenia ruchu :
— mate lub $rednie: srednioroczne dobowe natezenie ruchu 30,0 tys.
poj./dobe oraz srednioroczne dobowe natezenie ruchu pojazdéw cigzkich

SDRC =5,0 tys. poj./dobe,
— duze lub bardzo duze: srednioroczne dobowe natezenie @%DR =230,0 tys.
a

poj./dobe lub srednioroczne dobowe natezenie ruch jaz ciezkich SDRC
25,0 tys. poj./dobe,
b) czas trwania rob6t T = 1rok,

c) kat uderzenia pojazdu w bariere ochronng KU = 2 — 8%, wzaleznosci od:
— predkosci dopuszczalnej VOuop Na 0dcinku doja do strefy poczagtkowej
obszaru robo6t drogowych
— predkosci tymczasowej VTqop W strefie pro ia rob6t drogowych,
d) konsekwencje wypadkow: nie wiecej niz 1 ofi iertelna na 1km drogi w ciggu

30 lat, @
e) poziom zagrozen wypadkami (tabl. 5.3.1
- Z;— mate, &
— Z, - srednie,
- Zs-duze,
— Z4-bardzo duze;
f) Poziom konsekwencji aktywizagji zen wypadkami (tabl. 5.3.2):
- KZ;-mate, @
— KZ,-$rednie, @
— KZg-dUie, Q
- KZ,-bardzo duze. x
8.3.2. Roboty mobilne j %trwajqce

(1) W przypadku robét mo r@rogowych barier ochronnych nie stosuje sig.

a) drogowych :.\(; hronnych nie stosuje sie na odcinkach robdt drogowych, na

statych przypadkach decyzje o zastosowaniu barier ochronnych nalezy
¢ indywidualnie, na podstawie przeprowadzonej analizy ryzyka,

ie tak dobiera¢ warunki czasowej organizacji ruchu podczas prowadzenia krotko
robot drogowych, aby nie byto koniecznosci stosowania barier drogowych, miedzy

zastosowanie innych rozwigzan niz bariery w strefie poczatkowej
(odpowiednia dtugos¢ strefy buforowej, mobilne urzadzenia energochtonne),
dobor odpowiedniego limitu tymczasowej predkosci dopuszczalnej w
pozostatych strefach.
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8.3.3. Roboty dtugo trwajgce

(1) W przypadku robot dtugo trwajgcych nie wymaga sie zastosowania drogowych barier O\

ochronnych na odcinkach robot drogowych, na ktorych:
a) na drodze wystepuje mate lub srednie natezenie ruchu pojazdow, :

oraz predkosci dopuszczalnej mniejszej od 70 km/h,

b) w przypadku matego, sredniego i duzego poziomu zagrozen wypadkami (Z1- Z3) o§

c) w przypadku bardzo duzego poziomu zagrozen wypadkami (Z4) oraz predkos’%

dopuszczalnej mniejszej od 60 km/h;

wypadkami (Z1) przy predkosci dopuszczalnej mniejszej od 60 km/h.

d) niezaleznie od wielkosci natezenia ruchu, wystepuje maty poziom zagro&

(2) W pozostatych przypadkach decyzje o zastosowaniu barier ochronnych nalez ja¢ na
podstawie przeprowadzonej analizy ryzyka w kazdej strefie funkcjonalnej u robot
drogowych wedtug zasad przedstawionych w pkt. (3) - (7). s
(3) W strefie A zagrozen wypadkami (tj. w strefie przejsciowej obszaru robd ych):

a) Bariery ostonowe lub inne urzadzenia energochtonne stosuje sig n sciklina

poczatkowego LPK (tabl. 7.1.6) w celu: @
— uniemozliwienia  wtargniecia ,zabtgkanego” pojazdu

trefe robot

drogowych z predkoscig V4o Na odcinku poprzedzaja obszar robot lub
wigkszg,
— zmniejszenia zagrozenia wypadkami uzytkowni rogi i ochrony
pracownikow przebywajgcych w strefie robét drog
b) W celu uniemozliwienia wtargnigcia ,zabtgkaneg jazdu w strefe robot
drogowych (schematy SZL,—SLZsnarys. 5.3.1-5.3; ogowa bariere ochronng

nalezy stosowa¢ w przypadku, gdy:

— wystepujg zagrozenia wypadkami na poziomie ym Z3 na obszarze robot

— dtugos¢ dostepnej strefy buforowej pocza ej LBPq jest wieksza lub réwna

drogowych i predkosc¢ dopuszczalna Voep inku poprzedzajgcym obszar
robdét drogowych jest wigksza od 50 kn@
y

minimalnej dtugosci LBPs min (tabl. 7.1.8 maganej w przypadku zastosowania

barier ochronnych, a mniejsza ni
przypadku braku mobilnych urzg
minimalne dtugosci LBP2-4mins=W
mobilnych urzadzenh energachto

. \.'

LBPg Py < LBP;_gpin

ciezarowych poru gcych sie z duzg predkoscig n

(8.1

a odcinku

- wyniki szczegé’rowe ryzyka, uwzgledniajgce duzy udziat samochodow
aj

poprzedzajacy robot drogowych, wskazuja na

zwigkszone

zagrozenie powaznymi  wypadkami spowodowanymi  wtargnigciem

samochodu cigzar go w strefe robot drogowych.
Oznaczenia wzorow:

LBP4 - dostepna d’r@% strefy buforowej poczatkowej, mozliwa do wydzielenia w strefie

poczatkow ru robot drogowych (m),

LBP;, min - Mini tugosc strefy buforowej poczatkowej wymagana w przypadku braku
stosowa rzgdzehn zabezpieczajgcych do zabezpieczenia czota strefy robdt
drog m), ustalana wedtug tabl. 7.1.8,

LBP2, min imalna diugos¢ strefy buforowej poczatkowej wymagana w przypadku

@ ania zapor buforowych do zabezpieczenia czota strefy rob6t drogowych (m),

ne wedtug tabl. 7.1.8,

L%— minimalna dtugosc¢ strefy buforowej poczatkowej wymagana w przypadku
stosowania mobilnych urzadzen energochtonnych do zabezpieczenia czota strefy

Q@fobét drogowych (m), ustalane wedtug tabl. 7.1.8,
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LBPs, min - minimalna dtugosc¢ strefy buforowej poczatkowej wymagana w przypadku
zastosowania barier drogowych do zabezpieczenia czota strefy rob6t drogowych 4m),
ustalana wedtug tabl. 7.1.8.

c) Podobnie postepuje sie w strefie koncowej robot drogowych w przypadku jezdni
dwupasowej dwukierunkowej (wowczas strefa koncowa petni podobng role jak stre
poczgtkowa, schemat SLZ; i SLZ,).

d) Bariery rozdzielajgcej kierunki ruchu stosuje sig, w miejscu zmiany tor
normalnego na tor tymczasowy (schemat SLZ;), w celu uniemozliwienia wtar,
.Zabftgkanego” pojazdu z predkoscig VOqop lub wigkszg na pas przeznaczony
przeciwnego i ochrony uzytkownikow drég przed zderzeniem czotowym lu cznym
Z pojazdem jadagcym z duzg predkoscig, w przypadku gdy:

— wystepujg zagrozenia na poziomie Z3 na dtugosci klina zmiany toru

— predkos¢ dopuszczalna VOgop Na odcinku poprzedzajagcym obszar r ogowych

jest wieksza niz 50 km/h.

