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1. Przedmiot i zakres stosowania

<Q
(1) Wytyczne organizacji ruchu w obszarach robot drogowych skfadajg sie z trzech czesci, \
obejmujgcych swym zakresem:
a) Wytyczne sytuowania znakow drogowych i urzadzen bezpieczenstwa ruchu ¢
drogowego w obszarach robo6t drogowych (WR-Z-51), x
b) Wytyczne organizacji ruchu w czasie prowadzenia robét drogowych dtug
trwajacych (schematy typowych rozwigzan) (WR-Z-52), %
c) Wytyczne organizacji ruchu w czasie prowadzenia robot drogowych krétko

trwajgcych i mobilnych (schematy typowych rozwigzan) (WR-Z-53).
(2) Celem wytycznych jest: %@

a) zapewnienie prawidtowej realizacji celdow czasowej organizacji w
obszarach robot drogowych

b) utatwienie projektowana, wykonywania i eksploatowania drég publiczaych)

c) utatwienie wspoétpracy projektantdw z zarzadcami drég i inwestofamibpa etapie
przygotowywania projektu czasowej organizaciji ruchu. IS

(3) Przedmiotowe wytyczne zapewniajg realizacjg podstawowych celé%asowej organizacji
ruchu w obszarach robot drogowych:
a) informowanie i ostrzeganie uzytkownikéw drogi i mozli agrozeniach w

obszarze roboét drogowych,

b) sprawne prowadzenie i kierowanie uzytkownikami dro @ﬁnieszczajacymi sie
przez obszar robot drogowych,

c) zabezpieczanie uzytkownikow drogi i pracow drogowych przed

aktywizacjg zagrozen i ich konsekwencji.
(4) Przedmiotowe wytyczne WR-Z-52 zawierajg sch r@iypowych rozwigzan czasowej
organizacji ruchu w czasie prowadzenia robot drog@% dtugo trwatych w nastepujagcym

c) ulice: jedno i dwujezdniowe.

zakresie:
a) autostrady i drogi ekspresowe,
b) drogi zamiejskie: jedno i dwujezdniowe, i

(5) Wytyczne sg przeznaczone do stoso i zez osoby i podmioty zajmujgce sie
projektowaniem drog publicznych, firmy w awcze, zarzadcow drog publicznych, organy
zarzgdzajgce ruchem.

(6) Zaleca sig, aby wytyczne byty st przy wykonywaniu projektéw wykonawczych

dotyczgcych budowy i przebudowy drg

O
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&
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2. Wykaz opracowan powotanych

Q@
2.1. Akty prawne @
Q@
602N,

[1] Ustawa Prawo o ruchu drogowym z dnia 20 czerwca 1997 r. (Dz. U. 1997 Nr 98 p )
t.j. Dz. U. 2 2024 r. poz. 1251, z p6zn. zm. Dz.U. z 2025 r. poz. 820, 1006, 1676, 1

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

[3] Rozporzadzenie Ministrow Infrastruktury, Spraw Wewnetrznych oraz Obron owej
w sprawie znakow i sygnatéw drogowych oraz urzadzen bezpiecz r@ ruchu
drogowego, stosowanych na drogach publicznych (...) %

[4] Rozporzadzenie Ministra Infrastruktury z dnia 23 wrzesnia 2003 sprawie
szczegotowych warunkéw zarzadzania ruchem na drogach oraz wyk ia nadzoru
nad tym zarzagdzaniem (Obwieszczenie Ministra Infrastruktury i B twa z dn. 24
marca 2017, poz. 784 t.j.). °

N
2.2. Normy @

2.3. Pozostate opracowania @

[5] BC: “Traffic Management Manual for Work on%}gy/ays 2020". British Columbia,
Ministry of Transportation and Infrastructure’s, Can 2020.

[6] FGSA: RLSA 21. Richtlinien fir die verkehrsr e Sicherung von Arbeitsstellen an
StraBen. Forschungsgesellschaft fir Stra nd Verkehrswesen. Arbeitsgruppe
Verkehrsmanagement. Koln, 2021.

[7] Handbog: Afmeerkning af vejarbejder m.y..

[8] Trafikverket 2012: ,TRVK Apv Trafiky
2012:86, Sweden.

[9] FHWA 2023: "Manual on Uniform
Edution. US DoT, FHWA, 2023 ¢

[10]GDDKIA 2022: Zarzadzenie n %eralnego Dyrektora Drog Krajowych i Autostrad z
dnia 26 lipca 2022 r. w sprawigltypawych schematow oznakowania robét oraz pomiarow

penhagen 2025.
ekniska krav for Arbete pa vag”, TDOK

ontrol Devices for Streets and Highways". 11

dla drog administrowany.
czescil- 4. GDDKi pole, 2022.

[12]Intertoll 2025/1: Proje prészczonej Organizacji Ruchu Drogowego ,Schematy dla prac
utrzymaniowych, zabezpieczenia miejsc awarii, wypadku, kolizji,, nieprzewidzianego
zdarzenia". NR ITP/ /2025, Intertoll Polska Sp. z 0.0., Pelplin 2025.
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diagnostycznych prowadzopychw
[11] GDDKIiA/Opole 2022/: Ka ‘!;\ powych uproszczonych schematdéw organizacji ruchu
% p







3. Definicje i objasnienia skrotéw

@
N
3.1. Definicje . @

Czasowa organizacja ruchu jest to zbiér metod i sSrodkoéw organizacji ruchu réznigcych.si€\ o
statej (istniejgcej) organizacji ruchu, stosowanych w przypadku wystgpienia na drodze I’—N%
otoczeniu strefy zagrozenia w zwigzku z prowadzeniem robdt drogowych lub wystgpi m
zdarzenia nieprzewidzianego. Zmiana statej organizacji ruchu na czasowg umozliwia ostrzeganie,
ochrong, kierowanie i bezpieczne prowadzenie uzytkownikoéw drog przez lub wokot @p jacej
na drodze lub w jej otoczeniu strefy zagrozenia [8].

Obszar robot drogowych: odcinek jezdni, pobocza, pasa dzielagcego jezdniefitp.,“na ktorym
wykonywana jest dziatalnos¢ krotko- lub dtugoterminowa, ktéra moze ob@c’ operacje
stacjonarne lub ruchome, w tym utrzymanie lub naprawa istniejagcych dr%@gdowa nowych
elementdw lub inne prace poza drogami (np. instalacje mediow). Q@

Plan kompleksowy zarzadzania ruchem w obszarze robét dro %h jest to  zbidr
dokumentéw przygotowywanych w celu utatwienia przemieszczania\sigvuzytkownikow drog
przez poszczegdlne strefy obszaru robdét drogowych lub w ich liZu, przy jednoczesnej
ochronie uzytkownikéow drég, pracownikow, stuzb ratunkowy rzetu. W zaleznosci od
zakresu i skali waznosci robét drogowych plan ten obejmuje: iz¢’'wptywu robét drogowych
na funkcjonowanie systemu transportu w analizowanym obsza rojekt czasowej organizaciji
ruchu w obszarze robot drogowych, projekt tymczaso iatan operacyjnych i program
informowania spoteczenstwa o przysztych i prowadzon otach drogowych.

Pojazd roboczy za pomocg, ktérego wykonywa &prace budowlane, utrzymaniowe,
naprawcze itp. na drodze.

Pojazd z TMA/TTMA pojazd zabezpieczajgcy wyposazony w urzgdzenia energochtonne takie
poduszki zderzeniowe energochtonne z oz niem (TMA, TTMA). Sa to urzadzenia
energochtonne stuzgce do zabezpieczenia uz ni§p’w drogii pracownikéw drogowych przed
wjazdem pojazdu w strefe robdét drogowyeh skutkami uderzenia pojazdu w zakonczenie
bariery, obiekty budowlane, pracownikéw wych.

