STAROSTA RACIBORSKI Raciborz, 2024-12-31

NT.DP.4511.276.2024 AS

PN - PROJEKT
Piotr Nowak

ul. Wegierska 11
47-400 Raciborz

Dziatajac na podstawie art. 10 ust. 5 ustawy z dnia 20 czerwca 1997 r. prawo o ruchu
drogowym (tj. Dz. U. z 2024 r., poz. 1251) w zwigzku z § 6 ust. 1 oraz § 8 ust. 2 pkt 1a
Rozporzgdzenia Ministra Infrastruktury z dnia 23 wrzednia 2003 r. w sprawie
szczegbtowych warunkéw zarzadzania ruchem na drogach oraz wykonywania nadzoru nad
tym zarzadzaniem (tj. Dz. U. z 2017 r., poz. 784), po rozpatrzeniu wniosku PN-PROJEKT
Piotr Nowak ztozonego w trybie § 5 ust. 2 ww. rozporzadzenia w sprawie zatwierdzenia
uproszczonego projektu organizacji ruchu zawierajgcego typowe schematy dla robé6t szybko
postepujacych, odnowy oznakowania poziomego oraz robot krétko trwajgcych na drogach
powiatowych na terenie powiatu raciborskiego

zatwierdzam

ww. projekt.

Charakter organizacji ruchu — czasowa

Termin waznosci zatwierdzonej organizacji ruchu — 31 grudnia 2027 r.

(nie wprowadzenie zatwierdzonej czasowej organizacji ruchu w powyzszym terminie
spowoduje utrate wazno$ci niniejszego zatwierdzenia oraz konieczno$¢ ponownego

wystgpienia do Starosty Raciborskiego o zatwierdzenie projektu organizacji ruchu lub zmian
tej organizacji)

Co najmniej na 24 godziny przed terminem wprowadzenia zatwierdzonej organizacji
ruchu, jednostka wprowadzajaca organizacje ruchu ma obowiazek zawiadomi¢ organ

zarzadzajacy ruchem, zarzadce drogi oraz Komende¢ Powiatowg Policji w Raciborzu
o terminie jej wprowadzenia.

Zat. - 1 opieczetowany komplet projektu

(zatwierdzony przez Staroste Raciborskiego projekt znajduje sie do wglgdu w Powiatowym
Zarzadzie Drog w Raciborzu, ul. 1 Maja 3)
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Organizacja ruchu drogowego na czas trwania robét.
Podstawa opracowania.

1.1. Zlecenie na wykonanie niniejszej dokumentacji projektowej od zarzadcy drog
powiatowych — Powiatowego Zarzadu Drog w Raciborzu, ul. 1 Maja 3, 47-400 Raciborz.

1.2. Rozporzadzenie Ministra Transportu i Gospodarki Morskiej z dnia 02 marca 1999 r. w
sprawie warunkéw technicznych, jakim powinny odpowiada¢ drogi publiczne i ich
usytuowanie (t.j. Dz. U. z 2016 r., poz. 124).

1.3. Rozporzadzenie Ministréw Infrastruktury oraz Spraw Wewnetrznych i Administracji z dnia
31 lipca 2002 r. w sprawie znakéw i sygnatéw drogowych (Dz. U. Nr 170, poz. 1393 z
pozn. zm.).

1.4. Rozporzadzenie Ministra Infrastruktury z dnia 03 lipca 2003 r. w sprawie szczegdtowych
warunkéw technicznych dla znakéw i sygnatdbw drogowych oraz urzgdzen
bezpieczenstwa ruchu drogowego i warunkéw ich umieszczania na drogach (Dz. U. 2003
r., Nr 220, poz. 2181 z p6zn. zm.).

1.5. Rozporzadzenia Ministra Infrastruktury z dnia 23 wrze$nia 2003 r. w sprawie
szczegotowych warunkdw zarzadzania ruchem na drogach oraz wykonywania nadzoru
nad tym zarzgdzaniem (Dz. U. Nr 177, poz. 1729)

Zatozenia funkcjonalne uproszczonych schematéw organizacji ruchu.

Zaprojektowane schematy maja zastosowanie do nastepujacych robét:

1. Szybko postepujgcych — oznakowanie rob6t umieszczone jest w jednym miejscu, nato-
miast zabezpieczenie miejsca robot przemieszcza sie wraz z postepem prac (roboty utrzy-
maniowe, takie jak np. koszenie trawy, odnowa oznakowania poziomego, remonty czgst-
kowe remonterem drogowym, roboty porzgdkowe, pomiary pasa drogowego itp.)

2. Kroétko trwajgcych — roboty prowadzone sg w jednym miejscu nieprzerwanie, nie dtuzej niz
jeden dzien kalendarzowy, a oznakowanie robét jest stacjonarne na caly czas trwania
prac.

Podczas przyjmowania dtugosci odcinka robét, nalezy bra¢ kazdorazowo pod uwage ograni-

czenia do minimum okresu obowigzywania czasowej organizacji ruchu, majgc na wzgledzie w

szczegodlnosci charakter prac, natezenie ruchu, obszar zajety w wyniku robét, okresy $wig-

teczne i inne okresy wzmozonego ruchu.

