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Dziatajgc na podstawie art. 10 ust. 4 ustawy z dnia 20 czerwca 1997 r. prawo
o ruchu drogowym (t. j. Dz.U. z 2024 r. poz. 1251 z pézn. zm.) w zwiazku Z § 6
ust. 1 oraz § 8 ust 2 pkt 1a rozporzadzenia Ministra Infrastruktury z dnia
23 wrzeénia 2003 r. w sprawie szczeg6lowych warunkOw zarzadzania ruchem
na drogach oraz wykonywania nadzoru nadtym zarzadzaniem (t.j. Dz. U.
z 2017 r. poz. 784), po rozpatrzeniu wniosku z dnia 9 pazdziernika 2025r.
- data wptywu 14 paidziernika 2025r. zfozonego wtrybie §5 ust. 2
ww. rozporzadzenia o zatwierdzenie projektu  uproszczonego zmiany
organizacji ruchu na czas robot utrzymaniowych w ciggu drég wojewédzkich
wojewddztwa slaskiego

ZATWIERDZAM

organizacjge ruchu na podstawie projektu pn.: ,Projekt uproszczony zmiany
organizacji ruchu. Schematy oznakowania robét zwigzanych z utrzymaniem
drég wojewédzkich administrowanych przez Zarzad Drég Wojewodzkich
w Katowicach” bez zmian.

Projektowane oznakowanie musi by¢ wykonane zgodnie z zatacznikiem
nr 1-4 do rozporzadzenia Ministra Infrastruktury z dnia 3 lipca 2003 r. w sprawie
szczegotowych warunkéw technicznych dla znakéw i sygnaléw drogowych oraz
urzgdzen bezpieczefistwa ruchu drogowego i warunkdw ich umieszczania
nadrogach (t. j. Dz. U. 2 2019 r. poz. 2311 z pdzn. zm.). Osoby wykonujace
czynno$ci zwiazane z robotami w pasie drogowym powinny byé ubrane
w odziez ostrzegawcza o barwie pomarariczowej lub zoltej i wyposazone
w elementy odblaskowe.

Termin, w kiérym powinna zosta¢ wprowadzona zatwierdzona organizacja
ruchu uptywa z dniem 31 grudnia 2026 r. (niewprowadzenie zatwierdzonej
organizacji ruchu w powyzszym terminie spowoduje konieczno$¢ ponownego
wystapienia do Marszatka Wojew6dztwa Slgskiego o zatwierdzenie projektu
organizacji ruchu lub zmian tej organizacii).

Co najmniej na 2 dni przed terminem wprowadzenia zatwierdzonej organizaciji
ruchu jednostka wprowadzajagca organizacje ruchu ma obowigzek zawiadomié
Marszatka Wojewo6dztwa Slgskiego (dokumentem elektronicznym podpisanym
kwalifikowanym podpisem elektronicznym albo podpisem potwierdzonym
profilem zaufanym ePUAP, tradycyjnie poprzez operatora pocztowego
lub dostarczyé osobiscie — powotujgc sie na numer pisma zatwierdzajacego),
Slaskiego Komendanta Wojewédzkiego Policji oraz Zarzad Drég Wojewddzkich
w Katowicach o terminie jej wprowadzenia.
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Brak zawiadomienia zgodnie z § 12 ust. 1 oraz ust. 4 rozporzadzenia Ministra Infrastruktury z dnia
23 wrzeé$nia 2003 r. w sprawie szczeg&owych warunkéw zarzadzania ruchem na drogach oraz
wykonywania nadzoru nad tym zarzadzaniem (t. j. Dz. U. z 2017 r. poz. 784) skutkuje utratg waznosci

zatwierdzonej organizacji ruchu.

Charakter organizacji ruchu — czasowa.
Zatwierdzony przez Marszatka Wojewbdztwa Slgskiego projekt znajduje sie do wgladu

w Departamencie Drogownictwa — Referacie Inzynierii Ruchu.

Mg

Zatgezniki: 1. opieczetowany egzemplarz projektu organizacji ruchu;
2. Kauzula RODO.

Otrzymuija: 1. Adresat (list polecony);

(do wiadomosci) 1. Zarzad Drog Wojewddzkich w Katowicach (bez zat)) za posrednictwem e-dorgczenia;
2. DDRIR=-aa.

