PREZYDENT MIASTA KRAKOWA

IR-03.7221.1368.2024 Krakéw, dnia 15 LIS. 202

ZDMK Zarzad Drég Miasta Krakowa
ul. Centralna 53
31-586 Krakow

UPROSZCZONEGO PROJEKTU CZASOWEJ ORGANIZACJI RUCHU ZAWIERAJACEGO
SCHEMATY ZABEZPIECZENIA POWTARZALNYCH ROBOT UTRZYMANIOWYCH PRZEZ
ZARZAD DROG MIASTA KRAKOWA NA DROGACH PUBLICZNYCH NA TERENIE MIASTA
KRAKOWA.

Na podstawie art. 10 ust. 6 ustawy z dnia 20 czerwca 1997 r. Prawo o ruchu drogowym ( Dz.U. z 2024
r. poz. 1251), § 3 ust. 1 pkt 3, § 8 ust. 2 pkt 1 lit. b) oraz § 8 ust. 7 rozporzadzenia Ministra Infrastruktury z
dnia 23 wrzeénia 2003 r. w sprawie szczegétowych warunkéw zarzadzania ruchem na drogach oraz
wykonywania nadzoru nad tym zarzadzaniem (Dz.U. z 2017 roku poz. 784) oraz Upowaznienia Prezydenta
Miasta Krakowa nr 353/2019 z dnia 21.03.2019 r. do zatwierdzania projektéw organizacji ruchu,
podejmowania czynnosci zwigzanych zzarzadzamem ruchem, wydawania w imieniu Prezydenta Miasta
Krakowa decyzji administracyjnych, postanowuen uzgodnlen po rozpatrzeniu ztozonego wniosku,,

ZATWIERDZAM CZASOWA ORG‘ANlZACJE RUCHU
|>| "W CALOSCF
\\w\ zezmianamis

- wrysowanymi kolorem czerwonym ng“t‘lp,l,gﬁié’vsytggcyjnym projektu organizacji ruchu,

- na ulicach o podwyzszonych predkosciach zastosowac "fale swietlng” lub tablice ostrzegawcza
U-26,

oraz ze wskazaniem nastepujacych uwag dotyczacych wdrozenia organizacji ruchu:

1. Dojazd do prowadzonych robét nalezy przeprowadzi¢ zgodnie z istniejacym oznakowaniem.

2. Prace utrzymaniowe nalezy wykonywaé poza godzinami szczytu komunikacyjnego lub w porze nocne;j.

3. Prace utrzymaniowe zwiazane z wykonaniem oznakowania poziomego, nalezy wykonywal w porze

nocnej w godzinach 22:00 do 05:00, a takze w weekendy.

Nalezy zachowa¢ minimalna szeroko$¢ jezdni 2,75, a na ulicach po ktérych kursuje komunikacja - 3m.

Minimalna szerokos¢ ciagdw pieszych -1,5m. Dopuszcza sig lokalne zawezenia do 1,25m.

Na czas wykonywania prac zapewni¢ uprawnione osoby do kierowania ruchem i przeprowadzania

pieszych.

7. W obrebie skrzyzowan kierowanie ruchem, nalezy prowadzi¢ przez osoby posiadajace stosowne
uprawnienia.

8. Przy zgtoszeniu robét, nalezy w zataczniku wpisac¢ wg. ktérego schematu beda prowadzone prace.

9. Woprowadzane oznakowanie nalezy skoordynowac z ewentualnymi istniejagcymi czasowymi organizacjami
ruchu.

10. Oznakowanie istniejace, kolidujace z projektowanym, na czas rob6t nalezy bezwzglednie kazdorazowo
zastania¢ w sposéb niepowodujacy uszkodzenia, ani obnizenia jego parametréw technicznych, pamietajac
kazdorazowo o jego odstonieciu po zakoriczeniu robot.

11. Wykonywane prace nie moga utrudnia¢ obstugi przystankéw KMK.

12. Nalezy uwzgledni¢ czasowe miejsca parkowania dla oséb niepetnosprawnych.
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Na ciggach drég, na ktorych w zwiazku z wykonywaniem prac utrzymaniowych bedzie obowigzywat
,zakaz zatrzymywania sie” (znak B-36), nalezy pod istniejacymi znakami D-18/D-18a/D-19/D-20 co
najmniej na 5 dni przed wytaczeniem parkingu doda¢ tabliczke ,\W dniu.......... w godz......... miejsca
parkingowe niedostepne”.

Nalezy dazy¢ do minimalizacji dtugosci odcinkéw wytaczonych z parkowania.

Na tabliczce do znakéw B-36 nalezy wpisa¢ konkretng date wprowadzenia organizacji ruchu oraz
zakoriczenia z informacja, ze dotyczy réwniez miejsc wyznaczonych (B-36 moze obowiazywac wytacznie
na czas prowadzenia prac, nie dopuszcza sie wyznaczania godzin i dat obowigzywania znakéw, w ktérych
nie bedzie prowadzonych prac).

Znaki B-36 z tabliczkami nalezy ustawi¢ co najmniej z pieciodniowym wyprzedzeniem, przed ich
obowiazywaniem.

W sytuacjach awaryjnych wykonawca ma obowiazek umozliwi¢ catodobowy przejazd pojazdom
uprzywilejowanym, ratunkowym oraz dojazd i dojscie do obiektéw znajdujacych sie w rejonie
prowadzonych prac.

Przy wystapieniu koniecznosci przetaczenia sygnalizacji w tryb zétty migowy na skrzyzowaniach objetych
pracami, z uwagi na specyfike ruchu wykonawca prac zobowiagzany jest do wprowadzenia tych zmian z
jednoczesnym wczeéniejszym uzgodnieniem z Wydziatem Miejskiego Inzyniera Ruchu UMK oraz

- bezwzglednym zapewnieniem sterowania ruchem przez organ do tego uprawniony.
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Czasowa organizacja ruchu wprowadzona w rejonie miejsc sterowanych sygnalizacjg swietlng powinna
by¢ wykonana bezwzglednie w taki sposdb, aby urzadzenia zabezpieczajace nie utrudniaty dojscia do
przyciskow oraz nie zastaniaty widocznosci nadawanych sygnatéw swietlnych.

Prace realizowane w rejonie skrzyzowania z sygnalizacjg $wietlng nalezy wykonywa¢ tak, aby nie
uszkodzi¢ istniejacej infrastruktury od sygnalizacji $wietinej; za wszelkie uszkodzenia i awarie urzadzen
oraz kanalizacji teletechnicznych nalezacych do sygnalizacji $wietinej wynikie z wykonywanych prac
remontowych odpowiada Wykonawca robét, ktéry ponosi koszt naprawy uszkodzerh powstatych w
trakcie prowadzenia prac.

W przypadku uszkodzenia petle indukcyjne umieszczone w jezdni nalezy odtworzyé niezwtocznie po
zakoriczeniu prac (do 48h od zakorczenia robét nalezy wykona¢ petle w celu przywrécenia petnej
funkcjonalno$ci zmiennoczasowej sygnahzaql swnetlnej)

Rozpoczecie oraz zakoriczenie wykonywania prac kohdu;acych z urzadzeniami nalezacymi do sygnalizacji
Swietlnej nalezy zgtosi¢ do ZDMK (DZ|a’r Infrastruktury TeIetechmczneJ) na minimum 2 dni wcze$niej.