Przyjeto maksymalne dtugosci odcinkéw roboczych:
1) Dla robdét szybko postepujgcych:

a) Odcinki o dtugosci 500 m dla drogi dwujezdniowej

b) Odcinki o dtugosci 2000 m dla pozostatych drog jednojezdniowych
2) Dla robét krétko trwajacych:




a) Odcinki o dtugosci 400 m dla drogi dwujezdniowej
b) Odcinki o dtugosci 500 m dla pozostatych drég jednojezdniowych
W celu zapewnienia minimalizacji utrudnien w ruchu podczas wykonywania robét utrzymanio-
wych na drodze, przyjeto wprowadzenie nastepujgcych ograniczen predkosci:
o) dla drég poza obszarem zabudowanym — 60 km/h,
B) dla dréog w obszarze zabudowanym — 40 km/h.
Wyjatkiem s3g roboty zwigzane z remontami czgstkowymi nawierzchni, wykonywanymi re-
monterem drogowym, gdzie niezaleznie od lokalizacji robét, na ich odcinku wprowadzone zo-
stanie ograniczenie predkosci do 40 km/h, ktére tacznie ze znakami ostrzegawczymi powinno
obowigzywacé przez 48 h.

Zasady stosowania oznakowania, urzadzen bezpieczefistwa ruchu drogowego
i prowadzenia robét.

Oznakowanie na czas robét nalezy wykonac i ustawi¢ zgodnie z wymogami Rozporzgdzenia
Ministréw Infrastruktury oraz Spraw Wewnetrznych i Administracji z dnia 31 lipca 2002 r.
w sprawie znakow i sygnatow drogowych (Dz. U. Nr 170, poz. 1393 z pézn. zm.).
Oznakowanie pionowe powinno zapewniaé bezpieczenstwo uczestnikom ruchu oraz osobom
wykonujacym roboty. W zwigzku z powyzszym, wszystkie urzgdzenia bezpieczenstwa ruchu
oraz znaki uzyte do oznakowania robét powinno by¢ dobrze widoczne zaréwno w dzien, jak
i w nocy. Przez caty okres trwania rob6t muszg by¢ one utrzymywane w nalezytym stanie.
Wszystkie znaki drogowe i urzgdzenia bezpieczenstwa ruchu (tablice prowadzgce U-3d, tabli-
ce kierujgce U-21b, zapory drogowe U-20b) ustawione na czas robét, muszg by¢ pokryte ma-
teriatem odblaskowym, umozliwiajgcym odpowiednio wczesne dostrzezenie ich przez kierow-
cow. Do oznakowania rob6t nalezy uzyé znakéw pionowych w rozmiarze duzym.
Projektowane znaki nalezy umieszcza¢ w odlegto$ci minimum 20 m (na drogach poza obsza-
rem zabudowanym) oraz 10 m (na drogach w obszarze zabudowanym) od znakoéw istniejg-
cych. Znaki nalezy umieszcza¢ w miejscach zapewniajgcych ich optymalng dostrzegalno$é.
Oznakowanie istniejgce, kolidujgce z projektowanym na czas robét nalezy bezwzglednie kaz-
dorazowo zastania¢ w sposéb nie powodujacy uszkodzenia, pamietajgc o jego odstonieciu po
zakonczeniu roboét.

W przypadku, gdy odcinek, na ktérym nie jest mozliwe wymijanie sie pojazdéw jest dtuzszy
niz 150 m, lub ograniczone sg warunki widocznos$ci, nalezy zapewni¢ reczne kierowanie ru-
chem przez osoby posiadajgce wtasciwe uprawnienia.
Szeroko$¢ jezdni dla czasowych organizacji ruchu zawartych w niniejszym projekcie nie po-
winna by¢ mniejsza niz:

a) 2,75 m -dla jednego pasa ruchu (w ruchu wahadtowym),

b) 5,50 m —dla ruchu dwukierunkowego.

W przypadku prowadzenia robét w rejonach skrzyzowan:




a) Na wlotach podporzadkowanych nalezy umiesci¢ stosowne tablice typu F-6a z pikto-
gramami odpowiednich znakéw ostrzegawczych (zastosowanych na drodze gtéwne;j)
B) Na odcinku objetym recznym kierowaniem ruchem, wlot podporzadkowany nalezy
rowniez objg¢ kierowaniem.
Pojazdy przystosowane do wykonywania robét na drodze (np. prac porzadkowych, remon-
tow, itp.) powinny by¢ wyposazone zgodnie z zapisami pkt 11.1 zatgcznika nr 4 do Rozpo-
rzgdzenia Ministra Infrastruktury z dnia 03 lipca 2003 r. w sprawie szczegdtowych warunkéw
technicznych dla znakéw i sygnatéw drogowych oraz urzgdzen bezpieczenstwa ruchu dro-
gowego i warunkow ich umieszczania na drogach (Dz. U. 2003 r., Nr 220, poz. 2181 z p6zn.
zm.)
Kazdy zastosowany schemat organizacji ruchu wg niniejszego projektu wymaga zawiado-
mienia przez jednostke wprowadzajacy organizacje ruchu organu zarzgdzajgcego ruchem
na drodze (Staroste Raciborskiego — PZD w Raciborzu) oraz Wydziatu Ruchu Drogowego
Komendy Powiatowej Policji w Raciborzu, co najmniej na 24 godziny przed ich rozpocze-
ciem.
W zawiadomieniu nalezy poda¢ informacje dotyczace:
o) jednostki wprowadzajgca oznakowanie robot drogowych,
B) numeru schematu,
x) lokalizacji rob6t (numer drogi, miejscowo$¢, odcinek drogi)
d) daty obowigzywania organizacji ruchu
€) osoby odpowiedzialnej za utrzymanie oznakowania.
W przypadku koniecznosci zastosowania organizacji ruchu nieprzewidzianej w niniejszym
projekcie, nalezy opracowaé indywidualny projekt organizacji ruchu, ktéry wymaga zatwier-
dzenia zgodnie z obowigzujgcymi przepisami dotyczgcymi szczegotowych warunkéw za-
rzagdzania ruchem na drogach publicznych.

