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OPIS TECHNICZNY

l. Informacja ogolna.

Projekt czasowej organizacji ruchu opracowano na zlecenie Urzedu
Miasta Mtawa .

Przedmiotem opracowania jest oznakowanie i organizacja ruchu
drogowego na czas rob6t zwigzanych z budowg sieci kanalizacji sanitarnej,
wodociggowej w pasie drogi gminnej ( ul. Kochanowskiego) w m. Miawa.

Il. Przepisy zwi azane z projektem.

* Rozporzadzenie Ministrow Infrastruktury oraz Spraw Wewnetrznych i
Administracji z dnia 31.07.2002r. w sprawie znakéw i sygnatéw
drogowych (Dz.U. Nr 170 z 2002r.)

* Rozporzadzenie Ministra Infrastruktury z dnia 23.09.2003r. w sprawie
szczegoOtowych warunkéw zarzadzania ruchem na drogach oraz
wykonywania nadzoru nad tym zarzgdzaniem (Dz.U. nr 177 poz.
1729).

e Zalgczniki nr 1, 2, 3 i 4 do rozporzadzenia Ministra Infrastruktury z
dnia 3 lipca 2003 r. w sprawie szczegotowych warunkdéw technicznych
dla znakéw i sygnatow drogowych oraz urzadzen bezpieczenstwa
ruchu drogowego i warunkow ich umieszczania na drogach (Dz. U. Nr
220 z 2003 r., poz. 2181).

A/. Charakterystyka drég w miejscu zmiany organizac  ji ruchu:

- Droga gminna ul.Kochanowskiego
- jezdnia szerokosci 6,0m. o naw. bitumicznej, obustronne

chodniki.

Sredni ruch pojazdéw wynosi ponizej 20poj/h, z udziatlem pojazdéw
ciezarowych ponizej 10%. Ruch pieszych lokalny o matym natezeniu.

B/. Zakres dziatania:

Zakres prowadzenia prac przez wykonawce rob6t obejmuje wykonanie
sieci wodociggowej i kanalizacji sanitarnej w ul.Kochanowskiego . Budowa
bedzie sie odbywac¢ s$rodkiem skrzyzowania ulicy Kochanowskiego i jej
odgalezienia, poprzez umieszczenie w  wykopie rur PE A
90mm(wodociagowa) oraz PCV fi 200mm ( sie¢ k.s.) . Ze wzgledu na
utozenie sieci na gtebokosci ponizej 1,5m. od poziomu gruntu wykopy w
strefie odcinka ulicy asfaltowe] zabezpieczone bedg systemem obudowy z
rozparciem brzegowym. Ze wzgledu na wymiane gruntu i zastosowanie
materiatdbw zasypowych urobek przeznaczony na wywo0z nie bedzie
skladowany w obrebie wygrodzeh. Roboty prowadzone bedg dwuetapowo.
Przejscie poprzeczne przez ul.Kochanowskiego zostanie wykonane w
wykopie otwartym

Etap | — wykonanie wecinki w istniejacy wodocigg oraz wykonanie
odcinka sieci w obrebie skrzyzowania ulicy Kochanowskiego i jej
odgalezienia



Etap Il — wykonanie wcinki w istniejgcy kolektor k.s., wykonanie
odcinka sieci wodociggowej w obrebie skrzyzowania ulicy Kochanowskiego i
jej odgatezienia

Etap Il — wykonanie sieci k.s.,oraz sieci wodociggowe] w obrebie
nieutwardzonego odcinka odgalezienia od ul.Kochanowskiego do dz.nr
4202/23

Pas drogowy zostanie odbudowany zgodnie z zaleceniami zarzadcy
drogi.

IV. Realizacja. Charakterystyka zagro zen dla poszczeqolnych
etapow:

Zabezpieczenie i oznakowanie rob6t wynika bezposrednio z wymagan
technologicznych zwigzanych z uktadaniem w gruncie przewoddw rurowych.
Wygrodzenia ustawione w zaleznosci od odlegtosci sieci od krawedzi
w jezdni - ograniczajgce pas ruchu do 2,75m. lub bez ograniczeh w ruchu
kotowym. Ruch kotowy mijankowy ze wzgledu na nienormatywne szerokosci
jezdni, ruch pieszych skierowany na drugq strone drogi.

W przypadku utrudnien w ruchu kotowym spowodowanym korkami
pojazdoéw, nalezy niezwtocznie wprowadzi¢ reczne sterowanie ruchem przez
upowazniony i przeszkolony personel.

Kolejne etapy mozna wprowadzi¢ po zakonczeniu robét na poprzednim,
uporzagdkowaniu terenu i oznakowaniu frontu robot. Oznakowanie i
zabezpieczenie strefy rob6t zostalo przedstawione w niniejszym
opracowaniu.

Nalezy bezwzgl ednie umo zliwi ¢ dojazd do posesji mieszka Acom,
stu zbom ratunkowym i technicznym.

V. Oznakowanie pionowe i urz adzenia zabezpieczaj ace.

Urzadzenia bezpieczenstwa ruchu uzyte do zabezpieczenia |
oznakowania miejsca robot powinny by¢ dobrze widoczne oraz utrzymywane
w nalezytym stanie przez caly okres trwania robo6t. Znaki pionowe winny byé
wykonane z materiatdbw odblaskowych i ustawione w odlegtosci min. 0,5m.
od krawedzi jezdni a odleglos¢ od miejsca stosowania zachowana
orientacyjnie jak w projekcie tymczasowego oznakowania.

Deski zapor drogowych winny by¢ umieszczone (mocowane) na
stabilnych stupkach, w taki sposéb, aby odlegtos¢ od jezdni do goérnej
krawedzi tablicy wynosita 900 -1100mm. Wszystkie zapory rozpoczynajg si€ i
kohczg polem czerwonym. Zapory drogowe muszg by¢ wykonane z
materiatu niestanowigcego zagrozenia dla osob i mienia.

Do wykonywania lic znakéw stosowanych do oznakowania robot
prowadzonych w pasie drogowym stosuje sie folie odblaskowe, w zaleznosci
od kategorii drogi - w ciggach drog gminnych i powiatowych typu 2.

Nalezy zastosowac tablice do znakéw o grupe wiekszg niz przyjmuje sie
dla danej kategorii drogi, a mianowicie na drodze gminnej zastosowac grupe
znakow srednich, na drodze powiatowej zastosowaé grupe znakéw duzych.
Liternictwo tabliczek pod znaki stosowac zgodnie z obowigzujaca instrukcja.



Zastosowane znaki drogowe winny by¢ umocowane w sposob stabilny
na stojakach, badz dla czytelnosci ich tresci na stupkach z istniejgcym
oznakowaniem.

Zapory drogowe zastosowane do wygradzania miejsca robét musza byé
wyposazone w elementy odblaskowe oraz lampy ostrzegawcze ($wiatto
pulsujace w kolorze z6ttym na wygrodzeniach). Swiatta ostrzegawcze musza
by¢ aktywne przez caly okres wykonywanych prac i by¢ odpowiednio
widoczne dla kierowcéw.

VI. Termin wykonania

Przewidywany czas zajecia pasa drogowego w miesigcu maj-czerwiec
2014.

VIl. Odbudowa pasa drogowego.

Zabezpieczenie i oznakowanie robot mozna wusung¢ z chwilg
przywrécenia pasa drogowego do stanu nalezytego po wykonaniu kolejnego
etapu, badz zgodnie z zaleceniami zarzadcy drogi.

VIIl. Urzadzenia bezpiecze nstwa ruchu .
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