Pojazd zabezpieczajgcy wyposazony % widoczne oznakowani stuzgce do zabezpieczenia
vﬁédr)&g

(3

uzytkownikéw drogi i pracowniko owych przed wjazdem pojazdu w strefe robot

drogowych.
Predkos¢ dopuszczalna - najwie @puszczalna predkos¢ na drodze dla okreslonych kategorii
pojazddw ograniczona znakie opuszczona przepisami.
Predkos¢ dopuszczalna ty a — dopuszczalna predkosc¢ na odcinku drogi w obszarze
robot drogowych objetym g organizacjg ruchu drogowego w ograniczona znakiem Iub
dopuszczona przepisami
Projekt czasowej organizacji ruchu: plan lub zestaw plandw wyszczegdlniajgcych metody
organizacji i zarzadza ruchem, lokalizacje srodkéw organizacji ruchu, ktére zapewniajg
bezpieczenstwo i ig przeptyw ruchu w strefach zagrozenia i wokot nich oraz zapewnienia
bezpieczenstwa kich osob pracujgcych w obszarze robét drogowych, opracowany zgodnie
Z obowigzujac episami w zakresie zarzgdzania ruchem na drogach.
wszelkie prace zwigzane z budowg, modernizacjg, haprawg i utrzymaniem
szych, drog dla rowerdw oraz innych elementéw infrastruktury drogowej, takich
jak parki obiekty infrastruktury drogowej. Roboty drogowe dzieli sig¢ w szczegdlnosci na: ze
Wzgle%%sposéb wykonania roboét na: stacjonarne, mobilne i awaryjne, natomiast ze wzgledu na
cza a roboty na: dtugo trwajagce, krotko trwajace i szybko postepujgce.

rogowe awaryjne to roboty w wykonywane za pomoca pojazdow roboczych,
ajace krotkotrwatych zamkniec¢ paséw ruchu, ktére moga obejmowac ciggte operacje w

drog, drog
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ruchu lub prace, ktére nie sg ograniczone do statego obszaru roboczego i obejmujg serig
krotkotrwatych, okresowych zatrzyman. s
Roboty drogowe mobilne to roboty w wykonywane w ruchu pojazdow roboczych, wymagaj %
krotkotrwatych zamknie¢ pasow ruchu, ktére moga obejmowac ciggte operacje w ruchu lub prac
ktoére nie sg ograniczone do statego obszaru roboczego i obejmujg serie krotketrivatych,
okresowych zatrzyman, dzieli sie na: roboty szybko postepujgce (np. roboty utrz %Qg e
infrastruktury drogowej, prace porzadkowe, prace przygotowawcze zwigzane z wdr%COR,
pielegnacja lub naprawa terenow zielonych, naprawa opraw oswietleniowych lub w zrodet
Swiatta, naprawy i konserwacje elektronicznego wyposazenia drogi typu: stacje m% ogiczne,
detektory pojazdéw), roboty zwigzane z odnowg oznakowania (pozi@ i badania
diagnostyczne (badania, pomiary, inspekcje).

Roboty drogowe stacjonarne, krétko trwajace to roboty drogowe pro
miejscu nieprzerwanie, nie dtuzej niz jeden dzien kalendarzowy (T<24),
stacjonarne na caty czas trwania realizowanych prac, (w tym takze ro
Roboty drogowe stacjonarne, diugo trwajace — roboty drogowe prowad
nieprzerwanie wiecej niz jeden dzien kalendarzowy (T>24), a ozn
w poszczegolnych etapach trwania realizowanych prac.
Strefy funkcjonalne obszaru robot drogowych strefy wy
drogowych i przestrzeni transportowej w obszarach r ogowych w celu uzyskania
maksymalnego poziomu bezpieczenstwa zaréwno pra 6w, jak i uczestnikdw ruchu
drogowego. Dla potrzeb czasowej organizacji ruchu w o0 ze robot drogowych standardowo
wydziela sie szes¢ stref funkcjonalnych: strefa i acji, strefa ostrzegawcza, strefa
przejsciowa, strefa buforowa, strefa prowadzenia u@ drogowych i strefa koncowa. Kazda z
wymienionych stref petni inne funkcje i ma zadaniawdo spetnienia.

Zarzadzanie ruchem w obszarach robét drog powinno spetniac podstawowe wymagania:
bezpieczenstwa, spdojnosci i jednolitosci oraz funkcjonalnosci. Te wymagania osiggane sg przez
realizacje, za pomocg dostepnych metod izacji i zarzgdzania ruchem i srodkéw organizacji
ruchu, nastepujgcych zasad zarzadza chem w obszarach robot drogowych: ostrzeganie
uzytkownikéw drog zblizaniu sie do obszaru robot drogowych, kierowanie uzytkownikami drég
przemieszczajgcymi sie po obsgar@ot drogowych, ochrone pracownikéw drogowych i
uzytkownikdw drég przed zagrozefiami-wystepujacymi obszarze robét drogowych.

Znaki o zmiennej tresci ZZT sto§o w obszarach robdét drogowych sg to urzadzenia stuzgce
do wyswietlania dowolnyc@ ow drogowych, symboli (specjalnych Ilub wtoérnych),

sg w jednym
znakowanie robot jest
ryjne),

e sg w jednym miejscu
nie robot jest stacjonarne

z oddzielenia stref robot

wiadomosci tekstowe lub d zne grafiki. Wykonuje sie w technologii LED (w szczegdlnosci
z zastosowaniem matry%ogonalnych RGB), ktora pozwala na dowolne ksztattowanie
nadawanych tresci zI@@ nych na dostosowanych do tego przyczepach lub na pojazdach.

3.2. Skroty

AS - autostrad ekspresowe,

GGP- drogi gf%gféwne ruchu pospiesznego,
DZ - drogi Z@ ie,

U - ulice,

D

T-ro gowe stacjonarne, dtugo trwajgce.

@mbole

Q®



4. Zakres typowych schematow czasowej organizacji
ruchu na obszarze drogowych robét dtugo trwajacych O\

(1) Roboty drogowe dzieli sie na stacjonarne (dtugo trwajgce i krotko trwajgce) oraz mobilne

awaryjne (rys. 4.1). x

(2) Roboty stacjonarne dtugo trwajgce obejmujg prace wykonywane w jednej lokaliz
drodze nieprzerwanie wiecej niz jeden dzien kalendarzowy (T>24), a oznakowanie robé t
stacjonarne w tym okresie realizacji prac z uwzglednieniem rozwigzan etapowych. &

(3) Roboty dtugo trwajgce wykonywane na autostradach i drogach ekspresowychrogach
zamiejskich oraz ulicach moga réznic sie zakresem, czasem wykonywania sobem
organizacji ruchu, dlatego rozréznia sie rézne grupy typowych schematow dla egolnych
rodzajow droég. $>

(4) Przedstawione typowe schematy obejmujg swym zakresem standard Zwigzania dla
kazdego rodzaju robét drogowych. Standardy te spetniajg wymaganiaszawa ustawach [1],
[2] i Rozporzadzeniach [3]i [4]. x

(5) Przedstawione schematy czasowej organizacji ruchu drogo 0 “stanowig minimalne
standardy, ktore nalezy odpowiednio dopasowac lub rozwing¢ stos ie-do potrzeb i warunkéw

lokalnych.
(6) Typowe schematy obejmujg i przedstawiajg szczegdtowe 1€ oznhakowanie i urzadzenia
bezpieczenstwa ruchu drogowego wraz z ich szczegotow acjg w zaleznosci od klasy

drogi, jej przekroju poprzecznego, rodzaju robot, przyjet y organizaciji ruchu i sposobu
kierowania ruchem.

gc takze bogate doswiadczenia

—_—

zagraniczne [5], [6], [7], [8], [9] i krajowe [10], [11] i [

(7) Zaprezentowane schematy przygotowano wyko ystu
(8) Przy wyborze zastosowanego rodzaju i Iokagacji !akc')w i urzadzen brd uwzgledniono

zagrozenia i funkcje poszczegdinych stref obsz bét drogowych.

(9) Wytyczne zawierajg trzy grupy schemato’@o ch rozwigzan czasowej organizacji ruchu
w czasie prowadzenia robét drogowych dt ajacych w nastepujgcym zakresie:

a) autostrady i drogi ekspresowe;

b) drogi zamiejskie: jedno i dwuje % e,

c¢) ulice: jedno i dwujezdniowe.

(10) W przypadku czesci schematd igzujg one zaréwno dla robot dtugo trwajacych, jak i
dla robét krotko trwajgcych. &

WR-Z-52 Wytyczne organizacji ruchu w czasie prowadzenia robét drogowych dtugo trwajacych (schematy
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Rys. 4.1 Schemat podziatu robot drogowych z wyréznieniem robét dtugo trwajgcych



5. Zasady stosowania typowych schematéw czasowej
organizacji ruchu w zakresie roboét diugo trwajacych @
By

(1) Przedstawione typowe schematy czasowej organizacji ruchu opracowano dla wybra
przypadkéw obejmujgcych roboty drogowego dtugo trwajgcych.

wykorzystane do przygotowania projektow czasowej organizacji ruchu wedt zasad
przedstawionych na schematach. Stajg sie one wigzgce dopiero po ich uwzg --n iu w
projekcie organizacji ruchu. Nalezy je zatem dostosowaé¢ do konkretnej sy alnej i
drogowej na miejscu robot, dla ktérych przygotowuje sie projekt czasowej orga%uc

(2) Ponizsze typowe schematy przedstawiajg wybrane sytuacje standardowe. I\g% ¢

(3) Zaproponowane typowe schematy przygotowano w wielu wariantach, ktére powinny utatwic
ich dostosowanie do wystepujgcych przypadkow.
v@h rozwigzan

(4) W prostych przypadkach mozna skorzysta¢ bezposrednio z zapropono

(5) W kazdym przypadku zaproponowane rozwigzania czasowej org %l ruchu muszg by¢
zatwierdzone przez odpowiednie urzedy.

