KARTA UZGODNIEN

Budowa sygnalizacji swietlnej

Skrzyzowanie ul. Roosevelta — Niepodlegtosci — Swietokrzyska w
Inowroclawiu

TYMCZASOWA ORGANIZACJA RUCHU
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1.0PIS TECHNICZNY

1 Wprowadzenie
1.1 Cel dokumentu

Celem dokumentu jest przedstawienie projektu wykonawczego organizacji ruchu w trakcie realizacji budowy
sygnalizacji $wietlnej na skrzyzowaniu ul. Roosevelta/droga powiatowa nr 3415C / — Niepodlegtosci /droga

powiatowa nr 3410C / —Swietokrzyska w Inowroctawiu.

1.2 Dokumenty powigzane (normatywne, zrédiowe, odniesienia i podreczniki).
- plan sytuacyjny robot
- Rozporzgdzenie Ministra Infrastruktury z dnia 3 lipca 2003 r. w sprawie szczegdtowych
warunkéw technicznych dla znakoéw i sygnatéw drogowych oraz urzgdzenh bezpieczehstwa
ruchu drogowego i warunkow ich umieszczania na drogach (Dz. U. Nr 220, poz. 2181 z p6zn.
zm.) wraz z zatgcznikami:

o Nr 1 - Szczegodtowe warunki techniczne dla znakdw drogowych pionowych i warunki ich

umieszczania na drogach,
o Nr 4 - Szczegétowe warunki techniczne dla urzgdzen bezpieczenstwa ruchu drogowego
i warunki ich umieszczania na drogach,
- Ustawa z dnia 20 czerwca 1997 roku ,Prawo o ruchu drogowym” (t.j. Dz. U. z 2012 r. poz.
1137, z pézn. zm.),
- Rozporzgdzenie Ministrow Infrastruktury oraz Spraw Wewnetrznych i Administracji z dnia 31
lipca 2002 roku w sprawie znakoéw i sygnatow drogowych (Dz. U. Nr 170, poz. 1393
z pozn. zm.),

- Rozporzgdzenie Ministra Infrastruktury z dnia 23 wrzesnia 2003 roku w sprawie szczegoétowych
warunkow zarzagdzania ruchem na drogach oraz wykonywania nadzoru nad tym zarzgdzaniem
(Dz. U. Nr 177, poz. 1729 z p6zn. zm.),
- Zatgcznik do zarzgdzenia Nr 52 Generalnego Dyrektora Drog Krajowych i Autostrad z dnia
12.11.2013 r. w sprawie typowych schematéw oznakowania robét prowadzonych w pasie

drogowym.

2 Stan istniejacy
WiIoty ul. Roosevelta i al. Niepodlegtosci posiadajg po trzy pasy ruchu o podziale prosto —prawo ,prosto , lewo.

Szerokos¢ nawierzchni bitumicznej wynosi 10,00m.Wzdluz ulicy zlokalizowane sg chodniki | $ciezki rowerowe.
Wiot ul. Swietokrzyskiej i Wierzbinskiego posiadajg po dwa pasy ruchu o podziale prosto-prawo , lewo.

Ul. Swietokrzyska posiada nawierzchnie bitumiczng o szerokosci 10,00m.

Ul. Wierzbinskiego posiada nawierzchnie bitumiczng o szerokosci 10,00m.

Na skrzyzowaniu istniejg na wszystkich wlotach przejscia dla pieszych a przez wloty ul. Roosevelta i

Swietokrzyskiej wyznaczone sg przejazdy rowerowe.
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Na skrzyzowaniu wystepuja natezenia ruchu srednio na poziomie 2100p.u. /h a w godzinie szczytu

popotudniowego 3100 p.u./h.

3

Zmiany organizacji ruchu

Zmiany w organizacji ruchu obejma :

4

Wykonanie przejazdéw rowerowych przez wlot ul. Wierzbinskiego i al. Niepodlegtosci ze zmiang lokalizacji
przejs¢ dla pieszych

Wyznaczenie fragmentéw $ciezek rowerowych linig P-2a

Montaz znakéw D-6b dla nowych przejazdéw rowerowych

Demontaz znakéw na stupkach i montaz na wspornikach przy sygnalizatorach

Likwidacja znakéw C-9 i montaz znakow C-9 mini + U-5a

Stan projektowany na czas robét

W zwigzku koniecznoscig wykonania robot drogowych i montazu sygnalizacji opracowano projekt organizacji ruchu

na czas robot.

