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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 znakéw drogowych i urzadzen bezpieczenstwa ruchu Ox

drogowego w obszarach robo6t drogowych (WR-Z-51),
b) Wytyczne organizacji ruchu w czasie prowadzenia robot drogowych diug
trwajgcych (schematy typowych rozwigzan) (WR-Z-52), %
c) Wytyczne organizacji ruchu w czasie prowadzenia robot drogowych krétko

trwajacych 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-53 zawierajg sch r@iypowych rozwigzan czasowej
organizacji ruchu w czasie prowadzenia robot:
a) drogowych krotko trwajgcych w nastepujac esie:
— autostrady i drogi ekspresowe,
— drogi zamiejskie: jedno i dwujezdniow
— ulice: jedno i dwujezdniowe.
b) drogowych mobilnych w nastepujac kresie:
— szybko postepujgcych,
— zwigzanych z odnowg ozn%ko
— prowadzenie badan, X\J
c) awaryjnych.
(5) Wytyczne sg przeznaczone d@owania przez osoby i podmioty zajmujgce sie
projektowaniem drog publicznych@ wykonawcze, zarzadcow drég publicznych, organy
zarzgdzajgce ruchem.
(6) Zaleca sie, aby wytyczne stosowane przy wykonywaniu projektow wykonawczych
dotyczacych budowy i prz o) rog.
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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.). °

2.2. Normy

2.3. Pozostate opracowania
[5] BC: “Traffic Management Manual for Work on R s 2020". British Columbia,

Ministry of Transportation and Infrastructure’s, Ca 20.

[6] FGSA: RLSA 21. Richtlinien flr die verkehrsrec @@icherung von Arbeitsstellen an
StraBen. Forschungsgesellschaft fir Straﬁe&\ Verkehrswesen. Arbeitsgruppe
Verkehrsmanagement. Koln, 2021.

[7]1 Handbog: Afmaerkning af vejarbejder m.v.. C agen 2025.

[8] Trafikverket 2012: ,TRVK Apv Trafikverkéts tekniska krav for Arbete pd vag”, TDOK
2012:86, Sweden.

[9] FHWA 2023: “Manual on Uniform Tra ontrol Devices for Streets and Highways". 11
Edution. US DoT, FHWA, 2023

[10]GDDKIA 2022: Zarzadzenie nr %8
dnia 26 lipca 2022 r. w sprawie
diagnostycznych prowadzony

[11] GDDKIiA/Opole 2022/: Katalo
dla drog administrowanych
czesci1- 4. GDDKiA/ Odzi

[12]Intertoll 2025/1: Projekt
utrzymaniowych, zabez

zdarzenia". NR ITP/@
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1%) nego Dyrektora Drég Krajowych i Autostrad z
\'m' schematéw oznakowania robét oraz pomiarow
sie drogowych.

ych uproszczonych schematow organizacji ruchu
ddziat w Opolu Generalnej Dyrekcji Drog Krajowych,
le, 2022.

szczonej Organizacji Ruchu Drogowego ,Schematy dla prac
enia miejsc awarii, wypadku, kolizji,, nieprzewidzianego
2025, Intertoll Polska Sp. z 0.0., Pelplin 2025.







3. Definicje i objasnienia skrotéw

@ \
3.1. Definicje
Czasowa organizacja ruchu jest to zbiér metod i srodkow organizacji ruchu réznigcych s@%

statej (istniejgcej) organizacji ruchu, stosowanych w przypadku wystgpienia na drodze | je
otoczeniu strefy zagrozenia w zwigzku z prowadzeniem robdét drogowych lub wystgpi
ie,
ujacej

zdarzenia nieprzewidzianego. Zmiana statej organizacji ruchu na czasowg umozliwia ost
ochrong, kierowanie i bezpieczne prowadzenie uzytkownikow drég przez lub wokot wy

na drodze lub w jej otoczeniu strefy zagrozenia [8]. Q
Obszar robot drogowych: odcinek jezdni, pobocza, pasa dzielagcego jezdnie Aa’ ktérym
wykonywana jest dziatalno$¢ krotko- lub dtugoterminowa, ktéra moze obej operacje
stacjonarne lub ruchome, w tym utrzymanie lub naprawa istniejacych dré %Wa nowych
elementdw lub inne prace poza drogami (np. instalacje mediow).

Plan kompleksowy zarzadzania ruchem w obszarze robét drogowych™jest to  zbidr
dokumentéw przygotowywanych w celu utatwienia przemieszczaniassie<uzytkownikow drog
przez poszczegolne strefy obszaru robdt drogowych lub w ich zU, przy jednoczesnej
ochronie uzytkownikow drog, pracownikow, stuzb ratunkowyc rzetu. W zaleznosci od

zakresu i skali waznosci robét drogowych plan ten obejmuje: analj ptywu robét drogowych
d\j Z%{I%

na funkcjonowanie systemu transportu w analizowanym obsz ojekt czasowej organizacji
ruchu w obszarze robdét drogowych, projekt tymczasowy an operacyjnych i program
informowania spoteczenstwa o przysztychi prowadzonyc@ ach drogowych.

Pojazd roboczy za pomocg, ktérego Wykonywane& ce budowlane, utrzymaniowe,

naprawcze itp. na drodze.
Pojazd z TMA/TTMA pojazd zabezpieczajgcy wyp%y w urzgdzenia energochtonne takie
poduszki zderzeniowe energochtonne z oznakowan (TMA, TTMA). Sg to urzadzenia
energochtonne stuzgce do zabezpieczenia uzyt ikow drogi i pracownikow drogowych przed
wjazdem pojazdu w strefe robdt drogowyc ami uderzenia pojazdu w zakonczenie

i
bariery, obiekty budowlane, pracownikow dragowych.
Pojazd zabezpieczajacy wyposazony @obdoczne oznakowani stuzgce do zabezpieczenia
uzytkownikow drogi i pracownikow %gwych przed wjazdem pojazdu w strefe robodt
drogowych.
Predkos¢ dopuszczalna - najwigks szczalna predkosc na drodze dla okreslonych kategorii
pojazdow ograniczona znakiem | szczoha przepisami.
Predkos¢ dopuszczalna tymc %ga — dopuszczalna predkosc¢ na odcinku drogi w obszarze
robot drogowych objetym czasowa organizacjg ruchu drogowego w ograniczona znakiem lub
dopuszczona przepisami.