(6) Aktualizacja i dalsze rozwijanie typowych schematéw nie zwalni
obowigzku doktadnego sprawdzenia, projekt czasowej organi
whioskodawce na podstawie typowego schematu jest zgodny
W przeciwnym razie wnioskodawca musi uzupetnic lub zmi

>
Q
S
$

anow zamawiajgcego z
ruchu ztozony przez
ytuacjg lokalng i drogowa.

@
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6. Zbior schematow czasowej organizacji ruchu na
obszarze drogowych roboét dtugo trwajgcych

(1) Zbior t

ypowych schematdéw czasowej organizacji ruchu przedstawiono:

a) w tabl. 6.1 w przypadku autostrad i drog ekspresowych,

b)

w tabl. 6.2 w przypadku odcinkéw drog zamiejskich,

c) W tabl. 6.3 w przypadku skrzyzowan na drogach zamiejskich
d) w tabl. 6.4 w przypadku ulic.

Tab. 6.1Zestawienie typowych schematow czasowej organizacji ruchu na obszarze robot drogow

na autostradzie lub drogi ekspresowej

N
§
&

@ zonych

Autostrady i drogi ekspresowe (A+S)

N

dnig jezdnig

N,

Numer | Charakterystyka typowego schematu @ er schematu

rysunku Q

6.1 Autostrada, przekrdj 2/2, roboty dtugotrwajgce, zajecie pasa awaq@g AS-2/2-DT-1

6.2 Autostrada, przekrdj 2/2, roboty dtugotrwajgce, zajecie pasa ego, | AS-2/2-DT-2
wariant 1

6.3 Autostrada, przekrdj 2/2, roboty diugotrwajgce, zajecie ego, AS-2/2-DT-3
wariant 2 K

6.4 Autostrada, przekréj 2/2, roboty dtugotrwajace, zajeci&@varymego, AS-2/2-DT-4
wariant 3

. . e

6.5 Autostrada, przekrdj 2/2, roboty dtugotrwajgce,(zaj pasa lewego, | AS-2/2-DT-5
wariant 1

6.6 Autostrada, przekrdj 2/2, roboty dtugotrwaj @ jecie pasa lewego, | AS-2/2-DT-6
wariant 2

6.7 Autostrada, przekrdj 2/2, roboty dtugo jgce, zajecie pasa lewego, | AS-2/2-DT-7
wariant 3 A

6.8 Autostrada, przekrdéj 2/3, roboty dtu jace, zajecie pasa srodkowego | AS-2/2-DT-8
i prawego Q

6.9 Droga ekspresowa, przekrgj oty dtugotrwajgce, zajecie pasa | AS-2/2-DT-9
awaryjnego

6.10 Droga ekspresowa, prze roboty dtugotrwajgce, zajecie pasa | AS-2/2-DT-10
prawego, wariant 1 Q

6.1 Droga ekspresow % 2/2, roboty dtugotrwajgce, zajecie pasa | AS-2/2-DT-11
prawego, wariant2gg N

6.12 Droga ekspreso@ekmj 2/2, roboty dtugotrwajgce, zajecie pasa | AS-2/2-DT-12
awaryjnego, wayian

6.13 Droga eksp przekroj 2/2, roboty dtugotrwajgce, zajecie pasa | AS-2/2-DT-13
lewego, walla

6.14 Droga N)wa, przekroj 2/2, roboty dlugotrwajgce, zajecie pasa | AS-2/2-DT-14
lewego, iant 2

6.15 Dr ekspresowa, przekréj 2/2, roboty dtugotrwajgce, zajecie pasa | AS-2/2-DT-15
le 0,"Wariant 3

6.16 utestrada, przekroj 2/2, roboty dtugotrwajgce, zamknigcie jezdni, objazd | AS-2/2-DT-16

@utostrada, przekrdj 2/2, roboty dtugo i krétko trwajgce, zamknigcie
czesci pasa wytgczenia

AS-2/2-KDT-17

Autostrada, przekrdj 2/2, roboty dtugo i krotko trwajgce, zamknigcie
czesci pasa wigczenia

AS-2/2-KDT-18
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6.19 Autostrada, droga ekspresowa, przekroj 2/2, roboty dtugo i krotko | AS-2/2-KDT-19
trwajgce, zamkniecie czesci tagcznicy wyjazdowej @

6.20 Autostrada, droga ekspresowa, przekroj 2/2, roboty dtugo i krotko | AS-2/2-KDT-,
trwajgce, zamkniecie czesci tacznicy wjazdowej

6.21 Autostrada, droga ekspresowa, droga zbierajgca — rozprowadzajaca, AS-2/2Q QI&%
przekréj 1/2, roboty diugo i krotko trwajgce, zamknigcie prawego pasa
ruchu

6.22 Autostrada, przekroj 2/2, roboty dtugo i krétko trwajace, wyjazd z budowy AS;@@DT-%

=

6.23 Autostrada, przekrdj 2/2, roboty diugo i krdotko trwajgce, zamkniecie -KDT-23
jezdni, objazd jezdnig tymczasowa

6.24 Droga ekspresowa, roboty dtugo i krétko trwajgce, zamkniecie cz % -2/2-KDT-24
pasa wytgczenia &

6.25 Droga ekspresowa, roboty dtugo i krotko trwajgce, zamknigci %ég}j AS-2/2-KDT-25
pasa wigczenia E§ f/\;ﬁ

kol N7

6.26 Autostrada / droga ekspresowa, roboty dtugo i krot trwajgce, | AS-2/2-KDT-26
zamknigcie czesci pasa facznicy wyjazdowej (brak mozliwos€i wienia
U-209a)

6.27 Autostrada / droga ekspresowa, roboty dtugo i o trwajace, | AS-2/2-KDT-27
zamknigcie czesci pasa tagcznicy wjazdowej (brak mozliwosci ustawienia
U-209a)

6.28 Autostrada, droga ekspresowa, droga zbieraj — fozprowadzajgca, | AS-2/2-KDT-28
przekréj 1/1, roboty dtugo i krétko trwajace, cie prawego pasa
ruchu @;\RQ

6.29 Droga ekspresowa, przekroj 2/2, roboty i krotko trwajace, wyjazd z | AS-2/2-KDT-29
budowy

Tab. 6.2 Zestawienie typowych schematow czasgwi g

fot

na drodze zamiejskiej

izacji ruchu na obszarze robot drogowych prowadzonych

Drogi zamiejskie Q@ ®>
Numer | Charakterystyka typow matu Numer schematu
rysunku
6.30 Droga G,GP, przekrmroboty dtugotrwajace, zajecie pasa awaryjnego | GGP-2/2-DT-1
6.31 Droga G,GP, przékroj 2/2, roboty dtugotrwajgce, zajecie pasa prawego, | GGP-2/2-DT-2
wariant 1 [\
6.32 Droga G,GP \rz\e\gréj 2/2, roboty dtugotrwajgce, zajecie pasa prawego, | GGP-2/2-DT-3
wariant 2
6.33 Droga @@rzekréj 2/2, roboty dtugotrwajace, zajecie pasa awaryjnego, | GGP-2/2-DT-4
wariant3
6.34 \I?{rogg GP, przekrdj 2/2, roboty dtugotrwajace, zajecie pasa prawego, | GGP-2/2-DT-5
riant
N4
6.35 %a G,GP, przekroj 2/2, roboty dtugotrwajace, zajecie pasa prawego, | GGP-2/2-DT-6
ariant 2
6.3 RNDbroga G,GP, przekrdj 2/2, roboty dtugotrwajace, zajecie pasa awaryjnego, | GGP-2/2-DT-7
A wariant 3
% Drogi klasy G,Z,L,D, przekroj 2+1, roboty dtugo trwajgce, zamknigcie | DZ-1/2-DT-1
prawego pasa na kierunku dwupasowym
3)38 Drogi klasy G,Z,L,D, przekroj 2+1, roboty dtugo trwajgce, zamknigcie | DZ-1/2-DT-2
lewego pasa ha kierunku dwupasowym
6.39 Drogi klasy G,Z,L,D, przekréj 2+1, roboty dtugo trwajgce, zamknigcie pasa | DZ-1/2-DT-3
na kierunku jednopasowym




6.40 Drogi klasy G,Z,L,D, przekroj 2+1, roboty dtugo trwajace, zamkniecie strefy | DZ-1/2-DT-4
zmiany pasa ruchu (koniec pasa wyprzedzania)

