Zarzadzenie Nr 137/22
Marszatka Wojewodztwa Swietokrzyskiego
z dnia 9 listopada 2022 r.

w sprawie: typowych schematow oznakowania robdét prowadzonych w pasie drogowym dréog
wojewodzkich administrowanych przez Swietokrzyski Zarzad Drog Wojewédzkich w Kielcach.

Na podstawie art. 10 ust. 4 ustawy z dnia 20 czerwca 1997 r. Prawo o ruchu drogowym (Dz. U. z 2022
r. poz. 988 z pozn. zm.), §2 ust. 1 pkt 1 lit. f) i g), §3 ust. 1 pkt 8 rozporzadzenia Ministra Infrastruktury
z dnia 23 wrze$nia 2003 r. w sprawie szczegdétowych warunkow zarzadzania ruchem na drogach oraz
wykonywania nadzoru nad tym zarzadzaniem (Dz. U. z 2017 r., poz. 784) oraz § 116 Regulaminu
Organizacyjnego Urzedu Marszatkowskiego Wojewodztwa Swietokrzyskiego w Kielcach, przyjetego
uchwata Nr 4842/22 Zarzadu Wojewodztwa Swietokrzyskiego w Kielcach z dnia 26 stycznia 2022 r.,
zmienionego uchwatami Zarzadu Wojewodztwa Swietokrzyskiego Nr 5179/22 z dnia 13 kwietnia 2022
r., Nr 5828/22 z dnia 31 sierpnia 2022 r. oraz Nr 5913/22 z dnia 28 wrze$nia 2022 r., zarzadza si¢, co
nastepuje:

§1

W celu zapewnienia efektywnos$ci ruchu i bezpieczenstwa ruchu drogowego wprowadza si¢ katalog
typowych schematéw oznakowania robot prowadzonych w pasie drogowym droég wojewodzkich
stanowiacy, zatacznik nr 1 do niniejszego zarzadzenia.

§2

Przepisy zarzadzenia stosuje si¢ wylacznie do robot prowadzonych w pasie drogowym drog
wojewodzkich, dla ktorych zarzadca jest Zarzad Wojewodztwa Swietokrzyskiego, w imieniu ktorego
dziata Swietokrzyski Zarzad Drog Wojewédzkich w Kielcach, realizowanych na podstawie umow
dotyczacych remontow i utrzymania sieci drog wojewodzkich;

§3

Zasady wykorzystywania katalogu typowych schematow oznakowania robdt prowadzonych w pasie
drogowym drog wojewddzkich okresla zatacznik nr 2 do niniejszego zarzadzenia.

§4

Wykonanie Zarzadzenia powierza si¢ Dyrektorowi Departamentu Infrastruktury, Transportu
i Komunikacji.

§5

Zarzadzenie wchodzi w zycie z dniem podpisania.

Marszatek Wojewodztwa Swictokrzyskiego

Andrzej Betkowski
/dokument podpisano elektronicznie/
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Zalgcznik Nr 1 do Zarzqdzenia nr 137/22
Marszatka  Wojewddztwa — Swietokrzyskiego
z dnia 9 listopada 2022 r. w sprawie: typowych
schematow oznakowania robot prowadzonych
w  pasie drogowym drog wojewddzkich
administrowanych przez Swietokrzyski Zarzqd
Drog Wojewodzkich w Kielcach.

WYKAZ POWTARZALNYCH SCHEMATOW OZNAKOWANIA ROBOT

Schemat oznakowania rob6t na odcinku gdzie V max = 50km/h z zajeciem drogi dla pieszych;
Schemat oznakowania robét na odcinku gdzie V max = 90km/h z zajeciem drogi dla pieszych;
Schemat oznakowania robdt na odcinku gdzie V max = 50km/h z zajeciem pasa ruchu
i pobocza;

Schemat oznakowania robot na odcinku gdzie V max = 50km/h z zajgciem pasa ruchu i drogi
dla pieszych;

Schemat oznakowania robot na odcinku gdzie V max = 90km/h z zajgciem pasa ruchu oraz
pobocza;

Schemat oznakowania robot na odcinku gdzie V max = 90km/h z zajgciem pasa ruchu oraz
drogi dla pieszych;

Schemat oznakowania robot na odcinku gdzie V max = 50km/h z zajgciem pasa ruchu oraz
pobocza z koniecznoscia recznego kierowania ruchem na drodze;

Schemat oznakowania robot na odcinku gdzie V max = 50km/h z zajgciem pasa ruchu oraz
drogi dla pieszych z koniecznoscig recznego kierowania ruchem na drodze;

Schemat oznakowania robot na odcinku gdzie V max = 90km/h z zajgciem pasa ruchu oraz
pobocza przy konieczno$ci zastosowaniu rgcznego kierowania ruchem;

Schemat oznakowania robdt na odcinku gdzie V max = 90km/h z zajgciem pasa ruchu oraz
drogi dla pieszych przy koniecznosci zastosowaniu recznego kierowania ruchem;

Schemat oznakowania robdt na odcinku gdzie V max = 90km/h na jezdni dwupasowej
z zajeciem jednego pasa ruchu;

Schemat oznakowania robot na odcinku gdzie V max = 50km/h na jezdni dwupasowej
z zaj¢ciem jednego pasa ruchu;

Schemat oznakowania robdt szybko postgpujacych — koszenie traw w ciggu drogi
wojewodzkiej;

Schemat oznakowania pojazdu wykonujacego czynno$ci utrzymaniowo — remontowe (szybko
— postepujace) na drodze wojewodzkiej;

Schemat oznakowania robot na odcinku gdzie V max = 50km/h z zajeciem pasa ruchu oraz
koniecznos$cig zastosowania wahadtowego ruchu pojazdow sterowanego sygnalizacja Swietlna;
Schemat oznakowania robot na odcinku gdzie V max = 90km/h z zaj¢ciem pasa ruchu oraz
koniecznos$cig zastosowania wahadtowego ruchu pojazdow sterowanego sygnalizacja §wietlng.
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Zalgcznik Nr 2 do Zarzqdzenia nr 137/22 .
Marszatka  Wojewddztwa — Swietokrzyskiego
z dnia 9 listopada 2022. w sprawie: typowych
schematow oznakowania robot prowadzonych
w  pasie drogowym drog wojewddzkich
administrowanych przez Swietokrzyski Zarzqd
Drog Wojewodzkich w Kielcach.

Zasady wykorzystywania katalogu typowych schematéw oznakowania robot prowadzonych
w pasie drogowym drég wojewodzkich administrowanych przez Swietokrzyski Zarzad Drég
Wojewodzkich w Kielcach.

1. Katalog typowych schematow oznakowania robot prowadzonych w pasie drogowym drog
wojewodzkich administrowanych przez Swigtokrzyski Zarzad Drog Wojewodzkich w Kielcach
zostal opracowany na potrzeby podmiotéw prowadzacych roboty drogowe w celu ulatwienia
opracowania uproszczonego projektu czasowej organizacji ruchu na drogach, dla ktorych
organem zarzadzajacym ruchem jest Marszatek Wojewodztwa Swigtokrzyskiego.

2. Zgodnie z rozporzadzeniem Ministra Infrastruktury z dnia 23 wrze$nia 2003 r. w sprawie
szczegotowych warunkow zarzadzania ruchem na drogach oraz wykonywania nadzoru nad tym
zarzadzaniem, w sytuacjach typowych (np. odcinek prosty o dobrej widocznosci) dla robot
utrzymaniowych, mozna wykorzystywa¢ schematy oznakowania jako uproszczone projekty
organizacji ruchu po uprzednim zatwierdzeniu przez organ zarzadzajacy ruchem.

3. Schematy zawarte w katalogu stuzg wylacznie jako pomoc do opracowania zgodnegO
z obowiazujacymi przepisami uproszczonego projektu czasowej organizacji ruchu na czas
prowadzenia robot, przy sporzadzaniu ktorych nalezy uwzgledni¢ plan sytuacyjny i profil
podtuzny drogi, uzalezniajac lokalizacj¢ poszczegdlnych znakoéw od widocznosci wynikajacej
z geometrii drogi.

4. Zamieszczone w zarzadzeniu schematy oznakowania nie stanowig katalogu zamknigtego,
wobec czego dopuszcza si¢ stosowania modyfikacji schematow celem dostosowania ich do
poszczegdlnych sytuacji pod warunkiem, ze nie wplynie to na pogorszenie warunkoéw
bezpieczenstwa ruchu na drodze.

5. Projekty organizacji ruchu sporzadzane na podstawie schematoéw zamieszczonych w niniejszym
zarzadzeniu, przed przekazaniem ich do zatwierdzenia, winny by¢ kazdorazowo aktualizowane
wzgledem obowigzujgcych przepisow prawa.
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SCHEMAT 1.

Jednostronne zajecie chodnika.

Schemat stosowany na odcinkach gdzie maksymalna dopuszczalna
predkosé nie przekracza 50 km/h.

Schemat organizacji ruchu obejmujacy jednostronne zajgcie chodnika bez ingerencji w
jezdnie, na potrzeby prowadzenia robét polegajacych migdzy innymi na:

e Remont chodnika.

e Regulacja wysokosci studzienek.

e Wymiana, demontaz lub montaz urzagdzen BRD.

¢ Odchwaszczania chodnikéw.,

¢ Remont, przebudowy, budowy zjazdéw mieszczace si¢ w zakresie chodnika.
¢ Inne prace nic wymagajace zaj¢cia jezdni.