W przypadku zmian programowych w sterowniku sygnahzaql Swietlnej lub przetgczenia sygnalizacji
$wietlnej w tryb z6tty migajacy, nalezy te zmiany Wprowad2|c przy udziale: firmy utrzymujacej sygnalizacje
$wietlng na danym skrzyzowaniu, odpownedmalnego mspektora Wydziatu Miejskiego Inzyniera Ruchu
UMK, jak réwniez inspektora ZDMK z adnotacjag w k5|azce eksploatacyjnej danego skrzyzowania.

W przypadku prac wptywajacych na funkqonowame komunikacji miejskiej, nalezy opracowa¢ odrebny
projekt z uzyskaniem niezbednych opinii z Zarzadu Drég Miasta Krakowa, Wydziatu Ruchu Drogowego
Komendy Miejskiej Policji (w przypadku drég o kategorii wyzszej niz gminne) oraz Zarzadu Transportu
Publicznego.

Dla robét dtugo trwajacych, nalezy zatwierdzi¢ indywidualny projekt organizacji ruchu. Projekt musi by¢
opracowany na planach sytuacyjnych zawierajacych inwentaryzacje istniejgcego oznakowania,
uwzgledniajac przy ustawieniu oznakowania jego dostrzegalnosé wynikajaca z geometrii i profilu drogi.
Kazdorazowo nalezy bra¢ pod uwage ograniczenia do minimum okresu obwigzywania czasowej
organizacji ruchu majac na wzgledzie, w szczegoélnosci: charakter prac, klase drogi, nateZenie ruchu, obszar
zajety w wyniku robét, okresy $wiateczne, pore nocng, inne okresy wzmozonego ruchu.

Kazda zastosowana organizacja ruchu wg danego schematu wymaga zawiadomienia przez jednostke
wprowadzajaca organizacje ruchu (np. zarzadce drogi) wtasciwego organu zarzadzajacego ruchem oraz
wiaéciwego komendanta Policji, co najmniej na 24 godziny w przypadku prowadzonych robét zwigzanych
z utrzymaniem drogi, niewymagajacych catkowitego zamkniecia jezdni dla ruchu pojazdéw
samochodowych, ktdre wymagaja zmian w organizacji ruchu wytacznie w czasie wykonywania prac.

W przypadku koniecznosci zastosowania organizacji ruchu nieprzewidzianej w zatwierdzonym projekcie,
nalezy opracowaé indywidualny projekt organizacji ruchu, ktéry wymaga zatwierdzenia zgodnie
Z obowigzujacymi przepisami dotyczacymi szczegdtowych warunkéw zarzadzania ruchem na drogach
publicznych.

W przypadku prowadzenia prac poza pasem drogowym drég publicznych ulicy nalezy uzyska¢ zgode
wiascicieli terenu na wykonywanie robot.
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Przed przystapieniem do wykonywania rob6t nalezy poinformowad mieszkancow oraz wszystkie
podmioty gospodarcze umiejscowione w obszarze prac o mozliwych utrudnieniach w dojezdzie i dostepie
do posesji oraz terminie rozpoczecia i sposobie robét.

Prace wykonywane w obrebie wejé¢ i wjazdéw do posesji nalezy wczesniej uzgodni¢ z wtascicielami
posesji.

Znaki i urzadzenia bezpieczenstwa ruchu drogowego nalezy wykona¢ i ustawi¢ zgodnie
z rozporzadzeniem Ministra Infrastruktury z dnia 3 lipca 2003r. w sprawie szczeg6towych warunkoéw
technicznych dla znakéw i sygnatéw drogowych oraz urzadzen bezpieczerstwa ruchu drogowego
i warunkéw ich umieszczania na drogach (Dz.U. z 2019 roku poz. 2311 z pézn. zm.).

W przypadku posadowienia oznakowania pionowego w gruncie nalezy zwrdci¢ szczegélng uwage na
podziemna infrastrukture w tym w szczegélnosci nalezaca do sygnalizacji $Swietlnej oraz system
korzeniowy roélin, aby nie spowodowac uszkodzen.

Wszystkie elementy czasowej organizacji ruchu powinny by¢ stale kontrolowane i w razie koniecznosci
korygowane do stanu ustalonego w niniejszym zatwierdzeniu;

W trakcie prowadzenia prac nalezy zachowaé mozliwos¢ dojscia do parkomatéw. Wszelkie koszty
zwiazane z przeniesieniem parkomatu, ograniczeniem dostepu lub jego przechowywaniem,
inwestor/wykonawca, winien uzgodni¢ z operatorem Strefy Ptatnego Parkowania.

Za realizacje powyzszych uwag odpowiedzialny jest wykonawca robot.

Jednoczeénie okreélam termin, w ktérym powinna zostaé¢ wprowadzona zatwierdzona czasowa organizacja
ruchu - 12 miesiecy od daty zatwierdzenia oraz termin na przywrécenie poprzedniej statej organizacji ruchu
-14.11.2025.

Brak zawiadomienia o wprowadzeniu organizacji ruchu w okreslonym powyzej terminie skutkuje utrata
waznoéci zatwierdzonej organizacji ruchu zgodnie z § 12 ust. 4 rozporzadzenia Ministra Infrastruktury z dnia
23 wrzeénia 2003 r. w sprawie szczegétowych warunkéw zarzadzania ruchem na drogach oraz wykonywania
nadzoru nad tym zarzadzaniem.

JEDNOCZESNIE INFORMUJE, ZE:

1.

Otrzymuija
1 x Adresat + 1 egz. Projektu
1 xa/a + 1 egz. Projektu

Zgodnie z § 12 ust.2 rozporzadzenia Ministra Infrastruktury z dnia 23 wrzeénia 2003 r. w sprawie
szczegbtowych warunkéw zarzadzania ruchem na drogach oraz wykonywania nadzoru nad tym
zarzadzaniem, jednostka wprowadzajaca organizacje ruchu zobowiazana jest do zawiadomienia organu
zarzadzajacego ruchem, zarzadu drogi oraz wtasciwego komendanta Policji o terminie jej wprowadzenia,
co najmniej na 24 godziny przed ich rozpoczeciem. Organizacja ruchu moze by¢ wprowadzona pod
warunkiem braku sprzeciwu ze strony organu zarzadzajacego ruchem.

W przypadku, gdy zmiana organizacji ruchu bedzie miata wptyw na dziatanie komunikacji publicznej,
o terminie jej wprowadzenia nalezy rowniez powiadomi¢ Zarzad Transportu Publicznego.

Organ zarzadzajacy ruchem w ramach nadzoru w zakresie bezpieczenstwa ruchu i jego efektywnosci
moze wprowadzi¢ w trakcie realizacji i obowiazywania niniejszej organizacji ruchu - niezbedne zmiany
konieczne do dostosowania jej do warunkéw ruchu. Jednostka wprowadzajaca organizacje ruchu ma
obowiazek uwzgledni¢ zmiany, aich wprowadzanie nie moze trwa¢ dtuzej niz: 24 godziny (dla
oznakowania lub/i urzadzen brd) lub 5 dni roboczych (dla sygnalizacji $wietinych) od momentu otrzymania
informacji o wprowadzonej zmianie.

