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1. Postanowienia wstepne.

Przedmiotowy Katalog jest zgodny z przepisami prawa zawartymi w;
1) rozporzadzeniu Ministrow Infrastruktury oraz Spraw Wewnetrznych
i Administracji z dnia 31 lipca 2002 r. w sprawie znakdw i sygnatéw drogowych
{Dz. U. Nr 170,poz. 1393 ze zm.} ,

2) rozporzadzeniu Ministra Infrastruktury z dnia 3 lipca 2003 r. w sprawie
szczegblowych warunkéw technicznych dla znakéw i sygnaléw drogowych
oraz urzadzen bezpieczeristwa ruchu drogowego i warunkéw ich umieszczania
na drogach (Dz. U. Nr 220, poz.2181 ze zm.),

3) rozporzadzeniu Ministra Infrastruktury z dnia 23 wrzesnia 2003 r. w sprawie
szczegOtowych warunkéw zarzadzania ruchem na drogach oraz wykonywania

nadzoru nad tym zarzadzaniem (Dz. U. Nr 177 poz. 1729 ze zm.).

Katalog zostal sporzadzony na potrzeby jednostek prowadzacych roboty drogowe
w celu ufatwienia im opracowywania projektow czasowej organizacji ruchu. Typowe
schematy zawarte w Katalogu stuzg tylko i wylacznie jako wzdér do sporzadzania
zgodnych z obowigzujacymi przepisami projektéw organizacji ruchu, przy sporzadzaniu
ktorych nalezy uwzglednic plan sytuacyjny i profil podtuzny drogi uzalezniajac lokalizacje
poszczegdlnych znakéw od widocznosci wynikajacej z geometrii drogi. Projekty
czasowych organizacji ruchu sporzadzone na podstawie schematéw zawartych

w Katalogu muszg byc¢ zgodne z w/w rozporzadzeniami.

2, Zatozenia funkcjonalne uproszczonych schematéw organizacji

ruchu.

Celem nadrzednym wprowadzenia oznakowania na czas robdt na drodze jest
zapewnienie bezpieczeristwa robdt, maksymalnej plynnosci ruchu (efektywnosci
organizacji ruchu) i bezpieczenstwa ruchu drogowego. W celu zapewnienia minimalizacji
utrudnien w ruchu podczas wykonywanych robdt na drodze wyjéciowymi ograniczeniami
predkosci s3:

1) dla autostrad i drég ekspresowych - 80km/h (dopuszcza sie mozliwosd
zastosowania ograniczen predkosci do 60 km/h na odcinkach przewiazek,

wyjazdow z budowy ,itp.),



2) dla drég innych niz wymienione w pkt 1 - 60 km/h (dopuszcza sie mozliwosé
zastosowania ograniczen predkosci do 50 km/h na odcinkach przewiazek,
wyjazdow z budowy, itp.).

Schematy czasowych organizacji ruchu przedstawione w niniejszym Katalogu stuzq
zaréwno do robot trwajacych bardzo krétko (jedna zmiana robocza) jak i do robét
trwajacych dlugo (kilka tygodni), a w przypadku wystapienia awarii (np. przepustu pod
drogg) do czasu jej usunigcia. Kazdorazowo nalezy bra¢ pod uwage ograniczenia
do minimum okresu obwigzywania tymczasowej organizacji ruchu majac na wzgledzie
zaréwno charakter prac, klase drogi, natezenie ruchu, obszar zajety w wyniku robot,
okresy swigteczne, itp.

Wykonanie robdot nawierzchniowych lub innych robdét w pasie drogowym
na drogach dwujezdniowych nie  powinno  powodowad wylaczenia jednej jezdni
na odcinku dluzszym niz 5 000 m. Natomiast catkowita dlugos¢ odcinka wykonywania

robét na drodze jednojezdniowej nie powinna by¢ diuzsza niz 1 000 m .

3. Zasady stosowania oznakowania, urzadzen BRD i prowadzenia
roboét.

Oznakowanie na czas robdt nalezy wykonaé i ustawi¢ zgodnie z wyrmogami
rozporzadzenia o ktérym mowa w pkt 1 poz. 2 . Znaki zastosowane do oznakowania
rob6t musza byé o jedna grupe wielkoséci wyzsza niz stosowane na danym odcinku drogi
(z wyjatkiem autostrad, gdzie stosuje sie znaki wielkie). W zastosowanym oznakowaniu
i urzadzeniach BRD na czas robdt lica znakdéw (tablic) powinny byé wykonane
z zastosowaniem folii odblaskowej typu 2 lub folii pryzmatycznej. Stlupki znakow
zastosowanych do oznakowania na czas robdot powinny mieé ,wyrdznik” w postaci
naklejonego paska z 2oitej folii pryzmatycznej odblaskowo-fluorescencyjnej (zalecane
wymiary: szerokos¢ - 3 cm , dlugosé 50 cm).

Oznakowanie istniejace kolidujace z projektowanym na czas robét nalezy
kazdorazowo zastania¢ lub neutralizowa¢ odpowiednia tasma.