Dla robét zwigzanych z robotami drogowymi / obnizenie kraweznikéw i powierzchni chodnika w zwigzku z wpro-

wadzeniem dodatkowych $ciezek rowerowych opracowano nastepujgce schematy oznakowania dla istniejgcej

organizacji ruchu:

Plan organizacji ruchu nr 1 - Wiot ul. Nieodlegtosci — wilot i wylot — roboty przy zewnetrznych krawedziach
jezdni obejmujgce obnizenie kraweznika i zwigzane z tym obnizenie poziomu istniejgcego chodnika przy za-
chowaniu mozliwosci ruchu pieszego

Po zakonczeniu robét pas drogowy dostepny dla pieszych.

Plan organizacji ruchu nr 2 - Wlot ul. Swietokrzyskiej / zachodni / — roboty przy zewnetrznych krawedziach
jezdni obejmujgce obnizenie kraweznika i zwigzane z tym obnizenie poziomu istniejgcego chodnika przy za-
chowaniu mozliwosci ruchu pieszego

Po zakonczeniu roboét pas drogowy dostepny dla pieszych.

Plan organizacji ruchu nr 3 - Wlot ul. Nieodlegtosci — roboty w pasie rozdziatu obejmujgce obnizenie kra-
weznika i wykonanie nowej nawierzchni chodnika przy zachowaniu mozliwosci ruchu pieszego

Po zakonczeniu robét pas drogowy dostepny dla pieszych.

Dla robét zwigzanych z montazem sygnalizacji opracowano nastepujgce schematy oznakowania dla i docelowej

organizacji ruchu ktérg nalezy wykona¢ o wykonaniu robét drogowych :

Plan organizacji ruchu nr 1 - Wlot ul. Roosevelta — pas lewy: montaz stupa i wysiegnika , montaz sygnaliza-
tora ,wykonanie petli indukcyjnej 2 x 1m / naciecie nawierzchni ,utozenie przewodoéw , zalanie masg bitu-
miczna rowka petli/.

Po zakonczeniu robét pas drogowy powréci do stanu pierwotnego

Plan organizacji ruchu nr 2 - Wilot ul. Roosevelta — pas srodkowy:, montaz sygnalizatora ,wykonanie petli in-
dukcyjnej. Po zakonczeniu robét pas drogowy powréci do stanu pierwotnego

Plan organizacji ruchu nr 3 - Wlot ul. Roosevelta — pas prawy: wykonanie petli indukcyjnej. Po zakoncze-

niu robét pas drogowy powréci do stanu pierwotnego
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e Plan organizacji ruchu nr 4 - Wlot ul. Swietokrzyskiej — pas lewy : wykonanie petli indukcyjnej. Po zakon-
czeniu robét pas drogowy powréci do stanu pierwotnego
e Plan organizacji ruchu nr 5 - Wlot ul. Swietokrzyskiej — pas prawy : montaz stupa i wysiegnika , montaz sy-
gnalizatora ,wykonanie petli indukcyjnej. Po zakonczeniu robét pas drogowy powréci do stanu pierwot-
nego
e Plan organizacji ruchu nr 6 - Wilot ul. Niepodlegtosci — pas lewy: montaz stupa i wysiegnika , montaz sygna-
lizatora ,wykonanie petli indukcyjnej. Po zakonczeniu roboét pas drogowy powréci do stanu pierwotne-
go
e Plan organizacji ruchu nr 7 - Wiot ul. Niepodlegtosci — pas srodkowy:, montaz sygnalizatora ,wykonanie pe-
tli indukcyjnej. Po zakonczeniu robét pas drogowy powrdci do stanu pierwotnego
e Plan organizacji ruchu nr 8 - Wlot ul. Niepodlegtosci — pas prawy: wykonanie petli indukcyjnej. Po zakon-
czeniu robot pas drogowy powréci do stanu pierwotnego
e Plan organizacji ruchu nr 9 - Wlot ul. Wierzbinskiego — pas lewy : wykonanie petli indukcyjnej. Po zakon-
czeniu roboét pas drogowy powréci do stanu pierwotnego
e Plan organizacji ruchu nr 10 - Wiot ul. Wierzbihskiego — pas prawy : montaz stupa i wysiegnika , montaz
sygnalizatora ,wykonanie petli indukcyjnej. Po zakonczeniu robét pas drogowy powréci do stanu pier-
wotnego
Podjecie prac na poszczegdinych pasach ruchu musi by¢ poprzedzone ustawieniem oznakowania zgodnie z odpo-
wiednim planem. Na planach podano szczegotowg lokalizacje oraz typy oznakowania.
W trakcie robét konieczne jest wykonanie zabezpieczen majgacych na celu uniemozliwi¢ dostep osobom
nieupowaznionym do urzadzen i wykopow liniowych ktére beda prowadzone w chodnikach i zieleni.
Do w./ w celow nalezy stosowaé bariery U-20a i inne zabezpieczenia zgodne z przepisami.
W trakcie robé6t prowadzonych przy chodnikach nalezy zapewni¢ mozliwos¢ ruchu pieszym .
Roboty nalezy wykonywac¢ poza godzinami szczytu w godz. 9.00-14.00.
Oznakowanie na czas robot nalezy wykonac i ustawi¢ zgodnie z wymogami rozporzadzenia, o ktérym mowa w
pkt1. Znaki stosowane do oznakowania rob6t musza byé o jedna grupe wielkosci wyzsze, niz stosowane na
danym odcinku drogi .
W zastosowanym na czas robét oznakowaniu i urzgdzeniach bezpieczernstwa ruchu drogowego lica znakéw (tablic)
powinny by¢ wykonane z folii odblaskowej typu 2 albo folii pryzmatycznej.
Na tylnej czesci tarczy znakéw zastosowanych do oznakowania robét powinien by¢ umieszczony wyréznik koloru
z6ttego, z folii nieodblaskowej o powierzchni nie przekraczajgcej 15 cm2, stupki znakéw zastosowanych do oznako-
wania na czas robot powinny mie¢ ,wyréznik” w postaci naklejonego paska z zoitej folii nieodblaskowej o szerokosci
3cm.
5. Analiza skutkéw wprowadzenie tymczasowej organizacji ruchu
Roboty beda mialy charakter krétko trwajacych .
Montaz petli indukcyjnej 2x1m trwa okoto 2 godzin. Montaz sygnalizatoréw jest rowniez czynnoscia krétko-
trwata.
Zastosowano znaki typu A oraz innych typéw maja za zadanie informowaé kierowcéw o prowadzonych ro-
botach oraz o zakresie ograniczen w ruchu cele zachowania bezpieczenstwa ruchu.
Prace prowadzone na jezdni spowoduja spadek przepustowosci dla pojedynczych potokéw ruchu ze wzgle-