Zatwierdzenie dotyczy drég publicznych na terenie miasta Krakowa, z wyjatkiem autostrad idrog
ekspresowych. Wprowadzenie zmian w organizacji ruchu na innych terenach niz droga publiczna nalezy
uzgodni¢ z wtascicielem (zarzadca terenu).

Niniejsze zatwierdzenie jest wazne wytacznie z opieczetowanymi zatacznikami graficznymi, stanowigcymi
jego integralng czesc.

Zgodnie z art. 20 pkt. 7) ustawy z dnia 21 marca 1985 r. o drogach publicznych (Dz.U.z 2024 r. poz. 320)
za koordynacje robét w pasie drogowym odpowiada zarzadca drogi (ZDMK).







1. PODSTAWA OPRACOWANIA:
Sposéb oznakowania robét opracowano na podstawie:

[1] Ustawa z dnia 21 marca 1985 r. o drogach publicznych (t.j. Dz. U. z 2024 r. poz. 320),;

[2] Ustawa z dnia 20 czerwca 1997 r. - Prawo o ruchu drogowym (t.j. Dz. U. z 2024 r. poz. 1251);

[3] Rozporzadzenie Ministra Infrastruktury z dnia 23 wrzesnia 2003 r. w sprawie szczegétowych warunkéw
zarzadzania ruchem na drogach oraz wykonywania nadzoru nad tym zarzadzaniem
(t.j. Dz. U.z 2017 r. poz. 784);

[4] Rozporzadzenie Ministra Infrastruktury z dnia 24 czerwca 2022 r. w sprawie przepiséw techniczno-
budowlanych dotyczacych drég publicznych (Dz. U. poz. 1518).

[5] Rozporzadzenie Ministréw Infrastruktury Oraz Spraw Wewnetrznych i Administracji z dnia 31 lipca 2002 r.
w sprawie znakéw i sygnatow drogowych (t.j. Dz. U. z 2019 r. poz. 2310 z pdzn. zm.);

[6] Rozporzadzenie Ministra Infrastruktury z dnia 3 lipca 2003 r. w sprawie szczegdtowych warunkéw
technicznych dla znakdw i sygnatéw drogowych oraz urzadzen bezpieczenstwa ruchu drogowego i warunkéw
ich umieszczania na drogach (t.j. Dz. U. z 2019 r. poz. 2311 z p6zZn. zm.).

2. CEL OPRACOWANIA:

Projekt zostat sporzadzony na potrzeby Zarzadu Drég Miasta Krakowa jako obowigzek podstawowy zarzadcy drogi
w mysl art. 20 Ustawy [1].

Przedmiotem projektu jest okreslenie warunkéw, zasad oznakowania i zabezpieczenia robét krétko trwajacych, tzn.
prowadzonych w jednym miejscu nieprzerwanie nie dtuzej niz 1 dzien kalendarzowy, a oznakowanie robét jest
stacjonarne na caty czas trwania prac. Roboty te moga by¢ prowadzone w oparciu o uproszczone projekty w pasie
drogowym drog publicznych (jak i poza nimi, jezeli prace maja wptyw na ruch pojazdéw).

3. ZASADY STOSOWANIA UPROSZCZONYCH PROJEKTOW CZASOWYCH ORGANIZACJI RUCHU NA
CZAS WYKONYWANYCH PRAC

Oznakowanie umieszczane na czas robot nalezy wykonac i ustawi¢ w terenie zgodnie z wymogami zawartymi
w Rozporzadzeniu [6]. Znaki drogowe stosowanie do oznakowania robét powinny by¢ z grupy o rozmiar wiekszej
niz istniejace w terenie a lica znakéw wykonane z folii odblaskowej typu ,2" lub pryzmatyczne;.

Stosowane do oznakowania robét znaki drogowe i urzadzenia bezpieczenstwa ruchu nie moga:

e  Przestania¢ oznakowania statego i pogarsza¢ widocznosci na drogach oraz w obrebie skrzyzowan;

»  Zagraza¢ bezpieczenstwu pieszych - krawgdzie znakéw powinny by¢ podwéjnie zaginane, dolna krawedz
lub najnizej potozony punkt znaku nie moze by¢ nizej niz wartosci podane w tabeli 1.11 w ramach punktu
1.5.3. zatacznika 1 Rozporzadzenia [6].

Oznakowanie istniejgce, kolidujagce z projektowanym na czas robét nalezy bezwzglednie kazdorazowo zastaniaé
w sposéb nie powodujacy uszkodzenia, ani obnizenia jego parametrdw technicznych.

Po zakonczeniu robét nalezy odstonic zastoniete oznakowanie pionowe oraz odtworzy¢ zlikwidowane oznakowanie
poziome.

Pojazdy wykonujgce czynnosci na drodze powinny by¢ wyposazone w ostrzegawczy sygnat swietlny blyskowy
barwy zéttej widoczny ze wszystkich stron pojazdu z odlegtosci co najmniej 150m przy dobrej przejrzystosci
powietrza, a wystajace poza obrys pojazdu czesci urzadzen powinny by¢ oznakowane pasami na przezmian barwy
biatej i czerwone;j.

4. OPIS WYSTEPUJACYCH ZAGROZEN | UTRUDNIEN

Podczas robét prowadzonych w pasie drogowym mozna spodziewac sie zmniejszenia przepustowosci na danym
odcinku drogi, szczegdlnie gdy zakres rob6t wymaga recznego kierowania ruchem. W przypadku odcinkéw
charakteryzujacych sie duzym natezeniem ruchu moga wystepowac zatory drogowe. W takiej sytuacji nalezy dotozy¢
wszelkich staran aby prace zostaty zrealizowane poza godzinami szczytu.



Podczas prac prowadzonych w pasie drogowym zagrozeni sg zardéwno pracownicy robét jak i uzytkownicy drogi,
szczegdlnie w przypadku:

5.

niedostosowania sie kierujgcych do oznakowania robét oraz sygnatéow wydawanych przez osobe kierujaca
ruchem; :

btedny odczyt oznakowania robét oraz sygnatéw wydawanych przez osobe kierujaca ruchem;
niedostosowanie predkosci jazdy do warunkéw ruchowych, w przypadku spowolnienia jazdy innych
uczestnikdw ruchu drogowego zwigzanego ze zblizaniem sie do strefy robdt.

TERMIN WPROWADZENIA ORGANIZACJI RUCHU

Planowany termin wprowadzenia organizacji ruchu: niezwtocznie po zatwierdzeniu.

Czas obowigzywania organizacji ruchu: na czas realizacji robdt, przy czym nie dtuzej niz 1 dzier roboczy.

Zakonczenie obowigzywania organizacji ruchu - przywrécenie poprzedniej statej organizacji: po realizacji robét.

10.

11.

12.

13.

14.

15.

16.