Szerokost jezdni dla tymczasowej organizacji ruchu nie powinna byé mniejsza niz;
a) w przypadku drogi klasy A :

- 3,50 m - dla jednego pasa ruchu,

- dla ruchu dwukierunkowego wymagane jest sporzgdzenie indywidualnego projektu
organizacji ruchu, w ktérym szerokosci paséw ruchu zostang ustalone zgodnie z
wymogami rozporzadzenia, o ktérym jest mowa w pkt 1 poz. 2,

b} w przypadku drogi klasy GP i 5:
- 3,00 m - dla jednego pasa ruchu,



- 6,00m - dla ruchu dwukierunkowego,
b) w przypadku drogi klasy G i drog nizszych klas:

- 2,75 m - dla jednego pasa ruchu,

- 5,50 m -dla ruchu dwukierunkowego.
Dopuszcza sie dla drog klasy GP i S (nieduze natezenie ruchu, stosunkowo maty udziat
pojazdow cigzarowych , brak miejsca, itp. ) minimalng szerokos$¢ pasa ruchu 2,75 m
i jezdni 5,50 m .,

Ruch wahadiowy pokazany na schematach oznakowania moze by¢ prowadzony tylko
w tych przypadkach, gdy zawezony odcinek drogi umozliwi przeprowadzenie istniejacego
na danej drodze ruchu. Zaleca sie aby maksymalna dlugosé¢ odcinka dla ruchu
wahadtowego nie przekraczata kilkudziesieciu metréw. W przypadku koniecznodci nalezy
zapewnic rgczne sterowanie ruchem przez przeszkolone osoby jako najbardziej
efektywna organizacje ruchu.

Szerokosc tymczasowego przejscia dla pieszych wyznaczona znakami P-14
wynosi 4 m. Przy dlugo trwajacej zmianie tymczasowej organizacji ruchu, w przekrojach
miejskich o intensywnym ruchu pieszych mozna zastosowad tymczasowe przejscie
stosujac znak P-10. Tablice kierujace na jeden pas ruchu typu F-21 nalezy wykonad
zgodnie z wymogami konstrukcji znakéw drogowych pionowych zawartymi w
rozporzadzeniu o ktérym jest mowa w pkt 1 poz. 2.

W kaidym przypadku podanym w niniejszym Katalogu nalezy dazyé

do minimalizacji dlugosci odcinkow wylaczonych z ruchu (minimalizacji utrudnien
w ruchu}.
Krawedz robdt musi by¢ szczegdlnie starannie i kompletnie zabezpieczona urzadzeniami
bezpieczenstwa ruchu drogowego. W przypadku koniecznoéci oznakowania krawedzi,
utworzonej poprzez wykop wykonany rownolegle do drogi, konieczne jest dodatkowe
zastosowanie zoitej linii krawedziowej. Naleiy rowniez zapewnid czyszczenie kot
pojazdow wyjeidzajacych z budowy na droge.

Dopuszcza sie (w przypadku obiektywnym) odstepstwo od podanych odleglosci
ustawienia oznakowania w granicach okolo #30 m (dopuszcza sie z uwagi na tuki
picnowe [ poziome wieksze odleglosci dla zapewnienia wiekszej widocznodci
oznakowania). Fala swietina wyznaczajaca skos 1:5 za pomoca tablic typu U-21
lub pachotkéw drogowych typu U-23 ustawionych w odlegtosci max co 3 m moze byé
ustawiona pod innym (bardziej tagodnym skosem - 1:10) poprzez dostawienie kolejnych
elementow typu U-21 lub U-23,

Schematy oznakowania dla robdt szybko postepujacych pokazane na przykladzie
odnowy oznakowania poziomego mozna stosowad réwniez na potrzeby innych robdt
szybko postepujacych wykonywanych w pasie drogowym (nalezy wowczas nie stosowad
tabliczki T-19 ,malowanie pasdw ").



Pojazdy przystosowane do wykonywania robdt na drodze (prac porzadkowych,
remontow, itp.) powinny by¢ wyposazone w:
- zespolong lampe ostrzegawczg ze swiattem zéltym blyskowym - ksenonowym:
- tablicg U-26a lub U-26b, umieszczona z tylu pojazdu.
Z wykazanych na typowych schematach organizacji ruchu niniejszego Katalogu
mozliwosci zastosowania alternatywnych urzadzen zabezpieczajacych naleiy przekreslic
te, ktore nie zostang zastosowane.
W przypadku alternatywy sposcbu odwotania ograniczenn dotyczacych znakow
zakazu nalezy na schemacie zaznaczy<¢ (okresli¢) zastosowane rozwigzanie.
Kazda zastosowana typowa organizacja ruchu w/g niniejszego Katalogu musi
by¢ uprzednio zgtoszona przez jednostke wprowadzajaca organizacje ruchu (Rejon Drog)
do whasciwego organu zarzadzajacego ruchem oraz wlasciwego komendanta Policji

na co najmniej 24 godziny przed ich rozpoczeciem.