(4) W_strefie B zagrozen wypadkami (tj. w strefie buforowej i prowadzenla robot
drogowych), drogowa bariera powinna stanowi¢ ostone zabezplegzaja refe robot drogowych
przed zagrozeniami na wszystkich poziomach (Z1 - Z4) polegajac na wtargnieciu pojazdu w
strefe prowadzenia robdt drogowych lub obszar tymczasowych dw-dla innych uzytkownikéw
drogi.

prowadzenia rob6t drogowych LRD lub na dtugo anych sekcji (schematy LSZ, -

SLZ,), na ktérych na szerokosci strefy bezpiecz a Lsgp (przyjmowanej zgodnie z

tabl. 5.4.1) prowadzone sa:

— roboty drogowe na obszarze, ktérych
sprzet budowlany, zlokalizowane sg sk
i urwiska nie zabezpieczone barierami

a) Drogowa bariera ochronna powinna byc¢ sto:S@ a na dtugosci catej strefy

ajg pracownicy, przemieszcza sie
eriatow, rusztowania, sciany, wykopy

— tymczasowe drogi dla pieszych i drogi rowerow.

b) Drogowa bariera ochronna w tym p ku powinna by¢ przedtuzana na krawedzi
pasa buforowego poczgtkowego fa d Sci zabezpieczajgcej przed wtargnieciem
pojazdu w strefe robdét dr ych z tego obszaru zgodnie z zasadami

przedstawionymi w pkt. 8.5.2.

wa bariera ochronna moze by¢ stosowana w strefie
koncowej robot drogowych (schem 1i SLZ2) w celu zabezpieczenia przed wtargnigciem
pojazdow w strefe buforowa mogg parkowac¢ pojazdy obstugujgce budowe Ilub
zgromadzony materiat wykorzy do budowy).

(5) W strefie C zagrozen wypadkami

(6) W strefie D zagrozen wy i. Drogowa bariera rozdzielajgca powinna by¢ zastosowana
na pasie rozdzielajgcym ki chu przeciwnego na catej dtugosci tego pasa (schemat SLZ1),
gdy:
— wystepuj zehia na poziomie Z3,
— predkosc¢ szczalna tymczasowa VTgp na odcinku roboét drogowych jest
wigksza lub rfdwna 50 km/h, z uwzglednieniem natezenie ruchu wedtug wymagan
prze awi ch w tablicy 8.4.1.

paS|e rozdziel kierunki ruchu przeciwnego w miejscu zmiany toru ruchu tymczasowego
na tor nor hemat SLZ1). Pojazdy zmieniajgce tor jazdy mimo, ze jadg z predkoscia
tymczaso gudo uszczalnq VTdop mogg uderzy¢ w bariere pod znacznie wiekszym katem niz
nominal tego bariera ta powinna by¢ stosowana na catej dtugosci klina zmiany toru ruchu

gdy:

7) Strefa E za% ypadkaml Drogowa bariera rozdzielajgca powinna by¢ zastosowana na
o

wystepujg zagrozenia na poziomie Z3, na dtugosci klina zmiany toru ruchu z
tymczasowego ha normalny,

N \Q\ predkos¢ dopuszczalna tymczasowa VTgp ha odcinku robdét drogowych jest

wieksza lub rowna 50 km/h, z uwzglednieniem natgzenie ruchu wedtug wymagan
@ przedstawionych w tablicy 8.4.1.

Q
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8.4. Dobor parametréw funkcjonalnych drogowych barier
ochronnych

8.4.1. Ustalenie poziomu powstrzymywania bariery

Q
(1) Poziom powstrzymywania barier drogowych przedstawia odpornos$¢ barier na przebicie pr,

uderzajgcy pojazd. Im wigksza masa pojazdu, kat uderzenia pojazdu w barierg, a de
wszystkim im wieksza predkos¢ uderzenia pojazdu w bariere tym wieksza energia ud a
pojazdu i tym wieksze prawdopodobienstwo przebicia bariery przez uderzajgcy w nig
(2) W przypadku prowadzenia robét krétko trwajgcych wymagany poziom powstrzymywania
drogowej bariery ochronnej w poszczegolnych strefach obszaru robot i strefach zad ustala
sie na podstawie tablicy 8.4.1 w zaleznosci od: %

a) rodzaju strefy zagrozenia i poziomu zagrozenia wypadkami,

b) predkosci dopuszczalnej na odcinkach drég przed obszarem robot owych VOqop,

lub od tymczasowej predkosci dopuszczalnej w obszarze robot dr, h VT gop.

(3) W przypadku prowadzenia robét dtugo trwajacych wymagang m alne poziomy
powstrzymywania tymczasowych barier drogowych stosowanych w %egélnych strefach
robot drogowych ustala sie w zaleznosci od:
a) rodzaju strefy zagrozenia wypadkami i poziomu wystepuj
b) predkosci dopuszczalnej na odcinkach drég przed obs emrobét drogowych VOgop,
lub od predkosci dopuszczalnej w obszarze robot dro VTdop,
c) natezenia ruchu pojazdéw SDR w przekroju drogi.

(4) W tabl. 8.4.1 przedstawiono zasady doboru poziomu
ochronnych stosowanych w obszarach robot drogowych,
wynikéw badan zagranicznych, wynikéw prac badawcz%

RID (projekty RoSE i LifeRoSE) dla statych barier dr,
autorow dotyczacych tymczasowych barier drogow@
(5) W przypadkach wyboru pomiedzy zastosowahniem
powstrzymywania, a innymi rozwigzania

zymywania drogowych barier
cowane na podstawie analizy
wadzonych w ramach programu
ch oraz wstepnych prac witasnych

riery o rekomendowanym poziomie
niejszenie predkosci dopuszczalnej,

zastosowanie zap6r buforowych Iub m (C zastosowanie separatorow) nalezy
przeprowadzi¢ indywidualng analize ryzy agrozen wypadkami w poszczegolnych strefach
zagrozen. ®

(6) W przypadku stosowania tymczaso@h\_barier ochronnych w strefie A zagrozen wypadkami
(tj. w strefie buforowej obszaru robdtdrogowych), w celu uniemozliwienia wtargniecia w strefe

robot ,zabtgkanego” pojazdu pO@ cego sie z duza predkoscig rozwijang na odcinku

poprzedzajgcym obszar robot ( golnosci na drogach ekspresowych i autostradach)
nalezy zastosowac bariery o p% szonym poziomie powstrzymywania. Szczegodlnie duze
zagrozenie w tym przypadku ig autobusy i pojazdy ciezarowe z przyczepami, ktérych
energii kinetyczna poprze hacznie przewyzsza energie pochtaniang przez bariery
tymczasowe o przyjetym p@z powstrzymywania. Zmniejszenie poziomu powstrzymywania
jest mozliwe przez zmnigjsz kata uderzenia pojazdu w bariere tj. zastosowanie skoséw co
najmniej 1:30.