SPIS RYSUNKOW

Oznakowanie i zabezpieczenie robdt utrzymaniowych prowadzonych w poboczu drogi jednojezdniowej
dwukierunkowej przy braku zachowania skrajni drogowej

Oznakowanie i zabezpieczenie robdt utrzymaniowych prowadzonych przy catkowitym zamknieciu
chodnika i kierowaniu ruchu pieszego na druga strone ulicy po istniejgcych oraz wyznaczonych przejsciach
dla pieszych

Oznakowanie i zabezpieczenie robdt utrzymaniowych prowadzonych przy catkowitym zamknieciu
chodnika i kierowaniu ruchu pieszego na drugg strone ulicy po wyznaczonych przejsciach dla pieszych
Oznakowanie i zabezpieczenie rob6t utrzymaniowych prowadzonych przy jednostronnym zajeciu jezdni
(max do 0,5m) oraz pobocza drogi jednojezdniowej dwukierunkowej V < 50 km/h

Oznakowanie i zabezpieczenie robdt prowadzonych przy catkowitym zajeciu chodnika i skierowaniu ruchu
pieszego po wytgczeniu z ruchu pojazdéw czesci jezdni.

Oznakowanie i zabezpieczenie robét prowadzonych przy jednostronnym zajeciu jezdni dwukierunkowej
dwupasowe] i dopuszczalnej predkosci do 50 km/h - zajety caty jeden pas ruchu.

Oznakowanie i zabezpieczenie robot prowadzonych przy zajeciu jednego pasa ruchu jezdni
dwukierunkowej czteropasowej i dopuszczalnej predkosci 70 km/h.

Oznakowanie i zabezpieczenie robdt prowadzonych na drodze dwujezdniowej przy zajeciu prawego pasa
ruchu jezdni dwupasowej i dopuszczalnej predkosci 70 km/h.

Oznakowanie i zabezpieczenie robét prowadzonych na drodze dwujezdniowe] przy zajeciu lewego pasa
ruchu jezdni dwupasowej i dopuszczalnej predkosci 70 km/h.

Oznakowanie i zabezpieczenie robdt prowadzonych w $rodku jezdni dwukierunkowej dwupasowej
i dopuszczalnej predkosci do 50 km/h.

Oznakowanie i zabezpieczenie rob6t prowadzonych przy zajeciu- jednego pasa ruchu jezdni
dwukierunkowej czteropasowej i dopuszczalnej predkosci 70 km/h.

Oznakowanie i zabezpieczenie robot utrzymaniowych prowadzonych na skrzyzowaniu trzywlotowym drég
dwukierunkowych jednojezdniowych. Zajecie pasa ruchu wjazdu na skrzyzowanie oraz fragmentu tarczy,
wlot poprzeczny z lewej strony.

Oznakowanie i zabezpieczenie rob6t utrzymaniowych prowadzonych na skrzyzowaniu trzywlotowym drég
dwukierunkowych jednojezdniowych. Zajecie pasa ruchu wyjazdu ze skrzyzowania oraz fragmentu tarczy,
wlot poprzeczny z lewej strony.

Oznakowanie i zabezpieczenie robét utrzymaniowych prowadzonych na skrzyzowaniu trzywlotowym drég
dwukierunkowych jednojezdniowych. Zajecie pasa ruchu wjazdu na skrzyzowanie oraz fragmentu tarczy,
wlot poprzeczny z prawej strony.

Oznakowanie i zabezpieczenie robot utrzymaniowych prowadzonych na skrzyzowaniu trzywlotowym drég
dwukierunkowych jednojezdniowych. Zajecie pasa ruchu wyjazdu ze skrzyzowania oraz fragmentu tarczy,
wlot poprzeczny z prawej strony.

Oznakowanie i zabezpieczenie robét utrzymaniowych prowadzonych na skrzyzowaniu trzywlotowym drég
dwukierunkowych jednojezdniowych. Zajecie pasa ruchu wjazdu na skrzyzowanie oraz fragmentu tarczy
od strony wlotu poprzecznego.
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18.

19.

20.

21.

22.

23.

24.

25.

Oznakowanie i zabezpieczenie robot utrzymaniowych prowadzonych na skrzyzowaniu trzywlotowym drég
dwukierunkowych jednojezdniowych. Zajecie pasa ruchu wyjazdu ze skrzyzowania oraz fragmentu tarczy
od strony wlotu poprzecznego.

Oznakowanie na czas prowadzenia prac utrzymaniowych i remontéw urzadzen bezpieczenstwa ruchu na
drodze jednojezdniowej dwukierunkowe;j.

Oznakowanie na czas prowadzenia prac utrzymaniowych i remontéw urzadzen bezpieczenstwa ruchu na
drogach dwukierunkowych w Strefie Ptatnego Parkowania w Krakowie.

Oznakowanie i zabezpieczenie robét prowadzonnych na drodze dwujezdniowej przy zajeciu prawego pasa
ruchu jezdni dwupasoweji dopuszczalnej predkosci 70 km/h.

Oznakowanie na czas prowadzenia prac utrzymaniowych i remontédw urzadzen bezpieczenstwa ruchu na
drodze jednojezdniowej jednokierunkowej. Wytaczenie prawej strony jezdni.

Oznakowanie na czas prowadzenia prac utrzymaniowych i remontéw urzadzen bezpieczenstwa ruchu na
drodze jednojezdniowej jednokierunkowej. Wytaczenie lewej strony jezdni.

Oznakowanie na czas prowadzenia prac utrzymaniowych i remontéw urzadzen bezpieczeristwa ruchu na
drodze jednojezdniowej jednokierunkowej w Strefie Ptatnego Parkowania w Krakowie. Zajecie prawe;j
krawedzi jezdni.

Oznakowanie na czas prowadzenia prac utrzymaniowych i remontdw urzadzen bezpieczenstwa ruchu na
drodze jednojezdniowej jednokierunkowej w Strefie Ptatnego Parkowania w Krakowie. Zajecie lewej
krawedzi jezdni.

Oznakowanie na czas prowadzenia prac utrzymaniowych i remontéw urzadzen bezpieczenstwa ruchu na
drodze jednojezdniowej jednokierunkowej w Strefie Ptatnego Parkowania w Krakowie z wytaczeniem
miejsca postojowego dla pojazdu osoby niepetnosprawne;.

Projekt opracowat:

Specjalista

£ Jl(oszj@i@ azic



SEZOWA)
-l

sezowA}
0e-v
sezowhy
vi-v
SezowA}
i

10-20m

@ @ B-34(")
tymczas

sezowfy
(Jee-g @

40-50m

Ay ALy
U-20b+U-35a
tymczas

/obszar robét
\E U-20c
tymczas

T2y v
U-3d+U-35a
tymczas

@ B-33()
tymeczas

40-50m

seZowWwA}
(ve-g @ﬁ

A-12b
tymeczas
A-14
tymczas

A-30
M

10-20m

Oznakowanie i zabezpieczenie robot
utrzymaniowych prowadzonych w poboczu
drogi jednojezdniowej dwukierunkowej przy
braku zachowania skrajni drogowej

T-0
tymczas

o o (*) nie stosowaé B-33, B-34
ZALACZNIK DO PISMA  na drodze z dopuszczalng
predkoscig maksymalng

IR-03.7221. / (2640 2y mniesza iz 50 ki
R-Uo. Ll Mo ev—

Zarzad Drég Miasta Krakowa

Schematy zabezpieczenia powtarzalnych robét

utrzymaniowych
Projekt Rysunek
nr , 1
Data Podpis Skala
31.10.2024 — :