6.41 Drogi klasy G,Z,L,D, przekroj 1/2, roboty diugo trwajagce, roboty na | DZ-1/2-DT-5
poboczu (w strefie wolnej od przeszkdd)

6.42 Drogi klasy G,Z,L,D, przekrdj 1/2, roboty dtugo trwajace, roboty na prawym | DZ-1/2-DT-6 ¢
pasie ruchu (cze$ciowe zajecie pasa) (&

N\ —~

6.43 Drogi klasy G,Z,L,D, przekréj 1/2, roboty diugo trwajace, roboty na prawym | DZ-1/2-DT, k
pasie ruchu (kierowanie ruchem reczne lub za pomoca sygnalizacji
Swietlnej), wariant 1 &

6.44 Drogi klasy G,Z,L,D, przekréj 1/2, roboty dtugo trwajgce, zamkniecie jezdni DZ-1@}

6.45 Drogi klasy G,Z,L,D, przekroéj 1/2, roboty dtugo trwajgce, zamknigecie D%%—Q
jezdni, objazd jezdnia tymczasowg

6.46 Drogi klasy G,Z,L,D, przekroj 1/2, roboty dtugo trwajace, roboty na prawy /2-DT-10
pasie ruchu (kierowanie — ogélne zasady ruchu), wariant 2 \Q

=

6.47 Drogi klasy G,Z,L,D, przekroj 2+1, roboty dtugo trwajace, zamkniecieow DzZ-1/2-DT-1
zmiany pasa ruchu (poczatek pasa wyprzedzania) aN

6.48 Drogi klasy G,Z,L,D, roboty dtugo trwajgce, zamknigcie odcipka gi, | DZ-1/2-DT-12
schemat objazdow

Tab. 6.3 Zestawienie typowych schematow czasowej organizacji ruchu na
na skrzyzowaniu na drodze zamiejskiej

¢

:@ge robot drogowych prowadzonych

Drogi zamiejskie

S

Numer | Charakterystyka typowego schematu &U Numer schematu

rysunku la\

6.49 Droga G,Z, L, D, przekrdj 1/2, roboty dtugot wﬁ)%skrzyzowanie, prace | DZS-1/2-DT-1
na poboczu &

6.50 Droga G,Z, L, D, przekroj 1/2, roboty dt %ce, skrzyzowanie, prace | DZS-1/2-DT-2
na wlocie skrzyzowania

6.51 Droga G,Z, L, D, przekroj 1/2, r%bototrwajqce, skrzyzowanie, prace | DZS-1/2-DT-3
na tarczy skrzyzowania \J

6.52 Droga G,Z, L, D, przekroj 1/2, fob %ugotrwajace, skrzyzowanie, prace | DZS-1/2-DT-4
na wylocie skrzyzowania

6.53 Droga G,Z, L, D, prze @ roboty ditugotrwajace, skrzyzowanie, | DZS-1/2-DT-5
zamkniecie catego skrzyzowania

6.54 Droga G,Z, L, D, p ro , roboty dtugotrwajagce, skrzyzowanie, prace | DZS-1/2-DT-6
na wlocie ronda

6.55 Droga G,Z, L, D, pMj 1/2, roboty dtugotrwajace, skrzyzowanie, prace | DZS-1/2-DT-7
na wyspie srédkowej ronda

6.56 Droga G,Z, [, éekréj 1/2, roboty dtugotrwajace, skrzyzowanie, prace | DZS-1/2-DT-8
na wylocie ronda

6.57 Droga D, przekrdéj 1/2, roboty diugotrwajagce, skrzyzowanie, prace | DZS-1/2-DT-9
na wyspie kanalizujgcej ronda

6.58 Drega~G,Z, L, D, przekrdj 1/2, roboty dtugotrwajace, skrzyzowanie, | DZS-1/2-DT-10
Zamkhigcie catego ronda

O

4
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Tab. 6.4 Zestawienie typowych schematow czasowej organizacji ruchu na obszarze robét drogowych
prowadzonych na ulicach

Ulice

Numer | Charakterystyka typowego schematu Numer
rysunku schem

6.59 Ulica GP, G, Z, L, D, przekroj 1/2, roboty dtugotrwajgce, prace przy krawedzi -1 Rﬂ
jezdni na czesci chodnika

6.60 Ulica GP, G, Z, L, D, przekroj 1/2, roboty dtugotrwajgce, prace na czesci pasa @DT—Z
ruchu

L




Drogi klasy A, S, Przekroéj 2/2
roboty dlugo trwajace, zajecie pasa awaryjnego

AS-2/2-DTA1

@ B-119

60

ﬂﬂ] qg0eN 80

U-308b
AN 60
r‘" :: U-209a + C-105b
2004 + C-
N
A
50
|
Oom
LEGENDA:
@ B-118 Strefa robot drogowych
=l 200m - jezdnia, pobocze utwardzone
I:l pas dzielacy, wyspa kanalizujaca ruch
El lokalizacja znaku pionowego, tablicy lub urzadzenia brd
Q pojazd zabezpieczajacy
B u-206a
A-108b
A1 pojazd z TMA/TTMA
- 400m
ﬁ pojazd roboczy
[—] ja o 4 brd n
strefy buforowe
Rys. 6.1 Autostrada, przekroj 2/2, roboty diugo trwajace
V
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Drogi klasy A, S, Przekrgj 2/2

roboty diugo trwajace, zajecie prawego pasa

AS-2/2-DT-2

soe N | 5

AN

pY4 pY4 Y Y A (fay fFay (al fFal Fas FalN FaN

@ B-119

v, r\’v"

1TO
60
JI‘
[L]i] q90e N j"
90
U-208a + C-105b
U-308a + U-107¢c
AN
/RN 150-250
P4 Ny U-200a+ C-1050
/N
N\
v
Au-100e 510
U-206a
A129 450
113 J 300
280
Om N
U-206a 200m
A108a
A1
400m
U-210a
T-101
700m
U-210b
Tm]  T-102
U-206a 1000m
A1
N
Tn]  T-102
2000m

LEGENDA:

1
:

Strefa robét drogowy ch

jezdnia, pobocze utwardzone

pas dzielacy, wyspa kanalizujaca ruch

lokalizacja znaku pionowego, tablicy lub urzadzenia brd

pojazd zabezpieczajacy

pojazd z TMATTMA

pojazd roboczy

M4

=

ja L fi brd wyar
strefy buforowe

Rys. 6.2 Autostrada, przekroj 2/2, roboty diugo trwajace




Drogi klasy A, S, Przekréj 2/2

roboty dlugo trwajace, zajecie prawego pasa

AS-2/2-DT-3

@ B-119

LA

f2Y Ay [ran

AN AN FaN AN FaN

BB % U-208a
U-103h 50
L 1]
150-250
U-209a + C-105b
210
U-208a [
A129 0
7113 J 800
2J80

Om
B-118
T- 114
d U-206a 200m
A-109a
A1
400m
U-210a
T-101
S 700m
U-210b
T-101
U-206a  1000m
A1
o\~
2km ] T-102
2000m

Uwaga:
Rozwigzanie stosowane wytgcznie
za zgodg Zarzadcy Ruchu

LEGENDA:

Strefa robét drogowych

jezdnia, pobocze utwardzone

pas dzielacy, wyspa kanalizujaca ruch

lokalizacja znaku pionowego, tablicy lub urzadzenia brd

pojazd zabezpieczajacy

pojazd z TMA/TTMA

pojazd roboczy

jaL A brd j h

1
:
n

strefy buforowe

u/ f?/

Rys. 6.3 Autostrada, przekroj 2/2, roboty diugo trwajace

&:
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Drogi klasy A, S, Przekroéj 2/2
roboty dlugo trwajace, zajecie prawego pasa

AS-2/2-DT-4

@ B-119

U-308b

" 60
P U-208a + C-105b
/
100
130
300
280

om

200m

400m

700m

1000m

2000m

LEGENDA:

Strefa robét drogowych

jezdnia, pobocze utwardzone

pas dzielacy, wyspa kanalizujaca ruch

lokalizacja znaku pionowego, tablicy lub urzadzenia brd

pojazd zabezpieczajacy

pojazd z TMATTMA

pojazd roboczy

ja urzadzer brd wyzr
strefy buforowe

=

Rys. 6.4 Autostrada, przekroj 2/2, roboty diugo trwajace




Drogi klasy A, S, Przekréj 2/2

roboty diugo trwajace, zajecie lewego pasa

AS-2/2-DT-5

@ B-119

1 ]50
60
|
' I:L]:J] I
2908 N ‘]0
=
o
o
=
3 o 90
S U-208a + G-105a
- Ny
.
=
o
150-250
8t 1J-208a + C-105a
140
”
o
e 300
oo U-208a + C-105b
Y
Qs 80