W zgloszeniu nalezy podac nastepujace informacje:
- schemat organizacji ruchu z niniejszego Katalogu (jako zalgcznik),
- nr drogi,
- nazwe odcinka drogi (miejscowosc),
- kilometraz odcinka drogi ( jezdni) wytgczonego z ruchu,
- termin wprowadzenia organizacji ruchu na czas robat,

- termin przywrécenia statej organizacji ruchu.

W przypadku koniecznosci zastosowania organizacji ruchu nieprzewidzianej
w niniejszym katalogu nalezy opracowac indywidualny projekt organizacji ruchu
i zatwierdzi¢ zgodnie z obowigzujacym rozporzadzeniem Ministra Infrastruktury z dnia 23
wrzesnia 2003 r. w sprawie szczegblowych warunkéw zarzadzania ruchem na drogach
oraz wykonywania nadzoru nad tym zarzgdzaniem.

Dla robot krotkotrwatych i wymagajacych niewielkiej zajetosci jezdni dopuszcza sie
zatwierdzanie uproszczonej organizacji ruchu w postaci wykorzystania jednego
z typowych schematdéw 2z niniejszego katalogu bez podkladéw sytuacyjnych,
ale uwzgledniajgcego przy ustalaniu odleglosci  ustawienia znakdw widocznosé
na zatrzymanie wynikajaca z geometrii poziomej i pionowej.

Zatwierdzona organizacja ruchu powinna organowi zarzadzajacemu ruchem umozliwiad

nawet po zakonczeniu robot potwierdzenie lokalizacji poszczegdlnych znakow,

Dla robot dluzej trwajacych i wymagajacych wigkszej zajetosci jezdni nalezy
zatwierdzac pelnq organizacje ruchu, w ktérej moina wykorzysta¢ typowy schemat

z niniejszego katalogu, ale juz na podkiadach, tez uwzgledniajacy przy ustalaniu
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odleglosci ustawienia znakéw widocznodé na zatrzymanie wynikajaca z geometrii

poziomej i pionowej.

Dla drog dwujezdniowych w razie koniecznosci przeniesienia na czas robét ruchu
z jednej jezdni na druga a tym samym konieczno$¢ poprowadzenia ruchu w obydwu
kierunkach jedna jezdnig nalezy przewidzie¢ ewentualng koniecznoéé zawezenia
szerokosci poszczegdlnych paséw ruchu | fizycznego rozdzielenia kierunkéw ruchu
przy uzyciu tymczasowych barier ochronnych spetniajgcych wymogi dla tymczasowych

barier ochronnych okreslone w normie PN EN-1317.

4. Oznakowanie i zabezpieczenie rob6t wykonywanych w pasie
drogowym.

SPIS TYPOWYCH PROJEKTOW OZNAKOWANIA
[ ZABEZPIECZENIA ROBOT PROWADZONYCH
W PASIE DROGOWYM

I. Roboty prowadzone na drodze (poboczu) jezdni dwukierunkowej dwupasowej.

1. Projekt oznakowania i zabezpieczenia robot prowadzonych w poboczu jezdni
dwukierunkowej dwupasowej i dopuszczalnej predkosci do 90 km/h.

2. Projekt oznakowania i zabezpieczenia robot prowadzonych przy catkowitym zajeciu
chodnika (pobocza) i kierowaniu ruchu pieszego na druga strone ulicy (drogi)
po istniejgcych | wyznaczonych przejsciach dla pieszych.

3a Projekt oznakowania i zabezpieczenia robot prowadzonych przy calkowitym zajeciu
chodnika (pobocza) i kierowaniu ruchu pieszego na druga strone ulicy (drogi)
po wyznaczonych przejsciach dla pieszych.

3b. Projekt oznakowania i zabezpieczenia robét prowadzonych przy catkowitym zajeciu
chodnika i skierowaniu ruchu pieszego po wylaczonej z ruchu pojazddw czesci
jezdni,

4a  Projekt oznakowania i zabezpieczenia robdt prowadzonych przy jednostronnym
zajeciu jezdni dwukierunkowej dwupasowej i dopuszczalnej predkosci 50 km/h.

4b. Projekt oznakowania i zabezpieczenia robdt prowadzonych przy jednostronnym
zajgciu jezdni dwukierunkowej dwupasowej i dopuszczalnej predkosci 50 km/h
- wersja z zastosowaniem tablicy zamvykajacej typu U-26.

53. Projekt oznakowania i zabezpieczenia robdt prowadzonych przy jednostronnym
zajgciu jezdni dwukierunkowej dwupasowej i dopuszczalnej predkosci powyzej
50 km/h.



5b.

Sc.

10.

11.

12,

13

14.

15.

II.

16a.

16b.

Projekt oznakowania | zabezpieczenia robdt prowadzonych przy jednostronnym
zajeciu jezdni dwukierunkowej dwupasowej i dopuszczalnej predkosci powyiej
50 km/h - wersja z zastosowaniem tablicy zamykajacej typu U-26.