Tabl. 8.4.1 Zasady w inimalnego poziomu powstrzymywania tymczasowej drogowej bariery ochronnej w
obszarze robot drog rétko i diugo trwajacych

Poziom powstrzymywania barier
. . Roboty dtugo trwajace
Zagrozenia wypadkami P s -
. e Predkos¢ dopuszczalna Robot Natezenie ruchu pojazdow
pojazdow oboty (tys. poj./dobg)
Klasa krotko
Obszar poziomu trwajace SDR =30,0 SDR > 30,0
zagrozenia . oraz SDRc=5,0 lub SDRc> 5,0
9 zagrozenia | Rodzaj (km/h) C=9 c= 9
Z1 VOdop <50 S S S
50 -60 S T3 T3
70 - 80 S T3 H1
Q z3 VOuep 90 - 100 T3 H1 H1
=100 H1 H1 H2
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Poziom powstrzymywania barier
T . Roboty diugo trwajace
Zagrozenia wypadkami Predkos¢ dopuszczalna Robot Natezenie ruchu pojazdow
pojazdéw ooty (tys. poj./dobe)
Klasa krotko
Obszar poziomu trwajace SDR =30,0 SDR > 30,0
zagrozenia zagrozenia Rodzaj (km/h) oraz SDRc=5,0 lub SDRc> 5,0
<50 S S S
50 - 60 S S 2SI
Z1 Vo 70 S T T2,
80 S T2 H TS
<50 S S S
50 - 60 S S T1
22 VTeop 70 S T () T3
B 80 S/T T2 T3
<50 S S S
73 50 - 60 S T1 T2
VTdop 70 S/T1 T3 ) T3
80 T3 T3 ((} H1
<50 S T3 (L) T3
74 50 - 60 SIT1 T3, T3
VTaop 70 T1 T3 H1
80 T3 AAHTY H2
<50 S S S
c z1 VTaep 50 - 80 S “{g/m T
<50 S S S
50 - 60 S &7 n T2
D z3 VTeop 70 S/T1 T3 T3
80 T3 & T3 H1
<50 S S S
50 - 60 S N T T3
E 23 VTdop 70 S@ QI T3 H,I
80 PN H1 H1
)2 — bariera stosowana w przypadku spetnienia warunkéw: zapisanych w pkt. 8.3.3 (3) wzér 8.1

Oznaczenia w tablicy 8.4.1:
VOudop - predkos¢ dopuszczalna, operacyjna
drogowych(km/h),

VTaop - predkos¢ dopuszczalna, tymczasgw
S - separator,

T1, T3, H1, H2 — drogowa bariera 8cho dedykowanym poziomie powstrzymywania.
\/

(7) W przypadku stosowania tym % ch barier ochronnych w strefie B zagrozen wypadkami
(tj. w strefie prowadzenia robot(drogowych), wymagany poziom powstrzymywania zalezy od
poziomu zagrozen (Z1-24) vielk 0sci natezenia ruchu SDR oraz energii kinetycznej poprzecznej
wypadajgcego z jezdni po'.’EKL. W celu uniemozliwienia wtargniecia w strefe robdt
drogowych pojazdu wypadajgcego z drogi, poruszajgcego sie z predkoscig VTqop, rozwijang na
odcinku roboét obszaru rgh¢ lezy zastosowac:
a) bariery o nis%@omie powstrzymywania (T1, T2 lub T3), w przypadku:
- wystepoWwania zagrozen o matym i Srednim poziomie (Z1i Z22),

— wystepo id zagrozen o duzym i bardzo duzym poziomie powstrzymywania (Z3 i

istniejgca) na odcinku poprzedzajgcym obszar robot

fie prowadzenia robot drogowych (km/h),

matym lub srednim natezeniu ruchu pojazdow,

\ wyzszonym poziomie powstrzymywania (H1 lub H2, wyjgtkowo H4b), w
przypadku” wystepowania zagrozen o duzym i bardzo duzym poziomie
ywania (Z3 i Z4) oraz duzych i bardzo duzych natezeniach ruchu,

Inq uwage nhalezy zwraca¢ na zabezpieczenie odcinkéw drog na obiektach
nierskich, na ktorych nie zamontowano jeszcze lub zdemontowano bariery
ochronne zabezpieczajgce pojazdy przed upadkiem 2z duzej wysokosci lub
utargnieciem na inng droge lub tory kolejowe, gdzie moze by¢ konieczne zastosowanie

g@akotwienia barier tymczasowych do podtoza Ilub zastosowanie barier o

podwyzszonym poziomie powstrzymywania.

przypadku stosowania tymczasowych barier ochronnych w strefie C zagrozen wypadkami

elu zabezpieczenia przed wtargnigciem pojazdow w strefe koncowg (gdzie moga parkowac

pojazdy obstugujgce budowe lub zgromadzony materiat wykorzystywany do budowy) nalezy
zastosowac bariery o niskim poziomie powstrzymywania (T1) lub separatory ruchu.
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(9) W przypadku stosowania tymczasowych barier ochronnych w strefie D i E zagrozen
wypadkami, wymagany poziom powstrzymywania zalezy od poziomu duzych zagrozen (Z3) ®
wystepujgcych na tych obszarach oraz wielkosci natezenia ruchu SDR oraz energii kinetycznej
poprzecznej wypadajgcego z jezdni pojazdu EKL. W celu uniemozliwienia wtargnigcia na jezdnie
dla ruchu przeciwnego nalezy zastosowac:

a) bariery o niskim poziomie powstrzymywania (T1, T2 Ilub T3), w przypé?&

wystepowania srednich natezen ruchu oraz matych predkosci dopuszczalnej VTgop
b) bariery o podwyzszonym poziomie powstrzymywania (H1 lub H2), w prz
i

wystepowania duzych i bardzo duzych natezen ruchu oraz duzych pr
dopuszczalnych VTgep lUb VOggp. &

8.4.2. Ustalenie poziomu intensywnosci zdarzenia

(1) Poziom ciezkos$ci zdarzen (intensywnosci zderzenia) dla wybranej tymc j bariery
drogowej na analizowanym odcinku drogi prezentuje dopuszczalng cigz ¢ obrazen
uzytkownikow pojazdéw (kierowca lub pasazer) w przypadku uderzenia poj bariere

(2) Poziom cigzkosci zdarzen dla wybranej tymczasowej bariery drogowej analizowanym
odcinku drogi w obszarze robot drogowych, powinien spetniac nastepuj&\\e§warunki:
a) Zaleca sig, aby poziom intensywnosci zderzenia byt nie wigk iZA, 1.
- ASI =10

— THIV = 33 m/s.
b) Dopuszcza sig, aby na odcinkach, na ktorych @uje koniecznos¢

zastosowania barier o zwiekszonym poziomie po ymywania, poziom
intensywnosci zderzenia byt nie wiekszy niz B, tj.:

_ ASI<14
— THIV = 33 m/s. @
gdzie: &

ASI - testowa wartos¢ wskaznika intensyw i~zdarzenia ASI uzyskana w ramach
przeprowadzonego testu zderzeniowego n gonie badawczym dla analizowanej

bariery, odczytana z raportow z badan testowychistanowigcego podstawe do uzyskania
certyfikatu,

THIV - testowa wartos¢ wskaznika T zyskana w ramach przeprowadzonego testu
zderzeniowego nha poligonie badawczym dla analizowanej bariery, odczytana z raportow

z badan testowych stanowiace%o e do uzyskania certyfikatu.

