rys. 1 Roboty szybko postepujgce, zajecie lewego pasa ruchu
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rys. 2 Roboty szybko postepujgce, zajecie prawego pasa ruchu
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rys. 3 Roboty szybko postepujgce, zajecie pasa awaryjnego
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rys. 4 Roboty szybko postepujgce, zajecie lewego pasa ruchu
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rys. 5 Roboty szybko postepujgce, zajecie prawego pasa ruchu
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rys. 6 Roboty szybko postepujgce, zajecie lewego pasa ruchu
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rys. 7 Roboty szybko postepujace, zajecie prawego pasa ruchu
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Droga ekspresowa V=120 km/h 2x3




rys. 8 Roboty szybko postepujgce, zajecie pasa awaryjnego

Pas awaryjny
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rys. 9 Roboty szybko postepujace, zajecie lewego pasa ruchu
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rys. 10 Roboty szybko postepujgce, zajecie prawego pasa ruchu
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rys. 11 Roboty szybko postepujgce, zajecie pobocza
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Droga o przekroju 2x2 V=100 km/h (obszar niezabudowany)




rys. 12 Roboty szybko postepujace, zajecie lewego pasa ruchu
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rys. 13 Roboty szybko postepujgce, zajecie prawego pasa ruchu

pobocze
| ~— |
| —_~
I
zakres robét - max 3000 m Pas dzielgcy
100 -120 m
! ' o Q o)
| Ir-\
| / \ pobocze
N
Y]
o
8
| 58 55
[OJ) N
o 8 8 z
0 O Q n -l = X O
2o [SASIKe)
Sare ) 3 3 8' g ) Q
{° z <ga
- ‘@ v ¢ Ne,
g os)
()

-
w

-V

&»
X

Droga o przekroju 2x2 V=100 km/h (obszar niezabudowany)




rys. 14 Roboty szybko postepujace, zajecie pobocza

pobocze
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rys. 15 Roboty szybko postepujace, zajecie lewego pasa ruchu
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rys. 16 Roboty szybko postepujace, zajecie prawego pasa ruchu
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rys. 17 Roboty szybko postepujgce, zajecie pobocza/chodnika oraz czesci pasa ruchu
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Droga o przekroju 1x2 V=90 km/h (obszar niezabudowany)




rys. 18 Roboty szybko postepujgce, zajecie pasa ruchu
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- w przypadku robot wykonywanych recznie maksymalny zakres rob6t 1000 m

Droga o przekroju 1x2 V=90 km/h (obszar niezabudowany)




rys. 19 Roboty szybko postepujgce, zajecie pobocza/chodnika oraz czesci pasa ruchu
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rys. 20 Roboty szybko postepujgce, zajecie pasa ruchu

35
A-12c

A
A

L pobocze/chodn iKXq

zakres robét max 2000 m | |

min. 2,75m

T pobocze/chodnik |

R = ‘
3
g 5 2% 3
N © 1) 033 >
2.0 o 5% =
o ® SEN b R
88 ¢ <gh =
Q
%. N <
O o
< Q
o)
N
o
3

UWAGA!!
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Droga o przekroju 1x2 V=50 (60) km/h (obszar zabudowany)




rys. 21 Odnowa oznakowania poziomego, prace szybko postepujgce, zajecie lewego pasa ruchu
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rys. 22 Odnowa oznakowania poziomego, prace szybko postepujace, zajecie prawego pasa ruchu
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rys. 23 Odnowa oznakowania poziomego, prace szybko postepujace, zajecie pasa awaryjnego
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rys. 24 Odnowa oznakowania poziomego, prace szybko postepujgce, zajecie lewego pasa ruchu
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rys. 25 Odnowa oznakowania poziomego, prace szybko postepujgce, zajecie prawego pasa ruchu
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rys. 26 Odnowa oznakowania poziomego, prace szybko postepujgce, zajecie lewego pasa ruchu
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rys. 27 Odnowa oznakowania poziomego, prace szybko postepujace, zajecie prawego pasa rcuhu
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rys. 28 Odnowa oznakowania poziomego, prace szybko postepujgce, zajecie pasa awaryjnego
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rys. 29 Odnowa oznakowania poziomego, prace szybko postepujgce, zajecie lewego pasa ruchu
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rys. 30 Odnowa oznakowania poziomego, prace szybko postepujace, zajecie prawego pasa rcuhu
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rys. 31 Odnowa oznakowania poziomego, prace szybko postepujgce, zajecie lewego pasa ruchu
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rys. 32 Odnowa oznakowania poziomego, prace szybko postepujgce, zajecie prawego pasa ruchu
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Droga o przekroju 2x2 V=100 km/h (obszar niezabudowany)