Projekt oznakowania i zabezpieczenia robdt prowadzonych przy jednostronnym
zajeciu jezdni dwukierunkowej dwupasowej i dopuszczalnej predkosci 100 km/h
z wykorzystaniem twardego pobocza do prowadzenia ruchu,

Projekt oznakowania | zabezpieczenia robdt prowadzonych przy jednostronnym
zajgciu jezdni dwukierunkowej dwupasowej i dopuszczalnej predkosci 50 km/h
- zajety caly pas ruchu.

Projekt oznakowania i zabezpieczenia robdt prowadzonych przy jednostronnym
zajeciu jezdni dwukierunkowej dwupasowej | dopuszczalnej predkosci powyzej
50 km/h - zajety caly pas ruchu,

Projekt oznakowania | zabezpieczenia robdt prowadzonych przy jednostronnym
zajeciu jezdni dwukierunkowej dwupasowej i dopuszczalnej predkosci 50 km/h
- dla robdt innych niz nawierzchniowe.

Projekt oznakowania i zabezpieczenia robdt prowadzonych przy jednostronnym
zajeciu jezdni dwukierunkowej dwupasowej i dopuszczalnej predkosci powyzej
50 km/h - dla robét innych niz nawierzchniowe.

Projekt oznakowania | zabezpieczenia robot prowadzonych w Srodku jezdni
dwukierunkowej dwupasowej i dopuszczalnej predkosci 50 km/h.

Projekt oznakowania | zabezpieczenia robdt prowadzonych w Srodku jezdni
dwukierunkowej dwupasowej i dopuszczalnej predkosci powyzej 50 km/h.

Projekt oznakowania | zabezpieczenia robot prowadzonych przy obustronnym
zajeciu czesci jezdni dwukierunkowej dwupasowej | dopuszczalnej predkosci
50 km/h z pozostawieniemn dla ruchu jezdni o szerokosci co najmniej 5,50 m.

Projekt oznakowania | zabezpieczenia robdt prowadzonych przy obustronnym
zajeciu czesci jezdni dwukierunkowej dwupasowej | dopuszczalnej predkosci
powyzej 50 km/h z pozostawieniem dla ruchu jezdni o szerokosci co najmniej
5,50 m.

Projekt oznakowania i zabezpieczenia robot prowadzonych przy zamknieciu drogi
dwukierunkowej dwupasowej i dopuszczalnej predkosci 50 km/h i skierowaniu
ruchu na objazd po tymczasowej drodze zastepcze;j.

Projekt oznakowania i zabezpieczenia robot prowadzonych przy zamknieciu drogi
dwukierunkowej dwupasowej i dopuszczalnej predkosci 90 km/h i skierowaniu
ruchu na objazd po tymczasowej drodze zastepczej.

Roboty prowadzone na drodze (jezdni) dwukierunkowe]j wielopasowe].

Projekt oznakowania i zabezpieczenia robét prowadzonych przy jednostronnym
zajeciu jednego pasa ruchu jezdni dwukierunkowej czteropasowej i dopuszczalnej
predkosci 50 km/h.

Projekt oznakowania i zabezpieczenia robdt prowadzonych przy zajeciu jednego ze
srodkowych  paséw  ruchu na jezdni dwukierunkowej czteropasowe]
i dopuszczalnej predkosci 50 km/h.
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17a.

17b.

18a.

18b.

19a,

15b.

20,

21,

22

23,

24a

24b,

25.

26.

Projekt oznakowania i zabezpieczenia robdt prowadzonych przy jednostronnym
zajeciu jednego pasa ruchu jezdni dwukierunkowej czteropasowej (z utwardzonymi
poboczami) i dopuszczalnej predkosci 50 km/h.

Projekt oznakowania i zabezpieczenia robdt prowadzonych przy zajeciu jednego
ze sSrodkowych pasow ruchu na jezdni dwukierunkowej czteropasowej
(2 utwardzonymi poboczami) i dopuszczalnej predkosci 50 km/h.

Projekt oznakowania i zabezpieczenia robdt prowadzonych przy jednostronnym
zajeciu jednego pasa ruchu jezdni dwukierunkowej czteropasowej i dopuszczalnej
predkosci powyzej 50 km/h.

Projekt oznakowania i zabezpieczenia robot prowadzonych przy zajeciu jednego
ze Srodkowych paséw ruchu na jezdni dwukierunkowej czteropasowej
i dopuszczalnej predkosci powyzej 50 km/h.

Projekt oznakowania i zabezpieczenia robdt prowadzonych przy jednostronnym
zajgciu jednego pasa ruchu jezdni dwukierunkowej czteropasowej (z utwardzonymi
poboczami) i dopuszczalnej predkosci powyzej 50 km /h.

Projekt oznakowania i zabezpieczenia robét prowadzonych przy zajeciu jednego
ze srodkowych paséw ruchu na jezdni dwukierunkowej czteropasowej
(z utwardzonymi poboczami) i dopuszczalnej predkosci powyzej 50 km/h.