(1) Wybrana wstgpnie tymczasowa era drogowa (na podstawie analizy poziomu
powstrzymywania i poziomu ciezkarzenia) powinna by¢ oceniona ze wzgledu na wielko$¢

8.4.3. Ustalenie dopuszczalnej w@ odksztatcenia bariery
ri

dlatego poszukuje sie tym ch barier drogowych o matych szerokosciach pracujgcych.
Dobér rodzaju bariery dla ustaldnego poziomu powstrzymywania zalezy od dostepnego miejsca
w pasie buforowym w prszypadku bariery skrajnej oraz w pasie dzielgcym w przypadku bariery
dzielgcej (separujgcej) Ki ruchu.

odksztatcenia poprzecznego. %
(2) W obszarze robot dro% ykle brakuje miejsca, w przekroju poprzecznym drogi,
y

(3) Szerokos¢ prac a bariery powinna spetnia¢ nastepujgce warunki:
a) Minimal zevokosC pracujgca bariery WMmin powinna byc¢ wigksza Ilub réwna
ini erokosci pracujgca bariery spetniajgcej przyjety poziom ciezkosci

Wmin 2 Wmin,ASIdop (8.2)

alna szerokosc¢ pracujgca bariery ostonowej Wmax powinna by¢ mniejsza lub

maksymalnej szerokosci pracujgcej bariery mieszczgcej sie w dostepnej
kosci pasa buforowego bocznego Wax,oss, ij.:

Wmax < Wmax,DBB (8-3)

aksymalna szerokosc¢ pracujgca bariery dzielgcej kierunki ruchu W powinna byc¢

mniejsza lub rowna maksymalnej szerokosci pracujgcej bariery mieszczacej sie w

Q dostepnej szerokosci pasa rozdzielajgcego kierunki ruchu Waxoep , tj.:
Wmax < Wmax,DPD (8-4)
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d) Maksymalne wychylenie pojazdu poza bariere VIMmax powinno spetnia¢ nastepujgcy
warunek (warunek ten obecnie nieobowigzuje, ale zaleca sie sprawdzenie tego warunku
w miejscach o matej dostepnosci przestrzeni za barierg drogowa): \

VIM,or < Wiar — 0,5
gdzie:
Whmin - minimalna szerokos¢ pracujgca bariery proponowanej do zastosowania (m),O

Whinasiiop - Minimalna szerokos¢ pracujgca bariery spetniajgcej przyjety pozi i Sci
wypadkow (ASlgep) (M), @]

WMnax - maksymalna szerokos¢ pracujgca bariery proponowanej do zastoso )
Whaxpes - Maksymalna szerokos¢ pracujgca bariery mieszczaca sie w dostepnej szerokosci

Whaxopo - maksymalna szerokos¢ pracujgca bariery mieszczgca sie w ¢

pasa rozdzielajgcego kierunki ruchu (m), ustalang na podstawie pkt. 7.1 pkt. 5.4.3.1,
VIMmax—maksymalne wychylenie pojazdu bariery proponowanej do wania (m).
(4) Zaleca sie, aby maksymalne szerokos$ci pracujgce tymczasow dobieranych barier

drogowych Wmax, w zaleznosci od strefy zagrozen wypadkami %bariery, nie byty wieksze
niz zestawione w tablicy 8.4.2.

Tabl. 8.4.2 Zestawienie maksymalnych zalecanych szerokosci pracuj ier tymczasowych w zaleznosci od
miejsca lokalizacji zagrozeni roli bariery.

Lokalizacja bariery
w strefie zagrozen Rola bariery Maksymalna szerokosc¢ pracujaca bariery
wypadkami
Zabezpieczenie i ochrona pracownikow i placu| zalecana < W4
A budowy przed wtargnieciem pojazdu jadgcego .
droga na wprost .dopuszczalna,' jezeli dostepna < W8
jest przestrzen -
Zabezpieczenie i ochrona pracownikow i placu | zgjecana < W4
B budowy przed wtargnigciem pojazdu z boku -
oraz uczestnikow ruchu w pojezdzie fjopuszczalna,’ jezeli dostgpna = W8
jest przestrzen
c \|:Vy’znaczen|e I,Ub zabezplr:eczenle obszaru stosuje sie urzadzenia separujgce, rzadko
oncowego robot drogowyc stosuje sie bariery ochronne
Rozdzielenie przeciwnych kierunkow ruchu i| z3jecana < W2
D zabezpieczenie i ochrona uczestnikéw ruchu d | ezeli d
przed zderzeniem czotowym . opuszcza na,’ Jezell dostgpna < W4 (W3)
jest przestrzen
Rozdzielenie przeciwnych kierunkow ruchu i| z5jecana < W2
E zabezpieczenie i ochrona uczestnikdw ruchu —
przed zderzeniem czofowym na odcinkach| dopuszczalna, jezeli dostepnal _ \y 4 (W3)
zataman pasow ruchu Jest przestrzen B

8.5. Dobor typ@ rametréow technicznych barier ochronnych

8.5.1. Dobg %bariery drogowej

(1) Decyzja o tosowaniu tymczasowych barier drogowych powinna by¢ poparta analizg
ryzykaian ktywnosci, tak aby straty (zaktdcenia i zagrozenia bezpieczenstwa) w czasie

monto@ ontazu zastosowanie barier nie przewyzszyty strat wynikajgcych z ich braku.
i

(2) Gto ryteriami wyboru typu i stosowania tymczasowych barier drogowych sa:
pewnienie bezpieczenstwa w obszarze robét drogowych wszystkim uczestnikom

chu drogowego, a takze osobom (w tym pracownikom) i obiektom znajdujgcym sie

w przy drodze).
) poziom pochtaniania energii (umozliwiajgcy utrzymanie pojazdu na pasie ruchu),
@ ) czynniki konstrukcyjne (mozliwos¢ lokalizacji w przekroju poprzecznym drogi),
d) czynniki operacyjne (szybki i tatwy montaz i demontaz).
e) czynniki ekonomiczne (niskie koszty),
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(3) Po okresleniu warunkow brzegowych jakim powinna odpowiadac bariera drogowa ustawiona
na analizowanym odcinku drogi sprawdza sige jej parametry wedtug czterech przyjetych
kryteriow, reprezentujgcymi kryteria ogdlne przedstawione w pkt. (2):

a) Kryterium 1: poziom powstrzymywania,

b) Kryterium 2: poziom ciezkosci zdarzen,

c) Kryterium 3: podatnosc¢ bariery na odksztatcenia ¢

d) Kryterium 4: warunki montazu i demontazu barier drogowych. x

@

(4) Kryterium 1. Poziom powstrzymywania. Wybrana bariera powinna posiada¢ co
poziom powstrzymywania ustalony dla analizowanego odcinka drogi w zaleznosci od kI
predkosci dopuszczalneji wielkosci ruchu ciezarowego wedtug zasad przedstawionyc%ozdz.
7.1. W przypadku gdy na obszarze robdét drogowych wystepujg odcinki barie nych
poziomach powstrzymywania mozna zastosowac nastepujgce rozwigzania:

a) bariery jednego rodzaju o najwyzszym poziomie powstrzymywania z w, jacych na

poszczegolnych odcinkach,
b) kilku barier o r6znych poziomach powstrzymywania, ale kazdy o c

badanej dtugosci (testowej).