Projekt czasowej org;&%é}uchu: plan lub zestaw planéw wyszczegdlniajgcych metody

organizacji i zarzadz ruchem, lokalizacje srodkow organizacji ruchu, ktére zapewniajg
bezpieczenstwo i utatwigyprzeptyw ruchu w strefach zagrozenia i wokot nich oraz zapewnienia
bezpieczenstwa w, jch 0s6b pracujgcych w obszarze robot drogowych, opracowany zgodnie
z obowigzujgcymi isami w zakresie zarzadzania ruchem na drogach.

Roboty drogo wszelkie prace zwigzane z budowg, modernizacjg, naprawg i utrzymaniem
drég, drog dla\pieszych, drog dla rowerdw oraz innych elementow infrastruktury drogowej, takich
jak parkingi iekty infrastruktury drogowej. Roboty drogowe dzieli sie w szczegdlnosci na: ze
wzgled sob wykonania robét na: stacjonarne, mobilne i awaryjne, natomiast ze wzgledu na
czast oboty na: dtugo trwajgce, krotko trwajgce i szybko postepujgce.

drogowe awaryjne to roboty w wykonywane za pomocg pojazdow roboczych,
ace krotkotrwatych zamkniec pasow ruchu, ktére mogg obejmowac ciggte operacje w
lub prace, ktére nie sg ograniczone do statego obszaru roboczego i obejmujg serie
trwatych, okresowych zatrzyman.
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Roboty drogowe mobilne to roboty w wykonywane w ruchu pojazdow roboczych, wymagajgce
krotkotrwatych zamknigc pasow ruchu, ktére mogg obejmowac ciggte operacje w ruchu lub prace,
ktore nie sg ograniczone do statego obszaru roboczego i obejmujg serie krotkotrwa
okresowych zatrzyman, dzieli sie na: roboty szybko postepujgce (np. roboty utrzym
infrastruktury drogowej, prace porzadkowe, prace przygotowawcze zwigzane z wdrozeniem.COR,
pielegnacja lub naprawa terenow zielonych, naprawa opraw oswietleniowych lub wymi % det
Swiatta, naprawy i konserwacje elektronicznego wyposazenia drogi typu: stacje mete iczne,
detektory pojazddéw), roboty zwigzane z odnowg oznakowania (poziome % adania
diagnostyczne (badania, pomiary, inspekcje).

Roboty drogowe stacjonarne, krétko trwajace to roboty drogowe prowadz@ w jednym
miejscu nieprzerwanie, nie dtuzej niz jeden dzien kalendarzowy (T<24), a nie robot jest

stacjonarne na caty czas trwania realizowanych prac, (w tym takze roboty ine),

Roboty drogowe stacjonarne, dtugo trwajace - roboty drogowe prowadzone sgw jednym miejscu
nieprzerwanie wiecej niz jeden dzien kalendarzowy (T>24), a oznako Ot jest stacjonarne
w poszczegolnych etapach trwania realizowanych prac. o

Strefy funkcjonalne obszaru robot drogowych strefy wynika'% oddzielenia stref robodt
drogowych i przestrzeni transportowej w obszarach robéwych w celu uzyskania
maksymalnego poziomu bezpieczenstwa zaréwno praco "- jak i uczestnikow ruchu
drogowego. Dla potrzeb czasowej organizacji ruchu w obs obot drogowych standardowo

acji, strefa ostrzegawcza, strefa

r@' nno spetnia¢ podstawowe wymagania:
bezpieczenstwa, spdojnosci i jednolitosci oraz funkejenalnosci. Te wymagania osiggane sg przez
realizacje, za pomoca dostgpnych metod organ! i i ’zarzadzania ruchem i srodkéw organizaciji
ruchu, nastepujgcych zasad zarzadzania ruchemsw obszarach robot drogowych: ostrzeganie
uzytkownikow drog zblizaniu sie do obszaru\tobot drogowych, kierowanie uzytkownikami drog
przemieszczajgcymi sie po obszarze ot gowych, ochrone pracownikéow drogowych i
uzytkownikow drég przed zagrozenia stepujgcymi obszarze robot drogowych.
Znaki o zmiennej tresci ZZT stosgw obszarach robot drogowych sg to urzadzenia stuzace
do wyswietlania dowolnych zn W= drogowych, symboli (specjalnych Ilub wtoérnych),
rafiki. Wykonuje sie w technologii LED (w szczegdlnosci

z zastosowaniem matryc
nadawanych tresci zlokaliz

3.2. Skréty @
et

AS — autostrady i dro presowe,

GGP- drogi gfé%éwne ruchu pospiesznego,
DZ - drogi zamiej

U - ulice,

DT - roboty
RM - robot
RA -rob

e stacjonarne, krétko trwajace.
ogowe mobilne
ogowe awaryjne



4. Zakres typowych schematow czasowej organizacji
ruchu na obszarze drogowych roboét krotko trwajacych i O\
mobilnych

Q@
(1) Roboty drogowe dzieli sig na stacjonarne (dtugo trwajace i krétko trwajgce) oraz maebilne i
awaryjne (rys. 4.1).
(2) Roboty stacjonarne krotko trwajgce obejmujg prace wykonywane w jednej lokalizagjizna

drodze nieprzerwanie mniej niz jeden dzien kalendarzowy (T<24 h).

(3) Roboty krétko trwajagce i mobilne wykonywane na autostradach i drogach ek ch, na

drogach zamiejskich oraz ulicach moga roznic sie zakresem, czasem W@&g@nia oraz
h

sposobem organizacji ruchu, dlatego rozrdznia sie roézne grupy typowyc ematow dla
poszczegolnych rodzajow drog.

(4) Przedstawione typowe schematy obejmujg swym zakresem stan%ardzwiqzania dla
kazdego rodzaju robdt drogowych. Standardy te spetniajg wymagania %arte w ustawach [1],
[2] i Rozporzadzeniach [3]i [4].