du na wylaczanie z ruchu poszczegoéinych paséw ruchu lub zwezenia paséw ruchu.
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Dla ruchu pieszego prowadzone prace spowoduja nieznaczne utrudnienia.
Istniejaca sygnalizacja na czas robét zostanie wytgczona i zdemontowana w trakcie montazu nowych urza-

dzen.

»

Ogélne warunki wprowadzenia zmian organizacji ruchu

1. sposéb umieszczania, kolorystyka i wzory znakéw drogowych powinny odpowiadac przepisom
rczporzadzenia Ministra Infrastruktury z dnia 3 lipca 2003 r. w sprawie szczegbtowych warunkdw
technicznych dla znakéw i sygnaléw drogowych oraz urzadzer bezpieczenstwa ruchu drogowego
i warunkéw ich umieszczania na drogach (Dz. U. Nr 220, poz. 2181 z dnia 23 grudnia 2003r. z p6in. zm.),

2. wszystkie znaki pionowe i tablice muszg by¢ o jedng grupe wielkosci wyiszg niz stosowane na danym
odcinku drogi, oraz winny by¢ wykonane z folii typ 2 lub folii pryzmatycznej i posiadaé odpowiednie

aprobaty techniczne,

3. w oparciu 0 § 12 ust. 1 rozporzadzenia w sprawie szczegétowych warunkéw zarzgdzania ruchem na
drogach oraz wykonywania nadzoru nad tym zarzadzeniem (Dz. U. z 2017 r. poz. 784} wykonawca
zobowiazany jest zgtosié pisemnie zmiane czasowej organizacji ruchu co najmniej 7 dni przed dniem

wprowadzenia nowe] organizacii - do Starosty Inowroctawskiego, Zarzadu Drog Powiatowych w
inowrociawiu, Komendanta Komendy Powiatowej Policji w Inowroclawiu, Prezydenta Miasta

Inowroctawia, powotujgc sie na numer zatwierdzonego projektu,

4. oznakowanie czasowe w zakresie drogi powiatowej podlega odbiorowi przez Zarzadeg lub

przedstawiciela Zarzadcy drogi,
po zakoriczeniu robdt oznakowanie oraz pas drogowy przywrdci€ do stanu poprzedniego,

w

6. w przypadku wczesniejszego ustawienia znakdw do czasu rozpoczecia prac znaki pionowe nalezy

zastoni¢ odpowiednig tasma lub odwrécié,

7. Terminy — wg ZDP Inowroctaw

Termin wprowadzenia tymczasowej organizacji ruchu - 1.01.2020

Termin przywrocenia stalej organizacji ruchu — 1.11. 2021
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2.PLAN ORIENTACYJNY
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3.PLANY SYTUACYJINE
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