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KARTA UZGODNIE N



1. WSTEP

1.1.Przedmiot opracowania

Przedmiotem niniejszego opracowania jest katalog typowych projektow

organizacji ruchu na czas prowadzenia robé6t zwigzanych z utrzymaniem drog
wojewddzkich wojewodztwa pomorskiego.

1.2.Cel opracowania

Celem opracowania katalogu jest umozliwienie jednostkom prowadzgacym

roboty na drogach wojewddzkich wykonywanie prac w oparciu o zatwierdzone
przez organ zarzgdzajacy ruchem typowe projekty czasowej organizacji ruchu.
Rozwigzania przedstawione w katalogu jednostki prowadzace roboty drogowe
powinny kazdorazowo dostosowa¢ do planu sytuacyjnego i profilu podtuznego
drogi, z uwzglednieniem warunkéw widocznosci i istniejgcego oznakowania
statego.

1.3.Zakres opracowania

Opracowanie zawiera nastepujgce zagadnienia zwigzane z prowadzeniem

prac w pasie drogowym:

a) Zatozenia funkcjonalne

b) Zasady stosowania oznakowania, urzadzen bezpieczenstwa ruchu
drogowego i prowadzenia robaot.

c) Spis typowych projektow organizacji ruchu

d) Rysunki i konstrukcje tablic

e) Wzor planu orientacyjnego

f) Wzor opisu technicznego

g) Typowe schematy organizacji ruchu

1.4.Podstawa opracowania

Zasady organizacji i oznakowania robot utrzymaniowych prowadzonych w

pasach drogowych drog publicznych opisane w niniejszym opracowaniu powstaty
na podstawie nastepujgcych przepisow:

a)
b)

c)

d)

Ustawa z dnia 21 marca 1985 r. o drogach publicznych (Dz. U. 07.19.115 —
t.j.)

Ustawa z dnia 20 czerwca 1997 Prawo o ruchu drogowym (Dz.U. 05.108.908
—tj.)

Rozporzgdzenie Ministrow Infrastruktury oraz Spraw Wewnetrznych
i Administracji z dnia 31 lipca 2002 r. w sprawie znakéw i sygnatéw drogowych
(Dz.U.02.170.1393)

Rozporzadzenie Ministra Infrastruktury z dnia 03 lipca 2003r. w sprawie
szczegotowych warunkéw technicznych dla znakoéw i sygnatéw drogowych
oraz urzadzeh bezpieczehstwa ruchu drogowego i warunkow ich
umieszczania na drogach (Dz. U.03.220.2181)

Rozporzadzenie Ministra Infrastruktury z dnia 23 wrzesnia 2003 roku w
sprawie szczegoOtowych warunkédw zarzgdzania ruchem na drogach
publicznych oraz wykonywania nadzoru nad tym zarzgdzaniem (Dz. U.
03.177.1729)



f) Rozporzadzenie Ministra Spraw Wewnetrznych i Administracji z dnia 6 lipca
2010 r. w sprawie kierowania ruchem drogowym (Dz.U.10.123.840)

2. ZAL OZENIA FUNKCJONALNE
Celem nadrzednym wprowadzenia oznakowania na czas robot na drodze jest

zapewnienie bezpieczenstwa ruchu drogowego, bezpieczehstwa pracownikéw
prowadzacych roboty oraz maksymalnej ptynnosci ruchu (efektywnosci organizaciji
ruchu). W celu zapewnienia minimalizacji utrudnien w ruchu podczas
wykonywanych robot na drodze wyjsciowymi zatozeniami sg ograniczenia
predkosci:

1) na drogach w obszarze niezabudowanym - 60km/h, gdy ruch pojazdow
odbywa sie dwukierunkowo, 40 km/h w przypadku ruchu wahadtowego,
przekierowania ruchu na droge tymczasowg, szczegolnych warunkow
geometrycznych drogi ograniczajgcych widocznosg,

2) na drogach w obszarze zabudowanym — 40 km/h w przypadku ruchu
wahadiowego, przekierowania ruchu na droge tymczasowg, szczegdlnych
warunkéw geometrycznych drogi ograniczajgcych widocznosé.