(5) Przedstawione schematy czasowej organizacji ruchu droga
standardy, ktore nalezy odpowiednio dopasowac lub rozwing¢ stos do potrzeb i warunkéw
lokalnych.

drogi, jej przekroju poprzecznego, rodzaju robot, przyjetej
kierowania ruchem.

(7) Zaprezentowane schematy przygotowano wy jac takze bogate doswiadczenia
zagraniczne [5], [6], [7], [8], [9] i krajowe [10], [11] i

(8) Przy wyborze zastosowanego rodzaju i lokalizacji znakéw i urzadzen brd uwzgledniono
zagrozenia i funkcje poszczegolnych stref obg@ ot drogowych.
0

(9) Wytyczne zawierajg trzy grupy schema wych rozwigzan czasowej organizacji ruchu
w czasie prowadzenia robot drogowyc%kr wajacych i mobilnych w nastepujgcym zakresie:
a) autostrady i drogi ekspresowe, m\J
b) drogi zamiejskie: jedno i dwuj
c) ulice: jedno i dwujezdniowe.

)

e,
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Rys. 4.1 Schemat podziatu robét drogowych z wyréznieniem robét dtugo trwajacych



(10) Przedstawione typowe schematy obejmujg swym zakresem standardowe rozwigzania dla
kazdego rodzaju robot drogowych. ®

(11) Typowe schematy obejmujg i przedstawiajg szczegdétowe wybrane oznakowanie i urzgdzenia \
bezpieczenstwa ruchu drogowego wraz z ich szczego6towg lokalizacjg w zaleznosci od klasy,
drogi, jej przekroju poprzecznego, rodzaju robodt, przyjgetej metody organizacji ruchu i sposo

kierowania ruchem. x
(12) Przy wyborze zastosowanego rodzaju i lokalizacji znakéw i urzadzen brd uwzgle%

zagrozenia i funkcje poszczegolnych stref obszaru robét drogowych. %

(13) Wytyczne zawieraja trzy grupy schematéw typowych rozwigzan czasowej organiz ruchu
w czasie prowadzenia robot: @
a) drogowych krotko trwajgcych w nastepujgcym zakresie:
— autostrady i drogi ekspresowe, %
— drogi zamiejskie: jedno i dwujezdniowe, @
— ulice: jedno i dwujezdniowe.
b) drogowych mobilnych w nastepujgcym zakresie:
— szybkopostepujacych, ¢
— zwigzanych z odnowa oznakowania, x

— prowadzenie badan,
c) awaryjnych.
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5. Zasady stosowania typowych schematéw czasowej
organizacji ruchu w zakresie robot krétko trwajacych i O\
mobilnych

Q@
(1) Przedstawione typowe schematy czasowej organizacji ruchu opracowano dla wybran %
przypadkéw obejmujgcych roboty drogowego krétko trwajgce oraz roboty mobilne i awa%/
g

(2) Ponizsze typowe schematy przedstawiajg wybrane sytuacje standardowe. ¢

wykorzystane do przygotowania projektdéw czasowej organizacji ruchu we asad
przedstawionych na schematach. Stajg sie one wigzgce dopiero po ich uwz niu w
projekcie organizacji ruchu. Nalezy je zatem dostosowaé¢ do konkretnej sy alnej i

drogowej na miejscu robot, dla ktorych przygotowuje sie projekt czasowe;j orgafz i'ruchu.

(3) Zaproponowane typowe schematy przygotowano w wielu wariantach, ktg inny utatwic¢
utatwic ich dostosowanie do wystepujacych przypadkdéw.

(4) W prostych przypadkach mozna skorzysta¢ bezposrednio z zapropO wanych rozwigzan .
ni ii ruchu musza byc¢

anow zamawiajgcego z
ji ruchu ztozony przez
sytuacja lokalng i drogowa.

(5) W kazdym przypadku zaproponowane rozwigzania czasowej or
zatwierdzone przez odpowiednie urzedy.

(6) Aktualizacja i dalsze rozwijanie typowych schematéw nie zw
obowigzku doktadnego sprawdzenia, projekt czasowej -%\
whnioskodawce na podstawie typowego schematu jest zgodny
W przeciwnym razie wnioskodawca musi uzupetni¢ lub zmieni¢.plan.
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6. Zbior schematow czasowej organizacji ruchu na
obszarze drogowych robot krotko trwajgcych i mobilnych O\

(1) Zbidér typowych schematéw czasowej organizacji ruchu dla robdét krotko trwajgcyeh

mobilnych przedstawiono: x
a) w tabl. 6.1 w przypadku autostrad i drog ekspresowych, %

b) w tabl. 6.2 w przypadku drég zamiejskich,

c) w tabl. 6.3 w przypadku robét mobilnych. &
Tab. 6.1Zestawienie typowych schematow czasowej organizacji ruchu na obszarze robot drogowyc, -@: dzonych
na autostradzie lub drogi ekspresowej - roboty krétko trwajace %&
Autostrady i drogi ekspresowe (A+S) - roboty krotko trwajace
R/
Numer | Charakterystyka typowego schematu mer
rysunku C schematu
6.1 Autostrada, przekrdj 2/2, roboty krotko trwajgce, zajecie pasa awagl% AS-2/2-KT-1
6.2 Autostrada, przekréj 2/2, roboty krotko trwajgce, zajecie pasa pyé&@ AS-2/2-KT-2
6.3 Autostrada, przekrdéj 2/2, roboty krétko trwajace, zajecie pasadewego AS-2/2-KT-3
6.4 Autostrada, przekrdj 2/3, roboty krotko trwajgce, zajecie peﬁg% @%ego AS-2/2-KT-4
6.5 Droga ekspresowa, przekréj 2/2, roboty krotko trwajgce;=zajecie pasa | AS-2/2-KT-5
awaryjnego
6.6 Droga ekspresowa, przekrdj 2/2, roboty krotko , zajecie pasa | AS-2/2-KT-6
prawego
6.7 Droga ekspresowa, przekrdj 2/2, roboty kré Q wajgce, zajecie pasa | AS-2/2-KT-7
lewego