QOpracowat:

Mariusz Grzesica, tel.: 32 77 40 531

Departament Drogownictwa
—_— to_pe- ~
) Michal Balion 14 G- 2025
Kierownik Referaty Ingynierii Ruchu 212



INFORMACJE O PRZETWARZANIU DANYCH OSOBOWYCH

Zgodnie z art. 13 ust. 1 i ust. 2 ogbinego rozporzadzenia UE® o ochronie danych asobowych

nr 2016/679 informujemy, iz:

1) Administratorem Pani/Pana danych osobowych jest Marszalek Wojewodztwa Slaskiego,

z siedziba przy ul. Ligonia 46, 40-037 Katowice, adres email: kancelaria@slaskie.pl, strona
internetowa: bip.slaskie.pl;

2) Zostata wyznaczona osoba do kontaktu w sprawie przetwarzania danych osobowych
(inspektor ochrony danych), adres email: daneosobowe@slaskie.pl;

3) Pani/Pana dane osobowe bedg przetwarzane w nastepujacych celach:

a) rozpatrywanie projektéw organizacji ruchu drogowego wynikajgce z przepiséw prawa,

w szczeg6inosci z art. 10 ust. 4 ustawy z dnia 20 czerwca 1997 r. prawo o ruchu drogowym;
b) archiwizacii, wynikajacy z art. 6 ustawy o narodowym zasobie archiwalnym i archiwach
oraz Rozporzadzenie z dnia 18 stycznia 2011 r. Prezesa Rady Ministréw w sprawie instrukciji
kancelaryjnej, jednolitych rzeczowych wykazéw akt oraz instrukcji w sprawie organizaciji

i zakresu dziatania archiwéw zaktadowych.

Podstawa prawng przetwarzania danych osobowych jest obowigzek prawny cigzacy

na administratorze (art. 6 ust. 1 lit. ¢ rozporzadzenia);

4) Pani/Pana dane osobowe bedg ujawniane asobom upowaznionym przez administratora
danych osobowych, podmiotom upowaznionym na podstawie przepiséw prawa, podmiotom
upowaznicnym na podstawie przepisow prawa, w zalezno$ci od zakresu projektu organizaciji
ruchu Marszatkom Wojewodztw, Komendantowi/fom Wojewo6dzkiemu/im Policj;
Komendantowi/om Powiatowemu/ym Policji, Staroscie/stom, Wojtowifom, Burmistrzowi/fom
i Prezydentowi/a Miasta/t, Powiatowemu/ym Zarzad/om Drég, Zarzgdowi/om Drog
Wojewddzkich, inwestorowi/om, wykonawcy/om robdt, osobie/om realizujacejlym
zamowienie inwestora/6w lub wykonawcy/éw robét bioracych udziat w procedowaniu
wniosku, operatorowi pocztowemu lub kurierowi (w przypadku korespondencji papierowej),
operatorom platform do komunikacji elektronicznej (w przypadku komunikacji elektronicznej),
a po jego pozytywnym rozpatrzeniu ww. oraz organom kontrolnym, podmiotom realizujgcym
archiwizacje, obstuge teleinformatyczng oraz bankows. Ponadto w zakresie stanowigcym
informacje publiczng dane bedg ujawniane kazdemu zainteresowanemu takg informacjg lub
publikowane w BIP Urzedu;

5) Pani/Pana dane osobowe bgda przechowywane przez okres minimum 5 lat. Po uptywie
obowigzujgcego okresu przechowywania bedg podlegac ekspertyzie ze wzgledu na ich
charakter, tres¢ i znaczenie. Ekspertyza moze dokonad zmiany kategorii okresu
przechowywania tej dokumentacji wigcznie z uznaniem jej za materialy podlegajace
wieczystemu przechowywaniu w Archiwum Panstwowym;

6) Przysluguje Pani/Panu prawo dostepu do tresci swoich danych oraz prawo Zzgdania ich
sprostowania, usuniecia (przy uwzglednieniu ograniczen z art. 17 ust. 3 rozporzadzenia) lub
ograniczenia przetwarzania, prawo wniesienia skargi do Prezesa Urzedu Ochrony Danych
Osobowych;

7) Podanie przez Panig/Pana danych osobowych jest wymogiem ustawowym. Podanie danych
jest obowigzkowe, a konsekwencjg niepodania danych osobowych bedzie nie rozpatrywanie
projektu organizacji ruchu;

8) Pani/Pana dane oscbowe nie bedg wykorzystywane do zautomatyzowanego podejmowania
decyzji ani profilowania, o ktorym mowa w art. 22 rozporzadzenia.