B-118

T-114

om

U-206a 200m

=] P-==®

LEGENDA:

Strefa robét drogowych

jezdnia, pobocze utwardzone

pas dzielacy, wyspa kanalizujaca ruch

u/ f?/

A-109b
A El lokalizacja znaku pionowego, tablicy lub urzadzenia brd
400m
pojazd zabezpieczajacy
U-210a
T-101
700m pojazd z TMA/TTMA
A
U-210b
T-102 ﬁ pojazd roboczy
i‘ U-206a  1000m
A-111
ja L 1 brd h
é A27 strefy buforowe
2km T-102
2000m
Rys. 6.5 Autostrada, przekréj 2/2, roboty dlugo trwajace
O
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Drogi klasy A, S, Przekroéj 2/2
roboty dlugo trwajace, zajecie lewego pasa AS-2/2-DT-6

Uwaga:
B-119 . . .
Rozwigzanie stosowane wytacznie
15f0 za zgodq Zarzadcy Ruchu
60
|
i [L]:J] r
agoen z]o
o
o
_ 5\
U-206a
U-311 50
ot f
000 | " |
o
o
150-250
e 1U-209a + C-105a
140
e
0
o 300
o U-209a + C-105b
r
uone 80
om LEGENDA:
B-118
Strefa robét drogowych
' T-114
- jezdnia, pobocze utwardzone
200m
l:l pas dzielacy, wyspa kanalizujaca ruch
A-109b
A111 El lokalizacja znaku pionowego, tablicy lub urzadzenia brd
400m
pojazd zabezpieczajacy
U-210a
T-101
700m pojazd z TMA/TTMA
U-210b
[lem ] T-102 pojazd roboczy
U-206a 1000m
A1
izacja L i brd wyzr h
A-127 strefy buforowe
Zkm T-102
2000m

Rys. 6.6 Autostrada, przekrdj 2/2, roboty dlugo trwajace




Drogi klasy A, S, Przekréj 2/2

roboty diugo trwajace, zajecie lewego pasa

AS-2/2-DT-7

@ B-119

!

U-308b

N
»
-/

N U-200a+ C-105a

NN\
/m/ fg'
[+2]
o

N\
50
* p-2064
A12d
T-113 AN 300
N
g ="\ u-200a+ c-1050
N
/AN
2jao
Om
B-119
T-114
witer]
200m
& A-109b
é& A
I — 200
"
U-210a
T-101
i 700m
..\
U-210b
T-102
Y Uopsa  1000M
A1
o v
T-102
pe
2000m

LEGENDA:

Strefa robot drogowych

- jezdnia, pobocze utwardzone

l:l pas dzielacy, wyspa kanalizujaca ruch

El lokalizacja znaku pionowego, tablicy lub urzadzenia brd

pojazd zabezpieczajacy

E pojazd z TMA/TTMA

pojazd roboczy

1 brd j h
strefy buforowe

Rys. 6.7 Autostrada, przekréj 2/2, roboty dlugo trwajace

u/ f?/

)
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Drogi klasy A, S, Przekréj 2/3

roboty dlugo trwajace, zajecie prawego i Srodkowego pasa

AS-2/3-DT-8

@ B-119

1]50
1j>0
,
:‘L‘ |‘
ILIJIqeos-n 80
¢ J
e
]
4
e
by
4
e
i
4
e
] 90
U.209a ¢ S
e A
iy Zl N u-200a+ C-1080
U-309a Koo N -
N
"¢ Fas U200+ 11050
b 350
pl-208a
A-129 r
130
T-113
300
U-209a
280
5 \
e | =
£ |
U209 N 300
4|
- 108f —
2‘£|;0
Om
B-119
T- 114
o
200m
A10%a
A
“ 400
m
U-210a
T-101
- 700m
£
U-210b
T-102
U-206a  1000m
A1
B o
2] T-102
-
_ 2000m

Rys. 6.8 Autostrada, przekrdj 2/3, roboty dlugo trwajace




Drogi klasy A, S, Przekréj 2/2
roboty dlugo trwajace, zajecie pasa awaryjnego

@ B-119

AS-2/2-DT-9

!

— g ———

lﬂ] qg0e N

U-308b
7 AN 50
r; u209 1050
N
A
50
J\
Om

@ B-118 Strefa robét drogowych
i 200m - jezdnia, pobocze utwardzone
I:l pas dzielacy, wyspa kanalizujaca ruch
El |okalizacja znaku pionowego, tablicy lub urzadzenia brd
g pojazd zabezpieczajacy
Y U-206a
A-108b
A-111 pojazd z TMATTMA
]
300m
ﬁ pojazd roboczy
ok ja L izen brd wyzr jacych

strefy buforowe

Rys. 6.9 Droga ekspresowa, przekroj 2/2, roboty dlugo trwajace

Q)

WR-Z-52 Wytyczne organizacji ruchu w czasie prowadzenia robét drogowych dtugo trwajacych (schematy
typowych rozwigzan)



Drogi klasy A, S, Przekroéj 2/2 AS-2/2-DT-10
roboty dlugo trwajace, zajecie prawego pasa
@ B-119
1120
[
50
|
ﬂﬂ] '
qe0e-n
J
80
U-209a + C-105b
U-309a + - 105b
100-200
U-209a + C- 1050
180
U-206a [
A-129 130
T-113 J 260
2]1-0
om LEGENDA:
B-119
Strefa robot drogowych
' T-114
- jeadnia, pobocze utwardzone
Y U-206a 200m
l:l pas dzielacy, wyspa kanalizujaca ruch
A-109a
A-111 E’ lokalizacja znaku pionowego, tablicy lub urzadzenia brd
300m
pojazd zabezpieczajacy
U-210a
T-101
53 400m pojazd 2 TMATTMA
U-210b
T-101 pojazd roboczy
J U-206a  800m
A-111
A127 strefy buforowe
2Zkn ] T-102
2000m

Rys. 6.10 Droga ekspresowa, przekroj 2/2, roboty diugo trwajace




Drogi klasy A, S, Przekréj 2/2

roboty dlugo trwajace, zajecie prawego pasa

AS-2/2-DT-11

@ B-119

[

FAY ras

[

Ay ran

f-AN

[an pran

¥ B % U206

U311 50
| 17 A | J
100-200
U-209a + C-105h

180

U-207 [

A8 3
T113 J 260
2]10

B-118

T-114

om

U-206a
A-109a

A1

200m

U-210a

T-101

300m

U-210b

=b; fi=0] =@

T-101

400m

U-206a
A

A127

p-f

2] T-102

800m

2000m

Uwaga:
Rozwigzanie stosowane wytacznie
za zgodg Zarzadcy Ruchu

LEGENDA:

1
:
;

Strefa robét drogowych

jezdnia, pobocze utwardzone

pas dzielacy, wyspa kanalizujgca ruch

lokalizacja znaku pionowego, tablicy lub urzadzenia brd

pojazd zabezpieczajacy

pojazd 2 TMA/TTMA

pojazd roboczy

Iokalizacja urzadzen brd wyznaczajacych
strefy buforowe

u/ f?/

Rys. 6.11 Droga ekspresowa, przekrdj 2/2, roboty diugo trwajace

)

WR-Z-52

Wytyczne organizacji ruchu w czasie prowadzenia robét drogowych dtugo trwajacych (schematy

typowych rozwigzan)



Drogi klasy A, S, Przekroéj 2/2
roboty dlugo trwajace, zajecie prawego pasa

AS-2/2-DT-12

@ B-119

& U-308b

AN [
; uzog C-105b &0
2008+ C-

/N
A
100
130
260
2]10

Om

B-118
T-114
Strefa robot drogowych
y 200m
L-207 - jezdnia, pobocze utwardzone
A-109a
A ‘:’ pas dzielacy, wyspa kanalizujaca ruch
O.Ci 300m E’ lokalizacja znaku pionowego, tablicy lub urzadzenia brd
' U-210a
pojazd zabezpieczajacy
T-101
0 q 400m
U-210b E pojazd z TMA/TTMA
T-101
% U-206a 800m
pojazd roboczy
A1
o\ w
T-102 — ja i brd jacych
2000 strefy buforowe
m

Rys. 6.12 Droga ekspresowa, przekroj 2/2, roboty diugo trwajace




Drogi klasy A, S, Przekréj 2/2

roboty diugo trwajace, zajecie lewego pasa

AS-2/2-DT-13

@ B-119

1 J20
50
|
~ I
[} L | J 0 agoen 710
=
o
e
=
o
o 80
S U-208a + G-105a
- Ny
.
=
o
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8t 1J-208a + C-105a
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o
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Y
Qs 240

om

B-118

T-114

U-207 200m

A-108b

A1

300m

U-210a

=0] P-==®

T-101

400m

U-210b

T-101
-206a 800m

A

A127

pT==p] 1

2 km T-102

2000m

LEGENDA:

1
:
ﬂ

Strefa robot drogowych

jezdnia, pobocze utwardzone

pas dzielacy, wyspa kanalizujaca ruch

lokalizacja znaku pionowegpo, tablicy lub urzadzenia brd

pojazd zabezpieczajacy

pojazd 2 TMA/TTMA

pojazd roboczy

dzen brd w ji h
strefy buforowe

u/ f?/

Rys. 6.13 Droga ekspresowa, przekrdj 2/2, roboty diugo trwajace

)

WR-Z-52

Wytyczne organizacji ruchu w czasie prowadzenia robét drogowych dtugo trwajacych (schematy

typowych rozwigzan)



Drogi klasy A, S, Przekroéj 2/2
roboty diugo trwajace, zajecie lewego pasa

AS-2/2-DT-14

@ B-119

[LIJ] 990EN

f— S G —p— B —

U-206a
U-311 50

I7 k' | 1
100-200
U-209a + C-105a
120
260
U-209a + C-105b
2]10

Om

B-118

T-114

U-206a 200m

=0] PB=®

A-109b
A1
300m
U-210a
T-101
400m
..
U-210b
T-101
U-206a  800m
A1
o\~
2k ] T-102
2000m

Uwaga:
Rozwigzanie stosowane wytgcznie
za zgodg Zarzadcy Ruchu

LEGENDA:

1
:
;

Strefa robot drogowych

jezdnia, pobocze utwardzone

pas dzielacy, wyspa kanalizujaca ruch

lokalizacja znaku pionowego, tablicy lub urzadzenia brd

pojazd zabezpieczajacy

pojazd 2 TMA/TTMA

pojazd roboczy

jaL izer brd w jacych
strefy buforowe

M4

Rys. 6.14 Droga ekspresowa, przekroj 2/2, roboty dlugo trwajace




Drogi klasy A, S, Przekréj 2/2
roboty diugo trwajace, zajecie lewego pasa

AS-2/2-DT-15

@ B-119

U-308b

N
>

N U-209a+ C-105a

NN,
;3
ITITFS
o

)

U-209a + C-105b

I Strefa robot drogowych
) 200m
U-206:
jeadnia, pobocze utwardzone
ptosh =
& A111 :I pas dzielacy, wyspa kanalizujaca ruch
0 300m
El lokalizacja znaku pionowego, tablicy lub urzadzenia brd
H U-210a
pojazd zabezpieczajacy
T-101
400
A )
u-2100 pojezd 2 TMATTMA
T-101
8 800m
U-206a
A1l ﬂ pojazd roboczy
o
Zgn]  T-102 [——] ‘1okalizacia urzaczeri brdw jacych
2000m strefy buforowe

Rys. 6.15 Droga ekspresowa, przekroj 2/2, roboty dlugo trwajace

&:

WR-Z-52 Wytyczne organizacji ruchu w czasie prowadzenia robét drogowych dtugo trwajacych (schematy
typowych rozwigzan)

u/ f?/




Drogi klasy A, S, Przekroéj 2/2

roboty dlugo trwajgce, zamknigcie jezdni

AS-2/2-DT-16

2000m  Z04-L
22

vl
1000m  Z0i-L
o
700m 1oL
Llta gl

400m

om

140

B0}

v01-a

GLLG&

U-200a + C-1088

A

/7
r’
/|

ra

vy Y4 pYs pr

= I‘“‘ A7 210

@ B-125
U—ﬂﬁma
[ AN

... Umsa+ rom 1907250
/N
-

[Fae] L3002 + U105k

-
B-113

130
Ti14 300

1000m

LEGENDA:

1
:
i

Strefa robét drogowych

jezdnia, pobocze utwardzone

pas dzielacy, wyspa kanalizujaca ruch

lokalizacja znaku pionowego, tablicy lub urzadzenia brd

pojazd zabezpieczajacy

pojazd z TMATTMA

pojazd roboczy

lokalizacja urzadzen brd wyznaczajacych
strefy buforowe

M4

Rys. 6.16 Autostrada, przekroj 2/2, roboty krotko / dlugo trwajace

%



Drogi klasy A, S, Pas wylaczenia AS-2/2-KDT-17

roboty krotko / dlugo trwajace, zamkniecie czesci pasa

min. 100m

20T
AN 90
; U—2095+O‘\05b LEGENDA.
goIN )
AN 2093 + U-105D
Strefa robot drogowych
150-250 - jezdnia, pobocze utwardzone
U-208a + C-105b
70 pas dzielacy, wyspa kanalizujaca ruch
r ]
El lokalizacja znaku pionowego, tablicy lub urzadzenia brd
Om
pojazd zabezpieczajacy
B-119
- 200m
pojazd z TMA/TTMA
@ B-119
. pojazd roboczy
350m
Y U-206a
ok ja Urzadzer brd w jacych
& A-108b strefy buforowe
A+
- 500m
Rys. 6.17 Autostrada, przekroj 2/2, roboty krotko / dlugo trwajace
V
WR-Z-52 Wytyczne organizacji ruchu w czasie prowadzenia robét drogowych dtugo trwajacych (schematy

typowych rozwigzan)




Drogi klasy A, S, Pas wiaczenia

roboty krétko / dlugo trwajace, zamkniecie czesci pasa

AS-2/2-KDT-18

U-209a + C-105b

L2063 + 111050

in. 200

LEGENDA:

Strefa robét drogowych

jezdnia, pobocze utwardzone

pas dzielacy, wyspa kanalizujaca ruch

lokalizacja znaku pionowego, tablicy lub urzadzenia brd

pojazd zabezpieczajacy

pojazd z TMATTMA

pojazd roboczy

|| en = ol [ ]

lokalizacja urzadzen brd wyznaczajacych
strefy buforowe

Rys.6.18 Autostrada, przekroj 2/2, roboty krotko / dlugo trwajace




Drogi klasy A, S, Lacznica zjazdowa
roboty krotko / dlugo trwajace, zamkniecie czesci pasa AS-2/2-KDT-19

LEGENDA:

szerokos$¢ tgcznicy umozliwiajgca
ustawienie U-209a

Strefa robot drogowych

jezdnia, pobocze utwardzone

pas dzielacy, wyspa kanalizujaca ruch

lokalizacja znaku piocnowego, tablicy lub urzadzenia brd

pojazd zabezpieczajacy

pojazd 2 TMA/TTMA

pojazd roboczy

jaL izeri brd wy. j h
strefy buforowe

u/ f?/

Rys. 6.19 Autostrada / droga ekspresowa, tacznica zjazdowa, roboty krotko / dlugo trwajace

&:

WR-Z-52 Wytyczne organizacji ruchu w czasie prowadzenia robét drogowych dtugo trwajacych (schematy
typowych rozwigzan)



Drogi klasy A, S, Lacznica wjazdowa
roboty krétko / dlugo trwajace, zamkniecie czesci pasa AS-2/2-KDT-20

Uwaga:
szerokos$c tgcznicy umozliwiajaca
ustawienie U-209a

LEGENDA:

Strefa robét drogowych

jezdnia, pobocze utwardzone

w2082 pas dzielacy, wyspa kanalizujaca ruch

pedtoa

Tl lokalizacja znaku pionowego, tablicy lub urzadzenia brd

pojazd zabezpieczajacy

pojazd z TMATTMA

pojazd roboczy

=

ja L i brd wyzr
strefy buforowe

1
:
:

M4

Rys. 6.20 Autostrada / droga ekspresowa, lacznica wjazdowa, roboty krotko / dlugo trwajace




Drogi klasy A, S, Droga zbiorczo-rozprowadzajaca 1/2
roboty krétko / dlugo trwajace, zamkniecie pasa

AS-2/2-KDT-21

[L]:J] q90e-n 2|o

7 AN 60
; N 1-200a + C-105b
/N
a
120
om

g t:
1 F-111
3
-~ 70m
[e)]
L} .
s g U-208b
'ﬁ A-108b
D
=

& A1

140m

Droga zbierajaco-rozprowadzajgca 1x2

LEGENDA:

Strefa robét drogowych

jeazdnia, pobocze utwardzone
pas dzielacy, wyspa kanalizujaca ruch

lokalizacja znaku piocnowego, tablicy lub urzadzenia brd

/]
]
1—
ﬁ
=

pojazd 2 TMA/TTMA

pojazd roboczy

L Jzen brd wy.
strefy buforowe

=

Rys. 6.21 Autostrada / droga ekspresowa, Droga zbior.-rozpr. 1/2, roboty krétko / diugo trwajace

S

WR-Z-52 Wytyczne organizacji ruchu w czasie prowadzenia robét drogowych dtugo trwajacych (schematy

typowych rozwigzan)




Drogi klasy A, S, Wyjazd z budowy

AS-2/2-KDT-22

!