Tab. 6.2 Zestawienie typowych schematow czasowej or %chu naobszarze robét drogowych prowadzonych
na drodze zamiejskiej - roboty krotko trwajace

Drogi zamiejskie - roboty krétko trwajace, @

Numer | Charakterystyka typowego sch % Numer
rysunku f& schematu
6.8 Droga G,GP, przekroj 2/ %ty krotko trwajagce, zajecie pobocza | GGP-2/2-KT-8
utwardzonego o
6.9 Droga G,GP, przekréjgﬁz%boty krétko trwajace, zajecie pasa prawego GGP-2/2-KT-9
6.10 Droga G,GP, przekr , roboty krotko trwajgce, zajecie pasa lewego GGP-2/2-KT-
Q 10
6.1 Droga klasy G/Z, L, D. Przekroj 1/2+1. Zajecie prawego pasa na kierunku | GZL-1/2-KT-1
dwupasowy
6.12 Droga klasy,G, Z, L, D. Przekroj 1/2+1. Zajecie lewego pasa na kierunku | GZL-1/2-KT-2
dwupas
\J
6.13 Droggi&\l\a@, Z, L, D. Przekroj 1/2+1. Zamknigcie strefy zmiany pasa GZL-1/2-KT-3
6.14 Dp@&&l@sy G, Z, L, D. Przekr¢j 1/2. Roboty na poboczu GZL-1/2-KT-4
6.15 Xklasy G, Z, L, D. Przekrdj 1/2. Czesciowe zamknigcie pasa ruchu GZL-1/2-KT-5
6.16 (\ aklasy G, Z, L, D. Przekroj 1/2. Zamkniecie pasa ruchu GZL-1/2-KT-6
6.17 N iroga klasy G, Z, L, D. Przekrdj 1/2. Zamknigcie jezdni GZL-1/2-KT-7
Droga klasy G, Z, L, D. Przekr¢j 1/2. Zamkniecie jezdni GZL-1/2-KT-8
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Tab. 6.3 Zestawienie typowych schematow czasowej organizacji ruchu na obszarze robét drogowych prowadzonych
na drogach - roboty szybko postepujace

Roboty mobilne

Numer | Charakterystyka typowego schematu Numer

rysunku schem

6.19 Autostrada, przekréj 2/2, roboty szybko postepujace, zajecie pasa - &B—
awaryjnego 0

6.20 Autostrada, przekrdj 2/2, roboty szybko postepujace, zajecie pasa prawego & -SP-
2

6.21 Autostrada, przekréj 2/2, roboty szybko postepujace, zajecie pasa IeWg%o@ES—Z/Z—SP—

3

6.22 Droga ekspresowa, przekrdj 2/2, roboty szybko postepujace, zajeci W AS-2/2-SP-
awaryjnego 04

6.23 Droga ekspresowa, przekrdj 2/2, roboty szybko postepujace, z@pasa AS-2/2-SP-
prawego @ 05

6.24 Droga ekspresowa, przekroj 2/2, roboty szybko postepu;j %}ecie pasa | AS-2/2-SP-
lewego 06

6.25 Droga zamiejska GP, G, przekrdj 2/2, roboty szybk %@pujace, zajecie | AS-2/2-SP-
pobocza m 07

7

6.26 Droga zamiejska GP, G,, przekroj 2/2, roboty s ostepujace, zajecie | AS-2/2-SP-
pasa prawego 08

6.27 Droga zamiejska GP, G,, przekroj 2/2, robot 0 postepujace, zajecie | AS-2/2-SP-
pasa lewego A 09

Tab. 6.4 Zestawienie typowych schematow czdsowej ganizacji ruchu na obszarze robét drogowych
prowadzonych na drogach - roboty mobilne awaryb&

Roboty mobilne m
Numer | Charakterystyka typowego s@ Numer
Q@

rysunku schematu
6.28 Droga zamiejska G, Z. L@kmj 1/2, roboty mobilne awaryjne, przewiert GZL-1/2-RA-1
6.29 Drogi A, S przekrdéj 2/2,robety awaryjne AS-2/2-RA-1

&@
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N
o
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Drogi klasy A, S, Przekroéj 2/2
roboty krotko trwajace, zajecie pasa awaryjnego AS-2/2-KT-1

@ B-119

I S
4
]
e

. !
qg0e-n 80

U-208a + C-105b

U-309a + U-105h

FaN PaN DaN FaN Fal Fav gaN Pavx Ay paN

150-250

> AN

U-209a + C-105b

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

lokalizacja urzadzen brd wyznaczajacych
strefy buforowe

1
:
i

Rys. 6.1 Autostrada, przekroj 2/2, roboty krétko trwajace

S



roboty krétko trwajace, zajecie prawego pasa

Drogi klasy A, S, Przekréj 2/2 AS-2/2-KT-2

@ B-1189

i !
ag08-n 80

FAY Al AN Fan At gan gan e,

90
U-2098 + C-106b
1J-309a + U-105b
v
4o
b
’,
{4a
] 150-250
" U-208a + C-105b
g
280

Oom
] 500m Strefa robot drogowych
- jezdnia, pobocze utwardzone
I:l pas dzielacy, wyspa kanalizujaca ruch
El lokalizacja znaku pionowego, tablicy lub urzadzenia brd
- 400m
pojazd zabezpieczajacy
pojazd 2 TMA/TTMA
witer]
700m
ﬁ pojazd roboczy
lok jaL izeri brd wy. h
strefy buforowe
1000m

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

S
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Drogi klasy A, S, Przekroéj 2/2
roboty krotko trwajace, zajecie lewego pasa AS-2/2-KT-3

@ B-119

!

