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Plany sytuacyjno- -wysokosciowe oznakowania miejsca prowadzonych robot.
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inz. Arkadiusz Rygas
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Budowa sieci wodociagowej w ul. Konifiskiej, Kossaka i Michatowskiego w Kaliszu
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OPIS TECHNICZNY

Do projektu organizacji ruchu i zabezpieczenia robOt na czas realizacji
inwestycji zwigzanej z budowg sieci wodociagowej w ul. Koninskiej, Kossaka 1
Michatowskiego.

. PODSTAWA OPRACOWANIA.

- Rozporzadzenie Ministra Infrastruktury z dnia 23 wrzesnia 2003r w sprawie szczegolowych
warunkow zarzadzania ruchem na drogach oraz wykonywania nadzoru nad tym
zarzadzaniem. (Dz.U. Nr 177 poz. 1729),

- Rozporzadzenie Ministra Infrastruktury oraz Spraw Wewnetrznych

i Administracji z dnia 31 lipca 2002r w sprawie znakow i sygnatow drogowych. (Dz.U. Nr
170 poz. 1393),

- Szczegbtowe Warunki Techniczne dla znakéw i sygnatéw drogowych oraz urzadzen
bezpieczenstwa ruchu drogowego i warunki ich umieszczania na drogach. (Zat. Do Dz. U.
Nr 220 poz. 2181 z dnia 23 grudnia 2003r),

- Zarzadzenie Nr 75 Generalnego Dyrektora Drog Krajowych i Autostrad z dnia 30 lipca 2010
roku w sprawie typowych schematow oznakowania robot prowadzonych w pasie
drogowym.

_ Inwentaryzacja oznakowania pionowego i poziomego,

- Mapy sytuacyjno wysokosciowe z naniesiong trasa przebiegu projektowanej sieci
wodociggowej.

Il. PRZEDMIOT I ZAKRES OPRACOWANIA.

Opracowanie obejmuje tymezasowe oznakowanie na czas robdt zwiazanych z budowg sieci
wodociggowe].

IIT. PARAMETRY TECHNICZNE ULIC.

Przedmiotowe ulice w obrebie planowanych robot charakteryzuja si¢ nastgpujgcymi
parametrami technicznymi:

- jezdnia bitumiczna o szerokosci ca 5,0m (ul. Kossaka),

- jezdnia gruntowa (Michatowskiego),

- jezdnia z kostki betonowej (w ul. Kossaka i Podkowinskiego)

- gruntowe pobocza,

- zjazdy do posesji,

- oznakowanie pionowe i poziome wWg inwentaryzacji.

Przedmiotowe ulice wykorzystywane sa glownie jako dojazd do przyleglych posesji. Ruch
pojazdow jest niewielki.




IV. OZNAKOWANIE ROBOT.

Projektuje si¢ nastepujace oznakowanie miegjsca prowadzonych robot:

Ulica Konifnska

Roboty podzielono na etapy. zgodnie z planem oznakowania robot.

Wygrodzenie miejsca prowadzonych robot:

- zapory drogowe typu U-20a, U-20b oraz U-3d+C10 .

W miejscu przejécia poprzecznego zachodzi konieczno$é obustronnego przewgzenia ulicy. W
tym etapie komore po drugiej stronie ulicy oznakowac zaporami U-3d+C-10 i U-3¢+C-9.
Wzdtuz jezdni zapora typu U-20a.

Po obydwu stronach ustawi¢ znaki A-12b/c+A-14+B-33740”. Przedmiotowe znaki umiesci¢
réwniez w ul. Michatowskiego i ul. Kossaka (w czasie trwania robot w obrebie skrzyzowania
z przedmiotowymi ulicami).

Ulica Piotra Michalowskiego

Roboty podzielono na etapy, zgodnie z planem oznakowania robot.
Wygrodzenie miejsca prowadzonych robot:

- zapory drogowe typu U-20a, U-20b oraz U-3d+C10.

W miejscu przejscia poprzecznego zachodzi koniecznos¢ obustronnego przewezenia ulicy. W
tym etapie komore po drugiej stronie ulicy oznakowa¢ zaporami U-3d+C-10. Wzdhiz jezdni
zapora typu U-20a.

Po obydwu stronach ustawi¢ znaki A-12b/c+A-14+B-33740".
W obrebie trwania rob6t w obrebie skrzyzowania z ul. Koninskag ustawi¢ znaki typu F-6.