Wprowadzenie zmian w funkcjonujacej stalej organizacji ruchu poprzez zastosowanie
oznakowania zgodne z przedmiotowym schematem, wynika z potrzeby zapewnienia
bezpieczenistwa ruchu drogowego w zwiazku z prowadzonymi robotami. Kierowcy zostang
ostrzezeni o zblizajacym sie niebezpieczenstwie znakami drogowymi A-14 oraz A-30 z
tabliczka T-3 o tresci ,,Piesi”. Predkosé w obrebie robot zostala ograniczona do 40 km/h a
mozliwo$¢ wyprzedzania zostala wylaczona znakiem B-25. Wszystkie ograniczenia
nalozone na kierowcéw zostang odwotane znakiem B-42. Dzialka robocza winna zostaé
wyznaczona analogicznie po stronie lewej lub prawe] w zaleznosci od potrzeb z
zachowaniem odleglosci znakow zgodnie z przedmiotowym schematem.

Tabelaryczne zestawienie znakow.

A-14 — 2 szt.

A-30 — 2 szt.,

T-3 ,PIESI” — 2 szt.

B-25—2 szt.

B-33,,40 km/h” — 2 szt.

B-41 — 2 szt.

Przejscie druga
strong ulicy

J

I

T-1b ,,Przejscie drugg strong ulicy”
-2 szt.

U-20c — 2 szt.

U-20a — w zaleznosci od dtugosci
dziatki roboczej

B-42 — 2 szt.




URZAD MARSZALKOWSK

WOIWODZTWA SWIETOKRZYS
DEPARTAMENT INFRASTRUK
TRANSPORTU | KOMUNIKA

W/ELOOSOBOI{VE STANOWIS
DS. BEZRPIECZENSTWA | INZYN
RUCHU DROGOWEGO

Do 100 M
oM | |
i 1 } : S— ;
l l : MiN 50 M } 20-50 u X
- | ' ! A14
| ' @B-25 i
| |
) :
| | (40) B-33 | T
} N & W W |
] | . \ ’ :
I I
l |
\ E \ 4
- TN
CHODNIK / POBOCZE / / \\
i N R RN R R RS RN

S R YD PN
B —?\

|

1

I

:

1

1

|

|

|

|

|

|

1

2030

po 100 M

s/ ey b T RS TLE A

Jednostronne awgnivelindrukadermgorrnekreqozdni;

ar .3
ARSI RTR T

Vi ke wiei 3

25:-518 Klielea

SCHEMAT |

KiHcO
FURY
I

KO
VERI




SCHEMAT 2.

Jednostronne zajecie chodnika.

Schemat stosowany na odcinkach gdzie maksymalna dopuszczaina
predko$é jest wieksza niz 50 km/h i nie przekracza 90 km/h.

Schemat organizacji ruchu obejmujacy jednostronne zajgcie chodnika bez ingerencji w
jezdnig, na potrzeby prowadzenia robot polegajacych miedzy innymi na:

& Remont chodnika.

e Regulacja wysokosci studzienek.

¢ Wymiana, demontaz lub montaz urzadzei BRD.

e Odchwaszczania chodnikéw.

e Remont, przebudowy, budowy zjazdéw mieszczgce si¢ w zakresie chodnika.
¢ Inne prace nie wymagajace zajecia jezdni.

Wprowadzenie zmian w funkcjonujacej stalej organizacji ruchu poprzez zastosowanie
oznakowania zgodne z przedmiotowym schematem, wynika z potrzeby zapewnienia
bezpieczenstwa ruchu drogowego w zwigzku z prowadzonymi robotami. Kierowcy zostang
ostrzezeni o zblizajacym si¢ niebezpieczenstwie znakami drogowymi A-14 oraz A-30 z
tabliczka T-3 o tresci ,,Piesi”. Predkos¢ w obrgbie robot zostata ograniczona do 70 km/h a
mozliwos¢ wyprzedzania zostala wylgczona znakiem B-25. Wszystkie ograniczenia
nalozone na kierowcOw zostang odwotane znakiem B-42. Dziatka robocza winna zostaé
wyznaczona analogicznie po stronie lewej lub prawej w zaleznosci od potrzeb =z
zachowaniem odleglosci znakéw zgodnie z przedmiotowym schematem.

Tabelaryczne zestawienie znakdw.

A-14 — 2 szt.

A-30 — 2 szt.

1-3 ,PIESI” — 2 szt.

B-25 — 2 szt.

B-33,70 km/h” — 2 szt.

B-41 — 2 szt.

Przejscie drugg
strong ulicy

T-1b ,,Przejscie drugg strong ulicy”
-2 szt.

U-20c — 2 szt.

U-20a — w zaleznosci od diugosci
dziatki roboczej

B-42 — 2 szt.
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SCHEMAT 3.

Jednostronne zajecie pasa drogowego do polowy szerokosci jezdni.

Schemat stosowany na odcinkach gdzie maksymalna dopuszczalna
predkosé nie przekracza 50 km/h.

Schemat organizacji ruchu obejmujacy jednostronne zajecie do potowy szerokosci jezdni
na dhugosci dzialki roboczej do 150 metréw, na potrzeby prowadzenia robét polegajacych
miedzy innymi na:

e Remont jezdni.

Roboty interwencyjne.

Wymiana, demontaz lub montaz urzagdzen BRD.

Usuwanie szkéd burzowych i popowodziowych.

Remont, przebudowy, budowy zjazdéw wymagajacego czesciowego zajecia jezdni.
¢ Odmulanie rowow.

e Scinka poboczy.

¢ Wiycinka drzew, krzewdw oraz pielggnacja zieleni.

e Prace na obiektach mostowych 1 przy przepustach.

¢ Inne prace wymagajace czgsciowego zajecia jezdni.

® & @

Wprowadzenie zmian w funkcjonujacej stale] organizacji ruchu poprzez zastosowanie
oznakowania zgodne z przedmiotowym schematem, wynika z potrzeby zapewnienia
bezpieczenstwa ruchu drogowego w zwigzku z prowadzonymi robotami. Kierowcy zostana
ostrzezeni o zblizajgcym sie niebezpieczenstwie znakami drogowymi A-14 wraz z
odpowiednio dla strony A-12b lub A-12c oraz A-30 z tabliczkg T-3 o tresci ,,Piesi”.
Predkos¢ w obrebie robot zostata ograniczona do 40 km/h a mozliwos¢ wyprzedzania
zostala wylgczona znakiem B-25. Wszystkie ograniczenia nalozone na kierowcow zostana
odwolane znakiem B-42. Dzialka robocza winna zosta¢ wyznaczona analogicznie po
stronie lewej lub prawej w zaleznosci od potrzeb z zachowaniem odlegtosci znakéw
zgodnie z przedmiotowym schematem.

Tabelaryczne zestawienie znakéw.

- ANAN

AN

A-14 - 2 szt

A-12bi A-12c— po 1 szt.

A-30 — 2 szt.

T-3 ,PIESI” — 2 szt.

B-25 — 2 szt.

B-33,40 km/h” — 2 szt.

U-3d — 1 szt.

U-20b — 1 szt.

U-21a lub U-21b — w zaleznosci od
dtugosci dziatki roboczej

B-42 — 2 szt.

C-10 — 1 szt.
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SCHEMAT 4.

Jednostronne zajecie pasa drogowego do polowy szerokosci jezdni wraz z
zajeciem chodnika.

Schemat stosowany na odcinkach gdzie maksymalna dopuszczalna
predkosé nie przekracza 50 km/h.

Schemat organizacji rachu obejmujgcy jednostronne zajecie do potowy szerokosci jezdni
na dlugodci dziatki roboczej do 150 metréw, na potrzeby prowadzenia robé6t polegajgcych
miedzy innymi na:

e Remont jezdni.

e Roboty interwencyjne.

e Wymiana, demontaz lub montaz urzagdzen BRD.
Usuwanie szkéd burzowych i popowodziowych.
Remont, przebudowy, budowy zjazdéw wymagajacego czgsciowego zajecia jezdni,
Odmulanie rowow.

Scinka poboczy.

Wycinka drzew, krzewow oraz pielegnacja zieleni.
Prace na obiektach mostowych i przy przepustach.
Remonty chodnika.

e Regulacja wysokosci kraweznikéw.

o Inne prace wymagajace cze$ciowego zajecia jezdni.

@ & & ® e @

Wprowadzenie zmian w funkcjonujgcej stalej organizacji ruchu poprzez zastosowanie
oznakowania zgodne z przedmiotowym schematem, wynika z potrzeby zapewnienia
bezpieczefistwa ruchu drogowego w zwiazku z prowadzonymi robotami. Kierowcy zostang
ostrzezeni o zblizajgcym si¢ niebezpieczenstwie znakami drogowymi A-14 wraz z
odpowiednio dla strony A-12b lub A-12c oraz A-30 z tabliczkg T-3 o tresci ,,Piesi”.
Predko$¢ w obrebie robét zostala ograniczona do 40 km/h a mozliwos¢ wyprzedzania
zostala wylgczona znakiem B-25. Wszystkie ograniczenia nalozone na kierowcow zostang
odwolane znakiem B-42. Dzialka robocza winna zosta¢ wyznaczona analogicznie po
stronie lewej lub prawej w zaleznosci od potrzeb z zachowaniem odleglosci znakow
zgodnie z przedmiotowym schematem.

Tabelaryczne zestawienie znakow.

Ad
A\

A-14 — 2 szt.

A-12b i A-12¢—- po 1 szt.

A-30 — 2 szt.

T-3 ,PIESI” — 2 szt.

B-25 — 2 szt.

B-33,,40 km/h"” — 2 szt.

U-3d — 1 szt.

U-20b — 1 szt.

U-21a lub U-21b — w zaleznosci od
dtugosci dziatki roboczej

B-42 — 2 szt.
C-10—1 szt.
B-41 — 2 szt.

strong ulicy

T-lb“,,Przejs’cie druga stroﬁé ulicy” 1
-2 szt.

[ Przejscie druga

U-20c — 2 szt.
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SCHEMAT S.