'Rozporzadzenie Parlameniu Europejskiego i Rady UE 2016/679 z dnia 27 kwietnia 2016 r. w sprawie ochrony
os6b fizycznych w zwiazku z przetwarzaniem danych osobowych i w sprawie swobodnego przeplywu takich
danych oraz uchylenia dyrektywy 95/46 WE (Dz. Urz. UE L 119 z 04. 05, 2016)



Projekt Uproszczony Zmiany Organizacji Ruchu | Zarzad Drég Wojewddzkich w Katowicach

PROJEKT UPROSZCZONY ZMIANY
ORGANIZAC)I RUCHU

Schematy oznakowania robét zwigzanych
z utrzymaniem drdog wojewddzkich administrowanych
przez Zarzqd Drog Wojewdédzkich w Katowicach

Zalacznik do zatwierdzenia/epmii
(pismo Nrﬁolféfﬁ'h? dnia 1'3‘ 7ﬂ7ﬁ ..... )
Charakter organizacji ruchu: stabftymczasowa
Termin waznosci zatwierdzonego projekiufopint

do dnia 34.A2:202bPodpis /. MA4.....
Urzad Marszatkowski Wojewddztwz Slgskiego
ul. Ligonia 46, 40-037 Katowice

Katowice 2026 r.
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Projekt Uproszczony Zmiany Organizacji Ruchu | Zarzad Drég Wojewddzkich w Katowicach

1. Postanowienia wstepne.

Projekt uproszczony organizacji ruchu spetnia wymagania okreslone w:

a. rozporzqdzeniu Ministra Infrastruktury oraz Spraw Wewnetrznych
i Administracji z dnia 31 lipca 2002 r. w sprawie znakéw i sygnatéow
drogowych (Dz. U. Nr 170, poz. 1393, z péZn. zm.);

b. rozporzqdzeniu Ministra Infrastruktury z dnia 3 lipca 2003 r. w sprawie
szczegbétowych warunkéw technicznych dla znakéw | sygnatéw
drogowych oraz urzqdzeri bezpieczerstwa ruchu drogowego i warunkéw
ich umieszczania na drogach Dz. U. Nr 220, poz. 2181, z péZn. zm.);

¢. rozporzqdzenie Ministra Infrastruktury z dnia 23 wrzesnia 2003 r.
w sprawie szczegétowych warunkéw zarzqdzania ruchem na drogach
oraz wykonywania nadzoru nad tym zarzqdzaniem (Dz. U. Nr 177,
poz. 1729).

Projekt uproszczony zmiany organizacji ruchu zostat sporzgdzony na potrzeby
robét zwiqzanych z utrzymaniem drég (w tym napraw gwarancyjnych)
wojewddzkich  administrowanych przez Zarzqd Drég Wojewdédzkich
w Katowicach w 2026 r. Z projektu mogq korzysta¢ wytqcznie jednostki/firmy
dziatajqce na zlecenie Zarzqdu Drig Wojewddzkich w Katowicach. Ptjojekt_\
ten nie moze by¢ wykorzystywany do realizacji inwestycji.

']

§022-628 -
2. Zatozenia funkcjonalne uproszczonych schematow
organizacji ruchu

Celem nadrzednym wprowadzenia oznakowania na czas robét na drodze jest
zapewnienie bezpieczeristwa ruchu drogowego, bezpieczeristwa pracownikdéw
prowadzqcych roboty oraz maksymalnej plynnosci ruchu (efektywnosci
organizacji ruchu).
W celu zapewnienia minimalizacji utrudnierr w ruchu podczas wykonywanych
robét na drodze, wyjsciowymi zalozeniami sq nastepujgce ograniczenia
predkosci:

a. dla drég poza obszarem zabudowanym - 60 km/h (dopuszcza sig

mozliwos¢ zastosowania ograniczeri predkosci do 50 km/h na odcinkach
wyjazdow z budowy, odcinkach z ruchem wahadtowym, itp.);

b. dla drig w obszarze zabudowanym - 40 km/h;
Nizsze ograniczenia predkosci mozina stosowac¢ w przypadku,
gdy parametry techniczne i geometria drogi tymczasowej wymuszajq
takie rozwigzanie;
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Projekt Uproszczony Zmiany Organizacji Ruchu | Zarzad Drog Wojewodzkich w Katowicach