Schematy czasowych organizacji ruchu przedstawione w niniejszym Katalogu
stuzg zarowno do robat trwajagcych bardzo krétko (jedna zmiana robocza), jak i do
robot trwajacych diugo (kilka tygodni), a w przypadku wystgpienia awarii (np.
przepustu pod drogg) do czasu jej usuniecia.

Przewidziano dwa rodzaje schematéw oznakowania:

1) roboty punktowe lub odcinkowe, gdzie oznakowanie robaét jest stacjonarne na
caly czas trwania realizowanych prac,

2) roboty szybko postepujace, gdzie oznakowanie robot przemieszcza sie
wraz z postepem prac, np. roboty utrzymaniowe typu: wykonywanie
oznakowania poziomego, koszenie trawy, roboty porzadkowe, itp.
Kazdorazowo nalezy braé¢ pod uwage ograniczenie do minimum okresu

obwigzywania tymczasowej organizacji ruchu majgc na wzgledzie zarowno

charakter prac, klase drogi, natezenie ruchu, obszar zajety w wyniku robot, okresy

Swigteczne, itp.

Odcinek rob6t w pasie drogowym, wymagajgcych prowadzenia ruchu po
jednym pasie, czyli wahadtowo, nie powinien by¢ diuzszy niz 500 m.

Ze wzgledu na zapewnienie ptynnosci ruchu na drogach o duzym natezeniu
ruchu organ zarzadzajacy ruchem moze nakaza¢ prowadzenie robot np. poza
godzinami szczytu komunikacyjnego, w soboty i w niedziele, w nocy. Warunkiem
koniecznym prowadzenia rob6t w nocy jest oswietlenie strefy robot (z
wylaczeniem odcinkéw wyposazonych w oswietlenie drogowe).



3.ZASADY  STOSOWANIA OZNAKOWANIA, URZADZEN
BEZPIECZENSTWA RUCHU DROGOWEGO | PROWADZENIA
ROBOT

Oznakowanie na czas robét nalezy wykonac¢ i ustawié¢ zgodnie z wymogami
rozporzadzenia, o ktérym mowa w pkt. 1.4.d. Znaki zastosowane do oznakowania
robét musza by¢ z grupy wielkosci duze.

W zastosowanym oznakowaniu i urzadzeniach BRD na czas robét lica
znakow (tablic) powinny by¢é wykonane z folii odblaskowej typu 2, lub folii
pryzmatycznej.

Oznakowanie istniejgce kolidujgce z projektowanym na czas robdt nalezy
zastoni¢ lub przekresli¢ (uniewazniac¢) odpowiednig taémg, ktora nie uszkodzi lica
znaku.

Szerokos¢ jezdni dla tymczasowej organizacji ruchu nie powinna byé
mniejsza niz:

- 2,75 m - dla jednego pasa ruchu,

— 5,50 m - dla ruchu dwukierunkowego.

Tablice kierujgce typu F-21 nalezy wykonaé zgodnie z wymogami konstrukciji
znakdw drogowych pionowych zawartymi w rozporzgdzeniu, o ktérym jest mowa
w pkt. 1.4.d.

W kazdym przypadku podanym w niniejszym Katalogu nalezy dgzy¢ do
minimalizacji dtugosci odcinkéw wytgczonych z ruchu (minimalizacji utrudnien w
ruchu).

Krawedz robo6t musi by¢ szczegélnie starannie i kompletnie zabezpieczona
urzgadzeniami bezpieczenstwa ruchu drogowego. W przypadku wykopu
wykonanego réwnolegle do drogi o gtebokosci 50,00 cm i wiekszej, konieczne jest
ustawienie barier betonowych na krawedzi jezdni.