Jednostronne zajecie pasa drogowego do polowy szerokos$ci jezdni.

Schemat stosowany na odcinkach gdzie maksymalna dopuszczalna
predkosé jest wieksza niz 50 km/h i nie przekracza 90 km/h.

Schemat organizacji ruchu obejmujgcy jednostronne zajecie do potowy szerokosci jezdni
na dlugosci dziatki roboczej do 150 metréw, na potrzeby prowadzenia robdt polegajgcych
miedzy innymi na:

¢ Remont jezdni.

e Roboty interwencyjne.

e Wymiana, demontaz lub montaz urzadzen BRD.

e Usuwanie szkdd burzowych i popowodziowych.

e Remont, przebudowy, budowy zjazdéw wymagajacego czesciowego zajecia jezdni.
e Odmulanie rowow.

o Scinka poboczy.

e Wycinka drzew, krzewdw oraz pielegnacja zieleni.

@ Prace na obiektach mostowych i przy przepustach.

¢ Inne prace wymagajgce czgsciowego zajecia jezdni.

Wprowadzenie zmian w funkcjonujacej stalej organizacji ruchu poprzez zastosowanie
oznakowania zgodne z przedmiotowym schematem, wynika z potrzeby zapewnienia
bezpieczenstwa ruchu drogowego w zwigzku z prowadzonymi robotami. Kierowcy zostang
ostrzezeni o zblizajacym si¢ niebezpieczenstwie znakami drogowymi A-14 wraz z
odpowiednio dla strony A-12b lub A-12¢ oraz A-30 z tabliczka T-3 o tresci ,.Piesi”™.
Predko$¢ w obrebie robdt zostata ograniczona do 40 km/h z zachowaniem stopniowania
poprzez zastosowanie znaku B-33 ,,70 km/h™ a mozliwos¢ wyprzedzania zostala wytaczona
znakiem B-25. Wszystkie ograniczenia nalozone na kierowcow zostang odwotane znakiem
B-42. Dziatka robocza winna zosta¢ wyznaczona analogiczaie po stronie lewej lub prawej
w zaleznosci od potrzeb z zachowaniem odleglosci znakéw zgodnie z przedmiotowym

schematem.

Tabelaryczne zestawienie znakdéw.

A-14 — 2 szt.

M/

AN

A-12bi A-12¢— po 1szt.

A-30 — 2 szt.

T-3,,PIESI” — 2 szt.

B-25 — 2 szt.

B-33,40 km/h” — 2 szt.

U-3d — 1 szt.

U-20b — 1 szt.

U-213 lub U-21b — w zalezno$ci od
dtugosci dziatki roboczej

B-42 — 2 szt.

C-10 - 1 szt.

B-33 ,70 km/h” — 2 szt.
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SCHEMAT 6.

Jednostronne zajecie pasa drogowego do polowy szerokoSci jezdni wraz z
zajeciem chodnika.

Schemat stosowany na odcinkach gdzie maksymalna dopuszczalna
predkos¢ jest wieksza niz 50 km/h i nie przekracza 90 km/h.

Schemat organizacji ruchu obejmujacy jednostronne zajgcie do potowy szerokosci jezdni
na dhugodci dziatki roboczej do 150 metréw, na potrzeby prowadzenia robdt polegajacych
migedzy innymi na:

e Remont jezdni.

¢ Roboty interwencyjne.

¢ Wymiana, demontaz lub montaz urzgdzen BRD.

¢ Usuwanie szkdd burzowych i popowodziowych.

¢ Remont, przebudowy, budowy zjazdéw wymagajacego czesciowego zajecia jezdni.
¢ Odmulanie rowow.

e Scinka poboczy.

e Wycinka drzew, krzewdw oraz pielegnacja zieleni.
e Prace na obiektach mostowych i1 przy przepustach.
¢ Remonty chodnika.

e Regulacja wysokosci kraweznikow.

o Inne prace wymagajace czgsciowego zajecia jezdni.

Wprowadzenie zmian w funkcjonujacej stalej organizacji ruchu poprzez zastosowanie
oznakowania zgodne z przedmiotowym schematem, wynika z potrzeby zapewnienia
bezpieczenstwa ruchu drogowego w zwigzku z prowadzonymi robotami. Kierowcy zostang
ostrzezeni o zblizajacym sie niebezpieczenistwie znakami drogowymi A-14 wraz z
odpowiednio dla strony A-12b lub A-12c¢ oraz A-30 z tabliczka T-3 o tresci ,,Piesi”.
Predkos$é w obrebie robdt zostata ograniczona do 40 km/h z zachowaniem stopniowania
poprzez zastosowanie znaku B-33,,70 km/h” a mozliwo$¢ wyprzedzania zostala wylaczona
znakiem B-25. Wszystkie ograniczenia nalozone na kierowcoéw zostang odwolane znakiem
B-42. Dzialka robocza winna zosta¢ wyznaczona analogicznie po stronie lewej lub prawej
w zaleznosci od potrzeb z zachowaniem odleglosci znakéw zgodnie z przedmiotowym
schematem.

Tabelaryczne zestawienie znakow.

A-14 — 2 szt.

A-12b i A-12¢— po 1szt.

A-30 ~ 2 szt.

T-3 ,PIESI” — 2 szt.

B-25 — 2 szt.

B-33 ,,40 km/h” — 2 szt.

U-3d — 1 szt.

U-20b — 1 szt.

U-21a lub U-21b — w zaleznosci od
dtugosci dziatki roboczej

B-42 — 2 szt.
C-10 — 1 szt.
B-41 — 2 szt.

T-1b ,,Przejscie drugg stronag ulicy”

Przejicie druga
strong ulicy
| W

- 2 szt.
4= U-20c - 2 szt.
URZAD MARSZALKOWSKI
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SCHEMAT 7.

Roboty wymagajace recznego kierowania ruchem.

Schemat stosowany na odcinkach gdzie maksymalna dopuszczalna
predkos¢ nie przekracza S0 km/h.

Schemat organizacji ruchu obejmujacy jednostronne zajecie do potowy szerokosci jezdni
na dhugosci dziatki roboczej do 150 metréw wymagajgce recznego kierowania ruchem, na
potrzeby prowadzenia robét polegajacych migdzy innymi na:

¢ Remont jezdni.

e Roboty interwencyjne.

¢ Wymiana, demontaz lub montaz urzadzen BRD.

¢ Usuwanie szkdd burzowych i popowodziowych.

e Remont, przebudowy, budowy zjazdéw wymagajacego czgsciowego zajgcia jezdni.
e (Odmulanie rowdw.

e Scinka poboczy.

e Wycinka drzew, krzewéw oraz pielegnacja zieleni.

o Prace na obiektach mostowych i przy przepustach.

e Inne prace wymagajace czeSciowego zajecia jezdni.

Wprowadzenie zmian w funkcjonujacej stalej organizacji ruchu poprzez zastosowanie
oznakowania zgodne z przedmiotowym schematem, wynika z potrzeby zapewnienia
bezpieczenstwa ruchu drogowego w zwigzku z prowadzonymi robotami. Kierowcy zostang
ostrzezeni o zblizajacym sie niebezpieczenstwie znakami drogowymi A-14 wraz z
odpowiednio dla strony A-12b lub A-12c oraz A-30 z tabliczka T-3 o tresci ,,Piesi”.
Predko$é w obrebie robdt zostata ograniczona do 40 km/h a mozliwos¢ wyprzedzania
zostata wylgczona znakiem B-25. Wszystkie ograniczenia natozone na kierowcéw zostana
odwolane znakiem B-42. Dzialka robocza winna zosta¢ wyznaczona analogicznie po
stronie lewej lub prawej w zaleznosci od potrzeb z zachowaniem odleglosci znakdéw
zgodnie z przedmiotowym schematem.

Osoby kierujace ruchem winny posiadaé niezbedne uprawnienia, str6j odblaskowy oraz
pozostale wyposazenie zgodnie z obowigzujacymi przepisami.

Jezeli zachodzi potrzeba zastosowania pojazdu nalezy wyposazy¢ go w tablice zamykajaca
U-26a zgodnie z zatgcznikiem graficznym ujetym w schemacie.

Tabelaryczne zestawienie znakow.

A-14 — 2 szt.

A-12bi A-12¢— po 1szt.

A-30 — 2 szt.

T-3 ,PIESI” — 2 szt.

B-25 — 2 szt.

B-33 ,40 km/h"” — 2 szt.

U-3d — 1 szt.

U-20b — 1 szt.

U-21a lub U-21b — w zaleznosci od
dtugosci dziatki roboczej

B-42 — 2 szt.

C-10 — 1 szt.
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SCHEMAT 8.

Roboty wymagajace recznego kierowania ruchem wraz z zajeciem
chodnika.

Schemat stosowany na odcinkach gdzie maksymalna dopuszczalna
predko$¢ nie przekracza S0 km/h.

Schemat organizacji ruchu obejmujacy jednostronne zajecie do polowy szerokosci jezdni
na dhugosci dziatki roboczej do 150 metréw wymagajace recznego kierowania ruchem, na
potrzeby prowadzenia rob6t polegajgcych miedzy innymi na:

» Remont jezdni.

e Roboty interwencyjne.

Wymiana, demontaz lub montaz urzagdzen BRD.
Usuwanie szkod burzowych i popowodziowych.
Remont, przebudowy, budowy zjazdéw wymagajacego czesciowego zajecia jezdni.
Odmulanie rowdw.

Scinka poboczy.

Wycinka drzew, krzewdw oraz pielegnacja zieleni.
Prace na obiektach mostowych i przy przepustach.
e Remonty chodnika.

e Regulacja wysokosci krawgznikow,

» Inne prace wymagajgce czgsciowego zajegcia jezdni.