Projekt uproszczony organizacji ruchu ma zastosowanie do nastepujgcych
robét prowadzonych na drodze:

a. szybko postepujqcych - oznakowanie robdt umieszczone jest w jednym
miejscu natomiast zabezpieczenie miejsca robét przemieszcza sig
wraz z postepem prac (roboty utrzymaniowe, takie jak np. odnowa
oznakowania poziomego, koszenie trawy, roboty porzqdkowe, pomiary
pasa drogowego);

b. krétko trwajgcych - roboty prowadzone sq w jednym miejscu
nieprzerwanie, nie dtuzej niz jeden dzien kalendarzowy, a oznakowanie
robét jest stacjonarne na caty czas trwania prac;

Podczas przyjmowania dtugosci odcinka robdt, kazdorazowo nalezy braé
pod uwage ograniczenia do minimum okresu obwigzywania czasowej
organizacji ruchu majqgc na wzgledzie, w szczegélnosci: charakter prac, klase
drogi, natezenie ruchu, obszar zajety w wyniku robdét, okresy swiqteczne, pore
nocngq, inne okresy wzmozonego ruchu. Falaeraik —

Przyjeto nastepujgce maksymalne dtugosci odcinkéw roboczych: M
“ 678 -
a. dla robét szybko postepujgcych: 8022 28-1 /

- adcinki o dtugo$ci 2 000 m; .

~ maksymalna dtugosé¢ odcinka z ruchem wahad{o wym 200
b. dla robét krétko trwajqcych: y
— odcinki o dtugosci 500 m;

~ maksymalna dtugos¢ odcinka z ruchem wahadtowym 200-m;

3. Zasady stosowania oznakowania, urzqgdzen bezpieczenstwa
ruchu drogowego i prowadzenia robot

Oznakowanie na czas robot nalezy wykonaé i ustawic¢ zgodnie z wymogami
rozporzqdzenia, o ktérym mowa w pkt 1 ppkt a Projektu uproszczonego
organizacji ruchu oraz Wytycznymi Technicznymi Znaki Pionowe i Konstrukcje
Wsporcze dostepnych na stronie internetowej Zarzqdu Drég Wojewddzkich
w Katowicach. Znaki stosowane do oznakowania robét muszqg byé o jedng
grupe wielkosci wyzsze, niz stosowane na danym odcinku drogi.

Projektowane znaki nalezy umieszczaé w odlegtosci minimum 20 m
(na drogach o dopuszczalnej drodze powyzej 60 km/h oraz 10 m
(na pozostatych drogach) od znakéw istniejgcych i projektowanych. Znaki
nalezy umieszczac¢ w miejscach zapewniajqcych optymalng ich dostrzegalnosé.
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Projekt Uproszczony Zmiany Organizacji Ruchu | Zarzad Drog Wojewddzkich w Katowicach

W miejscach w ktérych obowiqzuje lokalne ograniczenie dopuszczalnej
predkosci o wartosci mniejszej niz przewiduje schemat niedopuszczalne jest
podwyziszanie dopuszczalnej predkosci.

Oznakowanie istniejgce B-33, B-34 i B-42, kolidujgce z projektowanym na czas
robdét nalezy bezwzglednie kazdorazowo zastaniaé w sposéb nie powodujgcy
uszkodzenia, ani obnizenia jego parametrow technicznych, pamietajgc
kazdorazowo o jego odstonieciu po zakoriczeniu robdt.

Gdy odcinek, na ktérym nie jest mozliwe wymijanie sie pojazdéw,
Jjest dtuzszy niz 150 m lub ograniczone sq warunki widocznosSci zachodzi

konieczno$¢ zapewnienia recznego kierowania ruchem przez osoby posiadajgce
wtasciwe uprawnienia lub za pomocq wahadtowej sygnalizacji Swietinej.

Szeroko$¢ jezdni dla czasowych organizacji ruchu zawartych w Prolekcze
uproszczonym organizacji ruchu, nie powinna by¢ mnle]fza N GG ARiwieri

a. 2,75 m-dla jednego pasa ruchu (ruchu wahad:‘ogv[fgf& _a
b. 550m-dla ruchu dwukierunkowego.

nalezy wprowadzi¢ chwilowe wstrzymanie ruchu pieszegg; ng czas prowadzenia
robét przez osoby posiadajgce witasciwe uprawnienia.