SEZIIA),
9l-v -'J:
sBZowWA}
£ iV I
2 seZoWA}
oz}
i :
9 ymcine
sezowA) I
(Jee-g
=
w0
| e
/ s X 'e L“Q«
AT et e 4
£ l ¥ ] die Q\eﬂs
S \\/
= SeZoWA} '\?: |
oo \ |
>/_cbszar robot 3958;{;!
l N
\ U-21b+U-35a
tymczas - rozstaw 5-10m -
| 3]
U-3d+U-35a
| 4 tymczas
[
| R
E
3 |
s
B-33(")
[ tymczas
A
= | A-12b
‘_c_:_ tymczas .
e A-14 ; :umlmlqty Przejscie
£ tymezas N druga stronq ulicy.
S | A-16
tymczas U-20¢
1115 = tymezas
gL
i \? .
(*) nie stosowa¢ B-33, B-34
ﬁ na drodze z dopuszczaing
S Ar ACZNIK DO predkosciag maksymaing
il s sl o mniejszg niz 50 km/h
IR-03.7221. /368.2049
Oznakowanie i zabezpieczenie rob6t
utrzymaniowych prowadzonych przy Zarzad Drég Miasta Krakowa
catkowitym zamknieciu chodnika i kierowaniu _ _ )
ruchu pieszego na druga strone ulicy po Schematy zabezpleczenla_n powtarzalnych robét
istniejacych oraz wyznaczonych przejsciach utrzymaniowych
dla pieszych Projekt Rysunek
nr ‘ 2
Data Podpis i Skala
31.10.2024 e 2




SEZOWIA] + I
9LV
SEZOWA}
£ v |
2 sezowhy
PZv
i
B-34(")
\ tymezas
sezowhy |
(Jeea
=
B
| AN | 06 - flo
e | tymczas
j J—
sezowky & i%“- / /
- P-1p S
tys
N X
5 < 4ak
S /
| /
] i
bszar robét /./
l N ¢
U-21b40-35a
tymcZas - rozstaw 5-10m
| /
/ tymczas
se /sl Do przejicia
dla pieszych
U-3d+U-35a ]
| tymezas .
/| [ [ U-20c
— tymczas
£ 74
=
™ .
AN | 06 - o
X | tymezas
sezowky SR
ony-9-a | [\
n
B-33()
I 40 tymczas
sezowky
(e W
£ | A-12b
‘9 tymczas
A-14
I tymczas
A-16
tymeczas
(*) nie stosowa¢ B-33, B-34
~nadrodze z dopuszczaing

Oznakowanie i zabezpieczenie robét
utrzymaniowych prowadzonych przy
catkowitym zamknieciu chodnika i kierowaniu
ruchu pieszego na drugg strone ulicy po
wyznaczonych przejéciach dla pieszych

~=alile YO P

1S MApredkoscia maksymalna
mniejszg niz 50 km/h

IR-03.7221. 4368 2044

Zarzad Drog Miasta Krakowa

Schematy zabezpieczenia powtarzalnych robét

utrzymaniowych
Projekt Rysunek
nr 3
Data Podpis i Skala
31.10.2024 s -




sezowhy

0e-v l
seZoOWh}
iV
SEZOWA]
21y

10m

SBZOWA
(Jee-g

50m

| g @ B-34(")
tymczas

SeZOWA}
BGE-N+40Z-N

T m m

obszar robé6t

| %

U-21b+U-35a
tymczas - rozstaw 5-10m

U-3d+U-35a
tymczas

50m

e

B-33(*)
| tymczas

10m

l A-12b )
tymczas uprawniona osoba do

kierowania ruchem

Oznakowanie i zabezpieczenie robot
utrzymaniowych prowadzonych przy
jednostronnym zajeciu jezdni (max do 0,5m)
oraz pobocza drogi jednojezdniowej
dwukierunkowej V < 50 km/h

A-14

| tymczas
A-30

tymezas

-0

. (*) nie stosowa¢ B-33, B-34
lymczas
~ DICAA na drodze z dopuszczalng
SR s LE predkos$cig maksymaing
mniejszg niz 50 km/h

Zarzad Drég Miasta Krakowa

Schematy zabezpieczenia powtarzalnych robot

utrzymaniowych
Projekt Rysunek
nr | 4
Data Podpis Skala
31.10.2024 o< :




i
sBZowA}
£ AR |
2
|
/ ! 4@ B34(")
y tymeczas
sezowfy |
(Jee-8
£
(=
y |
x SBZOWA}
I BGE-N+902-N
b M
v
%
bszar robét
4 Przejscie wyznaczonym
< korytarzem
< yierem
,5m
U-20c
tymczas
e U-3d+U-35a
| tymczas
Ay
* U-21b+U-35a
tymczas - skos 1:5
£
=] B-33(")
A I tymczas
sezowAh}
(Jve-a g
‘c% uprawniona osoba do
Al2b kierowania ruchem
l tymczas
A-14
tymczas
(*) nie stosowa¢ B-33, B-34
na drodze z dopuszczaing

predkoscig maksymaing
mniejszg niz 50 km/h

13.7221. 436 ¥ 2044

Oznakowanie i zabezpieczenie robét
prowadzonnych przy catkowitym zajeciu

chodnika i skierowaniu ruchu pieszego
po wytaczeniu z ruchu pojazdéw
czesci jezdni.

Zarzad Drég Miasta Krakowa

Schematy zabezpieczenia powtarzalnych robot

utrzymaniowych
Projekt Rysunek
nr | 5
Data Podpis Skala
31.10.2024 < ,




-
iy
sezowAh)
£ 9ZLY
O
-
B-34(*)
tymczas
SBZOWA)
(Jee-a
£
(=}
w0
SBZOWA}
BSE-N+a02-N
" "
bszar robot
-
//
,/ /
\-\\
/ min 3m
o -
O‘ ~
¢ ) 2
SN = \ls Ay A3 ¢
E o e ! % i
n C
¥ L U-3d+U-35a
g -4 § g < tymezas
5 g8
o8 re
3 8
3 33 \le
= : U-21b+U-35a
tymczas - skos 1:5
£
=) B-33(*)
tymczas
SBZOWA)
(Jve-g @ﬁ
= i
S uprawniona osoba do
A12b kierowania ruchem
tymczas
A-14
tymczas
(*) nie stosowa¢ B-33, B-34
na drodze z dopuszczalng

Oznakowanie i zabezpieczenie robot
prowadzonnych przy jednostronnym zajeciu
jezdni dwukierunkowej dwupasowej

i dopuszczalnej predkosci do 50 km/h

- zajety caty jeden pas ruchu.

predkoscig maksymaing
mniejszg niz 50 km/h

Zarzad Drég Miasta Krakowa

Schematy zabezpieczenia powtarzalnych rob6t

utrzymaniowych
Projekt Rysunek
nr 6
Data Podpis Skala
31.10.2024 I -




SEZOWA}
1454

50 - 100m

| |
R A
XXX
o¥e%

lass

"~

s

SeZOWAY
BGE-N+B0Z-N

50 - 100m

E an|

A0 N 0 0 0 NI
.:0000,:‘i
@,
()

NN
X
%

\/

AN N
0’0

B-33
tymeczas
sezowhy

BGE-N+402-N

g

bszar rob6t

s

|
|

X

Q

Q

0%’

%%

O

XS
2RKS

QRRX

N/

RRRK
%0%%% %%
U-20c

tymczas

*
&

S
%!