* & & o o

Wprowadzenie zmian w funkcjonujacej statej organizacji ruchu poprzez zastosowanie
oznakowania zgodne z przedmiotowym schematem, wynika z potrzeby zapewnienia
bezpieczenstwa ruchu drogowego w zwiazku z prowadzonymi robotami. Kierowcy zostang
ostrzezeni o zblizajacym sie niebezpieczenstwie znakami drogowymi A-14 wraz z
odpowiednio dla strony A-12b lub A-12c¢ oraz A-30 z tabliczkg T-3 o tresci ,,Piesi”.
Predko$¢ w obrebie robét zostata ograniczona do 40 km/h a mozliwos¢ wyprzedzania
zostala wylgczona znakiem B-25. Wszystkie ograniczenia nalozone na kierowcow zostana
odwolane znakiem B-42. Dzialka robocza winna zosta¢ wyznaczona analogicznie po
stronie lewej lub prawej w zaleznodci od potrzeb z zachowaniem odleglosci znakow
zgodnie z przedmiotowym schematem.

Osoby kierujgce ruchem winny posiada¢ niezbedne uprawnienia, str6j odblaskowy oraz
pozostate wyposazenie zgodnie z obowigzujacymi przepisami.

Jezeli zachodzi potrzeba zastosowania pojazdu nalezy wyposazy¢ go w tablice zamykajaca
U-26a zgodnie z zalgcznikiem graficznym ujetym w schemacie.

Tabelaryczne zestawienie znakow.

A\ AN

A-14 — 2 szt.

A-12b i A-12¢— po 1 szt.

AN

A-30 — 2 szt.

Piesi

T-3 ,PIESI” — 2 szt.

&9

B-25 — 2 szt.

49

B-33 ,40 km/h” — 2 szt.

€<£<

U-3d — 1 szt.

|

U-20b — 1 szt.

U-21a lub U-21b — w zaleznosci od
dtugosci dziatki roboczej

| zara
S S

Przejscie drugg
strong ulicy

B-42 — 2 szt.
O C-10 — 1 szt.
® B-41 — 2 szt.

T-1b ,Przejscie druga_ stron_q ulicy”

- 2 szt.
- MARSZAL KOWSKI
: zowcgéé‘é%% SWIETOKKZYSKIEGD
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SCHEMAT 9.

Roboty wymagajace recznego kierowania ruchem.

Schemat stosowany na odcinkach gdzie maksymalna dopuszczalna
predkosé jest wieksza niz 50 km/h i nie przekracza 90 km/h.

Schemat organizacji ruchu obejmujacy jednostronne zajecie do polowy szerokosci jezdni
na dhugoséci dzialki roboczej do 150 metréw wymagajgce recznego kierowania ruchem, na
potrzeby prowadzenia robét polegajacych miedzy innymi na:

e Remont jezdni.

e Roboty interwencyjne.

e Wymiana, demontaz lub montaz urzadzen BRD.

e Usuwanie szkdd burzowych i popowodziowych.

e Remont, przebudowy, budowy zjazdéw wymagajgcego czesciowego zajecia jezdni.
¢ Odmulanie rowdow.

o Scinka poboczy.

¢ Wrycinka drzew, krzewdw oraz pielggnacja zieleni.

e Prace na obiektach mostowych i przy przepustach.

¢ Inne prace wymagajace czgsciowego zajgcia jezdni.

Wprowadzenie zmian w funkcjonujgcej stalej organizacji ruchu poprzez zastosowanie
oznakowania zgodne z przedmiotowym schematem, wynika z potrzeby zapewnienia
bezpieczenstwa ruchu drogowego w zwigzku z prowadzonymi robotami. Kierowcy zostang
ostrzezeni o zblizajgcym si¢ niebezpieczefistwie znakami drogowymi A-14 wraz z
odpowiednio dla strony A-12b lub A-12c oraz A-30 z tabliczkg T-3 o tresci ,Piesi”.
Predkos¢ w obrebie robdt zostala ograniczona do 40 km/h z zachowaniem stopniowania
poprzez zastosowanie znaku B-33 ,,70 km/h” a mozliwos$¢ wyprzedzania zostala wylgczona
znakiem B-25. Wszystkie ograniczenia natozone na kierowcow zostang odwolane znakiem
B-42. Dziatka robocza winna zosta¢ wyznaczona analogicznie po stronie lewej lub prawej
w zalezno$ci od potrzeb z zachowaniem odleglosci znakdéw zgodnie z przedmiotowym
schematem.

Osoby kierujagce ruchem winny posiada¢ niezbedne uprawnienia, strdj odblaskowy oraz
pozostale wyposazenie zgodnie z obowiazujgcymi przepisami.

Jezeli zachodzi potrzeba zastosowania pojazdu nalezy wyposazy¢ go w tablicg zamykajacg
U-26a zgodnie z zalacznikiem graficznym ujetym w schemacie.

Tabelaryczne zestawienie znakéw.

A-14 - 2 szt.

M\ AN

A-12b i A-12¢~ po 1 szt.

AN

Piesi

A-30 — 2 szt.

T-3 ,PIESI” — 2 szt.

B-25 — 2 szt.

B-33,40 km/h” — 2 szt.

Y

((( U-3d — 1 szt.
L
ILI_!!l! U-20b — 1 szt.
r

U-21alub U-21b — w zaleznoséci od
dtugosci dziatki roboczej

B-42 - 2 szt.
a C-10 — 1 szt.
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SCHEMAT 10.

Roboty wymagajace recznego kierowania ruchem wraz z zajeciem
chodnika.

Schemat stosowany na odcinkach gdzie maksymalna dopuszczalna
predkos¢ jest wieksza niz 50 km/h i nie przekracza 90 km/h.

Schemat organizacji ruchu obejmujacy jednostronne zajecie do polowy szerokosci jezdni
na dtugosci dziatki roboczej do 150 metréw wymagajace recznego kierowania ruchem, na
potrzeby prowadzenia robdt polegajacych migdzy innymi na:

e Remont jezdni.

e Roboty interwencyjne.

¢ Wymiana, demontaz lub montaz urzadzen BRD.

e Usuwanie szkdd burzowych i popowodziowych.
Remont, przebudowy, budowy zjazdéw wymagajacego czgsciowego zajecia jezdni.
e Odmulanie rowow.

¢ Scinka poboczy.

o  Wycinka drzew, krzewow oraz pielegnacja zieleni.
e Prace na obicktach mostowych i przy przepustach.
e Remonty chodnika.

e Regulacja wysokosci kraweznikow.

* Inne prace wymagajgce czgsciowego zajecia jezdni.

Wprowadzenie zmian w funkcjonujgcej stalej organizacji ruchu poprzez zastosowanie
oznakowania zgodne z przedmiotowym schematem, wynika z potrzeby zapewnienia
bezpieczenstwa ruchu drogowego w zwiazku z prowadzonymi robotami. Kierowcy zostana
ostrzezeni o zblizajacym sie niebezpieczenstwie znakami drogowymi A-14 wraz z
odpowiednio dla strony A-12b lub A-12¢ oraz A-30 z tabliczka T-3 o tresci ,,Piesi”.

Predkos¢ w obrgbie robdt zostala ograniczona do 40 km/h z zachowaniem stopniowania
poprzez zastosowanie znaku B-33 ,,70 km/h’ a mozliwos¢ wyprzedzania zostata wylaczona
znakiem B-25. Wszystkie ograniczenia nalozone na kierowcéw zostang odwolane znakiem
B-42. Dziatka robocza winna zosta¢ wyznaczona analogicznie po stronie lewej lub prawej
w zaleznosci od potrzeb z zachowaniem odleglodci znakdw zgodnie z przedmiotowym

schematem.

Osoby kierujgce ruchem winny posiada¢ niezbedne uprawnienia, strdj odblaskowy oraz
pozostale wyposazenie zgodnie z obowigzujacymi przepisami.

Jezeli zachodzi potrzeba zastosowania pojazdu nalezy wyposazy¢ go w tablice zamykajaca
U-26a zgodnie z zatacznikiem graficznym ujetym w schemacie.

Tabelaryczne zestawienie znakdw.

A-14 - 2 szt,

A-12b i A-12¢c— po 1szt.

A-30 - 2 szt.

T-3 ,,PIESI” — 2 szt.

B-25 — 2 szt,

B-33 ,40 kmm/h” — 2 szt.

U-3d — 1 szt.

U-20b — 1 szt.

U-21alub U-21b — w zaleznosci od
dtugosci dziatki roboczej

B-42 — 2 szt.
C-10 — 1 szt.
B-41 — 2 szt.

Priejicie druga
strong ulicy

]

T-1b ,,Przejécie drugg strong ulicy”
-2 szt.

U-20c — 2 szt.
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SCHEMAT 11.

Roboty prowadzone na drodze dwujezdniowej wymagajace zajecia do
polowy szerokosci jezdni.

Schemat stosowany na odcinkach gdzie maksymalna dopuszczalna
predkosé jest wieksza niz 50 km/h i nie przekracza 90 km/h.

Schemat organizacji ruchu obejmujacy jednostronne zajecie do potowy szeroko$ci jezdni
na dlugosci dziatki roboczej do 150 metréw, na potrzeby prowadzenia robot polegajgcych

migdzy innymi na:

¢ Remont jezdni.

* Roboty interwencyjne.

» Wrymiana, demontaz lub montaz urzagdzen BRD.
Usuwanie szkod burzowych i popowodziowych.
Remont, przebudowy, budowy zjazdow wymagajgcego czesciowego zajecia jezdni.
Odmulanie rowow.

Scinka poboczy.

¢ Wycinka drzew, krzewow oraz pielggnacja zieleni.
¢ Prace na obiektach mostowych i przy przepustach.
s Remonty chodnika.

o Regulacja wysokosci kraweznikdw.

¢ Inne prace wymagajace czgSciowego zajgcia jezdni.