@ B-129

A104

c-103

om
B-118
200m
B-118
400m
U-206a
A-108b
A28
T
600m

LEGENDA:

Strefa robét drogowych

jezdnia, pobocze utwardzone
pas dzielacy, wyspa kanalizujaca ruch

lokalizacja znaku piohowego, tablicy lub

pojazd zabezpieczajacy

pojazd z TMATTMA

pojazd roboczy

urzadzenia brd

ja urzadzer brd wyzr

=

1
:
i

strefy buforowe

Rys. 6.22 Autostrada, Wyjazd z budowy




Drogi klasy A, S, Przekréj 2/2
roboty diugo trwajace, zamkniecie jezdni

AS-2/2-DT-23

LEGENDA:

Strefa robét drogowych

jezdnia, pobocze utwardzone

pas dzielacy, wyspa kanalizujgea ruch

lokalizacja znaku pionowego, tablicy lub urzadzenia brd

pojazd zabezpieczajacy

pojazd z TMA/TTMA

pojazd roboczy

1
:
:

i brd wyzr
strefy buforowe

u/ f?/

Rys. 6.23 Autostrada przekroj 2/2, roboty krotko / dlugo trwajace

&:

WR-Z-52

Wytyczne organizacji ruchu w czasie prowadzenia robét drogowych dtugo trwajacych (schematy

typowych rozwigzan)



Drogi klasy A, S, Pas wylaczenia AS-2/2-KDT-24

roboty krétko / dlugo trwajace, zamkniecie czesci pasa

min. 100m
50
K|
[l]:J] )
ag0En 70
|
207
80
U-209a + C-105b
11309 + |-106h LEGENDA-
Strefa robét drogowych
100-200 oo
U-200a + C-1050 - jezdnia, pobocze utwardzone
80 l:l pas dzielacy, wyspa kanalizujaca ruch
Om II' lokalizacja znaku pionowego, tablicy lub urzadzenia brd
B-118 g pojazd zabezpieczajacy
e
180m
pojazd z TMA/TTMA
@) B-118
]
300m
. pojazd roboczy
B u-206a
A-109b
lokalizaci tefi brd i h
ﬁ AN :| strefy buforowe
]
450m

Rys. 6.24 Droga ekspresowa, przekroj 2/2, roboty dlugo trwajace




Drogi klasy A, S, Pas wiaczenia AS-2/2-KDT-25

roboty krotko / dlugo trwajace, zamkniecie czesci pasa

60
N
uinin )
ae0e-n 80
4
AN
N 90
/1 \| U-209a + C-10%h
AN
(eS| 3005411103

LEGENDA:

Strefa robét drogowych

jezdnia, pobocze utwardzone

pas dzielacy, wyspa kanalizujaca ruch

ja znaku pi go, tablicy lub L ia brd

pojazd zabezpieczajacy

pojazd z TMA/TTMA

pojazd roboczy

ST

& A-10%b 150 Iokalizacja urzadzen brd wyznaczajacych
strefy buforowe

& A111

Rys. 6.25 Droga ekspresowa, przekroj 2/2, roboty krotko / diugo trwajace

o

1
:
i

WR-Z-52 Wytyczne organizacji ruchu w czasie prowadzenia robét drogowych dtugo trwajacych (schematy
typowych rozwigzan)



Drogi klasy A, S, Lacznica zjazdowa AS-2/2-KDT-26

roboty krétko / dlugo trwajace, zamkniecie czesci pasa

LEGENDA:

szerokosc tagcznicy uniemozliwiajgca
ustawienie U-208a

Strefa robét drogowych

jezdnia, pobocze utwardzone

pas dzielacy, wyspa kanalizujaca ruch

Iokalizacja znaku pionowego, tablicy lub urzadzenia brd

pojazd zabezpieczajacy

pojazd 2 TMA/TTMA

pojazd roboczy

1
:
ﬁ

Iokalizacja urzadzen brd wyznaczajacych
strefy buforowe

M4

Rys. 6.26 Autostrada / droga ekspresowa, tacznica zjazdowa, roboty krotko / dlugo trwajace




Drogi klasy A, S, Lacznica wjazdowa
roboty krotko / dlugo trwajace, zamkniecie czesci pasa AS-2/2-KDT-27

Uwaga:
szeroko$¢ facznicy uniemozliwiajgca
ustawienie U-209a

LEGENDA:

Strefa robét drogowych

jezdnia, pobocze utwardzone

. pas dzielacy, wyspa kanalizujgca ruch
2068
1082

it ja znaku pi go, tablicy lub L ia brd

pojazd zabezpieczajacy

pojazd 2 TMA/TTMA

pojazd roboczy

:
:
i

Iokalizacja urzadzen brd wyznaczajacych
strefy buforowe

u/ @/

Rys. 6.27 Autostrada / droga ekspresowa, lacznica wjazdowa, roboty krotko / dtugo trwajace

&:

WR-Z-52 Wytyczne organizacji ruchu w czasie prowadzenia robét drogowych dtugo trwajacych (schematy
typowych rozwigzan)



Drogi klasy A, S, Droga zbiorczo-rozprowadzajaca 1/1
roboty krétko / dlugo trwajace, zamkniecie pasa

AS-2/2-KDT-28

Jezdnia giéwna

—8—r

U-209a + C-105b

Om

Droga zbiorczo-rozprowadzajgca 1x1

70m

1
:
;

LEGENDA:

Strefa robot drogowych

jezdnia, pobocze utwardzone

pas dzielacy, wyspa kanalizujgca ruch

Iokalizacja znaku pionowego, tablicy lub urzadzenia brd

pojazd zabezpieczajacy

pojazd 2 TMA/TTMA

pojazd roboczy

lokalizacja urzadzen brd wyznaczajacych
strefy buforowe

Rys. 6.28 Autostrada / droga ekspresowa, Droga zbior.-rozpr. 1/1, roboty krotko / diugo trwajace




Drogi klasy A, S, Wyjazd z budowy

AS-2/2-KDT-29

@ B-119

A104

c-103

Oom
B-118
150m
B-118
250m
U-207
A-108b
A128
T
350m

LEGENDA:

Strefa robét drogowych

jezdnia, pobocze utwardzone

pas dzielacy, wyspa kanalizujaca ruch

|okalizacja znaku pionowego, tablicy lub urzadzenia brd

pojazd zabezpieczajacy

pojazd z TMATTMA

pojazd roboczy

1
:
;

=

Iokalizacja urzadzen brd wyznaczajacy
strefy buforowe

Rys. 6.29 Droga ekspresowa, Wyjazd z budowy

o

WR-Z-52
typowych rozwigzan)

Wytyczne organizacji ruchu w czasie prowadzenia robét drogowych dtugo trwajacych (schematy




Drogi zamiejskie klasy G, GP, Przekroj 2/2
roboty dtugo trwajace, zajecie pasa awaryjnego GGP-2/2-DT-1

!

IH] 908N a0

U-308b
7 AN 40
;‘ uzoe C-108b
2008+ C-
/N
a
50
J

om

B-118
LEGENDA:

200m

Strefa robét drogowych

jezdnia, pobocze utwardzone
pas dzielacy, wyspa kanalizujaca ruch

Iokalizacja znaku pionowego, tablicy lub urzadzenia brd

pojazd zabezpieczajacy

B-118

200m

pojazd 2 TMATTMA

& A-108b

A1

pojazd roboczy

i

300m

e brd w, j h
strefy buforowe

@ B-119
]
=
]

Rys. 6.30 Droga zamiejska G i GP, przekrgj 2/2, roboty dlugo trwajace

S



Drogi zamiejskie klasy G, GP, Przekroj 2/2
roboty dlugo trwajace, zajecie prawego pasa GGP-2/2-DT-2

@ B-119

[
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|
[
40
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. 60-100

.:j_
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220
ZjJO

LEGENDA:

Strefa robét drogowych

jezdnia, pobocze utwardzone

pas dzielacy, wyspa kanalizujaca ruch

ja znaku pi tablicy lub dzenia brd

pojazd zabezpieczajacy

pojazd z TMATTMA

pojazd roboczy

5

jaL izeh brd wyzr jacy
strefy buforowe

270m

Rys. 6.31 Droga zamiejska G i GP, przekroj 2/2, roboty dlugo trwajace

WR-Z-52 Wytyczne organizacji ruchu w czasie prowadzenia robét drogowych dtugo trwajacych (schematy
typowych rozwigzan)



Drogi zamiejskie klasy G, GP, Przekroj 2/2
roboty dlugo trwajace, zajecie prawego pasa