rys. 33 Odnowa oznakowania poziomego, prace szybko postepujgce, zajecie lewego pasa ruchu

pobocze

‘

—y————

; e 40-50 m e zakres robot - max 3000 m b

Pas dzielacy

S—

pobocze |

(o]
/ %
Zoqez

pzelod

wg| 02 ‘QZ-/ A
b

pzelod
eyemojew

A

o)

Q

D /
oklezosidzaqez

Aoklezoal

Droga o przekroju 2x2 V=50 (60) km/h (obszar zabudowany)

k.




rys. 34 Odnowa oznakowania poziomego, prace szybko postepujgce, zajecie prawego pasa ruchu
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rys. 35 Odnowa oznakowania poziomego, prace szybko postepujgce, zajecie pasa ruchu

oniec | T-3
B-34

0

B-33
A-12¢

. U-35
AA 12¢
A
,,,:/ T-19
12,0 km1 T-2

\1 L pobocze/chodnik \:1

! zakres robét max 2000 m
| _ -
\ \ t\ pobocze/chodnik |

/
d/
Zzagez

‘ =
N )
g & 3 ‘
ﬁg‘ [} Q 3 2.0
ol . N o 3 oD
5-*‘ S 0O N > ﬂlal_
—] & > > |C gﬁ ’§) s L
- - 1 ® L8 o & ) ]
! w ) o x <
o ) ) ) m gf
3|
a'fi
(2]
N
® w X R
©
UWAGA!!

- ruch pojazdéw ma by¢ kierowany przez uprawnionych do tego pracownikow
- maksymalna dtugo$¢ odcinka z ruchem wahadtowym 500 m

Droga o przekroju 1x2 V=90 km/h (obszar niezabudowany)




rys. 36 Odnowa oznakowania poziomego w osi jezdni, prace szybko postepujgce
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rys. 37 Odnowa oznakowania poziomego, prace szybko postepujace, zajecie pasa ruchu
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Droga o przekroju 1x2 V=50 (60) km/h (obszar zabudowany)




rys. 38 Odnowa oznakowania poziomego w osi jezdni, prace szybko postepujgce
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rys. 39 Roboty krétko trwajgce, zajecie lewego pasa ruchu
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rys. 40 Roboty krétko trwajgce, zajecie prawego pasa ruchu
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rys. 41 Roboty krétko trwajgce, zajecie sSrodkowego pasa ruchu
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rys. 42 Roboty krétko trwajgce, zajecie pasa awaryjnego
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rys. 43 Roboty krétko trwajgce, zajecie lewego pasa ruchu
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rys. 44 Roboty krétko trwajgce, zajecie prawego pasa ruchu
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rys. 45 Roboty krétko trwajgce, zajecie lewego pasa ruchu
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46 Roboty krétko trwajgce, zajecie prawego pasa ruchu
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rys. 47 Roboty krétko trwajgce, zajecie Srodkowego pasa ruchu
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rys. 48 Roboty krétko trwajgce, zajecie pasa awaryjnego
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rys. 49 Roboty krétko trwajgce, zajecie lewego pasa ruchu
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rys. 50 Roboty krétko trwajgce, zajecie prawego pasa ruchu

Pas awaryjny

. |
w
w
w

b t/ zakres robot - max 500 m b Pas dzielacy

|
B
100-200 m
' - o__ o o o _ 4‘
400 m Ca
, 800m | ! K.
| ! | |

NE
\ jpﬁwww
\,

woz 009 te-n

pzelod

Koklezoal

~_|
(008
Q o @)
.. .9 /
Aoklezosidzeqez
pzelod
me/

®
[
B

Droga ekspresowa V=120 km/h




rys. 51 Roboty krétko trwajace, zajecie pobocza
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rys. 52 Roboty krétko trwajgce, zajecie lewego pasa ruchu
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rys. 53 Roboty krétko trwajace, zajecie prawego pasa ruchu
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rys. 54 Roboty krotko trwajgce, zajecie pobocza
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rys. 55 Roboty krétko trwajgce, zajecie lewego pasa ruchu
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rys. 56 Roboty krétko trwajace, zajecie prawego pasa ruchu
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rys. 57 Roboty krotko trwajgce wymagajgce zajecia pobocza/chodnika oraz czesci pasa ruchu