Projekt oznakowania i zabezpieczenia robét prowadzonych przy zajeciu dwéch
srodkowych  paséw ruchu na jezdni  dwukierunkowej czteropasowe;j
i dopuszczalnej predkosci 50 km/h.

Projekt oznakowania i zabezpieczenia robdot prowadzonych przy zajeciu dwéch
srodkowych paséw  ruchu na jezdni dwukierunkowej czteropasowej
i dopuszczalnej predkosci powyzej 50 km/h.

Projekt oznakowania i zabezpieczenia robét prowadzonych przy zajeciu dwéch
srodkowych  paséw ruchu na jezdni dwukierunkowej czteropasowej
(z utwardzonymi poboczami) i dopuszczalnej predkosci 50 km/h.

Projekt oznakowania i zabezpieczenia robot prowadzonych przy zajeciu dwdch
srodkowych  paséw ruchu na  jezdni dwukierunkowej  czteropasowej
(z utwardzonymi poboczami) i dopuszczalnej predkosci powyzej 50 km/h.

Projekt oznakowania i zabezpieczenia robét prowadzonych przy jednostronnym
zajeciu dwoch pasow ruchu jezdni dwukierunkowej szeéciopasowej i dopuszczalnej
predkosci 50 km/h.

Projekt oznakowania i zabezpieczenia robdt prowadzonych na $rodku jezdni
dwukierunkowej szesciopasowej | dopuszczalnej predkosci 50 km/h przy
lewostronnym zawezeniu o dwa pasy ruchu jednego kierunku.

Projekt oznakowania i zabezpieczenia robdt prowadzonych przy jednostronnym
zajeciu dwoch paséw ruchu jezdni dwukierunkowej szesciopasowej i dopuszczalnej
predkosci powyzej 50 km/h,

Projekt oznakowania i zabezpieczenia robdt prowadzonych na $rodku jezdni
dwukierunkowej szedciopasowej i dopuszczalnej predkosci powyzej 50 km/h
przy lewostronnym zaweZeniu o dwa pasy ruchu jednego kierunku.



ITI. Roboty prowadzone na drodze (jezdni) dwujezdniowej o dwéch i trzech

27a,

27b.

28a.

28b.

29a.

29b.

30a.

30b.

30c.

31la.

31b.

31c.

32,

33a.

pasach ruchu na danej jezdni.

Projekt oznakowania i zabezpieczenia robdt prowadzonych przy prawostronnym
zajgciu czesci jezdni jednokierunkowej o dwdéch pasach ruchu i dopuszczalnej
predkosci 70 km/h.

Projekt oznakowania i zabezpieczenia robdt prowadzonych przy lewostronnym
zajeciu czgsci jezdni jednokierunkowej o dwdch pasach ruchu i dopuszczalnej
predkosci 70 km/fh.

Projekt oznakowania i zabezpieczenia robdt prowadzonych przy prawostronnym
zajeciu czesci jezdni jednokierunkowej o dwéch pasach ruchu i dopuszczalnej
predkosci z przedzialu 70 do 100 km/h.

Projekt oznakowania i zabezpieczenia robdt prowadzonych przy lewostronnym
zajeciu czesci jezdni jednokierunkowej o dwoch pasach ruchu i dopuszczalnej
predkosci z przedziatu 70 do 100 km/h.

Projekt oznakowania i zabezpieczenia robdt prowadzonych przy prawostronnym
zajeciu czesci jezdni jednokierunkowej o dwdéch pasach ruchu i dopuszczalnej
predkosci 110 km/h.

Projekt oznakowania | zabezpieczenia robdt prowadzonych przy lewostronnym
zajeciu czesci jezdni jednokierunkowej o dwoch pasach ruchu | dopuszczalnej
predkosci 110 km/h.

Projekt oznakowania i zabezpieczenia robdt prowadzonych przy prawostronnym
zajeciu czesci jezdni jednokierunkowej o trzech pasach ruchu i dopuszczalnej
predkosci 110 km/h.

Projekt oznakowania i zabezpieczenia robdt prowadzonych przy lewostronnym
zajeciu czesci jezdni jednokierunkowej o trzech pasach ruchu i dopuszczalnej
predkosci 110 km/h.

Projekt oznakowania i zabezpieczenia robdt prowadzonych na érodku  jezdni
jednokierunkowej o trzech pasach ruchu i dopuszczalnej predkosci 110 km/h.

Projekt oznakowania i zabezpieczenia robdt prowadzonych przy prawostronnym
zajeciu czesci jezdni jednokierunkowej o trzech pasach ruchu i dopuszczalnej
predkosci dla autostrady (130 km/h).

Projekt oznakowania | zabezpieczenia robodt prowadzonych przy lewostronnym
zajeciu czesci jezdni jednokierunkowej o trzech pasach ruchu i dopuszczalnej
predkosci dla autostrady (130 km/h).

Projekt oznakowania i zabezpieczenia robét prowadzonych na srodku  jezdni
jednokierunkowej o trzech pasach ruchu i dopuszczalnej predkosci dla  autostrady
{130 km/h).