E—r—oa—

[L]i] 908N

-250

A VY4 LY, LY4 LY, LY, LY LY, LY LY LAY LY Vv,

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 L izeh brd wyzr j h
strefy buforowe

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




Drogi klasy A, S, Przekréj 2/3
roboty krétko trwajace, zajecie prawego pasa

AS-2/3-KT-4

Gl) B-118

U-209a + C-105b

NN
>
vy

&) L-309a + U-105b

/
4

F AN AN FaN FaN FaN\ FaV\ i\ FaAN FaN FaN FaN FaN

U-208a + C-105b

/

QAN
ISﬂgt
77477

Oom

200m

400m

700m

]H U-210b
Ten ] T-102

1000m

Rys. 6.4 Autostrada, przekroj 2/3, roboty krétko trwajace

o
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Drogi klasy A, S, Przekroéj 2/2
roboty krotko trwajace, zajecie pasa awaryjnego AS-2/2-KT-5

!

—_——

| 1
4 [ s [
990en 70
{ |
(!
{
&
|
£
£ 80
1
< I U-208a + C-105b
U-309a + U-105p
4
< | 100-200
< U-208a + C-105b
R

LEGENDA:

Strefa robot drogowych

jezdnia, pobocze utwardzone

pas dzielacy, wyspa kanalizujaca ruch

ja znaku pi , tablicy lub urzadzenia brd

pojazd zabezpieczajacy

pojazd z TMATTMA

pojazd roboczy

:
:
i

|okalizacja urzadzen brd wyznaczajacych
strefy buforowe

_ @ B-119

Rys. 6.5 Droga ekspresowa, przekroj 2/2, roboty krotko trwajace

O

%7




Drogi klasy A, S, Przekréj 2/2
roboty krotko trwajace, zajecie prawego pasa AS-2/2-KT-6

(]l) B-119

FAY Al AN Fan At gan gan e,

80
U-2098 + C-106b
1U-309a + U-104g
v
4o
b
’,
{4a
] 100-200
" U-208a + C-105b
g
240

Oom
=1 200m Strefa robét drogowych
- jezdnia, pobocze utwardzone
I:I pas dzielacy, wyspa kanalizujaca ruch
- |okalizacja znaku pi tablicy lub L lia brd
]
100m
g pojazd zabezpieczajacy
pojazd z TMATTMA
witer]
400m
ﬁ pojazd roboczy
Iokalizacja L izen brd wyzr jacych
strefy buforowe
800m

Rys. 6.6 Droga ekspresowa, przekroj 2/2, roboty krétko trwajace

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

AS-2/2-KT-7

!

A VY4 LY, LY4 LY, LY, LY LY, LY LY LAY LY Vv,

@ B-119

[L]i] 908N

-200

U-209a + C-105a

180
Om
B-118
T- 114
200m
U-207
A-109¢
300m
U-210a
T-101
400m
T-102
800m

LEGENDA:

Strefa robot drogowych

jezdnia, pobocze utwardzone

pas dzielacy, wyspa kanalizujaca ruch

lokalizacja znaku pi

pojazd zabezpieczajacy

pojazd z TMATTMA

pojazd roboczy

|okalizacja urzadzen brd wyznaczajacych
strefy buforowe

:
:
i

Rys. 6.7 Droga ekspresowa, przekroj 2/2, roboty krotko trwajace

, tablicy lub urzadzenia brd




Drogi zamiejskie klasy G, GP, Przekroj 2/2
roboty krotko trwajace, zajecie pasa awaryjnego GGP-2/2-KT-8

@ B-119

g—yr

7 A
/
'S
o

Ii]i] qQ0E-N 50

7 AN pPal pal Fa\ pFal Al ga\ Pav Ay pav

N, 60-100
¢ 4N
/ o8 N U-209a + C-105b
LN
(2% L-309a + U-105b
60
{
Oom
@ B-118
Strefa robot drogowych
170m
- jezdnia, pobocze utwardzone
|:| pas dzielacy, wyspa kanalizujaca ruch
El Iok ja znaku pi , tablicy lub lzenia brd
B-118 pojazd zabezpieczajacy
170m
E pojazd 2 TMA/TTMA
& A-109b ﬁ pojazd roboczy
& A111
300m El lokalizacja urzadzen brd wyznaczajacych

strefy buforowe

Rys. 6.8 Droga zamiejska G i GP, przekroj 212, roboty krotko trwajace

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

GGP-2/2-KT-9

60-100

1J-209a + C-105b

U-209a + U-105h

om

200m

100m

100m

@ B-119

LEGENDA:

1
:
ﬁ

Strefa robdt 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.6.9 Droga zamiejska G i GP, przekroj 2/2, roboty krotko trwajace

S




Drogi zamiejskie klasy G, GP, Przekroj 2/2
roboty krotko trwajace, zajecie lewego pasa GGP-2/2-KT-10

@ B-118

i [
ag08-n 50

-100

AV LY. LVY4 LY, LY, LY LY, LY LY AY. LY Vv,

LEGENDA:

Strefa robot drogowych

jezdnia, pobocze utwardzone

pas dzielacy, wyspa kanalizujaca ruch

ja znaku pi , tablicy lub L izenia brd

pojazd zabezpieczajacy

pojazd 2 TMA/TTMA

pojazd roboczy

lokalizacja urzadzen brd wyznaczajacych
strefy buforowe

Rys. 6.10 Droga zamiejska G i GP, przekroj 2/2, roboty krotko trwajace

o
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Drogi klasy G, Z, L, D Przekroj 2+1
roboty krétko trwajace, Jezdnia trzypasowa (2+1):

Zamkniecie prawego pasa ruchu na kierunku dwupasowym

GZL-1/2-KT~1

‘:\ A1
[Konec] T-103

B-127

— J
[L]:J] egos-rﬂj[)

J
d
d
d
d
d
d
d
d
!
]
)
|
!