Pojazdy budowy nie moga nawozi¢ btota, zanieczyszczen na droge. Nalezy
zapewniC czyszczenie kot pojazdoéw przed wjazdem na droge w niezbednym
zakresie.

Dopuszcza sie odstepstwo od podanych odlegtoéci ustawienia oznakowania w
granicach okoto +30 m , np. z uwagi na tuki pionowe/poziome mozna zwiekszyé
odlegtos¢ dla zapewnienia widocznoséci oznakowania tymczasowego.

Fala Swietlna wyznaczajgca skos 1:5 za pomocg tablic typu U-21
lub pachotkéw drogowych typu U-23 ustawionych w odlegto$ci max co 3 m moze
by¢ ustawiona pod innym (bardziej tagodnym skosem — 1:10) poprzez dostawienie
kolejnych elementow typu U-21 lub U-23.

Schematy oznakowania dia robdét szybko postepujacych pokazane na
przyktadzie odnowy oznakowania poziomego mozna stosowac réwniez na
potrzeby innych robot szybko postepujacych wykonywanych w pasie drogowym
(wowczas nie nalezy stosowac tabliczki T-19 ,malowanie paséw”).

Pojazdy przystosowane do wykonywania robdét na drodze (prac
porzadkowych, remontdw, itp.) powinny by¢ wyposazone w:

- zespolona lampe oslrzegawcza ze swiattem zoitym blyskowym.

- tablice U-26a lub U-26b, umieszczong z tytu pojazdu.

Kazda zastosowana typowa organizacja ruchu wg niniejszego Katalogu musi
by¢ uprzednio zgtoszona przez jednostke wprowadzajgcg organizacje ruchu
(zarzad drogi) do Marszatka Wojewddztwa Pomorskiego oraz wilasciwego
Komendanta Powiatowego Policji, na co najmniej 24 godziny przed ich
rozpoczeciem.



W przypadku koniecznosci zastosowania organizacji ruchu nieprzewidzianej
w niniejszym katalogu nalezy opracowac indywidualny projekt organizacji ruchu
i zatwierdzi¢ zgodnie z rozporzadzeniem, o ktdrym jest mowa w pkt. 1.4.e.

Dla robdt krotkotrwatych i wymagajacych niewielkiej zajetosci jezdni
dopuszcza sie zatwierdzanie uproszczonej organizacji ruchu w postaci
wykorzystania jednego z typowych schematow z niniejszego katalogu bez
podktadow sytuacyjnych, ale uwzgledniajagcego przy ustalaniu odlegtosci
ustawienia znakéw widocznos¢ na zatrzymanie wynikajacg z geometrii poziomej i
pionowej.

Dla rob6t diugoterminowych i wymagajacych wiekszej zajetosci jezdni np.
przebudowa drogi, nalezy zatwierdza¢ petng organizacje ruchu, w ktérej mozna
wykorzystac typowy schemat z niniejszego katalogu na podktadzie sytuacyjnym.



4.SPIS TYPOWYCH PROJEKTOW ORGANIAZACJI RUCHU

1. Schemat organizacji ruchu przy catkowitym zajeciu chodnika i prowadzeniu
pieszych na drugg strone drogi/ulicy po istniejgcych/wyznaczonych przejsciach
dla pieszych

2. Schemat organizacji ruchu przy catkowitym zajeciu pobocza gruntowego —
droga o przekroju 2x1 — obszar zabudowany

3. Schemat organizacji ruchu przy catkowitym zajeciu pobocza gruntowego —
droga o przekroju 2x1 — obszar niezabudowany

4. Schemat organizacji ruchu przy catkowitym zajeciu pobocza gruntowego —
droga o przekroju 2+1

5. Schemat organizacji ruchu przy zajeciu pobocza gruntowego podczas
wykonywania prac szybko postepujgcych — droga o przekroju 2x1