Q
(5) Kryterium 2. Poziom ciezkosci zdarzen. Poziom ciezkosci zdarzen wstepnie wybranej
bariery na analizowanym odcinku drogi, powinien spetniac warunki pr ione w rodz. 8.4.2.

(6) Kryterium 3. Podatnos$¢ bariery na odksztatcenia. Wybrana<bariera drogowa powinna
charakteryzowac sie: sztywnoscig i podatnoscia, mierzong minim i'maksymalng szerokoscig
pracujgca bariery WM. W tym przypadku szerokosc¢ pracujgca powinna spetnia¢ warunki
przedstawione w rozdz. 8.4.3.

(7) Kryterium 4. Warunki montazu i demontazu. Transpo%

taz i demontaz barier nalezy
przeprowadzac na podstawie instrukcji producenta bariery.

(8) Do realizacji przyjmuje sie rodzaj i typ bariery najle %emiajacej przyjete kryteria.
8.5.2. Wymagana dtugos¢ bariery tymcz s@

(1) Dtugosc¢ bariery ochronnej w obszarze drogowych LB sktada sie z odcinkow
zabezpieczajgcych obszar robot przed wtargnieciem pojazdu na dtugosci robét drogowych LRD
oraz odcinkoéw odstaniajgcych przed wtargnie ojazdow wypadajgcych z jezdni przed strefg
O

prowadzenia robot i za strefa prowadz%ni @ rogowych. (rys. 8.5.1).

(2) Dtugos¢ wymagang definiuje sig jak gos¢ tymczasowej bariery potrzebnej do ochrony
przed zagrozeniem w postaci obiektu,$ ego lub aby zapobiec dotarciu pojazdu, ktéry zjechat z
jezdni do strefy prowadzenia robd dr

regowych. Jest minimalna wymagana dfugosc bariery
obliczona na podstawie zaIeZnos’citycznych. W praktyce zaleca sie wydtuzenie bariery po
kilkanascie metrow z kazdej strony.

nnej w obszarze robét drogowych oblicza sie na podstawie

(3) Wymagang dtugos¢ bari

wzoru (8.6)
@ = LBP + LRD + LBK (8.6)

gdzie:
LB - sumaryczna diug iery ochronnej w obszarze robot drogowych (m),
LRD - dtugosc strefy zenia robot drogowych (m),
LBP - dtugosc bari hronnej stosowana w strefie buforowej poczatkowej w obszarze robot
drogowych, w ¢ ezpieczenia obszaru robot przed wtargnieciem zabtgkanych pojazdéw
(m)

- dku braku odgiecia bariery — LBP;,

- zypadku odgiecia bariery - LBP;,
LBK - dtugo riery ochronnej stosowana w strefie koncowej w obszarze robot drogowych, w
celu za ieczenia obszaru robot przed wtargnieciem zabtgkanych pojazdow (m):

% przypadku braku odgiecia bariery — LBK;,

‘ w przypadku odgiecia bariery - LBK.
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(5) Na rysunkach 8.5.1 - 8.5.3 przedstawiono trzy schematy obszaréw robét drogowych wraz z
zaznaczeniem parametrow niezbednych do ustalenia niezbednej dtugosci barier LB.

@

LB2
= -
! LB1 :
: LZp2 : LZP1 i
T 1 r 1
l : . LBK1 ! LRD ' LBP1 ' ! .
T 1
| | . LBK2 ! ! LBP2 j ' :
[ ' TLKK LPBK 1 i ! ! ‘
: ! ; i‘ ' : | ' :
! l I ' ! ! | ! .
| | | " [TI-=-= ~— 1 \ :
| 1 | I == 1 1 \
| ! C e LBP kP~ _ ! ' :
| 'Banera'cichmnn‘a ------ | L T e - ' '
| - L2y [i3 ' el !
| e )
l. D
—_——

Rys. 8.5.1 Schemat lokalizacji bariery ochronnej o diugosci LB w przypadku %\e%ealizowanych poza jezdnia,

strefie wolnej od przeszkdéd drogi dwupasowej dwukierunkowej

w

LB2
L
| . LZP1 : !
1 T
| LBK2 LRD ! LBP2 : :
: ! LPBP | LKP :
h t 1
I : : I
1 | I 1
- ' [
1 - | 1
| T-o i : :
i T~ ol - | 1
: Te- ! |
o+ ]
[ L3 T~ 1
= Tk =
Bariera ochronna
________________ min.500m 7~

Rys. 8.5.2 Schemat lokalizacji ba b
dwupasowej dwukierunkowej

(6) Niezbedne para
ze wzorow (8.7 -

BP, = LZP, — = ls) by
LZP1
P, = LPBP + LKP
kp — L=l LPBP-m)-k-m,
<:£ E) k+n,;
@ = LZP1
(Lz —Ly) - L,
LBK, = LZP
@ 1 27 T Lzp,
LBK, = LPBK + LKK

S

L L, —LPBK n,) k'n
LKK—(Z 4 2) 2
k+n,
L,
2=
LZP,

onnej o dtugosci LB w przypadku roboét realizowanych na pasie jezdni drogi

4%%080 barier dla przypadku przedstawionego na rys. 8.5.1 oblicza sie

(8.7)
(8.8)
(8.9)

(8.10)

(8.11)
(8.12)
(8.13)

(8.14)
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(7) Natomiast niezbedne parametry dtugosci barier dla przypadku przedstawionego na rys. 8.5.2
ustala sie korzystajac ze wzorow (8.151 8.18):

LBP, > LPBP + LKP (8.15) ¢
oraz
LBP, > LZP, (8.16
@
LBK, > LPBK + LKK ( %
oraz
LBK, > LZP, )

gdzie:
LBP - dtugos¢ bariery ochronnej stosowana w strefie poczgtkowej w obszarze robdt ych
S

— w przypadku braku odgigcia bariery — LBP;, %

— w przypadku odgiecia bariery - LBP;,
LBK - dtugos¢ bariery ochronnej stosowana w strefie koncowej w obszarze drogowych
(m):

— w przypadku braku odgiecia bariery — LBK;, °

— w przypadku odgiecia bariery - LBK,. %

L,. — odlegtos¢ zewnetrznej krawedzi strefy robdt drogowych od k i pasa ruchu (przy
czym odlegtos¢ ta nie powinna by¢ wieksza od szerokosci stre nej od przeszkdd Lsg)
(m),

L. 4— odlegtos¢ bariery ochronnej od krawedzi pasa ruchu (prz @mdleg’ros’é ta nie powinna
by¢ mniejsza niz szerokos¢ opaski OB) (m),

LZP,, - teoretyczna odlegtos¢, potrzebna do zatrzymanie , ktéry wypadt z pasa ruchu
(m), ustalana na podstawie tabl. 8.5.1.