S
r’: ‘C', 60-10
:’ \ U-209a + C-105h
U
N U-209a + 1U-105b
-
_ deow 160
A A28 50
AN L‘ 113 220
#E
’\ U-208a + C-1053
ran
200
0om ,|

B-118
180m

270m

LEGENDA:

Strefa robdt drogowych

jezdnia, pobocze utwardzone

chodnik

pas dzielacy, wyspa kanalizujgca ruch

pierécieni ronda

lokalizacja znaku pionowego, tablicy lub urzadzenia brd

pojazd zabezpieczajacy

pojazd z TMA/TTMA

pojazd roboczy

;
:
ﬁ

Iokalizacja urzadzen brd wyznaczajacych
strefy buforowe

Rys. 6.11 Drogi zamiejskie klasy G, Z, L, D, przekroj 1/2, roboty ktotko trwajace

M4




Drogi klasy G, Z, L, D Przekroj 2+1
roboty krotko trwajace, Jezdnia trzypasowa (2+1): GZL-1/2-KT-2
Zamkniecie lewego pasa ruchu na kierunku dwupasowym

60-100

14
v 7 ol

U-208a + G-106a

DN Y

)

23003 + 111080

U-209a + C-105b

200 LEGENDA:

S e

\

Strefa robét drogowych

jezdnia, pobocze utwardzone

B-118
T-114
90m

chodnik

pas dzielacy, wyspa kanalizujgca ruch

piersciefi ronda

Iokalizacja znaku pionowego, tablicy lub urzadzenia brd

|| =0 = sl [ ][]0

pojazd zabezpieczajacy
‘h A-109b
@ B-118
180m
pojazd z TMA/TTMA
pojazd roboczy
270m A brd wyznaczajacych

strefy buforowe

Rys. 6.12 Drogi zamiejskie klasy G, Z, L, D, przekroj 1/2, roboty krotko trwajace
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Drogi klasy G, Z, L, D Przekroj 1/2
roboty krétko trwajace, Jezdnia trzypasowa (2+1): GZL-1/2-KT-3
Zamkniecie strefy zmiany (koniec pasadowyprzedzania)

A\

/S A1 [
fhorec) T-103 ?
B-127 I

50

J\

60-10

U-208a + C-105a

LEGENDA:

Strefa robét drogowych

jezdnia, pobocze utwardzone
chodnik
pas dzielacy, wyspa kanalizujgca ruch

pierscien ronda

ja znaku pi go, tablicy lub L

pojazd zabezpieczajacy

pojazd z TMA/TTMA

pojazd roboczy

[ = men a=af] [

ja L fi brd wyznaczajacych
strefy buforowe

ia brd

Rys. 6.13 Drogi zamiejskie klasy G, Z, L, D, przekroj 1/2, robotykrotko trwajace
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Drogi klasy G, Z, L, D Przekroj 1/2

roboty krétko trwajace, roboty na poboczu GZL-1/2-DT-4
(Roboty w strefie wolnej od przeszkod)

‘:\ A1
[Konize) T-103

w st

Y B2

260m

woge

e1g @

z1-g @
woglk

260}-¥
wog

811 @

3904-N ¢
—

wo |' 29021 [
80m
r /
4
| LRD
sl |
N
8 U-206a .
: 80m Strefa robot drogowych
L U-106f
— _I 0m
M - jeadnia, pobocze utwardzone
[ ] chocnik
)
l:l pas dzielacy, wyspa kanalizujaca ruch
B-118
ierscien ronda
P B
El lokalizacja znaku pionowego, tablicy lub urzadzenia brd
@ A-108b
160 m
pojazd zabezpieczajacy
@ B-112
@ B-118
260 m
w09g pojazd 2 TMA/TTMA
218 A1t
£01-L
- 360 m
Wy \V' ﬁ pojazd roboczy
El lokalizacja urzadzen brd wyznaczajacych

strefy buforowe

Rys. 6.14 Drogi zamiejskie klasy G, Z, L, D, przekroj 1/2, roboty krotko trwajace
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Drogi klasy G, Z, L, D Przekroj 1/2
roboty krétko trwajace, zamkniecie czesciowe
jednego pasa ruchu

GZL-1/2-KT-5

woge

w08z

wogl

9901-n

‘a‘\ A1

T-103

@ B-127

260m

B902-N [

N
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80m

S ¥ U-206a
U-103h
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g
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.I 0m
’ B-118
60m
A-108b
T-113
| 160 m
@ B-112
@ B-118
280m
@ A-111
360 m

LEGENDA:

Strefa robét drogowych

jezdnia, pobocze utwardzone

chodhik

pas dzielacy, wyspa kanalizujaca ruch
pierscien ronda

lokalizacja znaku pionowego, tablicy lub urzadzenia brd

pojazd zabezpieczajacy

pojazd z TMA/TTMA

pojazd roboczy

=

]
:
ﬁ

dzen brd wyzr jacy
strefy buforowe

M4

Rys. 6.15 Drogi zamiejskie klasy G, Z, L, D, przekroj 1/2, roboty krétko trwajace

§



GZL-1/2-KT-6

LEGENDA:

Strefa robét drogowych

jezdnia, pobocze utwardzone

chodhik

pas dzielacy, wyspa kanalizujaca ruch

pierscien ronda

strefy buforowe

EI lok ja znaku pi go, tablicy lub L ia brd
Q pojazd zabezpieczajacy
g pojazd z TMA/TTMA
ﬁ pojazd roboczy

II ja urzadzen brd wyzr jacych

Drogi klasy G, Z, L, D Przekréj 1/2
roboty krotko trwajace, zamkniecie jednego pasa ruchu —
reczne kierowanie ruchem/sygnalizacja swietlna
TooE ““\ A1
T-103
LY ‘ﬁb? B127
260 m
woge
8li-g
2ii-g
wagl
@
ByziyY ;:; 1ZiY Ne
%orv<1;7
w08
elLl-g
wey
w oy
wQ \
50 m |1
47 i
80m //,z £n
/
r /
4y, L —1
; LRD M@ 500 m
280LM ¢
[N \\
[~
T
\S. . % U.20sa 8O
gsi U-103h
§ U-206a | —1
[ 4L
om
2m
B-118
60m
ZﬁES A-1080
BN A124 A-124a
@ 160 m
@ B-112
@ B-118
260m
woge
18 @ it
£0i-L (o]
ﬂ' 360 m
Rys. 6.16 Drogi zamiejskie klasy G, Z, L, D, przekroj 1/2, roboty krotko trwajace
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(schematy typowych rozwigzan)