Wprowadzenie zmian w funkcjonujace] stalej organizacji ruchu poprzez zastosowanie
oznakowania zgodne z przedmiotowym schematem, wynika z potrzeby zapewnienia
bezpieczenstwa ruchu drogowego w zwiazku z prowadzonymi robotami. Kierowcy zostang
ostrzezeni o zblizajagcym si¢ niecbezpieczenstwie znakami drogowymi A-14 wraz z
odpowiednio dla strony A-12b lub A-12¢. Predko$é w obrebie robot zostata ograniczona
do 40 km/h z zachowaniem stopniowania poprzez zastosowanie znaku B-33 ,, 70 km/h”.
Ograniczenia natozone na kierowcdw zostana odwotane znakiem B-34. Dziatka robocza
winna zosta¢ wyznaczona analogicznie po stronie lewej lub prawe] w zalezno$ci od potrzeb
z zachowaniem odlegto$ci znakow zgodnie z przedmiotowym schematem. W przypadku
zajecia lewego pasa ruchu znak C-10 nalezy zastgpié¢ znakiem C-9, dopasowaé tablice
kierujgce oraz znaki A-12 b lub A-12c.

Tabelaryczne zestawienie znakow.

A

A-14 - 2 szt.

VN

A-12b lub A-12¢c- 2 szt.

49

B-33 ,,40 km/h” — 2 szt.

L £ € ¢

G

U-3d -1 szt.
I|I l lll U-ZOb — 1 szt.
g‘r} : e
5‘ U-21a lub U-21b - w zaleznosci od
4 dtugosci dziatki roboczej
B-34 — 2 szt.
C-10 — 1 szt.

y

B-33 ,70 km/h” — 2 szt.
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SCHEMAT 12.

Roboty prowadzone na drodze dwujezdniowej wymagajace zajecia do
polowy szerokosci jezdni.

Schemat stosowany na odcinkach gdzie maksymalna dopuszczalna
predkosé nie przekracza 50 km/h.

Schemat organizacji ruchu obejmujacy jednostronne zajgcie do potowy szerokosci jezdni
na dhugosci dziatki roboczej do 150 metrow, na potrzeby prowadzenia robét polegajgcych
miedzy innymi na:

¢ Remont jezdni.

* Roboty interwencyjne.

e Wymiana, demontaz lub montaz urzagdzen BRD.

¢ Usuwanie szkdd burzowych i popowodziowych.

¢ Remont, przebudowy, budowy zjazdéw wymagajacego czgiciowego zajgcia jezdni.

¢ Odmulanie rowow.

e Scinka poboczy.

e Wycinka drzew, krzewow oraz pielegnacja zieleni.

e Prace na obiektach mostowych i przy przepustach.

¢ Remonty chodnika.

e Regulacja wysokosci krawgznikow.

o Inne prace wymagajace czgsciowego zajgcia jezdni.

Wprowadzenie zmian w funkcjonujgcej statej organizacji ruchu poprzez zastosowanie
oznakowania zgodne z przedmiotowym schematem, wynika z potrzeby zapewnienia
bezpieczenstwa ruchu drogowego w zwiazku z prowadzonymi robotami. Kierowcy zostang
ostrzezeni o zblizajacym si¢ niebezpieczenstwie znakami drogowymi A-14 wraz z
odpowiednio dla strony A-12b lub A-12c. Predkos¢ w obrebie robét zostala ograniczona
do 40 km/h. Ograniczenia nalozone na kierowcow zostang odwotane znakiem B-34.
Dziatka robocza winna zosta¢ wyznaczona analogicznie po stronie lewej lub prawej w
zalezno$ci od potrzeb z zachowaniem odleglosci znakéw zgodnie z przedmiotowym
schematem. W przypadku zajecia lewego pasa ruchu znak C-10 nalezy zastapi¢ znakiem
C-9, dopasowac tablice kierujace oraz znaki A-12 b lub A-12c.

Tabelaryczne zestawienie znakow.

A-14 - 2 szt,

M\ AN

A-12b lub A-12¢c— 2 szt.

B-33 ,40 km/h” — 2 szt.

U-3d — 1 szt.

U-20b - 1 szt.

U-21a lub U-21b - w zaleznosci od
dtugosci dziatki roboczej

B-34 — 2 szt.

C-10 -1 szt.
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SCHEMAT 13.

Koszenie traw i chwastow na poboczach i skarpach nasypow.

Planowane roboty w pasie drogowym polegaja na mechanicznym koszeniu traw i
chwastow

Wprowadzenie zmian w funkcjonujacej stalej organizacji ruchu poprzez zastosowanie
oznakowania zgodne z przedmiotowym schematem, wynika z potrzeby zapewnienia
bezpieczenstwa ruchu drogowego w zwiazku z prowadzonymi robotami. Podane na
schematach miejsca umieszczenia znakéw drogowych nalezy traktowac jako hipotetyczne.
Odstepstw od stosowania odleglosci ustawienia znakéw drogowych mogg wystapi¢ w
zaleznoéei od lokalnych warunkéw terenowych i w uzasadnionych przypadkach. Tresé
tablicy T-2 nalezy dopasowaé do dhigodci odcinka na ktérym sg prowadzone roboty,
jednocze$nie pamietajac, ze oznakowanie znakami ostrzegawczymi musi zostaé
zastosowane obligatoryjnie. Zestawy znakdéw A-14 + T-1f + T-2 nalezy ustawi€ zawsze
minimum 50 m przed dzialkag robocza jesli predkos¢ maksymalna na odcinku nie
przekracza 50 km/h oraz 150 m jezeli jest wigksza niz 50 kmv/h i mniejsza lub réwna 90
km/h. Roboty winny by¢ prowadzone przy utrzymaniu przejezdnosci drog wojewddzkich.
Koszenie nie powinno utrudnia¢ ruchu poniewaz zakres robo6t obejmuje pobocza wraz ze
skarpami 1 przeciwskarpami. Nalezy réwniez pamigta¢ o odpowiednim oznakowaniu
pojazdow koszacych zgodnie ze grafika zatgczong do schematu.

Tabelaryczne zestawienie znakéw.

CJ
RS

Koszenie
traw

$3,5kmt

A-14 — Zgodnie z potrzebami

T-1f - Zgodnie z potrzebami

T-2 - Zgodnie z potrzebami

O tresci dopasowanej do dtugosci odcinka

| Koniec

T-3 ,Koniec” — 2 szt.

C-10 - Zgodnie z potrzebami
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SCHEMAT 14.

Oznakowanie pojazdu brygady patrolowo-interwencyjnej S$ZDW oraz
zabezpieczenia je] postoju na czas prowadzenia robét szybko
postepujacych.

Pojazd brygady patrolowo-interwencyjnej SZDW winien byé wyposazony w Swiatla
ostrzegawcze barwy pomaranczowej ktére podczas prowadzenia interwencji bezwzglednie
nalezy wlaczyé. Jednoczesnie tylna cz¢$¢é pojazdu powinna byé wyposazona w znak C-10
oraz A-14 a takze tablice prowadzacg U-3d. Pojazd nalezy ustawié tak aby zabezpieczal on
miejsce prowadzenia interwencji od strony dojazdu do dzialki roboczej. Przynajmniej
dwoch z pracownikéw danej brygady winno posiadaé¢ uprawnienia do kierowania ruchem
i by¢ wyposazone w niezbedny do tego sprzet. Kazda z 0séb przebywajacych na drodze
powinna by¢ ubrana w stroj barwy pomaraficzowej zawierajacy elementy odblaskowe.
Prace powinny by¢ prowadzone w sposdb odpowiedzialny i z zachowaniem szczegdlnej
ostroznosci przy dobrej widocznosci w obrgbie prowadzonych robét. Za pojazdem od
strony dojazdu na pasie ruchu na ktérym sa prowadzone roboty winny zostaé¢ ustawione
pachotki drogowe U-23b zgodnie z zalaczonym schematem. Prace nalezy wykonywaé przy
dobrej widocznosci, w przypadku prowadzenia robdt na tuku lub wystapieniu zasadnej
potrzeby nalezy zastosowac r¢czne kierowanie ruchem jako uzupelnienie schematu.

Tabelaryczne zestawienie znakow.

A-14 — Zgodnie z potrzebami

C-10 — Zgodnie z potrzebami

U-23b — Zgodnie z potrzebami

U-3d — Zgodnie z potrzebami
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SCHEMAT15

Roboty wymagajace zastosowania ruchu wahadtowego.

Schemat stosowany na odcinkach gdzie maksymalna dopuszczalna
predkos¢ nie przekracza 50 km/h.

Schemat organizacji ruchu obejmujacy jednostronne zajecie jezdni na odcinku
dtugosci do 300m z zastosowaniem ruchu wahadtowego przy uzyciu sygnalizacji
swietlnej ze wzgledu na diugos¢ dziatki roboczej, tuki pionowe lub poziome
ewentualnie inne utrudnienia, na potrzeby prowadzenia robét polegajacych
miedzy innymi na:

e Remont jezdni.

¢ Roboty interwencyjne.

e Wymiana, demontaz lub montaz urzadzen BRD.

e Usuwanie szkéd burzowych i popowodziowych.

e Inne prace wymagajace czesciowego zajecia jezdni.