1:k — skos klina zmiany trajektorii jazdy pojazdu, wypo %o w barierg, dobierany wedtug

) pojazdu omijajgcej obszar robot

LBP - dtugos¢ pasa buforowego poczatkoweg
zasad przedstawionych w pkt. 7.1.4.4 i dobij

wypasazonego W barierg ustalana wedtug
Z tablicy 7.1.8,

LBK - dtugos¢ pasa buforowego korncowego 0Ssazonego w barierg, ustalana wedtug zasad
przedstawionych w pkt. 7.1.4.6 i jerana” z tablicy 7.1.8 w przypadku ruchu
dwukierunkowego, a z tablicy 7.1.12 w, dku ruchu jednokierunkowego,

LKP - dtugo$é¢ klina poczatkowedd azonego w bariere ustalana wedtug zasad
przedstawionych w pkt. 7.1.4.3id %a z tablicy 7.1.6,

LKK - dtugosc¢ pasa buforowego ko@go wyposazonego w bariere ustalana wedtug zasad
przedstawionych w pkt. 7. b dobierana z tablicy 7.1.6 w przypadku ruchu

dwukierunkowego, a z tabli% w przypadku ruchu jednokierunkowego.
1
LB2 |
: LZP1 ! !
' LBK2 LRD ! LBP2 | :
| : ! LPBP I LkP
| : :
I 1 1
! LKK LPB [

—

L1

.3 Schemat lokalizacji bariery ochronnej o dtugosci LB w przypadku robot realizowanych na pasie jezdni drogi
dwupasowej jednokierunkowej
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Tabl. 8.5.1 Zestawienie teoretycznej odlegtosci LZP w zaleznosci od predkosci dopuszczalnej VT i natezenia ruchu
pojazdéw SDR

Teoretyczna odlegtos¢ zatrzymania pojazdu LZP (m)

Predkos¢ dopuszczalna w obszarze Natezenie ruchu pojazdéw SRD [tys. poj./dobe]
robét drogowych VT [km/h]

SDR =30,0 oraz SDRc =5,0 SDR > 30,0 lub SDRc > 5,0

50 - 60 60 75 \\?
70 70 85 %
> 80 80 11&K o

(8) Natomiast niezbedne parametry dtugosci barier dla przypadku przedsta narys. 8.5.3

oblicza sie ze wzoréw (8.7 i 8.8):
LBP, = LPBP + LKP (8.19)
oraz @

LBP, > LZP, (8.20)
LBK, > LPBK + LKK (8.21)
gdzie:
L, — odlegtos¢ zewnetrznej krawedzi strefy robét drogo d krawedzi pasa ruchu (przy
czym odlegtosc¢ ta nie powinna by¢ wieksza od szero trefy wolnej od przeszkod Lsg)
(m),
Ls— odlegto$¢ bariery ochronnej od krawedzi pasa r przy czym odlegtosc¢ ta nie powinna
by¢ mniejsza niz szerokos¢ opaski OB) (m),
LZP, - teoretyczna odlegtos¢, potrzebna do za ie pojazdu, ktéry wypadt z pasa ruchu
(m), ustalana na podstawie tabl. 8.5.1.
1:k — skos klina zmiany trajektorii jazdy poja yposazonego w barierg, dobierany wedtug

zasad przedstawionych w pkt. 7.1.4.3 i
1:ny - skos linii trajektorii wypadajac
drogowych, dobierany wedtug wz
LBP — dtugos¢ pasa buforowego po Z
zasad przedstawionych w pkt. 7 dobierana z tablicy 7.1.8,
LBK - dtugos¢ pasa buforowege ncowego wyposazonego w barierg, ustalana wedtug zasad
przedstawionych w pkt. 7.1.4 N bierana z tablicy 7.1.12,
LKP - dtugosc¢ klina pocza ~=,o wyposazonego w bariere ustalana wedlug zasad
przedstawionych w pkt. (- : )o obierana z tablicy 7.1.6,
LKK — dtugos¢ pasa bufo&.. >koncowego wyposazonego w bariere ustalana wedtug zasad

ta 1.6,
oza barierg pojazdu omijajgcej obszar robodt

go wyposazonego w bariere ustalana wedtug

przedstawionych w p .4.6 i dobierana z tablicy 7.1.12.

8.5.3. Inne wymagani

(1) Zaleca sie stosow je)terminali zderzeniowych w obszarach robét drogowych przy VTge =

80 km/h.
(2) Zaleca 3|e zac oznakowaniem poziomym czasowym szerokosc¢ opaski OB, dla jej
wyrdznienia ruchu.

(3) W pasi @Z?uz bariery wyznaczajgcym szerokosc ugigcia dynamicznego bariery miedzy
i ry ochronnej, a miejscem pracy lub wykopem albo drogg dla pieszych i
powinna mie¢ wolng przestrzen.
tej przestrzeni nie mogg znajdowac sie zadne przedmioty, magazyny, nie moga byc¢
ykonywane zadne prace ani nie moga tam by¢ pracownicy drogowi.

Przestrzen ta musiby¢ wyraznie widoczna w miejscu pracy, a pracownicy powinni zna¢
miejsce jej wystepowania.
W celu poprawy rozpoznawalnosci toru jazdy w porze nocnej, nalezy stosowac elementy

odblaskowe na konstrukcji bariery tymczasowe;j.
(5) System barier tymczasowych ustawionych na drodze powinien posiadac rozwigzania:
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a) zapobiegajgce wywroceniu sie tymczasowych barier drogowych na wigkszej dtugosci,

b) umozliwiajgce szybkie dotarcie stuzbom ratowniczym do miejsca potencjalnego ®
zdarzenia drogowego wystepujgcego na pasach ruchu o przeciwnym kierunku, przy \
jednoczesnym zachowaniu ciggtosci sytemu ochrony.

(6) W przypadku stosowania przejazdéw awaryjnych w pasach dzielgcych za pomoca b@ri@@
rozdzielajgcych nalezy w tych miejscach ograniczy¢ dopuszczalng predkos¢ tymczasowa V

do 50 km/h.
a) W przypadku koniecznosci wykonywania przerwy w barierze (np. wyjazd z b

przerwa musi by¢ wykonana w sposdb zapewniajgcy bezpieczenstw, u
drogowego. Przerwa ta musi by¢ jak najkrétsza, nie moze by¢ umieszczona n u, nie
moze ogranicza¢ wymaganej dtugosci montazowej bariery. @

b) W przypadku wypadania elementéw budowalnych z obszaru budowy nayj e drogi

zaleca sie stosowac siatki ochronne zintegrowane z tymczasowa bari owa.

s wtaki sposob,
ie sie wody,

(7) Drogowe bariery ochronne w obszarze robot drogowych nalezy instalo
aby byto zapewnione prawidtowe odwodnienie, niedopuszczalne jest gro
spowodowane brakiem jej odptywu. ®

bariery 0 réznych

Wnego obiektu, takiego jak
metrow funkcjonalnych
otgczenia zapewniajgce

(8) Nalezy stosowac odcinki przejsciowe bariery, gdy pofagczone s
parametrach uzytkowych lub gdy bariera jest przymocowana do szt
bariera stata. Odcinki przejsciowe, w zaleznosci od rodzaju barier i4
nalezy stosowac, jako zachodzgce na siebie odcinki dwdch barie

stopniowanie sztywnos$ci barier. §
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9. Zasady montazu i demontazu oznakowania i urzagdzen

9.1. Wprowadzanie oznakowania tymczasowego i montaz .
tymczasowych urzadzen bezpieczenstwa ruchu drogowego g\

9.1.1. Wprowadzenie

(1) Podmiot wprowadzajgcy moze wdraza¢ czasowq organizacje ruchu tylko na
waznego, zatwierdzonego projektu organizacji ruchu.