)
5
%

0

%e%%

U-3d+U-35a
tymczas

N
1

\x_J

/

U-21b+U-35a
tymczas (skos 1:5)

ege-nN+qie-n

W) |-G MEJSZOL - SEZOWA]
min. 150m

B-33
tymczas

N

D-14
fymczas

A-12b

Oznakowanie i zabezpieczenie robot
prowadzonnych przy zajeciu jednego pasa
ruchu jezdni dwukierunkowej czteropasowe;j
i dopuszczalnej predkosci 70 km/h.

tymczas
A-14
tymczas

13.7221.4368 2044

Zarzad Drég Miasta Krakowa

Schematy zabezpieczenia powtarzalnych robét

utrzymaniowych
Projekt Rysunek
nr \ 7
Data Podpis ‘ Skala
31.10.2024 >+ .

U-26a_C-10
tymczas




B-33
tymezas

Q U-26a_C-10
tymczas

/”/ //—1—"’
| U-3d+U-35a
- tymczas
N L

. |

88 £

2+ (=]

(= (=
& an U-21b+U-35a

— o | fymczas (skos 1:5)
o e -
o .
= N N 83 ! i

gc

é 2 s, B-33

B3I \ tymczas

v & £

GES S I | ™ D-14

g i \\ AW tymezas

@ £

s £

A-12b
tymczas
A-14
tymczas

Oznakowanie i zabezpieczenie robot
prowadzonnych na drodze dwujezdniowej
przy zajeciu prawego pasa ruchu jezdni
dwupasoweji dopuszczalnej

predkosci 70 km/h.

3.7221./%68 2024

Zarzad Droég Miasta Krakowa

Schematy zabezpieczenia powtarzalnych robét

utrzymaniowych
Projekt Rysunek
nr . 8
Data Podpis Skala
31.10.2024 < .




>,

35
*.0.¢
QOO
%6 %

@,
-9.5.6.6.4

55
S
15

0,

3R]
XX

Pe%%

s,

920,
o020,

%%

X XX XX

)
P,
.0,
%%

(X2
2

2

o

)
O

Q
X

0%
&%
&
%%ete%

S

%%’

R
.0’6’0

F
i
1%

B-33
tymczas

/__obszar rob6t

U-26a_C-9
tymczas

SBZOWA
ege-N+e0z-n
50 - 100m

anj

5

sy N
U-3c+U-35a
tymczas

~—~——_

Az
U-21a+U-35a
“\\ ftymczas - skos 1:5
N———

Bge-N+eLZ-N

WQL-G Mejszol - sezowiky
min. 150m

4 B-33
tymczas
D-14a
! tymczas

A-12¢c
tymczas
A-14
tymczas

Oznakowanie i zabezpieczenie rob6t
prowadzonnych na drodze dwujezdniowej
przy zajeciu lewego pasa ruchu jezdni
dwupasoweiji dopuszczalnej

predkosci 70 km/h.

6%

24

Zarzad Drég Miasta Krakowa

Schematy zabezpieczenia powtarzalnych robét

utrzymaniowych
Projekt Rysunek
nr | 9
Data Podpis g Skala
31.10.2024 . ¥ -




SEZaWA

¥y
SBZOWA)
RrAN

10m

50m

sezaw&
(Jee-g
GfL Soys ~ sezowA}
ece-N+elzn
a3

T g

sezowA)
BgE-N+9EN
) N

/

/

min 3

sezowhy
e0Z-N

\

i/

SOOOOO
RRRRRKY

"V
5258585

Xt

as

e

9,

1
a

U-20a
tymez:

B-34(%)
tymczas

U-21a+U-35a
tymczas

sezowky
BGE-N+eLZ-N

50m

sezoum
(-8 W

| i

10m

Oznakowanie i zabezpieczenie robot
prowadzonnych w Srodku

jezdni dwukierunkowej dwupasowej

i dopuszczalnej predkosci do 50 km/h.

B-33(*
Lymczas

A-12c
tymeczas
A-14
tymczas

U-21a+U-35a
tymczas - skos 1:5

/ bszar rob6t
V

U-3¢+U-35a
tymczas

#6820l

uprawniona osoba do
kierowania ruchem

(*) nie stosowa¢ B-33, B-34
na drodze z dopuszczaing
predkoscig maksymalng
mniejszg niz 50 km/h

Zarzad Drég Miasta Krakowa

Schematy zabezpieczenia powtarzalnych robét
utrzymaniowych

Projekt
nr

Rysunek

10

Data

31.10.2024

Podpis

<
=

Skala




sgzouu(;
6-0 B9Z-N sezowky
BGE-N+0EN
N
______,,___,__.,4-/
[=)
gc =
g .
NS o
@ 0]
="

£
(o &
0|

g =

o ‘53

N
8d £
@8 =
& bred sezowk)
£e-a

Oznakowanie i zabezpieczenie robot
prowadzonnych przy zajeciu jednego pasa
ruchu jezdni dwukierunkowej czteropasowej

G:] SOYs - sezowky
BGE-N+BLZN

sezowhy
riv
SBZOWA}

RV

B-33
tymczas

50m

sezowhy
£e-a

50m

lub S

Byi-Q

50 - 100m_

i dopuszczalnej predkosci 70 km/h.

oo Lo o

D-14a
tymczas

B-33
tymczas

A-12c
tymczas
A-14
tymczas

U-21a+U-35a
tymczas - skos 1:5

U-21a+U-35a

tymczas

U-20a
tymczas

U-26a_C-9
tymczas

R-03.7221. 68 204l

Zarzad Drég Miasta Krakowa

Schematy zabezpieczenia powtarzalnych robét

utrzymaniowych
Projekt Rysunek
nr | 11
Data Podpis L Skala
31.10.2024 g .




sezowk)
v
sezowf}
21V
(J)sezowky
£¢-8
A/ Ay
U-20b+U-35a
tymczas

40m

10m

40m

10m

I min 20m |

/

/ obszar

%
/ / min 3m

[__b L@ : e

E

ee-d
]

(,)sezowsy

sezowky
BGE-N+A0Z-N
40m

n

SezowWhy
B0Z

min 20m

10m

Oznakowanie i zabezpieczenie robét
utrzymaniowych prowadzonych na
skrzyzowaniu trzywlotowym drég
dwukierunkowych jednojezdniowych.
Zajecie pasa ruchu wjazdu na skrzyzowanie
oraz fragmentu tarczy, wlot poprzeczny z
lewej strony.

robot

U-20c
tymczas

U-3d+U-35a
tymczas

B-33
fymczas(*)

A-12b uprawniona osoba do
tymczas kierowania ruchem
A4
tymczas
(*) nie stosowa¢ B-33
~ na drodze z dopuszczalng
predkoscig maksymaing
mniejszg niz 50 km/h

Zarzad Drég Miasta Krakowa

Schematy zabezpieczenia powtarzalnych robét

utrzymaniowych
Projekt Rysunek
nr 12
Data Podpis Skala
31.10.2024 -




sezowdh)
v
SeZOWA)
XY
(Jsezowky
g ec-g {
=t N NV
U-20b+U-35a
fymczas
E
=
= - > 4
&
£ / U-20c
= P tymczas
min 3m -
10m 40m /
% / obszar robot
o]
Al ALY
U-3d+U-35a
min 20m Tyme2es
/] E
[=
N
vl =
/

1% :
=
<t

B-33
8 tymczas(*)
i E
g 58 :
8 8 <

sezowhy
BOZN

M

o e

SBZOWA

BGE-N+q02-N

Oznakowanie i zabezpieczenie robot
utrzymaniowych prowadzonych na
skrzyzowaniu trzywlotowym drég
dwukierunkowych jednojezdniowych.