6. Schemat organizacji ruchu przy zajeciu pobocza gruntowego podczas
wykonywania prac szybko postepujacych — droga o przekroju 2+1

7. Schemat organizacji ruchu przy czesciowym zajeciu jezdni — droga o przekroju
2x1, obszar niezabudowany

8. Schemat organizacji ruchu przy czesciowym zajeciu jezdni — droga o przekroju
2x1, obszar zabudowany

9. Schemat organizacji ruchu przy jednostronnym zajeciu jezdni i prowadzeniu
ruchu wahadtowego — droga o przekroju 2x1 — obszar zabudowany

10. Schemat organizacji ruchu przy jednostronnym zajeciu jezdni i prowadzeniu
ruchu wahadtowego — droga o przekroju 2x1 — obszar niezabudowany

11. Schemat organizacji ruchu przy zajeciu skrajnego pasa ruchu — droga o
przekroju 2+1 — obszar niezabudowany (wersja a i b)

12. Schemat organizacji ruchu przy zajeciu wewnetrznego pasa ruchu — droga o
przekroju 2+1 — obszar niezabudowany

13. Schemat organizacji ruchu podczas robot w osi jezdni - obszar zabudowany

14. Schemat organizacji ruchu podczas robét w osi jezdni — obszar
niezabudowany

15. Schemat organizacji ruchu przy zamknieciu catlego przekroju drogi i
skierowaniu ruchu na tymczasowg droge objazdowg — obszar niezabudowany

16. Schemat organizacji ruchu przy zamknieciu catego przekroju drogi i
skierowaniu ruchu na tymczasowg droge objazdowg — obszar zabudowany

17. Schemat organizacji ruchu przy catkowitym zajeciu jezdni i wstrzymaniu ruchu
— obszar niezabudowany

18. Schemat organizacji ruchu przy catkowitym zajeciu jezdni i wstrzymaniu ruchu
— obszar zabudowany

19. Schemat organizacji ruchu na czas odnowy oznakowania poziomego — linii
segregacyjnej — droga o przekroju 2x1, obszar niezabudowany

20. Schemat organizacji ruchu na czas odnowy oznakowania poziomego — linii
segregacyjnej — droga o przekroju 2x1, obszar zabudowany

21. Schemat organizacji ruchu na czas odnowy oznakowania poziomego — linii
segregacyjnej — droga o przekroju 2+1, obszar niezabudowany (wersja a i b)

22. Schemat organizacji ruchu na czas odnowy oznakowania poziomego — linii
krawedziowej — droga o przekroju 2x1, obszar niezabudowany

23. Schemat organizacji ruchu na czas odnowy oznakowania poziomego — linii
krawedziowej — droga o przekroju 2x1, obszar zabudowany

24. Schemat organizacji ruchu na czas odnowy oznakowania poziomego — linii
krawedziowej — droga o przekroju 2+1, obszar niezabudowany (wersja a+b)



25. Schemat organizacji ruchu na czas odnowy oznakowania poziomego -
przejscia dla pieszych — droga o przekroju 2x1, obszar zabudowany

5. RYSUNKI I KONSTRUKCJE TABLIC

Tablice wczesnie ostrzegajace
Btyskowy lub pulsujacy sygnalizator wczesnego ostrzegania o srednicy 300 mm
(2 sztuki) nadajacy sygnaty w kolorze zéttym z czestotliwoscia 30 + 5 blyskow/min
(do zastosowania we wszystkich schematach gdzie jest wykorzystywana przedmiotowa tablica)
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Konstrukcje tablic wczesnie ostrzegajacych
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Tablice typu F-21 do redukcji pasow ruchu

Konstrukcje tablic typu F-21 do redukcji paséw ruchu
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6. WZOR PLANU ORIENTACYJNEGO
W2z6r planu orientacyjnego przedstawiono w zatgczniku nr 1.

