Roboty szybko postepujace
droga o przekroju 1x2 V=90 km/h (obszar niezabudowany)
- zajecie pobocza/chodnika/czesci pasa ruchu/pasa ruchu
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Roboty szybko postepujace

droga o przekroju 1x2 V=50 km/h (obszar zabudowany)
- zajecie pobocza/chodnika/czesci pasa ruchu/pasa ruchu

pobocze/chodnik
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Odnowa oznakowania poziomego
droga o przekroju 1x2 V=90 km/h (obszar niezabudowany)

- zajecie pasa ruchu

150-300 m
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Odnowa oznakowania poziomego
droga o przekroju 1x2 V=90 km/h (obszar niezabudowany)
- zajecie srodka jezdni
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Odnowa oznakowania poziomego
droga o przekroju 1x2 V=50 km/h (obszar zabudowany)
- zajecie pasa ruchu

pobocze/chodnik

50-100 m

¢l
6l-1 I A-12b
Vv >/ A
vi-v .ﬂ ﬁ A-14
oz1-y V T-3
EA
o
ANY
A
£
S malowarka
o
o
AN
X
£
5 p
U-23a
e
g g
o
~
O
N
pojazd zabezpieczajgcy
\
= A
o
AN
S
o
o
el ‘T
o
vi-v o
KLY
Y




Odnowa oznakowania poziomego
droga o przekroju 1x2 V=50 km/h (obszar zabudowany)
- zajecie srodka jezdni

50-100 m
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50-100 m dla V<60

Roboty krétko trwajgce
droga o przekroju 1x2
- zajecie pobocza/chodnika

chodnik
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50-100 m dla V<60

Roboty krétko trwajgce
droga o przekroju 1x2
- Zajecie pobocza

150-300 m dla 60<V<90
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Roboty krétko trwajgce

droga o przekroju 1x2 V=90 km/h (obszar niezabudowany)
- zajecie pobocza/chodnika/pasa ruchu
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Roboty krétko trwajgce
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droga o przekroju 1x2 V=90 km/h (obszar niezabudowany)
- zajecie pobocza/pasa ruchu
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Roboty krétko trwajgce
droga o przekroju 1x2 V=50 km/h (obszar zabudowany)
- zajecie pobocza/chodnika/pasa ruchu
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Roboty krétko trwajgce
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droga o przekroju 1x2 V=50 km/h (obszar zabudowany)
- zajecie pobocza/pasa ruchu
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Oznakowanie skrzyzowan
oznakowanie wlotu podporzgdkowanego skrzyzowania

chodnik/pobocze miejsce robot

> > <
g
< x €
X
o
< | R
<
g|>
Sl=
(\9‘ ©
> | E
|8
kel (sp)
.
Ele
o o
S| o
- | <
o|o

E
'

I
|
I
|
I
|
|
wlot podporzadkowany I
|
|
|
|
I
|
|




KX _V_
E

[Ye)

=

©

y_ [T
“ .@
S

o

[Te)

o

<

Y

odcinek remontowanej drogi

120
|
|
|
/o
|
|

- ——— 7 ————

14

Projekt oznakowania i zabezpieczenia

rob6t prowadzonych przy uzyciu remontera
na jednym pasie ruchu drogi dwukierunkowej
dwupasowej i dopuszczalnej predkosci

V=50 km/h

na odcinku o dtugosci do 500 m.

Remonter cisnieniowy

 40-50m
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Projekt oznakowania i zabezpieczenia

robo6t prowadzonych przy uzyciu remontera
na jednym pasie ruchu drogi dwukierunkowej
dwupasowej i dopuszczalnej predkosci
V=90 km/h

na odcinku o dtugosci do 500 m.

Remonter cisnieniowy

250-300m
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a i zabezpieczenia

robot prowadzonych przy uzyciu remontera

na jednym pasie ruchu drogi dwukierunkowej
dwupasowej i dopuszczalnej predkosci V=50 km/h
dla odcinkéw robét przekraczajgcych 0,5 km
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Projekt oznakowania i zabezpieczenia

robot prowadzonych przy uzyciu remontera

na jednym pasie ruchu drogi dwukierunkowej
dwupasowej i dopuszczalnej predkosci V=90 km/h
dla odcinkéw robét przekraczajgcych 0,5 km
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