4. Wykaz schematéw oznakowania.
1. Roboty szybko postepujgce:

1.1.  Droga o przekroju 2x2 (obszar zabudowany) — zajecie pobocza;

1.2.  Droga o przekroju 2x2 (obszar zabudowany) — zajecie prawego pasa ruchu;

1.3.  Droga o przekroju 2x2 (obszar zabudowany) — zajecie lewego pasa ruchu;

1.4.  Droga o przekroju 2x2 (obszar zabudowany) — zajecie pasa rozdzielczego;

1.5.  Droga o przekroju 1x2 (obszar niezabudowany) — zajecie pobocza / chodnika
oraz czesci pasa ruchu;

1.6.  Droga o przekroju 1x2 (obszar niezabudowany) — zajecie pasa ruchu;

1.7.  Droga o przekroju 1x2 (obszar zabudowany) — zajecie pobocza / chodnika oraz
czesci pasa ruchu;

1.8.  Droga o przekroju 1x2 (obszar zabudowany) — zajecie pasa ruchu.




2. Odnowa oznakowania poziomego:

2.1
2.2,
2.3.
2.4.
2.5.
2.6.

Droga o przekroju 2x2 (obszar zabudowany) — zajecie prawego pasa ruchu;
Droga o przekroju 2x2 (obszar zabudowany) — zajecie lewego pasa ruchu;
Droga o przekroju 1x2 (obszar niezabudowany) — zajecie pasa ruchu;
Droga o przekroju 1x2 (obszar niezabudowany) — zajecie $rodka jezdni;
Droga o przekroju 1x2 (obszar zabudowany) — zajecie pasa ruchu;

(

Droga o przekroju 1x2 (obszar zabudowany) — zajecie $rodka jezdni.

3. Roboty krétko trwajgce:

3.1.
3.2
3.3.
3.4.
3.5
3.6.
3.7.

3.8.
3.9.

3.10.

Droga o przekroju 2x2 (obszar zabudowany) — zajecie pobocza;

Droga o przekroju 2x2 (obszar zabudowany) — zajecie pobocza i czesci jezdni;
Droga o przekroju 2x2 (obszar zabudowany) — zajecie prawego pasa ruchu;
Droga o przekroju 2x2 (obszar zabudowany) — zajecie lewego pasa ruchu;
Droga o przekroju 2x2 (obszar zabudowany) — zajecie pasa rozdzielczego;
Droga o przekroju 1x2 — zajecie pobocza / chodnika;

Droga o przekroju 1x2 (obszar niezabudowany) — zajecie pobocza / chodnika
oraz czesci pasa ruchu;

Droga o przekroju 1x2 (obszar niezabudowany) — zajecie pasa ruchu;

Droga o przekroju 1x2 (obszar zabudowany) — zajecie pobocza / chodnika oraz
czesci pasa ruchu;

Droga o przekroju 1x2 (obszar zabudowany) — zajecie pasa ruchu.

4. Oznakowanie skrzyzowan:

4.1.

Oznakowanie wlotu podporzadkowanego skrzyzowania.
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zakres robot do 400 m
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Typ robét

Roboty krotko trwajgce

Nr schematu

Rodzaj zajecia

Droga o przekroju 2x2, obszar zabudowany - zajecie pobocza 3 1




=g

gazjjod po psouzmim\
~ q0c¢-

M. MU V16, 12l b
A0tk /

{ruiy

gaz10d po 1ogouzs|ez

20z-N ﬂ E

£
(=3
S
8
g v [ i |
s U-21b lub U-20a
e L=w zal. od potrzeb
[
N min. 5,5 m
€L V-3d Iub& U-26a
S - 4 - L K _ _ Om
F U-20c
=w zaleznosci od potrzeb
A-12b
X | ~ 50-100 m
Typ robét Roboty krotko trwajace Nr schematu

Rodzaj zajecia
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Nr schematu

Rodzaj zajecia
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Oznakowanie skrzyzowan

Nr schematu
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Oznakowanie wlotu podporzadkowanego skrzyzowania
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