Zajecie pasa ruchu wyjazdu ze skrzyzowania
oraz fragmentu tarczy, wlot poprzeczny z
lewej strony.

10m

A12b
tymczas
A-14
tymczas

uprawniona osoba do
kierowania ruchem

(*) nie stosowaé B-33
na drodze z dopuszczaing

predkoscig maksymaing

7/ 12 s %ﬁ)ﬂmnie}sza niz 50 km/h

Zarzad Drég Miasta Krakowa

Schematy zabezpieczenia powtarzalnych robét

utrzymaniowych
Projekt Rysunek
nr 13
Data Podpis ? ‘ Skala
31.10.2024 Ay :




sezowhy
vi-v
SBZoWA}
oy e
(Jsezowhy
£ . ;
40m 10m v
o
U-200+U-35 ﬁg - b §
W;nczas' : @ = / <=
o
. *
(=]
& =
&
=
=
min 20m
min 3m
P \\
obszar robot 8
N 35
E N .
N =
E \ Als ALy
= +-35
| |- % \@ -:
ElS
8§
\? B-33
tymezas(*)
§
¥ A-12b uprawniona osoba do
tymezas kierowania ruchem
A4
T tymczas
(*) nie stosowaé B-33
na drodze z dopuszczaing
‘ predko$cig maksymalng
/ 3 é ? 2 (7 mniejszg niz 50 km/h
Oznakowanie i zabezpieczenie robot ; .
utrzymaniowych prowadzonych na Zarzad Drog Miasta Krakowa
skrzyzowaniu trzywlotowym drég ) ) )
dwukierunkowych jednojezdniowych. Schematy zabezpleczemg powtarzalnych robét
Zajecie pasa ruchu wjazdu na skrzyzowanie utrzymaniowych
oraz fragmentu tarczy, wlot poprzeczny z Proeit Rysanek
prawej strony. nr 14
Data Podpis Skala




seZowWky
i45 4
SeZOWA)
4

®

U-3d+U-35a
tymczas

tymczas

o
[=]
§
2

ALy

LY

\

min 3m

(,)sezowh
é geg
- P sbs
U-20b+U-35a
tymczas
£ obszar rob6t
E *
<
= ~
bS] & P
© o
= g & Sgx¢
£ 2k 525
/

£ min 20m

e0Z-N

<
3
8
D
7

Vs

Ay

U-3d+U-35a
tymczas

40m

min 20!

X

40m 10m

B-33
tymczas(*)

10m

Oznakowanie i zabezpieczenie rob6t
utrzymaniowych prowadzonych na
skrzyzowaniu trzywlotowym drog
dwukierunkowych jednojezdniowych.

Zajecie pasa ruchu wyjazdu ze skrzyzowania
oraz fragmentu tarczy, wlot poprzeczny z
prawej strony.

9

A12b uprawniona osoba do

tymezas kierowania ruchem
A-14
Rl tymczas
(*) nie stosowa¢ B-33
na drodze z dopuszczalng
predkoscig maksymaing
mniejszg niz 50 km/h
4368 2004

Zarzad Drog Miasta Krakowa

Schematy zabezpieczenia powtarzalnych robét

utrzymaniowych
Projekt Rysunek
nr 15
Data Podpis ' Skala
31.10.2024 < -




U-20a
tymczas

10m

40m

o
3

B-33
tymczas(*)

9

A-12¢c
tymezas
A-14
tymezas

min 20m l
O

T ————

€e-d

SEZOWA
ri-v
sezowhy
LA

(,)sEZ0WA

sezowA)
BGE-N+PEN

min 20m

10m

Oznakowanie i zabezpieczenie robot
utrzymaniowych prowadzonych na
skrzyzowaniu trzywlotowym drég
dwukierunkowych jednojezdniowych.
Zajecie pasa ruchu wjazdu na skrzyzowanie
oraz fragmentu tarczy od strony wiotu
poprzecznego.

]

[~

s lheg ol

U-3c+-354
tymezap

B-33

\? tymezas(*)

A-12b
tymczas
A-14
tymezas

obszar robét

uprawniona osoba do
kierowania ruchem

(*) nie stosowa¢ B-33
na drodze z dopuszczaing

predkoscig maksymaing
mniejszg niz 50 km/h

Zarzad Drég Miasta Krakowa

Schematy zabezpieczenia powtarzalnych robét

utrzymaniowych

Projekt Rysunek
nr 16
Data Podpis Skala
31.10.2024 T -




U-20a
tymczas

40m 10m

B-33
tymczas(*)

A-12¢
tymczas
A-14
tymczas

min 20m

10m 40m
| min 20m \
|
gr g% g2 )
58 & iz -
L £
& £
g
g N
§ g
U-20b+U-35a
tymczas

min 3m

U-3c+}-35
tymezap

yavi
7

/

o 8
SE ™\ obszar robot
=
-X 5
O
<t
B33
tymezas(*)

Oznakowanie i zabezpieczenie robot
utrzymaniowych prowadzonych na
skrzyzowaniu trzywlotowym drég
dwukierunkowych jednojezdniowych.

Zajecie pasa ruchu wyjazdu ze skrzyzowania
oraz fragmentu tarczy od strony wiotu
poprzecznego.

A-12¢
mczas

T

A4 O

tymezas * |

A9 2047

uprawniona osoba do
kierowania ruchem

(*) nie stosowa¢ B-33

na drodze z dopuszczalng
predkoscig maksymaing
mniejszg niz 50 km/h

Zarzad Drég Miasta Krakowa

Schematy zabezpieczenia powtarzalnych robé6t

utrzymaniowych
Projekt Rysunek
nr 17
Data Podpis Skala
31.10.2024 < -




0L =, | B-36
(,}sezow tymezas(*)
T-25¢
{,)sezowky tymezas(*)
9e-d |
S |
=]
N
ol
T
/’/
e N
\ B-36
(,)sezowfy \ ftymczas(*)

ogz-L n T-258
(,)sezowAh) I ymczas(*)
9e- s | TH

do dnia .........

(*) Oznakowanie nalezy
ustawi¢ na min. 5 dni przed
. planowanymi pracami

£56Y 20l
Oznakowanie na czas prowadzenia prac ; X
utrzymaniowych i remontéw urzadzen Zarzad Drég Miasta Krakowa
bezpieczenstwa ruchu na drodze
jednojezdniowej dwukierunkowe;. Schematy zabezpieczenia powtarzalnych robét
utrzymaniowych
Projekt Rysunek
nr 18
Data Podpis | Skala
31.10.2024 < -




tymczas

W dniach ......... ST —
| miejsca postoje
,— niedostepne

5-20m

N

tymezas(*)

N\

| Obowigzuje: od dnia .........
do dnia .........