(2) W trakcie trwania robot organizacja ruchu winna by¢ poddana ciggtej kontroli
porzadku na zajetym terenie i w jego bezposrednim otoczeniu. Wykonawca r ub podmiot
dedykowany do COR ma obowigzek zapewnienia statego nadzoru nad wdr6zong-organizacjg

ruchu w okresie jej funkcjonowania @

(3) Jednostka wprowadzajgca organizacje ruchu w szczegodlnosci zadania techniczne
polegajgce na umieszczaniu i utrzymaniu znakoéw drogowych, urzadzern nalizacji swietlnej,
urzadzen sygnalizacji dzwiekowej oraz urzadzen bezpieczenstwa huy realizuje na wifasny
koszt.

(4) Organizacja ruchu na drodze musi by¢ zgodna z zatwier
organizacji ruchu musza by¢ uzgadniane z zarzadca drogi, or
wtasciwym komendantem Policji oraz podmiotami zewnetr
danego lub sasiadujgcego odcinek drogi (pasa drogowego

projektem. Zmiany w
zarzadzajacym ruchem i
wigzanymi z utrzymaniem

(5) Oznakowanie i urzadzenia brd nalezy umieszczady w((sposdb nienaruszajgcy istniejgcej
nawierzchni chodnikéw, sciezek rowerowych i jezdni &

(6) Wdrazajgc COR nalezy bra¢ pod uwage ograniﬁ%;‘do minimum okresu obowigzywania

czasowej organizacji ruchu majgc na wzgledzie z§éwn arakter prac, obszar zajety w wyniku

robét, okresy wzmozonego ruchu np. wakacje, Swigteczne, itp.

(7) Ustawienie organizacji ruchu winno odbywac y zabezpieczeniu zespotu ustawiajgcego
oznakowanie poprzez zastosowanie u onej organizacji ruchu dla robot szybko

postepujacych. ®
(8) Prace nalezy wykonywac niezwtoc % ustawieniu oznakowania bez zbednej zwtoki.

C

(9) Znaki i urzadzenia brd muszg sp . wymagania okreslone w przepisach oraz by¢ w stanie
technicznym umozliwiajgcym zach ie’parametrow wymaganych przepisami (barwa symboli,
tres¢, odblaskowosé, itd.).

(10) Nie dopuszcza sie do %ia znakoéw posiadajgcych slady zuzycia jak: zabrudzenia,
zarysowania folii, wyblakte ygiete tarcze, ubytki folii odblaskowe;j.

(11) Osoby wykonujace cz ci zwigzane z robotami w pasie drogowym sg zobowigzane
stosowac jako minimu rzydzielone im $rodki ochrony indywidualne;j.

(12) Osoby przeprow jgce kontrole i wizytacje miejsc pracy muszg stosowac odziez roboczg
przynajmniej tej samejklasy co pracownicy.

(13) Niezaleznie siadanych, aktualnych szkolen okresowych BHP, kazdy pracownik
wykonawcy przedwejsciem w obszar robét drogowych winien przejs¢ ,Szkolenie informacyjne

z organizacji(ruchu". W przypadku wiekszej liczby pracownikéw wykonawcy szkolony jest
yznaczony pracownik w celu przeszkolenia pozostatych.

Wytyczne sytuowania znakow drogowych i urzadzen bezpieczenstwa ruchu drogowego w obszarach WR-Z-51
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9.1.2. Zasady ustawiania oznakowania tymczasowego w ramach roboét
drogowych

Q@
(1) Ustawianie organizacji ruchu dla robét szybko postepujacych: \
a) przygotowanie do ustawienia oznakowania nalezy wykona¢ poza jezdnia,
b) rozpoczecie prac zespotu wykonujgcego oznakowanie i realizujgcego pra
moze nastgpi¢ w obrebie pobocza drogi / miejsca poboru optat, miejsca ob ﬁ%
podréznych lub pasa awaryjnego,

(2) Ustawianie organizacji ruchu dla robdt krotko trwajgcych nalezy pro edtug
nastepujgcej procedury:
a) Ustawienie organizacji ruchu powinno odbywac sie przy zabezpiecz potu

ustawiajgcego oznakowanie poprzez zastosowanhie uproszcz nizacji
ruchu dla roboét szybko postepujgcych i moze przebiegac¢ jedno Ili%etapowo.

Jednoetapowe ustawianie organizacji ruchu mozna stosowa gcznie w
sytuacji niskiego natezenia ruchu pozwalajgcego na be e przejscie
pracownikdw na pas rozdziatu i powrét. W pozostaty ypadkach nie

dopuszcza sie jednoetapowego ustawiania uproszczonej organizacji ruchu.

b) W normalnej sytuacjii przy niewielkim natezeniu ruchu dr %ego, jednoetapowe
ustawienie oznakowania powinno odbywac sie z pa yjnego, po ktérym
przemieszcza sig zespdt pracownikow zabezpieczo ematem robdét szybko
postepujgcych, ustawiajgc oznakowanie pionow, planowanych robot: w
danym miejscu wpierw na pasie awaryjnym, nie na pasie rozdziatu
(przechodzac bezpiecznie z pasa awaryjnego zielgcy) i tak kontynuujac
dojezdza do poczagtku miejsca ustawienia pac w drogowych, po czym - z

zachowaniem warunkow BHP i odpowie ie schematu - ustawia tablice
zamykajgcg w docelowej lokalizacji, nastep stawia pachotki drogowe w tej
w%iale

lokalizacji, natomiast na koniec sg usta aki odwotujgce znaki zakazu.
c) W normalnych warunkach zalecane je tapowe ustawienie oznakowania. W

pierwszej kolejnosci ustawienie ozn nia powinno odbywac sie na pasie
awaryjnym (pierwszy etap), po kt@rym emieszcza sie zespot pracownikow
zabezpieczony schematem robé ko postepujacych ustawiajgc oznakowanie
pionowe we wiasciwych lokali h na pasie awaryjnym.

d) Po ustawieniu oznakowania ierwszym etapie na pasie awaryjnym opisanego
w pkt. c) zespdt praco przystepuje do drugiego etapu ustawienia
pozostatego oznakowani sie rozdziatu wykonujgc swoje czynnosci - z
zachowaniem warunka i odpowiedniego schematu dla robét szybko
postepujgcych — z lew ewnetrznego) pasa ruchu.

(3) Po ustawieniu znakéw n'e awaryjnym oraz na pasie dzielgcym, zespot pracownikow
przystepuje do ustawieniaspachetkéw drogowych na pasach ruchu, po czym — z zachowaniem
warunkow BHP i odpowi i schematu - ustawia tablice zamykajgcg w docelowej lokalizacji,
nastepnie ustawia pac i gowe w tej lokalizacji.

a) Znaki odwotlijgceznaki zakazu moga by¢ ustawione w ostatniej kolejnosci.

b) Ustawienie o owania po stronie lewej (na pasie rozdziatu), moze by¢ wykonywane

zpasal go (wewnetrznego) jezdni, na ktorej jest ustawiane oznakowanie robét, albo

j i ciwnej, z zachowaniem warunkéw BHP i odpowiedniego schematu dla
ko postepujgcych, oraz ze szczegdlnym zwrdoceniem uwagi przez
Ow na zakaz przechodzenia przez bariery bezpieczenstwa wbudowane na
ielacym.

pr
c)-Zespot pracownikow drogowych wykonujgcych prace naprawcze, remontowe lub
utrzymaniowe moze przystgpic¢ do ich wykonywania dopiero po zakonczeniu ustawiania
roszczonej organizacji ruchu wtasciwej dla tych prac.
@V uzasadnionych przypadkach dopuszcza sie ustawianie oznakowania pionowego
najpierw na pasie dzielagcym, a nastepnie na pasie awaryjnym.