7.WZOR OPISU TECHNICZNEGO

Projekt organizacji ruchu powinien zawiera¢ nastepujace elementy:

a)
b)
c)

d)
e)

f)
9)
h)

Nazwa i adres wnioskodawcy

Przedmiot robot

Lokalizacja robét — nr drogi, nazwa odcinka drogi (miejscowosc),
kilometraz drogi

Plan orientacyjny

Charakterystyka drogi (szerokos¢ jezdni, rodzaj poboczy, szeroko$é
poboczy, geometria drogi, obowigzujacy limit predkosci) oraz ruchu na
drodze (np. srednioroczne dobowe natezenie ruchu z Generalnego
Pomiaru Ruchu)

Schemat organizacji ruchu

Termin wprowadzenia organizacji ruchu na czas robét

Termin przywrocenia statej organizacji ruchu

8. SCHEMATY TYPOWYCH PROJEKTOW ORGANIAZACJI RUCHU
Schematy typowych projektdw organizacji ruchu przedstawiono w zatgczniku nr

2.



Zatacznik nr 1

Wzér planu orientacyjnego
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Zatacznik nr 2

Schematy typowych projektow organizacji ruchu



1. Schemat organizaciji ruchu przy catkowitym zaj  eciu chodnika
I prowadzeniu pieszych na drug q stron e drogi/ulicy
po istniej gcych/wyznaczonych przej $ciach dla pieszych

Istniejgce przejscie
dla pieszych

A

Obszar robo6t
oznakowany
tablicami U-20a

Przejscie drugq
strong ulicy

Tymczasowe przejscie
dla pieszych U-20b

oa N/ 2




2. Schemat organizacji ruchu przy catkowitym zaj  eciu
pobocza gruntowego — droga o przekroju 2x1 — obszar zabud owany
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3. Schemat organizacji ruchu przy catkowitym zaj  eciu
pobocza gruntowego — droga o przekroju 2x1 — obszar nieza  budowany
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4. Schemat organizacji ruchu przy catkowitym zaj  eciu
pobocza gruntowego — droga o przekroju 2+1  *
*przekroj 2+1 wyst epuje na jednym odcinku drogi, poza obszarem zabudowany m,
zgodnie z istniej gcym oznakowaniem obowi gzuje limit 70 km/h
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5. Schemat organizacji ruchu przy zaj eciu pobocza gruntowego
podczas wykonywania prac szybko post epujacych
droga o przekroju 2x1
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6. Schemat organizacji ruchu przy zaj eciu pobocza gruntowego
podczas wykonywania prac szybko post epujacych
droga o przekroju 2+1
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7. Schemat organizacji ruchu przy cz  esciowym zaj eciu jezdni
— obszar niezabudowany
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8. Schemat organizacji ruchu przy cz  esciowym zaj eciu jezdni
— obszar zabudowany
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9. Schemat organizacji ruchu przy jednostronnym zaj eciu jezdni
i prowadzeniu ruchu wahadtowego — droga o przekroju 2x 1 — obszar zabudowany

na diugosci strefy robot
w rozstawie co 10 m

Osoby uprawnione
do kierowania ruchem
pozostajace
w kontakcie wzrokowym
lub wyposazone
w radiotelefony



9.1. Schemat organizacji ruchu przy jednostronnym zaj eciu jezdni
i prowadzeniu ruchu wahadtowego — droga o przekroju 2x 1 — obszar zabudowany
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10. Schemat organizaciji ruchu przy jednostronnym zaj eciu jezdni
i prowadzeniu ruchu wahadtowego — droga o przekroju 2x 1 — obszar niezabudowany

B-33

wg obowhzujacej
organizacji
statej

B-27

na dtugosci strefy robot
w rozstawie co 20 m

- qnl 217-9

lopers
1loeziuebio
aoklnzamoqgo Hm
€e-d

Osoby uprawnione
do kierowania ruchem
pozostajgce
w kontakcie wzrokowyi
lub wyposazone
w radiotelefony




