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1. Opis techniczny

1.1 Celizakres projektu organizacji

Projekt dotyczy organizacji ruchu na czas przebudowy ulicy Kolibra we wsi Rybie gm. Raszyn.

1.2 Podstawa opracowania

Opracowanie sporzadzono na podstawie nastepujacych materiatéw:

1. Plan sytuacyjny przedmiotowego obszaru

2. Ustawa prawo o ruchu drogowym

3. Rozporzadzenie Ministréow Infrastruktury oraz Spraw Wewnetrznych i Administracji w sprawie
znakéw sygnatéw drogowych z dnia 31.07.2002r.

4. Szczegbétowych warunkéw technicznych dla znakéw i sygnatéw drogowych oraz urzadzen
bezpieczenstwa ruchu drogowego i warunkéw ich umieszczania na drogach (zatgcznik do nr 220,
poz. 2181 z dnia 23 grudnia 2003r.)

5. Rozporzadzenie Ministra Infrastruktury Dz. U. Nr 177 Poz. 1729 z dnia 23 wrze$nia 2003 r.
w sprawie szczeg6towych warunkéw zarzadzania Ruchem na drogach oraz wykonywania

nadzoru nad tym zarzadzaniem.

1.3 Lokalizacja i geometria przebiegu drogi.

Wedtug Miejscowego Planu Zagospodarowania Przestrzennego dla czesci terendw potozonych
we wsi Rybie, funkcja ulicy Kolibra okreslona jest jako 51KDD - dojazdowa, jest drogg gminng. Ulica
posiada przekrdj jednojezdniowy. Laczna dtugo$¢ zamierzenia budowlanego wszystkich odcinkéw
wynosi 309,60m. Poczatek ulicy Kolibra jest w miejscu skrzyzowan z ulicami Okrezng oraz Séjki a koniec
na granicy dziatki drogowej z dziatkami o nr ewid 1194/2. W rejonie planowanej przebudowy ulica
Kolibra posiada jezdnie o szerokosci od 4,20m do 6,00m. Jezdnia bitumiczna spekana i odksztatcona.
Jednostronny chodnik z ptyt betonowych o wymiarach 50x50x7cm, str. prawa szeroko$¢ 1,15- 1,50m, str.
lewa opaska o szerokosci 0,70 - 0,97m. Spadek poprzeczny jezdni daszkowy zmienny. Istniejace
uzbrojenie w pasie drogowym: kanalizacja sanitarna, sieci teletechniczne, wodociagowe i gazowe, sie¢
energetyczna podziemna i napowietrzna. Kanalizacja deszczowa na odcinku 0+000,00 - 0+125,50.
Zabudowa obustronna, niska indywidualna i ustugowa. Istniejacy ruch na drodze to dojazd do posesiji.

Natezeniu ruchu jest mate.



1.4 Projekt organizacji ruchu
Projekt czasowej organizacji ruchu okre§la zakres ograniczenia w ruchu oraz sposob

oznakowania i zabezpieczenia miejsca robot zwigzanych z przebudowa ulicy Kolibra w Raszynie. Roboty
zwigzane z przebudowa ulicy Kolibra prowadzone beda w 4 etapach przy catkowitym lub czeSciowym
zamknieciu odcinka drogi. Zakaz ruchu nie bedzie dotyczyl mieszkancéw posesji zamknietych odcinkdw.
Wykonawca bedzie realizowat roboty w odcinkach technologicznych o zmiennej dtugosci . Z uwagi na
rozbudowany uktad komunikacyjny drég a tym samym mozliwo$¢ dojazdu sasiednimi ulicami

zrezygnowano z ustawienia tablicy objazdowej F8.

Projekt przewiduje 4 etapy zamkniecia pasa drogowego jezdni ulicy Kolibra za pomoca urzadzen
bezpieczenstwa ruchu drogowego U-21a/b zaporami U-3d, U-20a,b,d oraz projektowanymi znakami
pionowymi zgodnie z rysunkami czasowej organizacji ruchu (P-COR-02.01; P-COR-02.02; P-COR-02.03;
P-COR-02.04; ).

Etap I:

Projekt przewiduje catkowite zajecie jezdni na odcinku okoto 120 m za pomocg urzadzen
bezpieczenstwa ruchu drogowego. Miejsca rob6t oznakowano zaporami U-20b oraz projektowanymi
znakami pionowymi: ostrzegawczymi, informacyjnymi, zakazu zgodnie z rysunkiem Czasowej organizacji
ruchu (P-COR-02.01). Wykonawca zapewni bezpieczny przejazd mieszkanicom oraz stuzbom

ratowniczym przez odcinek robét.
Etap II:

Projekt przewiduje cze$ciowe prawostronne zajecie jezdni na odcinku okoto 55m za pomoca
urzadzen bezpieczenstwa ruchu drogowego. Miejsca robét oznakowano zaporami U-20a, U-20b oraz U-
3d oraz projektowanymi ostrzegawczymi znakami pionowymi zgodnie z rysunkiem Czasowej organizacji
ruchu (P-COR-02.02). Szeroko$¢ wygrodzenia pasa ruchu wykonawca uzalezni od potrzeb
technologicznych lecz zapewni minimalng szerokos$¢ pasa ruchu 2.75m oraz w czasie wzmozonego
natezenia ruchu zastosuje reczne kierowanie ruchem drogowym. Wykonawca zapewni bezpieczny

przejazd mieszkancom oraz stuzbom ratowniczym przez odcinek robot.
Etap III:

Projekt przewiduje cze$ciowe lewostronne zajecie jezdni na odcinku okoto 55m, catkowite
zajecie jezdni na odcinku okoto 35m (odcinek ulicy Kolibra od skrzyZowania z ulica Séjki) oraz zajecie
odcinka ulicy Séjki na czas budowy przytaczy sieci sanitarnych za pomocg urzadzen bezpieczenstwa
ruchu drogowego. Miejsca robot oznakowano zaporami U-20a, U-20b oraz U-3d oraz projektowanymi
znakami pionowymi: ostrzegawczymi i informacyjnymi zgodnie z rysunkiem Czasowej organizacji ruchu

(P-COR-02.03). Szerokos$¢ wygrodzenia pasa ruchu na odcinku zajetym wykonawca uzalezni od potrzeb



technologicznych lecz zapewni minimalng szeroko$¢ pasa ruchu 2.75m. oraz w czasie wzmozonego
natezenia ruchu Wykonawca zastosuje reczne kierowanie ruchem drogowym, zapewni bezpieczny

przejazd mieszkancom i stuzbom ratowniczym przez odcinek robét.
Etap III:

Projekt przewiduje catkowite zajecie jezdni na odcinku okoto 50m (odcinek ulicy Kolibra od
skrzyzowania z ulica Okrezng) oraz zajecie odcinka ulicy Okreznej na czas budowy przytaczy sieci
sanitarnych za pomoca urzadzen bezpieczenistwa ruchu drogowego. Miejsca robdt oznakowano
zaporami U-20a, U-20b, U-20d oraz U-3d oraz projektowanymi znakami pionowymi: ostrzegawczymi,
zakazu i informacyjnymi zgodnie z rysunkiem Czasowej organizacji ruchu (P-COR-02.04). W czasie
wzmozonego natezenia ruchu Wykonawca zastosuje reczne kierowanie ruchem drogowym, zapewni

bezpieczny przejazd mieszkancom i stuzbom ratowniczym przez odcinek rob6ét.

Do oznakowania robot nalezy zastosowac znaki pionowe Srednie z folig odblaskowg typ 2.
Pracownicy powinni by¢ ubrani w kamizelki odblaskowe koloru pomaranczowego lub zéttego. W trakcie

wykonywania prac nalezy dbac o czysto$¢ znakéw, nalezy stan oznakowania kontrolowaé na biezgco.

Wygrodzenie i zabezpieczenie miejsca robot oraz ustawienie wszystkich istniejgcych i
projektowanych znakéw pionowych i poziomych zostato pokazane na rysunkach czasowej organizacji
ruchu (P-COR-02.01; P-COR-02.02; P-COR-02.03; P-COR-02.04;). Zapory drogowe zastosowane do
wygrodzenia powinny mie¢ lico wykonane z folii odblaskowej, a przy ograniczonej widocznosci i od
zmroku do $witu nalezy je wyposazy¢ w elementy odblaskowe i lampy ostrzegawcze koloru Zéttego.
Lampy ostrzegawcze nalezy stosowac w przypadku braku o§wietlenia ulicznego. Gtebokie wykopy nalezy

zabezpieczy¢ zaporami a Scianki wykopow powinny by¢ zabezpieczone przed osunieciem.

Wykonawca zobowigzany jest poinformowa¢ mieszkancéw na 7 dni przed przystapieniem
do prac o terminie ich rozpoczecia oraz sposobie ich prowadzenia, zapewni¢ dojazd do posesji
mieszkancom w trakcie prowadzonych prac oraz by¢ przygotowanym w naglych wypadkach do
przerwania prac i zapewnienia przejazdu stuzba ratowniczym.

Wykonawca zobowigzany jest w miare mozliwosci na biezaco informowac o rozpoczeciu
robét, ktére w znacznym stopniu moglyby utrudni¢ zycie mieszkancom tj. brak dojazdu do posesji,

przerwy w dostawach mediéw zwigzane z kolizjami ujawnionymi na etapie prowadzonych prac itp.

1.5 Przewidywany termin wprowadzenia nowej organizacji ruchu

Przewiduje sie wprowadzenie nowej organizacji ruchu kwartat r.