Wprowadzenie zmian w funkcjonujacej statej organizacji ruchu poprzez
zastosowanie oznakowania zgodnego z przedmiotowym schematem, wynika
z potrzeby zapewnienia bezpieczeistwa ruchu drogowego w zwigzku
z prowadzonymi robotami. Kierowcy zostang ostrzezeni o zblizajgcym sie
niebezpieczenstwie znakami drogowymi A-14 wraz z odpowiednio dla strony
A-12b lub A-12c. Nastepnie na osobnej konstrukcji wsporczej umieszczony
zostanie znak ostrzegawczy A-29 uzupetniony tabliczkg T o tresci ,Ruch
wahadtowy”. Predkos¢ w obrebie robdt zostata ograniczona do 40 km/h znakami
B-33, a mozliwos¢ wyprzedzania zostata wytaczona znakiem B-25. Wszystkie
ograniczenia natozone na kierowcow zostang odwotane znakiem B-42. Dziatka
robocza winna zosta¢ wyznaczona analogicznie po stronie lewej lub prawej w
zaleznosci od potrzeb z zachowaniem odlegtosci znakéw zgodnie z
przedmiotowym schematem. Drziatka robocza od najazdu zostanie
zabezpieczona tablicy kierujacg U-3d uzupeiniong o znak C-10 nakazujacy
miniecie jej po stronie lewej. Zakoniczenie dziatki roboczej zostanie wyznaczone
zaporg drogowa U-20b, zas wzdiuz zostang ustawione tablice kierujgce U-21a/b
co 10m .

Sygnalizacja $wietlna winna posiadaé program dopasowany do dtugosci dziatki
roboczej. W zatgczeniu program dla dziatki dtugosci 300m. Sygnalizatory winny
posiadac niezbedne prawem certyfikaty i aprobaty techniczne.

Tabelaryczne zestawienie znakow.

A-14 - 2 szt.

A-12b i A-12c- po 1 szt.

B-25 — 2 szt.

B-33,40 km/h” — 2 szt.

U-3d — 1 szt.

U-20b — 1 szt.

U-21a lub U-21b — w zaleznosci
od dtugosci dziatki roboczej

/Z) B-42 — 2 szt.
C-10 — 1 szt.
A-29 — 2 szt.

Ruch

T -, Ruch wahadtowy” — 2 szt.

wahadtowy




Obliczenie programu sygnaizacji ruchu wahadtowe

Dane do obficzen

300 Dtugos¢ miedzy liniami zatrzyman

11,1 Predkos¢ ewakuacji (8.3-11,1 odpowaida 30-40 km/h)

0,34 stopiefi nasycenia pasa ruchu

60 dtugoéé sygnatu zielonego
dlugoéé sygnatu zielonego efektywnego

530 Natezenie ruchu w godzinie szczytowej na drodze [E/H}

530 natezenie ruchu w godzinie szczytowejna pasie ruchu "i

3 szerokos¢ pozostawionego pasas ruchu
5300 Sredni dobowy ruch roczny

L {m]

dL [m}] 10 srednia diugos¢ pojazdu
ve [m/s]

te [s] 27 czas ewakdji

tm [s] 30 czas migdzyzielony

ttrac [s] 58 czas tracony w cykiu

vl

Y1l 0,67 Suma stopni nasycenia
G[s]

Ge [s]

Tmin [s] 177 Minimalna diugo$¢ cyklu
Topt [s] 281 optymalna diugosc cyklu
T{s] 180 diugod¢ cyklu

QIE/h)

Qi

[E/h] S 1575 natezenie pasa ruchu

w [m]

SDR

Zatoienia

1. Natezenie ruchu wynosi 10 % SDR

Q[E/h}

530

2. Jednakowe nateienie ruchu

3. Stata predkos¢ ewakuacji ve=const

4. Czas dojazdu wynoszacy td= 0

5. $rednia diugoéé pojazdu dL {m] 10

6. Czas trwania syganiu
zielonego tz [s] 8 minimainy
ibttrego ti =3s 2 [s] 3
czerwonego z 28ltym tci[s] 1

7. Natezenie nasycenia mniejsze od maksymnalnego

S<=Smax [E/h] 1700

Spetnienie warunku
Wzory i algorytmy do bliczen

1. Natezenie nasycenia pasa ruchu

2. Czas ewakuacji pojazdéw

3. Czas migdzy zielony

4. Stopnie nasycenia ruchu
5. Suma stopnia nasycenia

6. Czas tracony

7. Minimaina dtugo$¢ cykiu
8. Optymalna dtugosé cyklu

9. Dlugos¢ sygnalu zielonego

10. Catkowita dtugos¢ cyklu

Obliczanie programu sygnalizacji

1. NateZenie nasycenia pasa ruchu

2. Czas ewakuacji pojazddw
3. Czas miedzy zieiony
4. Stopnie nasycenia ruchu

5. Surna stopnia nasycenia

Tak

S 525

L+dL
ve

te =
tm=tz+te—td
v1=y2=%
Y=yl+y2
trac = 2(tm — 1)
Tmin=1-Y

1,5«trac+5

topt = 7
- y1
Gl & G2 TY(T -trac) -1

Tc=G1+ G2+ 2tm

S= 1575 [E/h]
te= 27 (s}
tm= 30 |s]
yl=y2 0,34

6. Czas tracony
7. Minimaina dtugo$¢ cyklu

8. Optymalna dtugos¢ cyklu

Zakres diugosci cyklu
Ustalenie dtugosci cyklu

9. Dtugos¢ sygnatu zielonego
Spetnienie warunku

Calkowita dlugosé cykiu

Program podstawowy

1
zielone
i6lte
czerwone
czerwono dtte
czerwone

Program startowy

z6ite migejce
2éite Swiecqce
zielone

ibtte
czerwone
czerwono zdite
czerwone

Program koficowy

zélte migajce
zotte Swiecgce
zielone

2éite
czerwone
czerwono idfte
czerwone

TAK

60

116

50

60

116

Y= 0,67

ttrac 58 [s]
Tmin 177 [s]
topt 281 [s]

Tmin < T < 1,5Topt {s]

Te 180 [s]
G=G1 60 [s}
Tc 180 [s]
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' -3_

1 [s}
86 [s]
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5 {s} o
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3 s
30 [s]
1[s] 1
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Program startowy

85 [s}
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SCHEMAT 16

Roboty wymagajace zastosowania ruchu wahadtowego.

Schemat stosowany na odcinkach gdzie maksymalna dopuszczaina
predkos¢ przekracza 50 km/h.

Schemat organizacji ruchu obejmujgcy jednostronne zajecie jezdni na odcinku
dtugosci do 300m z zastosowaniem ruchu wahadowego przy uzyciu sygnalizacji
Swietlnej ze wzgledu na dtugosé dziatki roboczej, tuki pionowe lub poziome
ewentualnie inne utrudnienia, na potrzeby prowadzenia robédt polegajacych
miedzy innymi na:

e Remont jezdni.

e Roboty interwencyjne.

e Wymiana, demontaz lub montaz urzadzen BRD.

e Usuwanie szkod burzowych i popowodziowych.

¢ Inne prace wymagajace czesciowego zajecia jezdni.

Wprowadzenie zmian w funkcjonujgcej statej organizacji ruchu poprzez
zastosowanie oznakowania zgodnego z przedmiotowym schematem, wynika
z potrzeby zapewnienia bezpieczenstwa ruchu drogowego w zwigzku
z prowadzonymi robotami. Kierowcy zostang ostrzeieni o zblizajgcym sie
niebezpieczeristwie znakami drogowymi A-14 wraz z odpowiednio dla strony
A-12b lub A-12c. Nastgpnie na osobnej konstrukcji wsporczej umieszczony
zostanie znak ostrzegawczy A-29 uzupetniony tabliczkg T o tresci ,Ruch
wahadtowy”. Predkos¢ w obrebie robét zostata ograniczona do 40 km/h znakami
B-33 z zachowaniem stopniowania dzieki zastosowaniu znakéw B-33 ,,60 km/h”,
a mozliwos¢ wyprzedzania zostata wylaczona znakiem B-25. Wszystkie
ograniczenia natozone na kierowcdw zostang odwotane znakiem B-42. Dziatka
robocza winna zosta¢ wyznaczona analogicznie po stronie lewej lub prawej w
zaleznosci od potrzeb z zachowaniem odlegtosci znakéw zgodnie 2z
przedmiotowym schematem. Dziatka robocza od najazdu zostanie
zabezpieczona tablicg kierujgcg U-3d uzupetniong o znak C-10 nakazujgcy
minigcie jej po stronie lewej. Zakoriczenie dziatki roboczej zostanie wyznaczone
zaporg drogowg U-20b, zas wzdtuz zostang ustawione tablice kierujgce U-21a/b
co 20m.

Sygnalizacja swietlna winna posiadac program dopasowany do dtugosci dziatki
roboczej. W zatgczeniu program dla dziatki dtugosci 300m. Sygnalizatory winny
posiadac niezbedne prawem certyfikaty i aprobaty techniczne.

Tabelaryczne zestawienie znakdw.

A-14 - 2 szt.

VN

A-12bi A-12c- po 1 szt.

&s

B-25 - 2 szt.

B-33,40 km/h” — 2 szt.
B-33,60 km/h” — 2 szt.

<%

U-3d — 1 szt.

TN
ymala'

U-20b - 1 szt.

U-21a lub U-21b — w zaleznosci
od dtugosci dziatki roboczej

7 A B-42 — 2 szt.
.\\ )

0 C-10 -1 szt.
A@ A-29 — 2 szt.

Ruch
wahadiowy

T —,Ruch wahadtowy” — 2 szt.