@ginstalowanie znakow i urzadzen czasowej organizacji ruchu dla robét dtugo trwajacych

inno odbywac sie z zastosowaniem uwag, wymogow i kryteridéw opisanych w pkt. (1) - (3) i
Qprzy wykorzystaniu:
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e) Schematow uproszczonej

ustawienie oznakowania nastgpi w czasie jak dla prac szybkopostepujgcych albo ®

schematow uproszczonej
metody powoduje wczesn

organizacji ruchu dla robdét szybkopostepujgcych, jesli

organizacji ruchu dla robot krétko trwajgcych. Wybor tej
iejsze ustawienie znakow i urzgdzen czasowej organizacji

ruchu dla robot krotko trwajgcych przy wykorzystaniu schematéw i zabezpieczeri

stosowanych dla robét szy

bkopostepujacych. ¢

f) Zespot pracownikéw drogowych wykonujgcych prace naprawcze, remontowe (\lu
utrzymaniowe moze przystgpi¢ do ich wykonywania dopiero po zakonczeniu usta

uproszczonej organizacji ruchu wtasciwej dla tych prac.

jedno albo dwu etapowo.

a) Jesli warunki drogowe (zator, zablokowana droga, znaczne utrudnienia
akcja ratownicza, ryzyko zablokowania pojazdéw grupy interwencyj
warunkow bezpieczenstwa dla ruchu, itp.) uniemozliwiajg
dwuetapowe rozstawienie uproszczonej organizacji ruch
interwencyjng, lub stwarzajg zagrozenie bezpieczenstwa — wo
jednoetapowe ustawienie oznakowania. <

b) Ustawienie tymczasowego

— z pasaawaryjnego moze byc¢ ustawiane oznakowanie na
dzielagcym (na pasie dzielgcym tylko i wytgcznie w przy
— z pasa wewnetrznego moze by¢ ustawiane oznakow

(6) Korekta organizacji ruchu w stosunku do zatwierdzoneg

lu 3 utrudnic

oznakowania bedzie nastepowac ponizszych zasad:
aryjnym oraz pasie
opisanych powyzej),

pasie dzielgcym.

atu jest dopuszczalna w

przypadku wystepowania konfliktobw miejscowych w pos frastruktury drogi, pasow
wigczenia / wytagczenia, tuku pionowego/ poziomego dri! zliwa tolerancja to 100 m dla

jednego zestawu oznakowania

(7) Podczas montazu lub demontazu tymczasowych barie
ochronnych) zaleca sie zachowanie minimalnej sze

(strefy bezpiecznego przemieszcza

(8) Strefe prac, w tym strefe prze

pojazdow za pomocg dedykowanych urzadz Z

drogowych U-109 lub tablic kierujac
(9) Odlegtosc pomiedzy pachotkami

brd nalezy prowadzié¢ réwnolegle do prz&%

ochronnych (przenosnych urzadzen
«’@ I'pasa dla pracownika DSP= 0,80 m
nia sie¢ pracownika

mieszczani ownikéw nalezy odseparowac¢ od ruchu
czenstwa ruchu drogowego (pachotkow

ych U-10

IuQ;ai kierujgcymi powinna wynosic¢ 10-15m, elementy
sAych urzagdzen ochronnych (strefy robét).

e

(10) W zespole prowadzgacym montaz\lu emontazu tymczasowych barier ochronnych (lub

przenosnych urzadzen ochronny
zespotem pracownikow wykongj
zwrocong twarzg w kierunku ru

winien znalez¢ sie obserwator. Osoba Kkierujgca
te prace powinien wyznaczy¢ osobe pracujgca,
ktora bedzie systematycznie (okresowo) monitorowac stan
otencjalnego zagrozenia wypadkiem bedzie informowac
em lub innym, uzgodnionym sygnatem dzwiekowym.

drogi i w przypadku zau
(alarmowac) pracownikow, Ki
Pracownicy w takiej sytuac@ bowigzani do ucieczki ratowniczej z miejsca pracy.

(11) Nalezy przeprowadzi¢ odbiér wprowadzonej czasowej organizacji ruchu drogowego.

projektu czas
b) Na cza

konawcza winien postugiwac sie i okazac¢ kopie zatwierdzonego
ej organizacji ruchu drogowego.

Wytyczne sytuowania znakoéw drogowychiu
robét drogowych
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9.2. Usuwanie tymczasowego oznakowania i demontaz
tymczasowych urzagdzen bezpieczenstwa ruchu drogowego oréx
przywracania statego oznakowania i montaz statych urzqdzeri@

brd. @
(1) Demontaz organizaciji ruchu winien odbywac sie przy zabezpieczeniu zespotu ustawiajgeego
oznakowanie poprzez zastosowanie uproszczonej organizacji ruchu dla rog ybko

zakonczeniu

postepujgcych.
(2) Demontazu oznakowania nalezy wykona¢ po zakonczeniu prac, bez zbedn é&oki.
(3) Ustawiona, wtasciwa organizacja ruchu moze by¢ demontowana dopi /@/

wszystkich prac i opuszczeniu strefy robot przez caty zespdt pracow ykonujgcych
zabezpieczenie zdarzenia albo prace naprawcze, oraz usunieciu catosci. sprzetu i maszyn
dedykowanych do tych prac, a takze wywiezieniu wszystkich materiatow-i ewnieniu dobrych

warunkow do puszczenia ruchu na wytgczonym odcinku drogi.

(4) Wymaganie opisane w niniejszym punkcie ma zastoséwanie do wszystkich prac

utrzymaniowych oraz prac zwigzanych z zabezpieczeniem miej zen.

(5) Demontaz organizacji ruchu, po przywroceniu wiasciw runkéw ruchu drogowego,

nastepuje w odwrotnej kolejnosci do montazu (z zachowani runkéw BHP i odpowiedniego

schematu uproszczonej organizacji ruchu):
a) usuwane sg pachotki drogowe i inne oznakowanie

b) usuwane sg tablice zamykajgce U-209,
c) usuwane jest tymczasowe oznakowanie pier

zastrzezeniem warunkow opisanych pow§ e

rzyszace,
jedno lub dwu etapowo, z

— jednoetapowo - usuwanie oznhakowania ‘pionowego z pasa awaryjnego, a
potem z pasa rozdziatu, przy zabe iu odpowiednim schematem,

— dwuetapowo - zaleca sie usuwani kowania pionowego najpierw z pasa
rozdziatu przy zabezpieczeniu{schematem (planem) organizacji ruchu i w
drugiej kolejnosci z pasa awaryjnego.
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