GGP-2/2-DT-3

@ B-119

[

[LIJ] 990EN

pat pa

N

AN [FAN FaY [FaN ran

U-206a
160
130
J 220
2])0
0m N
T- 114
90m
@ A-109¢
180m
270m

Uwaga:

Rozwigzanie stosowane wytgcznie

za zgodg Zarzadcy Ruchu

LEGENDA:

Strefa robot drogowych

jezdnia, pobocze utwardzone

pas dzielacy, wyspa kanalizujaca ruch

pojazd zabezpieczajacy

pojazd z TMA/TTMA

pojazd roboczy

1
:
ﬁ

lokalizacja znaku pionowego, tablicy lub urzadzenia brd

lokalizac izef brd

strefy buforowe

Rys. 6.32 Droga zamiejska G i GP, przekroj 2/2, roboty dlugo trwajace




Drogi zamiejskie klasy G, GP, Przekroj 2/2
roboty dlugo trwajace, zajecie prawego pasa GGP-2/2-DT-4

@ B-118

B U-308b

E—

AN
; u209 1050
2008+
N
7\
100
A28 oo
T-113 220
200
Om N

LEGENDA:

Strefa robét drogowych

B-118
jezdnia, pobocze utwardzone

pas dzielacy, wyspa kanalizujaca ruch

90m

ja znaku pi tablicy lub dzenia brd

pojazd zabezpieczajacy

180m pojazd z TMATTMA
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Drogi zamiejskie klasy G, GP, Przekroj 2/2
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Drogi klasy G, Z, L, D Przekroj 2+1
roboty diugo trwajace, Jezdnia trzypasowa (2+1): DZ-1/2-DT-1
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Drogi klasy G, Z, L, D Przekroj 2+1
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Drogi klasy G, Z, L, D Przekroj 1/2
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Drogi klasy G, Z, L, D Przekroj 1/2
roboty diugo trwajace, zamknigcie czesciowe DZ-1/2-DT-6
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Rys. 6.42 Drogi zamiejskie klasy G, Z, L, D, przekroj 1/2, roboty dlugoterminowe
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Drogi klasy G, Z, L, D Przekréj 1/2
roboty diugo trwajace, zamkniecie jednego pasa ruchu - DZ-1/2-DT-7
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Rys. 6.43 Drogi zamiejskie klasy G, Z, L, D, przekroj 1/2, roboty dlugoterminowe
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Drogi klasy G, Z, L, D Przekroj 1/2
roboty dlugo trwajace, zajecie pasa ruchu
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Rys. 4.44 Drogi zamiejskie klasy G, Z, L, D, przekroj 1/2, roboty dlugoterminowe
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Drogi klasy G, Z, L, D Przekroj 1/2 DZ-1/2-DT-9
roboty diugo trwajace, zajecie pasa ruchu
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Drogi klasy G, Z, L, D Przekroj 1/2
roboty dlugo trwajace, zajecie pasa ruchu
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Rys. 6.46 Drogi zamiejskie klasy G, Z, L, D, przekroj 1/2, roboty dlugoterminowe




Drogi klasy G, Z, L, D Przekroj 1/2
roboty dlugo trwajace, Jezdnia trzypasowa (2+1):
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Drogi klasy G, Z, L, D Przekroj 1/2
roboty drogowe diugo trwajace na odcinku zamiejskim na DZS-1/2-DT-1
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Drogi klasy G, Z, L, D Przekroj 1/2
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Strefa robot drogowych l_:l pas dzielacy, wyspa kanalizujaca ruch
I:I jeadnia, pobocze utwardzone I:l pierscien ronda
pojazd zabezpieczajacy pojazd z TMA/TTMA

I:l chodnik E’ lokalizacja znaku pi , tablicy lub dzenia brd

El lokalizacja urzadzen brd wyznaczajacych
strefy buforowe

Rys. 6.52 Drogi zamiejskie klasy G, Z, L, D, przekroj 1/2, roboty dlugoterminowe, skrzyzowanie
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Drogi klasy G, Z, L, D Przekroj 1/2
roboty drogowe dlugo trwajace na odcinku zamiejskim. Skrzyzowanie DZS-1/2-DT-5
czterowlotowe: Zamkniecie skrzyzowania
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Strefa robot drogowych l:l pas dzielacy, wyspa kanalizujaca ruch
I:I jezdnia, pobocze utwardzone I:l pierscien ronda
pojazd zabezpieczajacy pojazd 2 TMAITTMA
I:l chodnik E’ lokalizacja znaku pionowego, tablicy lub urzadzenia brd
El lokalizacja urzadzen brd wyznaczajacych
strefy buforowe
Rys. 6.53 Drogi zamiejskie klasy G, Z, L, D, przekroj 1/2, roboty dlugoterminowe, skrzyzowanie
WR-Z-52 Wytyczne organizacji ruchu w czasie prowadzenia robét drogowych dtugo trwajacych (schematy

typowych rozwigzan)



Drogi klasy G, Z, L, D Przekroj 1/2
roboty drogowe dlugo trwajace na odcinku zamiejskim.
Rondo: Prace na wlocie ronda
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pojazd 2 TMA/TTMA

Rys. 6.54 Drogi zamiejskie klasy G, Z, L, D, przekroj 1/2, roboty diugoterminowe, rondo
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Drogi klasy G, Z, L, D Przekroj 1/2
roboty drogowe dlugo trwajace na odcinku zamiejskim. DZS-1/2-DT-7
Rondo: Prace na wyspie srodkowej lub jezdni okreznej
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I:I jezdnia, pobocze utwardzone I:l pierscien ronda
pojazd zabezpieczajacy pojazd 2 TMA/TTMA
I:l chodnik E’ lokalizacja znaku picnowego, tablicy lub urzadzenia brd

El lokalizacja urzadzen brd wyznaczajacych
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Rys. 6.55 Drogi zamiejskie klasy G, Z, L, D, przekroj 1/2, roboty diugoterminowe, rondo
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typowych rozwigzan)




Drogi klasy G, Z, L, D Przekroj 1/2
roboty drogowe dlugo trwajace na odcinku zamiejskim. DZS-1/2-DT-8
Rondo: Prace na wylocie ronda
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Strefa robot drogowych l:l pas dzielacy, wyspa kanalizujaca ruch

I:I jeadnia, pobocze utwardzone I:l pierscien ronda
I:l chodnik E’ lokalizacja znaku pi , tablicy lub dzenia brd

El lokalizacja urzadzen brd wyznaczajacych
strefy buforowe

pojazd zabezpieczajacy pojazd z TMA/TTMA

Rys. 6.56 Drogi zamiejskie klasy G, Z, L, D, przekroj 1/2, roboty diugoterminowe, rondo
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Drogi klasy G, Z, L, D Przekroj 1/2
roboty drogowe dlugo trwajace na odcinku zamiejskim. DZS-1/2-DT-9
Rondo: Prace na wyspach kanalizujacych ronda

360 m

w 08g
122544

360m

200 m
360 m

A-111

*
I =
S S
3 3
)
60m
)
3
@ A-109a 3
160 m
@ B-112
w 0ge
o N @) -v
2001 \ 260m
M/
e "
@ A111
360m
Strefa robot drogowych l:l pas dzielacy, wyspa kanalizujaca ruch
I:I jezdnia, pobocze utwardzone I:l pierscien ronda
pojazd zabezpieczajacy pojazd z TMA/TTMA

I:l chodnik E’ lokalizacja znaku piohowego, tablicy lub urzadzenia brd

El lokalizacja urzadzen brd wyznaczajacych
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Rys. 6.57 Drogi zamiejskie klasy G, Z, L, D, przekroj 1/2, roboty diugoterminowe, rondo
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WR-Z-52 Wytyczne organizacji ruchu w czasie prowadzenia robét drogowych dtugo trwajacych (schematy
typowych rozwigzan)



Drogi klasy G, Z, L, D Przekroj 1/2 DZS-1/2-DT-10
roboty drogowe dlugo trwajace na odcinku zamiejskim. = = =
Rondo: Zamkniecie ronda
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Strefa robot drogowych l:l pas dzielacy, wyspa kanalizujaca ruch
I:I jeadnia, pobocze utwardzone I:l pierscien ronda
pojazd zabezpieczajacy pojazd z TMA/TTMA
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Ulice klasy G, Z, L, D Przekroj 1/2
roboty diugo trwajace, roboty na chodniku U-1/2-DT-1
(Roboty przy krawedzi jezdni)
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Ulice klasy G, Z, L, D Przekroj 1/2
roboty dlugo trwajace, prace na czesci pasa ruchu U-1/2-DT-2
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Rys. 6.60 Ulice klasy G, Z, L, D, przekroj 1/2, roboty diugoterminowe
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