(*)Oznakowanie nalezy

anll ustawi€ na min. 5 dni przed
planowanymi pracami
(368 -4
Oznakowanie na czas prowadzenia prac ; .
utrzymaniowych i remontéw urzadzen Zarzad Drég Miasta Krakowa
bezpieczenstwa ruchu na drogach
dwukierunkowych w Strefie Ptatnego Schematy zabezpieczenia powtarzalnych robét
Parkowania w Krakowie. utrzymaniowych
Projekt Rysunek
nr ! 19
Data Podpis Skala
31.10.2024 — -




......... T Zpob m

......... plup op |
......... plup po :3fnzbimoqQ

(,)sezowfy
9¢-d

B-36

tymczas(*)
T-25¢
tymezas(*)

//
I
|
S I
&
=
|
|
s A\
i 1
b B-36
(,)sezowhy tymeczas(*)
05z:1 \ n T-25a
(,)sezowky | \ tymczas(*)
9e-g \ [*Ehe®—] 10
\\ warte e | )
| Obowiqzuje: od dnia .........
do dnia .........
l w godz. ......... T

Oznakowanie i zabezpieczenie robot
prowadzonnych na drodze dwujezdniowej
przy zajeciu prawego pasa ruchu jezdni
dwupasoweji dopuszczalnej

predkosci 70 km/h.

(*)Oznakowanie nalezy
ustawi¢ na min. 5 dni przed
planowanymi pracami

369 .24

Zarzad Drég Miasta Krakowa

Schematy zabezpieczenia powtarzalnych robot

utrzymaniowych
Projekt Rysunek
nr : 20
Data Podpis | Skala
31.10.2024 1P -




B-36
tymczas(*)
T-250
tymczas(*)
L
£
[=]
o
0
\
B-36
tymezas(*)
G T-25a
tymczas(*)
\ auje: od dnia -, T-0 ‘
\\ tymczas(*)
\-.___
Obowiqzuje: od dnia .........
do dnia .........
w godz. ......... T
D-3
/F )
(*) Oznakowanie nalezy
T'( ustawié¢ na min. 5 dni przed
planowanymi pracami
36¢ - LY

Oznakowanie na czas prowadzenia prac
utrzymaniowych i remontéw urzadzen

Zarzad Drég Miasta Krakowa

bezpieczenstwa ruchu na drodze

jednojezdniowej jednokierunkowe;j. Schematy zabezpieczenia powtarzalnych rob6t

Wytgczenie prawej strony jezdni. utrzymaniowych
Projekt Rysunek
nr 21
Data Podpis Skala
31.10.2024 -




B-36
tymczas(*)
T-25¢
tymczas(*)
S|
E
=
S
0|
B-36
tymczas(*)
T-25a
tymezas(*)
e —| 0
““““ ~==— tymczas(") |
. . . e =
Obowigzuje: od dnia .........
do dnia .........
w godz. ......... ™ e
________________ ||
_______________ -+

Oznakowanie na czas prowadzenia prac
utrzymaniowych i remontéw urzadzen
bezpieczenstwa ruchu na drodze
jednojezdniowej jednokierunkowe;.
Wytaczenie lewej strony jezdni.

L (*) Oznakowanie nalezy
1 ustawi¢ na min. 5 dni przed
planowanymi pracami

1568 -G

Zarzad Drég Miasta Krakowa

Schematy zabezpieczenia powtarzalnych robét

utrzymaniowych
Projekt Rysunek
nr 22
Data Podpis 7 Skala
31.10.2024 5 -




D-18
M tymczas

. 1Y-30i
g
tymezas(*)

T-25¢
tymczas(*)

Deaktywacja P-19
na czas robét

’-------.\\...x R e N I D e e e D T T T

£
O
N
=
ObOWiQZUje: od dnia ......... » ) tymczas(’)
do dnia ......... / tymezas(*)
w godz. ....... T o6
.D.otyczy rowniez R it
miejsc wyznaczonych it
1 D3
ist
D44
» Pl
. (*) Oznakowanie nalezy
T ustawi¢ na min. 5 dni przed
planowanymi pracami
136 P20l

Oznakowanie na czas prowadzenia prac
utrzymaniowych i remontéw urzadzen
bezpieczenstwa ruchu na drodze
jednojezdniowej jednokierunkowej w Strefie
Ptatnego Parkowania w Krakowie.

Zajecie prawej krawedzi jezdni.

Zarzad Drég Miasta Krakowa

Schematy zabezpieczenia powtarzalnych robét

utrzymaniowych
Projekt Rysunek
nr ) 23
Data Podpis / Skala
31.10.2024 < -




i

tymczas(*)
T-25¢
tymczas(*)

Deaktywacja P-19
na czas robot

10-20m

tymezas(*)

mczas(*) /

D-18
czas(")
a

tymezas(*) /
[

Oznakowanie na czas prowadzenia prac
utrzymaniowych i remontéw urzadzen
bezpieczenstwa ruchu na drodze
jednojezdniowej jednokierunkowej w Strefie
Ptatnego Parkowania w Krakowie.

Zajecie lewej krawedzi jezdni.

A
Memmmm ) =) x\\x N D D e e e e R L L L L L L TR

Obowiqzuje: od dnia .........
do dnia .........
w godz. ......... ® semksnre
// Dotyczy rowniez
miejsc wyznaczonych
D-3
ist
CE
L] ist
- (*) Oznakowanie nalezy
1 ustawi¢ na min. 5 dni przed
; o ; Planowanymi pracami
1268 A4

Zarzad Drog Miasta Krakowa

Schematy zabezpieczenia powtarzalnych robot

utrzymaniowych
Projekt Rysunek
nr z 24
Data Podpis »‘ Skala
31.10.2024 N -




T L L L L L I

D-18
mczas

8
P“"" gmczas

-36
tymezas(*)
T-25¢

fymczas(*)
/—_“
/
X
X
X
X
>“< Deaktywacja P-19, P-20, P-24
' na czas robét
£
&
=) l Wyznaczyé zastepcze mejsce
TN dla pojazdu osoby
x niepeinosprawnej
X
X
X
X
X
L]
]
Obowiqzuje: od dnia ......... / W dnio ""--;--dmlejsce
do dnia ........ P postojowe niedostepne
w godz. ......... T o v
Dotyczy réwniez :
miejsc wyznaczonych y
________________ ki i e el i S o AT s e e, e i
_______________ i D S 0 S U S W

Oznakowanie na czas prowadzenia prac
utrzymaniowych i remontéw urzadzen
bezpieczenstwa ruchu na drodze
jednojezdniowej jednokierunkowej w Strefie
Ptatnego Parkowania w Krakowie

z wytaczeniem miejsca postojowego dla
pojazdu osoby niepetnosprawnej.

(*) Oznakowanie nalezy
ustawi¢ na min. 5 dni przed
planowanymi pracami

1568 - db

Zarzad Droég Miasta Krakowa

Schematy zabezpieczenia powtarzalnych robét

utrzymaniowych
Projekt Rysunek
nr 25
Data Podpis Skala
31.10.2024 = -

7
N