10.1. Schemat organizacji ruchu przy jednostronnym zaj eciu jezdni
i prowadzeniu ruchu wahadtowego — droga o przekroju 2x 1 — obszar niezabudowany
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Znaki U-21
w rozstawie co 5 m
na diugosci wykonywanych prac

/ /7

13. Schemat organizaciji ruchu podczas robot w osi jezd

{

— obszar zabudowany
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14. Schemat organizacji ruchu podczas rob6t w osi jezd ni
— obszar niezabudowany
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15. Schemat organizacji ruchu przy zamkni  eciu catego przekroju drogi
i skierowaniu ruchu na tymczasow g drog ¢ objazdow g — obszar niezabudowany
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16. Schemat organizaciji ruchu przy zamkni  eciu catego przekroju drogi
i skierowaniu ruchu na tymczasow @ drog ¢ objazdow g — obszar zabudowany
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17. Schemat organizaciji ruchu przy catkowitym zaj  eciu jezdni
I wstrzymaniu ruchu — obszar niezabudowany  *

*schematy dotyczg wytgcznie
kilkuminutowego zamkniecia
drogi, w przypadku prac
trwajgcych ponad kilka minut
Wykonawca ma obowigzek co 10-
15 minut wstrzymac roboty i
umozliwi¢ przejazd oczekujgcym
pojazdom
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Osoby uprawnione
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pozostajgce
w kontakcie wzrokowy
lub wyposazone
w radiotelefony

A-14

Ruch sterowany|
recznie




18. Schemat organizaciji ruchu przy catkowitym zaj  eciu jezdni
| wstrzymaniu ruchu — obszar zabudowany  *

*schematy dotyczg wytgcznie
kilkuminutowego zamkniecia
drogi, w przypadku prac
trwajgcych ponad kilka minut
Wykonawca ma obowigzek co 10-
15 minut wstrzymac roboty i
umozliwi¢ przejazd oczekujgcym
pojazdom
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Ruch sterowany|
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do kierowania ruchem
pozostajace
w kontakcie wzrokowym
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19. Schemat organizacji ruchu na czas odnowy oznakowan  ia poziomego
— linii segregacyjnej — droga o przekroju 2x1, obszarn  iezabudowany

wj *** NUIDPO bu

Pojazd
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Pachotki drogowe
U-23a w odstepach
nie wiekszych niz 10m
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na odcinku ... km

min. 50m

500 — 1000 m
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20. Schemat organizacji ruchu na czas odnowy oznakowan  ia poziomego
— linii segregacyjnej — droga o przekroju 2x1, obszarza  budowany
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21a. Schemat organizacji ruchu na czas odnowy oznakowa  nia poziomego
— linii segregacyjnej — droga o przekroju 2+1, obszarn  iezabudowany
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21b. Schemat organizacji ruchu na czas odnowy oznakowa  nia poziomego
— linii segregacyjnej — droga o przekroju 2+1, obszarn  iezabudowany
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22. Schemat organizacji ruchu na czas odnowy oznakowan  ia poziomego
— linii kraw edziowej — droga o przekroju 2x1, obszar niezabudowany

wpj *** AUIdPO bu
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oznakowanie poziome

U-23c¢

na odcinku ... km
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23. Schemat organizacji ruchu na czas odnowy oznakowan  ia poziomego
— linii kraw edziowej — droga o przekroju 2x1, obszar zabudowany
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24a. Schemat organizacji ruchu na czas odnowy oznakowa  nia poziomego
— linii kraw edziowej — droga o przekroju 2+1, obszar niezabudowany
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24b. Schemat organizacji ruchu na czas odnowy oznakowa  nia poziomego
— linii kraw edziowej — droga o przekroju 2+1, obszar niezabudowany
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25. Schemat organizacji ruchu na czas odnowy oznakowan ia poziomego
— przej scie dla pieszych — droga o przekroju 2x1, obszar zabudow  any
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