AA-M

\

pobocze/chodnik
| q

_ e

l ' S : | 70-100 m |

| g£| zakres robot - max 500 m ) |
f 280- 300 m = . 250-260 m |

= p - _
. 20-40 m ,
70-100 m - B o C{ ? . .
o
\ \ h\ pobocze/chodnik |

@
-
pPe-N
OOZ-Q\
Oc

1601p BuosS
ebn.p a1oslezid

g
2s
20
[&]

2 5
[T
N ®
o

woz 00 g Lg-n

an

UWAGI II!
-na tablicach ciggtych prowadzgcych U-3d zamontowac
Swiatta ostrzegawcze U-35 w kolorze z6ttym
- dlugosc¢ odcinka robot nalezy dostosowac do natezenia
i warunkéw ruchu

/

/
Aoklezosidzaqez
pzelod

Droga o przekroju 1x2 V=90 km/h (obszar niezabudowany)




rys. 58 Roboty krétko trwajgce wymagajgce zajecia pobocza/chodnika oraz pasa ruchu
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rys. 59 Roboty krétko trwajgce wymagajgce zajecia pobocza/chodnika oraz czesci pasa ruchu
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rys. 60 Roboty krétko trwajgce wymagajgce zajecia pobocza/chodnika oraz pasa ruchu
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rys. 61 Roboty dtugo trwajgce, zajecie lewego pasa ruchu
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rys. 62 Roboty dtugo trwajgce, zajecie prawego pasa ruchu
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rys. 63 Roboty dtugo trwajgce, zajecie sSrodkowego pasa ruchu
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rys. 64 Roboty dtugo trwajgce, zajecie pasa awaryjnego
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rys. 65 Roboty dtugo trwajgce, zajecie lewego pasa ruchu
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rys. 66 Roboty dtugo trwajgce, zajecie prawego pasa ruchu
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rys. 68 Roboty dtugo trwajgce, zajecie lewego pasa ruchu
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rys. 69 Roboty dtugo trwajgce, zajecie prawego pasa ruchu
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rys. 70 Roboty dtugo trwajgce, zajecie srodkowego pasa ruchu
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rys. 71 Roboty dtugo trwajace, zajecie pasa awaryjnego
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rys. 72 Roboty dtugo trwajgce, zajecie lewego pasa ruchu
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rys. 73 Roboty dtugo trwajgce, zajecie prawego pasa ruchu

Pas awaryjny
| — |
| i
I

b b b Pas dzielgcy
X \ 100-120 m
— 300m [T
400 m \ \ o o ac
2000 m u_d"
|
| \ \ Pas awaryjny

iVOVMN

A

Droga ekspresowa V=120 km/h

-
Cc
o

(@]
o
euaIMS emﬁg

oL
o)
Q
o,
Zoqez

Aoklezoal

pzelod

woc 03 q Le-N

©
w
5




rys. 75 Roboty dtugo trwajgce, zajecie lewego pasa ruchu
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rys. 76 Roboty dtugo trwajgce, zajecie prawego pasa ruchu
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rys. 78 Roboty dtugo trwajgce, zajecie lewego pasa ruchu
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rys. 79 Roboty dtugo trwajgce, zajecie prawego pasa ruchu
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rys. 81 Roboty diugo trwajgce wymagajgce zajecia pobocza/chodnika oraz czesci pasa ruchu
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rys. 82 Roboty dtugo trwajgce wymagajgce zajecia pobocza/chodnika oraz pasa ruchu
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Droga o przekroju 1x2 V=90 km/h (obszar niezabudowany)




rys. 83 Roboty dtugo trwajgce, zamkniecie drogi
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rys. 84 Roboty dtugo trwajgce wymagajgce zajecia pobocza/chodnika oraz czesci pasa ruchu
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Droga o przekroju 1x2 V=50 (60) km/h (obszar zabudowany)




rys. 85 Roboty dtugo trwajgce wymagajgce zajecia pobocza/chodnika oraz pasa ruchu
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rys. 86 Roboty dtugo trwajgce, zamkniecie drogi
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