Wytyczne organizacji ruchu w czasie prowadzenia robét drogowych krotko trwajgcych i mobilnych



Roboty drogowe krétko trwajace na odcinku zamiejskim:
Zamkniecie jezdni — objazd istniejacymi drogami GZL-1/2-KT-7
XXM
014
Wock T
s0L-a u
wose
3354 @
Wose
8l1l-9 @
cii-a @
w ook
8l1-g9
T I. ——
asoe-n LN [l L || J ] -
80Magozn M | # wla Casen o n
101-8 101-8
LEGENDA:
B-101 Q B-101
U-306b |ﬁ?|_”::_ et B(jlm Strefa robot drogowych
N L - jezdnia, pobocze utwardzone
B118 [ choani
@ B112 o I:l pas dzielacy, wyspa kanalizujaca ruch
8118 |:| pierscien ronda
260 m
| e lokalizacja znaku pionowego, tablicy lub urzadzenia brd
A-111
pojazd zabezpieczajacy
360m
“ D-105
1 420m
pojazd z TMA/TTMA
ﬁ pojazd roboczy
: izac] dzef brd wyznaczajacych
WO KHXA M strefy buforowe
801-o | < pzElq0
Rys. 6.17 Drogi zamiejskie klasy G, Z, L, D, przekroj 1/2, roboty krétko trwajace
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Drogi klasy G, Z, L, D Przekroj 1/2

roboty krétko trwajace, zajecie pasa ruchu

GZL-1/2-KT-8

wogg
-y
w e
elLli-g
cii-g
wogl
BG01-Y
w9

8Ll-g

I /
SIS —
( \
U-206a 89M
U-103h
¥ u-207
Po-on 50m
\ J om
60 m
A-108b
160 m
260 m
A1
260 m

LEGENDA:

Strefa roboét drogowych

jezdnia, pobocze utwardzone

chodnik

pas dzielacy, wyspa kanalizujaca ruch

pierscieni ronda

ja znaku pi go, tablicy lub L ia brd

pojazd zabezpieczajacy

pojazd z TMA/TTMA

pojazd roboczy

!
:
ﬁ

lokalizacja urzadzen brd wyznaczajacych
strefy buforowe

u/ @/

Rys. 6.18 Drogi zamiejskie klasy G, Z, L, D, przekréj 1/2, roboty krétko trwajace

O

WR-Z-53

Wytyczne organizacji ruchu w czasie prowadzenia robét drogowych krotko trwajgcych i mobilnych

(schematy typowych rozwigzan)



Drogi klasy A, S, Przekroéj 2/2

roboty szybko postepujace, zajecie pasa awaryjnego

AS-2/2-SP-1

A1
T-103
B-119
]
1580
AN 90
7 som N U-208a + C-105b
7N
N U-309a + U-105b
R 150-250
Ao
U-209a + C-105b
N
A
max. 5 km
200
®,: U-210a
min. 200
]

LEGENDA:

Strefa robét drogowych

jezdnia, pobocze utwardzone

chodnik

pas dzielacy, wyspa kanalizujaca ruch

pierscien ronda

ja znaku pi go, tablicy lub

pojazd zabezpieczajacy

pojazd 2 TMATTMA

pojazd roboczy

[ = == o] {11

ja {zen brd wyznaczajacych
strefy buforowe

ia brd

Rys. 6.19 Autostrada, przekroj 2/2, roboty szybko postepujace




Drogi klasy A, S, Przekroj 2/2

roboty krétko trwajace, zajecie prawego pasa S S
A1
-~ T-103
B-119
]
150
T 0
.--: U-209a + C-105b
AN
(2N U-30%9a + U-105h
150-250
7N
P "N U-209a + C105b
/\ LEGENDA:
/NN
max. 5 km Strefa robét drogowych
- jezdnia, pobocze utwardzone
200 :| chodnik
|:| pas dzielacy, wyspa kanalizujaca ruch
- pier§cief ronda
EI ja znaku pi tablicy lub dzenia brd
pojazd zabezpieczajacy
min. 200
pojazd 2 TMATTMA
]
ﬁ pojazd roboczy
200
0.0
& lokalizacja urzadzen brd wyznaczajacych
@ U-210b strefy buforowe
N T-102

Rys. 6.20 Autostrada, przekroj 2/2, roboty szybko postepujace

WR-Z-53 Wytyczne organizacji ruchu w czasie prowadzenia robét drogowych krotko trwajgcych i mobilnych
(schematy typowych rozwigzan)




Drogi klasy A, S, Przekréj 2/2

roboty krotko trwajace, zajecie lewego pasa AS-2/2-SP-3
A1
-~ T-103
B-119
e
150
90
U-208a + C-105a
1)-3002 + 11-105h
T 150-250
; : U-209a + C-105
2098 + C-105a
/LN
7\
200 Strefa robét drogowych
- jezdnia, pobocze utwardzone
U-210a I:l chodnik
|:| pas dzielacy, wyspa kanalizujaca ruch
- pierscien ronda
min. 200 IZI znaku p go, tablicy lub ia brd
U-210a g pojazd zabezpieczajacy
witer]
g pojazd 2 TMATTMA
200
0.0
pojazd roboczy
ﬁé U-210b
5 k] T-102
“ lok ja L {ze i brd wyznaczajacych
:’ strefy buforowe

Rys. 6.21 Autostrada, przekroj 2/2, roboty szybko postepujace




Drogi klasy A, S, Przekréj 2/2 AS-2/2-SP-4
roboty szybko postepujace, zajecie pasa awaryjnego - - -
i ANt
Konled T-103
B-119
120
AN 80
; t U-209a + C-105b
ON
[N U-209a + U-105b
T 100-200
N
1U-209a + C-105b
N
[ra
LEGENDA:
max. 5 km
Strefa robét drogowych
- jezdnia, pobocze utwardzone
200
[ ] choenix
|:| pas dzielacy, wyspa kanalizujaca ruch
U-210a - pier§cief ronda
EI ja znaku pi tablicy lub dzenia brd
g pojazd zabezpieczajacy
min. 100
pojazd 2 TMATTMA
o_3O
& U-210a
pojazd roboczy
T-102 ﬁ
:’ ol ja urzadzen brd wyzr jacych
strefy buforowe
Rys. 6.22 Droga ekspresowa, przekroj 2/2, roboty szybko postepujace
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Drogi klasy A, S, Przekréj 2/2

roboty krétko trwajace, zajecie prawego pasa

AS-2/2-SP-5

. 5km

A1
-~ T-103
B-119
i
120
80
U-208a + C-105b
U-308a + U-105h
100-200
U-209a + C-105b
max.
200
U-210a
min. 100
U-210a
pe
170
O Q
@ U-210b
T-102
pe