Obliczenie programu sygnaizacji ruchu wahadiowe

Dane do obliczeri

L{m] 300 Dlugos$¢ miedzy liniami zatrzyman

dL [m] 10 $rednia dtugos¢ pojazdu

ve [m/s] 11,1 Predko$¢ ewakuacji (8.3-11,1 odpowaida 30-40 km/h)

te [s] 27 czas ewakcji

tm {s] 30 czas migdzyzielony

ttrac [s] 58 czas tracony w cyklu

vyl 0,34 stopieti nasycenia pasa ruchu

Y1[i] 0,67 Suma stopni nasycenia

Gls] 60 dtugos¢ sygnatu zielonego

Ge [s] diugos¢ sygnatu zielonego efektywnego

Tmin [s] 177 Minimalna diugo$¢ cyklu

Topt [s] 281 optymalna diugosé cyklu

Ts] 180 dtugosé cyklu

Q[E/h] 530 Nateienie ruchu w godzinie szczytowej na drodze [E/H]

Qi 530 natezenie ruchu w godzinie szczytowejna pasie ruchu "i"

[E/R] S 1575 natezenie pasa ruchu

w [m] 3 szerokosc¢ pozostawionego pasas ruchu

SDR 5300 Sredni dobowy ruch roczny

Zatozenia

1. Natgzenie ruchu wynosi 10 % SDR

Q[E/h] 530

2. Jednakowe natezenie ruchu

3. Stata predkos$¢ ewakuacji ve=const

4. Czas dojazdu wynoszacy td= o

5. Srednia dlugoéé pojazdu dL[m] 10

6. Czas trwania syganiu
zielonego tz [s} 8 minimalny
iGttregoti=3s tz [s] 3
czerwonego z #éltym  tci [s] 1

7. Natezenie nasycenia mniejsze od maksymalnego

S<=Smax [E/h] 1700

Spetnienie warunku Tak

Wozory i algorytmy do bliczer

1. NateZenie nasycenia pasa ruchu S 525
2. Czas ewakuacji pojazdéw L4+dL
te =
ve

3. Czas miedzy zielony tm=ti+te —td
4. Stopnie nasycenia ruchu —ya=2t

p Y yl=y2 S
5. Suma stopnia nasycenia Y=yl+y2

6. Czas tracony
7. Minimalna dtugos¢ cyklu

8. Optymaina diugosé cykiu

trac = 2(tm—1)
Tmin=1-Y

1,5«trac+5

topt = ———

9. Dlugosc sygnatu zielonego 1
Gl=G2= L

10. Catkowita dhugo$¢ cyklu Tc = Gl+ G2+ 2tm

Obliczanie programu sygnalizacji

1. Natezenie nasycenia pasa ruchu

S=
2. Czas ewakuacji pojazddw

te=
3. Czas miedzy zielony

tm=
4. Stopnie nasycenia ruchu

yl=y2

5. Suma stopnia nasycenia

Y(T —trac)—1

1575 [E/h)
27 Is]
30 [s}

0,34

&. Czas tracony
7. Minimalna dlugosé cyklu

8. Optymalna dtugos¢ cyklu

Zakres dlugosci cyklu
Ustalenie dtugosci cyklu

9. Dlugos¢ sygnatu zielonego
Spetnienie warunku

Catkowita diugos¢ cyklu

Program podstawowy

]
Zielone
i6tte
czerwone
czerwono z6fte
czerwone

Program  startowy

26ite migajce
zéite Swiecgce
zielone

iblte
czerwone
czerwong idite
czerwone

Program koricowy

z6ite migajce
z6tte Swiecace
zielone

i6ite
czerwone
czerwono idite
czerwone

TAK

60
3
116

0

50

60

116

Y= 0,67

ttrac 58 [s]
Tmin 177 [s}
topt 281 [s]

Tmin <T < 1,5Topt [s]

Te 180 [s]

G=G1 60 [s]

Tc 180 [s]

60 [s]
3 [s]
30 [s]
1 [s}
86 [s]

URZAD MARSZALKOWSKI
WOJEWODZTWA SWIETOKRZYSKIEGO
DEPARTAMENT INFRASTRUKTURY
TRANSPORTU | KOMUNIKACJI

WIELOOSOBOWE STANOWISKO
DS. BEZPIECZENSTWA | INZYNIERI!
RUCHU DROGOWEGO

1 _!_

[+] 20 40 60 100 120 140 160 130 200
Czas
Program startowy
5 {s] R— m— e —
60 [s}
3 sl
30 {s}
1B 2 0 4
86 [s] 5 ——0
Q 506 100 200 250 300 350 400

I
oo EERT) (I T |

5 (sl
60 [s]

3 s} " 2

1{s]
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SCHEMAT17

Roboty wymagajgce zastosowania ruchu wahadiowego.

Schemat stosowany na odcinkach gdzie maksymalna dopuszczalna
predkos¢ nie przekracza 50 km/h.

Schemat organizacji ruchu obejmujacy jednostronne zajecie jezdni na odcinku
dtugosci do 500m z zastosowaniem ruchu wahadtowego przy uzyciu sygnalizacji
Swietlnej ze wzgledu na diugos¢ dziatki roboczej, tuki pionowe lub poziome
ewentualnie inne utrudnienia, na potrzeby prowadzenia robét polegajgcych
miedzy innymi na:

e Remont jezdni.

e Roboty interwencyjne.

e Wymiana, demontaz lub montaz urzadzeri BRD.

e Usuwanie szkod burzowych i popowodziowych.

e Inne prace wymagajace czesciowego zajecia jezdni.

Wprowadzenie zmian w funkcjonujgcej statej organizacji ruchu poprzez
zastosowanie oznakowania zgodnego z przedmiotowym schematem, wynika
z potrzeby zapewnienia bezpieczedstwa ruchu drogowego w zwiazku
z prowadzonymi robotami. Kierowcy zostang ostrzezeni o zblizajgcym sie
niebezpieczenstwie znakami drogowymi A-14 wraz z odpowiednio dla strony
A-12b lub A-12c. Nastgpnie na osobnej konstrukcji wsporczej umieszczony
zostanie znak ostrzegawczy A-29 uzupetniony tabliczka T o tresci ,Ruch
wahadtowy”. Predko$¢ w obrebie robét zostata ograniczona do 40 km/h znakami
B-33, a mozliwos¢ wyprzedzania zostata wyfaczona znakiem B-25. Wszystkie
ograniczenia natozone na kierowcdéw zostang odwotane znakiem B-42. Dziatka
robocza winna zosta¢ wyznaczona analogicznie po stronie lewej lub prawej w
zaleznosci od potrzeb z zachowaniem odleglosci znakéw zgodnie z
przedmiotowym schematem. Dziatka robocza od najazdu zostanie
zabezpieczona tablicg kierujgcg U-3d uzupetniong o znak C-10 nakazujgcy
miniecie jej po stronie lewej. Zakoriczenie dziatki roboczej zostanie wyznaczone
zaporg drogowg U-20b, za$ wzdtuz zostang ustawione tablice kierujgce U-21a/b
co 10m.

Sygnalizacja Swietlna winna posiadac program dopasowany do dtugosci dziatki
roboczej. W zataczeniu program dla dziatki dfugosci 500m. Sygnalizatory winny
posiadac niezbedne prawem certyfikaty i aprobaty techniczne.

Tabelaryczne zestawienie znakéw.

A-14 - 2 szt.

M\ AN

A-12b i A-12c~ po 1 szt.

B-25 - 2 szt.

B-33,40 km/h” — 2 szt.

U-3d —1 szt.

U-20b — 1 szt.

U-21a lub U-21b — w zaleznosci
od dtugosci dziatki roboczej

B-42 — 2 szt.
C-10 -1 szt.
A-29 — 2 szt.

Ruch
wahadiowy

il

T - ,,Ruch wahadtowy” — 2 szt.




Obliczenie programu sygnaizacji ruchu wahadiowe

Dane do obliczer

L[m] 500 Diugos¢ miedzy liniami zatrzyman

di [m] 10 srednia dtugos¢ pojazdu

ve [m/s] 11,1 Predkosé ewakuacji (8.3-11,1 odpowaida 30-40 km/h)

te [s] 45 czas ewakcji

tm [s] 48 czas miedzyzielony

ttrac {s] 94 czas tracony w cykiu

¥ 0,34 stopiefi nasycenia pasa ruchu

Y1 {i} 0,67 Suma stopni nasycenia

G[s] 72 dtugosé sygnatu zielonego

Ge [s] diugoéé sygnatu zielonego efektywnego

Tmin {s] 287 Minimalna diugos¢ cyklu

Topt [s] 446 optymalna diugosd cyklu

T[s] 240 diugosé cyklu

Qle/h) 530 Natezenie ruchu w godzinie szczytowej na drodze [E/H]

Qi 530 natezenie ruchu w godzinie szczytowejna pasie ruchu "i"

[E/A) S 1575 natetenie pasa ruchu

w {m] 3 szerokos¢ pozostawionego pasas ruchu

SDR 5300 Sredni dobowy ruch roczny

Zatozenia

1. Natezenie ruchu wynosi 10 % SDR

Qfe/n 530

2. Jednakowe natezenie ruchu

3, Stafa predkos¢ ewakuacji ve=const

4. Czas dojazdu wynoszacy td= 0

5. Srednia dtugoéé pojazdu dL [m] 10

6. Czas trwania syganiu
zielonego tz [s] 8 minimalny
26ttrego tz = 3s ti [s] 3
czerwonego z #6ltym  tcz [s] 1

7. Natezenie nasycenia mniejsze od maksymalnego

S<=Smax [E/h] 1700

Spetnienie warunku Tak

Wzory i algorytmy do bliczen

1. Natezenie nasycenia pasa ruchu S 525
2. Czas ewakuacji pojazdow L+d
T wve
3. Czas miedzy zielony tm=ts+te—td
4. Stopnie nasycenia ruchu y1=y2=.%
5. Suma stopnia nasycenia Y=yl+y2
6. Czas tracony trac = 2(tm - 1)
7. Minimalna diugos¢ cykiu Tmin=1-Y
8. Optymaina dtugoé¢ cyklu _15=trac+5
PPEE T Ty

9. Dtugoic¢ sygnatu zielonego

—67 = y1
G1=62 = Y(T —trac)—1

10. Catkowita dtugo$¢ cykiu Te=G1l+G2+ 2tm
Obliczanie programu sygnalizacji
1. Natezenie nasycenia pasa ruchu

S= 1575 [E/h]
2. Czas ewakuacji pojazdéw

te= 45 [s]
3. Czas miedzy zielony

tm= 48 [s]
4. Stopnie nasycenia ruchu

yl=y2 0,34

5. Suma stopnia nasycenia

6. Czas tracony
7. Minimalina dtugosc cyklu

8. Optymalna dtugos¢ cykiu

Zakres dtugosci cykiu
Ustalenie dtugo$ci cyklu

9. Dtugos€ sygnatu zielonego

TAK

Spetnienie warunku
Catkowita diugosé cyklu
Program podstawowy
| il
zielone 72
26tte 3
czerwone 164
tzerwono zdlte 1
czerwone
Program  startowy
I H
z6tte migajce 180
2éite fwiecace 5
zielone 72
zdtte 3
czerwone 164
czerwono zdite i
czerwone o
Program koricowy
i fl
z6ite migajce 50
z6ite Swiecace 5
zielone 72
#6lte 3
czerwone 164
czerwone idlte 1
crerwone ¢}

URZAD MARSZALKOWSK|
V\I/D(éJEWODZTWA SWIETOKRZYSKIEGO
PARTAMENT INFRASTRUKTURY
TRANSPORTU | KOMUNIKACJ!