Projekt oznakowania i zabezpieczenia robét prowadzonych na pasie awaryjnym
i poboczu jezdni autostrady (130 km/h).

Projekt oznakowania i zabezpieczenia robét prowadzonych przy prawostronnym
zajgciu czgsci jezdni jednokierunkowej o dwoéch pasach ruchu i dopuszczalnej
predkosci dla autostrady (130 km/h).

1o



33b.

34a,
34b.

35a,
35b.

36a,
36b.

Projekt oznakowania i zabezpieczenia robdt prowadzonych przy lewostronnym
zajeciu czgsci jezdni jednokierunkowej o dwéch pasach ruchu i dopuszczalnej
predkosci dla autostrady (130 kmy/h).

Projekt oznakowania i zabezpieczenia robot prowadzonych przy zamknieciu jednej
jezdni drogi dwujezdniowej | dopuszczalnej predkosci z przedziatu 50 do 70 km/h.

Projekt oznakowania i zabezpieczenia robdt prowadzonych przy zamknieciu jednej
jezdni drogi dwujezdniowej i dopuszczalnej predkosci z przedziatu 70 do 100 km/h.

Projekt oznakowania i zabezpieczenia robdt prowadzonych przy zamknieciu jednej
Jezdni drogi dwujezdniowe]j | dopuszczalnej predkosci 110 km/h.

IV. Oznakowanie robdt szybko postepujacych.

37.

38.

39.

40,

41,

42,

43.

44,

45.

46a.

46b.

47a.

47b.

Schemat  oznakowania robdt przy odnowie oznakowania poziomego
(linii segregacyjnej) lub innych robdt na drodze jedno-jezdniowej.

Schemat  oznakowania robdt przy odnowie oznakowania poziomego
(linii krawedziowej) lub innych robdt na drodze jedno-jezdniowej.

Schemat  oznakowania robdt przy odnowie oznakowania poziomego
(linii krawedziowej) lub innych robét na drodze dwujezdniowe;j.

Schemat oznakowania robdt przy odnowie oznakowania poziornego ({linii
wewngtrznej krawedziowej i segregacyjnej) lub innych robdt na drodze
dwujezdniowej.

Schemat oznakowania robodt przy odnowie oznakowania poziomego (przejscia dla
pieszych) lub innych robot na drodze dwujezdniowej.

Schemat oznakowania robot przy odnowie oznakowania poziomego (przejscia dla
pieszych) lub innych robdt na drodze jedno-jezdniowej.

Schemat oznakowania robot przy odnowie oznakowania poziomego (linii
wewnetrznej krawedziowej i segregacyjnej) lub innych robdt na drodze
jednokierunkowej trzy-pasowej.

Schemat oznakowania robot na czas wykonywania badan technicznych drogi
i dopuszczalnej predkosci 50 km/h - na drodze jedno-jezdniowe;j.

Schemat oznakowania robdt na czas wykonywania badan technicznych drogi
i dopuszczalnej predkosci 90 km/h - na drodze jedno-jezdniowe;j.

Schemat oznakowania robdét na czas wykonywania badan technicznych drogi
i dopuszczalnej predkosci 70 km/h - na drodze dwujezdniowej (pas prawy).

Schemat oznakowania robot na czas wykonywania badan technicznych drogi
i dopuszczalnej predkosci 70 km/h - na drodze dwujezdniowej (pas lewy).

Schemat oznakowania robdt na czas wykonywania badan technicznych drogi
i dopuszczalnej predkosci 100 km/h - na drodze dwujezdniowej (pas prawy).

Schemat oznakowania robét na czas wykonywania badan technicznych drogi
i dopuszczalnej predkosci 100 km/h - na drodze dwujezdniowej (pas lewy).



5. Rysunki i konstrukcje tablic.
Tablice wczes$nie ostrzegajgce

Blyskowy lub pulsujacy sygnalizator wezesnego ostrzegania o Srednicy 300 mm
(2 sztuki) nadajacy sygnaly w kolorze 26ltym z czgstotliwoscia 30 + 5 blyskéw/min

{do zastosowania we wszystkich schemata t wykorzystywana przedmiotowa tablica)
* [ ]
%k g vy

O
UWAGA! ]

282 mm (210 mm)

282 mm (210 mm)

600 mm

Wymiar 282 mm dolyczy wszystkich drog dwujezdniowych.

Wymiar 210 mm dolyczy drég jednojezdniowych.