Ulica Juliusza Kossaka

Roboty podzielono na etapy, zgodnie z planem oznakowania robot.
Wygrodzenie miejsca prowadzonych robot:

- zapory drogowe typu U-20a, U-20b oraz U-3d+C10.

Po obydwu stronach ustawi¢ znaki A-14.

Przecisk w obrebie skrzyzowania z ul. Chelmonskiego :
Wygrodzenie migjsca prowadzonych robot:
- zapory typu U-20a/b oraz U-3d + C-10

Przy dojezdzie do miejsca prowadzonych robot zaprojektowano znaki
A-12A+A-14 (w ul. Chelmonskiego) oraz znaki typu A-12b/c+A-14 w ul. Kossaka.

Przecisk w ul. Podkowinskiego

Wygrodzenie miejsca prowadzonych robot:

- zapory typu U-20a/b oraz U-3d + C-10

Ponadto w ul. Podkowinskiego ustawi¢ znaki A-12b + A-14.




Wymiary zapor drogowych i tablic kierunkowych winny by¢ zgodne

7 warunkami okre§lonymi w zataczniku nr 4 do stosownego rozporzadzenia:

- powinny by¢ pokryte po obu stronach pasami bialymi i czerwonymi na przemian,

- winny posiadaé dopuszczalne dhugosci: 750, 1250, 1750, 2250 lub 2750mm,

- musza by¢ wykonane z materiatu nie stanowiacego zagrozenia dla osob i mienia,

- powinny mie¢ naroza wyokraglone promieniem Rmin=30mm.

Zaleca sie stosowanie zapor drogowych wykonywanych z tworzyw sztucznych.

Wzystkie znaki, ktore nalezy ustawi¢ na czas prowadzenia robét, nalezy wykonac z folii 2
generacji oraz jako odblaskowe o grupie wielkosci jako $rednie i spetniajace wymagania
okredlone w warunkach technicznych dla znakéw i sygnatow dro gowych.

7naki nalezy ustawié¢ tak aby byty widoczne i nie ograniczaty widocznodci ani nie zaslaniaty
istniejgcego oznakowania.

Zapory drogowe typu U-20a i b wykona¢ zgodnie z warunkami technicznymi.

Przy prowadzeniu robot w warunkach ograniczonej widocznosci,

na zaporach drogowych i tablicach kieru acych zlokalizowanych szczegolnie najezdni nalezy
umiedcié $wiatla ostrzegawcze o barwie zottej.

Swiatla powinny by¢ widoczne przy normalne; przejrzystosci powietrza

z odleglosci, co najmniej 250 m oraz zapala¢ si¢ 1 gasnac

z czestotliwoseig 60-120 cykli na minutg przy podziale cyklu 1:1.

Swiatta winny byé zamocowane na zaporach, poprzeczne rozmieszczenie $wiatel winno
wyznacza¢ wygrodzong z ruchu powierzchnig, przy czym przy szerokosci powyzej 3,0 m
odleglo$¢ miedzy $wiatlami powinna wynosié

max. 2,0 m.

Po zakonficzeniu robot znaki nalezy zdemontowac i usungc.

Uwaga!

7astosowanie oznakowania i zabezpieczen wg niniejszego opracowania, nie zwalnia
wykonawey od zabezpieczenia rob6t zgodnie z przepisami BHP.

Wykonawca jest zobowiazany do statego nadzoru nad stanem technicznym oznakowania i

jego kompletnosci.

Opracowat:
Arkadiusz Rygas
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"R-PROJEKT"
ul. Ks. W. Bliziriskiego 1
62-850 Liskow
tel. 606 471 330
email: arygas@neostrada.pl

ZAKEAD USEUG PROJEKTOWO-BUDOWLANYCH

INWESTOR : Przedsiebiorstwo Wodociagow
i Kanalizacji w Kaliszu

data:
czerwiec 2016r.

NAZWA OBIEKTU:Budowa sieci wodociggowej
w ul. Koninskiej, Kossaka i Michatowskiego

w Kaliszu.

branza:
Inzynieria ruchu

TEMAT OPRACOWANIAProjekt tymczasowe] organizacji ru

i Michatowskiego w Kaliszu.

budowy sieci wodociggowsj ww ul. Koniriskiej,Kossaka

chu na czas

LOKALIZACJA: yl. Koninska, Kossaka
i Michatowskiego w Kaliszu.

RYSUNEK.: ) ] Inr rysunkuf skala:
Lokalizacja robot. 1
PROJEKTANT : WKP/300/POODI/13 |podp}s:

inz. Arkadiusz Rygas