Y= 0,67

ttrac 94 [s] WIEL OOSOBO% STANOWISKO

Tmin 27 15 DS. BEZPIECZENS TWA | INZYNIER)
RUCHU DROGOWEGO

topt 446 [s]

Tmin <T < 1,5Topt [s]

Tc 240 [s]
G=G1 72 [s]
Tc 240 [s]
72 [s]
3 s 2
48 [s]
1[s]
116 [s]
] -—
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SCHEMAT 18

Roboty wymagajgce zastosowania ruchu wahadtowego.

Schemat stosowany na odcinkach gdzie maksymalna dopuszczalna
predkos¢ przekracza 50 km/h.

Schemat organizacji ruchu obejmujgcy jednostronne zajecie jezdni na odcinku
dtugosci do 500m z zastosowaniem ruchu wahadtowego przy uzyciu sygnalizacji
$wietlnej zegwzgledu na dtugos¢ dziatki roboczej, tuki pionowe lub poziome
ewentualnie inne utrudnienia, na potrzeby prowadzenia robét polegajacych
miedzy innymi na:

e Remont jezdni.

¢ Roboty interwencyjne.

e Wymiana, demontaz lub montaz urzadzen BRD.

e Usuwanie szkod burzowych i popowodziowych.

e inne prace wymagajace czesSciowego zajecia jezdni.

Wprowadzenie zmian w funkcjonujacej statej organizacji ruchu poprzez
zastosowanie oznakowania zgodnego z przedmiotowym schematem, wynika
z potrzeby zapewnienia bezpieczenstwa ruchu drogowego w zwigzku
z prowadzonymi robotami. Kierowcy zostang ostrzeieni o zblizajgcym sie
niebezpieczenstwie znakami drogowymi A-14 wraz z odpowiednio dla strony
A-12b lub A-12c. Nastepnie na osobnej konstrukcji wsporczej umieszczony
zostanie znak ostrzegawczy A-29 uzupetniony tabliczka T o tresci ,,Ruch
wahadtowy”. Predko$é w obrebie robét zostata ograniczona do 40 km/h znakami
B-33 z zachowaniem stopniowania dzieki zastosowaniu znakéw B-33 ,,60 km/h”,
a mozliwos¢ wyprzedzania zostata wyfaczona znakiem B-25. Wszystkie
ograniczenia natozone na kierowcéw zostang odwotane znakiem B-42. Dziatka
robocza winna zosta¢ wyznaczona analogicznie po stronie lewej lub prawej w
zaleznosci od potrzeb z zachowaniem odlegtosci znakéw zgodnie z
przedmiotowym schematem. Dziatka robocza od najazdu zostanie
zabezpieczona tablicg kierujgcg U-3d uzupetniong o znak C-10 nakazujgcy
miniecie jej po stronie lewej. Zakoriczenie dziatki robaczej zostanie wyznaczone
zaporg drogowa U-20b, za$ wzdtuz zostang ustawione tablice kierujace U-21a/b
co 20m .

Sygnalizacja $wietlna winna posiada¢ program dopasowany do dtugosci dziatki
roboczej. W zatgczeniu program dla dziatki dtugosci 500m. Sygnalizatory winny
posiada¢ niezbedne prawem certyfikaty i aprobaty techniczne.

Tabelaryczne zestawienie znakéw.

A-14 - 2 szt.

VN

A-12b i A-12¢c— po 1 szt.

D

B-25 — 2 szt.

B-33,40 km/h” — 2 szt.
B-33,60 km/h” — 2 szt.

L €L ¢

L1

U-3d —1 szt.

FELNR

U-20b — 1 szt.

:

Vi

| U-21a lub U-21b — w zaleznosci

od diugosci dziatki roboczej

(/ '\) B-42 — 2 szt.
¢ J
0 C-10 -1 szt.
ﬁ A-29 — 2 szt.
Ruch T - ,,Ruch wahadtowy” — 2 szt.
wahadtowy




Obliczenie programu sygnaizacji ruchu wahadiowe

Dane do obliczefi

L{m} 500 Dtugosé miedzy liniami zatrzyman

dL[m] 10 $rednia diugosc pojazdu

ve [m/s] 11,1 Predkoéé ewakuacji {8.3-11,1 odpowaida 30-40 km/h)

te {s} 45 czas ewakdji

tm (s] 48 czas miedzyzielony

ttrac {s] 94 czas tracony w cyklu

y{l] 0,34 stopiefi nasycenia pasa ruchu

Y1{i] 0,67 Suma stopni nasycenia

Gls] 72 diugos¢ sygnatu zielonego

Ge|s) diugos¢ sygnatu zielonego efektywnego

Tmin [s] 287 Minimalna dtugosé cyklu

Topt (s) 446 optymalna diugosé cyklu

TIs] 240 dtugosc cyklu

Q€E/nh] 530 Natezenie ruchu w godzinie szczytowej na drodze [E/H]

Qi 530 natezenie ruchu w godzinie szczytowejna pasie ruchu "i"

[E/h] S 1575 natezenie pasa ruchu

w [m] 3 szeroko$¢ pozostawionego pasas ruchu

SDR 5300 Sredni dobowy ruch roczny

ZaloZenia

1. Natezenie ruchu wynosi 10 % SDR

QlE/h] 530

2. Jednakowe natezenie ruchu

3. Stata predkos¢ ewakuacji ve=const

4. Czas dojazdu wynoszacy td= 1]

5. Srednia diugosé pojazdu dL [m] 10

6. Czas trwania syganiu
zielonego tz [s] 8 minimalny
ibttrego ti = 3s tz [s] 3
czerwonego z zditym  tci [s} 1

7. Natezenie nasycenia mniejsze od maksymalnego

S<=Smax [E/h] 1700

Spetnienie warunku Tak

Wzory i algorytmy do bliczen

1. Natezenie nasycenia pasa ruchu S 525
2. Czas ewakuacji pojazdéw LidL
te =
ve
3. Czas miedzy zielony tm=tz+te—td
4. Stopnie nasycenia ruchu =y2=2
P 14 yl=y2 s
5. Suma stopnia nasycenia Y=yl+y2
6. Czas tracony trac = 2(tm — 1)
7. Minimalna diugos¢ cyklu Tmin=1-Y
8. Optymalna dtugos¢ cyklu _L5strac+5
topt =—————
1-Y
9, Dlugost sygnalu zielonego .
Gl=G2= L
Y(T —trac)—1
10. Catkowita diugos¢ cyklu Te = G1+ G2 + 2tm
Obliczanie programu sygnalizacji
1. Natezenie nasycenia pasa ruchu
S= 1575 [E/h]
2. Czas ewakuacji pojazddw
te= 45 [s]
3. Czas miedzy zielony
tm= 48 [s]
4. Stopnie nasycenia ruchu
yl=y2 0,34

5. Suma stopnia nasycenia

6. Czas tracony
7. Minimalna dtugos$¢ cykiu

8. Optymalna diugos¢ cykiu

Zakres dtugosci cykiu

Ustalenie dtugosci cyklu

9. Dtugos¢ sygnatu zielonego

Spelnienie warunku

Catkowita dtugos¢ cyklu

Program podstawowy

|
zielone
26tte
czerwone
czerwono z6tte
czerwone

Program startowy

zéite migajce
zélte éwiecace
Zielone

2dlte
czerwone
czerwono zéite
czerwone

Program koricowy

zbtte migajce
26ite $wiecace
zielone

i6lte
czerwone
czerwono idlte
czerwone

TAK

72

164

180

72

164

50

72

164

Y= 0,67

ttrac 94 [s]
Tmin 287 [s}
topt 446 [s]

Tmin €T < 1,5Topt [s]

Tc 240 [s]

G=G1 72 [s]

Tc 240 [s]

72 {s]
3s] 2
48 [s]
11{s]
116 [s]

180 {s] - — =
S sl
72 {s]
3 [s]
48 [s]
1[s} [ — =

116 [s] =—————~——

|8

[+ 50 100 150

o

5 Is]
72 s}

1_

150 200 250 300
Czas

Program startowy

200 2580 300 350 400

3 {s] 2
SIS T P e T i

1 s]
116 [s}
50 150

W Seried &laried W

Tytut wykresu

150 250 3OO

SereS mseries Mzielony WSenel MSenc? MSene’

45D
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B-33 "40 km/h"
50-70m przed
dzialka robocza

B-25

B-33 "70 km/h"
100-130m przed
dzialka robocza

A-29

T-"Ruch wahadlowy
150-200m przed
dziatka robocza
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