Konstrukcje tablic wczesnie ostrzegajacych
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Tablice typu F-21 do redukcji paséw ruchu

)




Konstrukcje tablic typu F-21 do redukcji paséw ruchu
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Tablice kierujgce pieszych

strong ulicy
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6. Schematy oznakowania.
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Projekt oznakowania | zabezpieczenia robot
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dwupasowsj | dopuszczainej predkosci

Da 90 km/h,

| pobocze

U-20e

v/—

F 1202
L.I-21b’ i N N

150 - 300m
50 - 100m

Vg0

50<V<90




byl =
— e — -
g e r/r
£ sl
&l E Py
- | =
L=
2| £
=]
A
=
E
HE:
=
(1=
S I el ricd
B - b oy
N—— P14 )
Tymczasowe /
przejicie dla pieszych
§le
[ 1=
e
Bg
i LR A e
(=)
Bl
e
L=]
£
E
o
L=
-
v
i R

a |

Projekt oznakowania i zabezpieczenia robdt
prowadzonych przy cafkowitym zajeciu chodnika
(pobocza) i kierowaniu nuchu pieszego na drugg
strong ulicy (drogi) po istniejacych | wyznaczanych
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Projekt oznakowania i zabezpieczenia robdl
prowadzonych przy cafkowitym zajeciu
chodnika (pobocza) i kierowaniu ruchu pieszego
na drugq strong ulicy (drogi) po wyznaczonych
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3b

Projekt oznakowania i zabezpieczenia robdt
prowadzonych przy calkowitym zajeciu
chodnika i skierowaniu ruchu pieszego po
wylaczonej z ruchu pojazddw czesci jezdni.
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4b
V=50 km/h

Projekl oznakowania i zabezpleczenia robot

prowadzonych przy jednostronnym zajeciu jezdni
dwukierunkowej dwupasowe] i dopuszczalnej

e predkodcl 50 kmh - wersja z zastosowaniem
tablicy zamykajacaj typu LI-26.
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Projekt oznakowania | zabezpieczenia robdt
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Projekt oznakowania i zabezpieczenia robot
prowadzonych przy jednostronnym zajeciu jezdni
dwukierunkowej dwupasowej i dopuszczalng
predkoscl 50 kmh - zajety caly pas ruchu.
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Projekl oznakowania i zabezpieczenia robdl
prowadzonych przy jednostronnym zajeciu jezdni
dwukierunkowe] dwupasowe] | dopuszczalnej
predkosci powylej 50 km/h - zajety caly pas ruchu.
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Frojekt oznakowania | zabezpleczenia robdt
prowadzonych przy jednostronnym zajgciu jezdni
dwukierunkowe] dwupasowesj i dopuszczalne]
predkosci powyej 50 km'h - dia robdl innych
niz nawierzchniowe.
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Projekt oznakowania i zabezpieczenia robot
prowadzonych w Srodku jezdni dwukierunkowej
dwupasows] i dopuszczalnej predkosci 50 kmvh.
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Projekt oznakowania i zabezpieczania robdt
prowadzonych w Srodku jezdni dwukierunkowsj
dwupasowe] | dopuszczalnej predhkosci powyie]
50 km/h.
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Projekl oznakowania | zabezpieczenia robot
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Frojekl cznakowania | zabezpieczenia robdt
prowadzonych przy obustronnym zajeciu czesci
jezdni dwukierunkowe] dwupasowa]

i dopuszczalne] predkosdci powyie] 50 kmh
z pozostawieniem dla ruchu jezdni o szerokosci
co najmnie 5,50 m.
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Projekt cznakowania i zabezpieczenia robdt
prowadzonych przy zamknigciu drogl
dwukierunkowej dwupasowej i dopuszczalnej
predkosci 50 km/h i skierowaniu ruchu na objazd
po tymeczasowe] drodze zastepczej.
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Projekt oznakowania | 2abezpieczenia robot
prowadzaonych przy jednostronnym zajgciu
jednego pasa ruchu jezdni dwukierunkowe]
czleropasowe] | dopuszczalne] predkodci 50 km'h.
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Projekt oznakowania i zabezpieczenia robol
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Projekt oznakowania i zabezpieczenia robol
prowadzonych przy zajeciu jednego

ze Srodkowych pasdw ruchu na jezdni
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Projekt cznakowania i zabezpleczenia robdt
prowadzonych przy jednostronnym zajeciu
jednego pasa ruchu jezdni dwukigrunkowe;
czteropasowej (z utwardzonymi poboczami)
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V= 50/60 km/h