LEGENDA:

Strefa robét drogowych

jezdnia, pobocze utwardzone

chodnik

pas dzielacy, wyspa kanalizujaca ruch

pierscien ronda

ja znaku pi go, tablicy lub

pojazd zabezpieczajacy

pojazd 2 TMATTMA

pojazd roboczy

[ = == o] {11

ja {zen brd wyznaczajacych
strefy buforowe

ia brd

Rys. 6.23 Droga ekspresowa, przekrdj 2/2, roboty szybko postepujace




Drogi klasy A, S, Przekréj 2/2
roboty krotko trwajace, zajecie lewego pasa AS-2/2-SP-6

A1
- T-103
B-119
]
120
AL
o ®
ty N U-208a + C-105a
ON
[N 13094 + |1-105h
AN 100-200
7
U-209a + C-105a
AN
N\
max. 5 km
200

LEGENDA:

Strefa robét drogowych

jezdnia, pobocze utwardzone

pas dzielacy, wyspa kanalizujaca ruch
min. 100

|okalizacja znaku pionowego, tablicy lub urzadzenia brd

pojazd zabezpieczajacy

pojazd z TMATTMA

pojazd roboczy

ja L fi brd wyzr jacych
strefy buforowe

Rys. 6.24 Droga ekspresowa, przekroj 2/2, roboty szybko postepujace

WR-Z-53 Wytyczne organizacji ruchu w czasie prowadzenia robét drogowych krotko trwajgcych i mobilnych
(schematy typowych rozwigzan)



Drogi zamiejskie klasy G, GP, Przekroj 2/2
roboty szybko postepujace, zajecie pasa awaryjnego GGP-2/2-SP-7

1
:
ﬁ

T-103
@ B-119
]
90
AL
.. . 60-100
7 som N U-208a + C-105b
7N
N U-309a + U-105b
max. 5 km
200
B-118
ilar]
Strefa robdt drogowych
jezdnia, pobocze utwardzone
min. 100
pas dzielacy, wyspa kanalizujgca ruch
Iokalizacja znaku pionowego, tablicy lub urzadzenia brd
@ B-118 . . X
pojazd zabezpieczajacy
]
pojazd 2 TMA/TTMA
pojazd roboczy
{ ij> A-108b
A
@] T-102 Iokalizacja urzadzen brd wyznaczajacych
] strefy buforowe

Rys. 6.25 Droga zamiejska G i GP, przekroj 2/2, roboty szybko postepujace
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Drogi zamiejskie klasy G, GP, Przekroj 2/2

roboty krotko trwajace, zajecie prawego pasa GGP-2/2-SP-8
A-111
i T-103
B-119
90
AN 60-100

YRR
’ TYYY \ U-209a + C-105b
o

[Fas) L-309a + U-105b

min. 100

U-210b

T-102

Rys. 6.26 Droga zamiejska G i GP, przekroj 2/2, roboty szybko postepujace
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Drogi zamiejskie klasy G, GP, Przekroj 2/2
roboty krotko trwajace, zajecie lewego pasa GGP-2/2-SP-9

A1

I~ T-103
@ B-119
90
o, 60-100
U-209a + C-106a
13088 + 111050
min. 100
max. 5km
@ B-118
T-114
Strefa robét drogowych
jezdnia, pobocze utwardzone
pas dzielacy, wyspa kanalizujaca ruch
Iokalizacja znaku pionowego, tablicy lub urzadzenia brd
@ A-10%2
0jazd zabezpieczaj
B-118 POj; P! jacy
170
pojazd z TMA/TTMA
pojazd roboczy
U-210b
izacj fi brd jacych
strefy buforowe

1
:
ﬁ

Rys. 6.27 Droga zamiejska G i GP, przekroj 2/2, roboty szybko postepujace
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Drogi klasy G, Z, L, D Przekroj 1/2

roboty krétko trwajace, roboty na poboczu

(Przewiert)

GZL-1/2-RA-1

w 08¢ [27%4
B-127
A
T-103
260 m
w 0ge
6li-8
zi-g
wagl
as0L-v
w9
6H-g (I)
29041
|
e90z-N Q)
[ BOr
u-106f 4 m | PRZEWIERT 9010 ).
— 4
290}-n ¢ \ﬁ o
[N -
Al
? U-206a o b U-106e
4 u-106f o 180K
4
¥u-206a
hl
P U-108e
B-119
60 m

w ooz

LEGENDA:
Strefa robdt drogowych

jezdnia, pobocze utwardzone

pas dzielacy, wyspa kanalizujgca ruch

a:

ja znaku pit go, tablicy lub L

pojazd zabezpieczajacy

pojazd 2 TMA/TTMA

pojazd roboczy

lokalizacja urzadzen brd wyznaczajacych
strefy buforowe

tia bri

u/ @/

Rys. 6.28 Drogi zamiejskie klasy G, Z, L, D, przekroj 1/2, roboty krotko terminowe
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Drogi klasy A, S, Przekroéj 2/2
roboty awaryjne, zajecie lewego pasa

AS-2/2-RA-1

B-127

!

U-109¢ 7 AN

N
U-109¢ ’ : U-209a + C-105a

400m
U-210a
T-101
it}
500m
B-118
willer]
600m
@ A-109a
i T700%] 700m

U-206a

A-128

[800m| T-101 800m

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 L izeh brd wyzr j h
strefy buforowe

Rys. 6.29 Autostrada, przekroj 2/2, roboty awaryjne