Projekt oznakowania i zabezpieczenia robot
prowadzonych przy zajgciu dwdch &rodkowych
pasdw ruchu na jezdni dwukierunkowsj
czleropasowej | dopuszczalne] predkodci 50 kinvh,
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Projekt oznakowania | zabezpieczenia robol
prowadzonych prey zajgciu dwich Srodkowych
pasdw ruchu na jezdni dwukierunkowe]
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Projekl oznakowania i zabezpleczenia robdl
prowadzonych przy zajeciu dwbch srodkowych
pasdw ruchu na jezdni dwukierunkowej
czteropasowej (z ubwardzonymi poboczami)
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Projekt oznakowania | zabezpieczenia robal
prowadzonych przy jednostronnym zajeciu dwbch
pasdw ruchu jezdni dwukierunkowe|
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Projekt oznakowania | zabezpeczenia robdl
prowadzonych na srodku jezdni dwukierunkowe]
szefciopasowe] | dopuszczalngj predkodci 50 kmh
przy lewostronnym zawezeniu o dwa pasy ruchu
jednego kierunku.
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Projekt oznakowania | zabezpieczenia robdt
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Prajekt cznakowania | zabezpieczenia robot
prowadzonych przy prawostronnym zajgciu czesci
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Projekt oznakowania i zabezpieczenia robdt
prowadzonych przy prawostronnym zajeciu czesc
jezdni jednokierunkowej o trzech pasach ruchu
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Projakt oznakowania i zabezpieczenia robot
prowadzonych przy lewostronnym zajeciu czesci
jezdni jednekierunkowej o trzech pasach ruchu
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Projekt oznakowania | zabezpieczenia robat
prowadzanych przy prawostronnym zajeciu czescl
jezdni jednokierunkowe] o rzech pasach ruchu
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Projekt oznakowania i zabezpieczenia robol
prowadzonych na pasie awangnym i poboczu
jezdni autostrady (130 km/h).
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- Projekl oznakowania i zabezpleczenia robot
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jezdni jednokierunkowej o dwdch pasach ruchu
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(130 km/h).

Projekt oznakowania i zabezpleczenia robdt
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i dopuszczalnej predkosci dia aulostrady

U-35a

100 - 150m

rd
o

150 - 200m

S " = - i i

300 m

400 m

800 m

2000 m



34a

70=V=50 km/h

Projekl oznakowania i zabezpieczenia robét
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Projekl oznakowania | zabezpeczenia robot
prowadzonych przy zamknigciu jednej jezdni drogi
dwujezdniowej | dopuszczalne] predkosc
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Projekt oznakowania | zabezpieczenia robot
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drogi dwujezdniowej | dopuszczalnej predkosci
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1002V>70 kmih

Projekt oznakowania i zabezpleczenia robot
prowadzonych przy zamknigciu jedne] jezdni
drogi dwujezdniowe] | dopuszczalne] predkosc
z przedziatu 70 do 100 km/h,
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36a
V=110 km/h

110 kmvh.

Projekl oznakowania i zabezpieczenia robdt
prowadzonych przy zamknigciu jednej jezdni
drogi dwujezdniowe] i dopuszczalnej predkosci
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V=110 km/h

110 kmih.

prowadzonych przy zamknieciu jednej jezdni

Projekl oznakowania i zabezpleczenia robot
drogi dwujezdniowe] i dopuszczalnej predkodc
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V=50 km/h

Schemat oznakowania robdt przy odnowle
oznakowania poziomego (linll segregacyine])
lub innych robét na drodze jednojezdniowej.
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V=80 km/h

Schemat oznakowania robdt przy odnowie
oznakowania poziomego (linii krawedziowe|)
lub innych robdt na drodze jednojezdniowe].
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V=100 km/h

Schemat oznakowania robdt przy odnowie
oznakowania poziomego (linii krawedziowej)
lub innych robdt na drodze dwujezdniowe].
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V=100 km/h

Schemal oznakowania robét przy odnowie
oznakowania poziomego (linii wewnetrzna]
krawgdziowej | segregacyjnej)

lub innych robdt na drodze dwujezdniowaj.
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V=70 km/h

Schemalt oznakowania robdl przy odnowhe
oznakowania poziomeqo (przejicia dla pieszych)
lub innych robdt na drodze dwujezdniowa).
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V=50 km/h

Schemat oznakowania robdt przy odnowie
oznakowania poziomego (przejicia dla pleszych)
lub innych robdt na drodze jednojezdniowej.
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V=110 km/h

Schemat oznakowania robdt przy odnowie
oznakowania poziomego (linii wewnelzne]
krawedziowe] | segregacyjne]) lub innych robot
na dredze jednokierunkowej trzypasowe].
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V=50 km/h

Schemal oznakowania robdt na czas
wykonywania badan lechnicznych drogi -
na drodze jednojezdniows],

T Lampy bipskowe oetrzegawizae

T— Poard plolazowy

min. 50m

_ Paojard z urzgdzeniem pomisroaym

Moaysca badsnia (np odwartu)

i pachodo drogowe w odslecath B
h'u_23; rigwisryeh nid 10m E
(przy srybeo pastgpuazych 4

pomisrach nia 55 slosowang] €

E

"




45
V=90 km/h

Schemat oznakowania robdl na czas
wykonywania badan technicznych drogi -
na drodze jednojezdniowei.
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V=70 km/h

Schemal oznakowania robot na czas
wykonywania badan lechnicznych drogi -
na drodze dwujezdniowej (pas prawy).
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V=70 km/h

Schemal oznakowania robdt na czas
wykonywania badar technicznych drogi -
na drodze dwujezdniowe] (pas lewy).
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V=100 km/h

Schemal oznakowania robdt na czas
wykonywania badan technicznych drogi -
na drodze dwujezdniowe] (pas prawy).
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47b
V=100 km/h

Schemat oznakowania robdt na czas
wykonywania badafi technicznych drogi -
na drodze dwujezdniowe] (pas lewy).
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