Dobér programu wahadtowej sygnalizacji Swietinej nalezy wykonaé
na podstawie nastepujqcej procedury:

a. w tabeli przedstawiajqcej opis odcinkéw (rys. 50-55) nalezy odszukaé
odcinek drogi na ktérym planowany jest remont,

b. przyjgé natezenie ruchu z ostatniej kolumny (w przypadku odcinka
drogi na ktérym planowany jest remont obejmujgcego dwa sgsiednie
odcinki nalezy przyjqé wyzsze natgzenie ruchu),

c. na podstawie tablicy przedstawiajgcej obliczenia przepustowosci
(rys. 56), znajqc zakresu robét (dtugosci zawezonego odcinka drogi)
oraz natezenia ruchu mozna przyjgc diugos¢ cyklu dla wartosci
natezenia maksymalnego Qumqe. wigkszej niz dla danego odcinka drogi
(zaleca sie przyjg¢ najblizszq wiekszq warto$é niz natezenie ruchu
na danym odcinku drogi),

d. znajqc zakres robot (diugosci zawezonego odcinka drogi) oraz dfugosé
cyklu nalezy przyjgé¢ wlasciwy program sygnalizacji Swietinej
(rys. 46-49).

Wartosci natezenia ruchu maksymalnego Qmax przedstawione w tabeli obliczen
przepustowosci (rys. 56) przyjeto dla wartosci stopnia obcigzenia pasa ruchu
mniejszego lub réwnego 0,9 dla poszczegdélnych strumieni ruchu.
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Projekt Uproszczony Zmiany Organizacji Ruchu | Zarzad Drog Wojewoddzkich w Katowicach

W przypadku natezen ruchu dla danego zakresu robét wiekszych
od maksymalnej wartosci przedstawionej w tabeli przedstawionej na rys. 55
dopuszcza sige jedynie prowadzenie robét przy recznym kierowaniem ruchem
przez osoby posiadajgce wtasciwe uprawnienia.

W przypadku chwilowych zatoréw w ruchu na odcinku objetym ruchem
wahadtowym sterowanym za pomocg sygnalizacji $wietinej nalezy przejs¢
na reczne kierowanie ruchem przez osoby posiadajgce witasSciwe uprawnienia.

Sterowanie ruchem wahadtowym za pomocq sygnalizacji §wietlnej dotyczy
Jjedynie odcinkow bez skrzyZowan na odcinku objetym ruchem wahadfowym.

Na odcinku drogi sterowanej za pomocg wahadtowej sygnalizacji $wietinej
oraz w odlegtosci do 200 m od sygnalizacji (w obu kierunkach) nalezy
zneutralizowaé wszystkie przejscia dla pieszych (przestoni¢ znaki D-6
i na chodniku ustawié zapory U-20c uniemozliwiajgce przejs$cie w tym miejscu_)_.__h\

W kazdym przypadku podanym w Projekcie nale:éy8 Hq;z'yc’ (éo minimalizacji
dtugosci odcinkéw wytqczonych z ruchu (ograniczania ut u?dhieIZv@r Féc iy

schematy uzupetniajqce (rys. 57 - 59). Schematy uzupeiniajgc
wyznaczenia tymczasowego przejscia dla pieszych sq moZzli
w przypadku prowadzenia prac bez ruchu sterowanego za porr;ocq sygnalizacji
Swietlnej. Wyznaczenie tymczasowego przejscia dla pieszych winno byé
poprzedzone analizq generatoréw ruchu i strumieni ruchu pieszego. Schematy
dotyczqce wyznaczenia tymczasowego przystanku komunikacji zbiorowej sg
mozliwe zaréwno w przypadku ruchu kierowanego za pomocq sygnalizacji
Swietinej jak i bez sygnalizacji Swietlnej.

Kazdorazowo nalezy wymagac czyszczenia k6t pojazdéw wyjezdzajqcych
z placu budowy na droge.

Pojazdy przystosowane do wykonywania robét na drodze (np. prac
porzqdkowych, remontéw) powinny by¢ wyposazone zgodnie z zapisami pkt
11.1 zatqcznika nr 4 do rozporzgdzenia, o ktérym mowa w pkt 1 ppkt a
Projektu uproszczonego organizacji ruchu.

Kazda  zastosowana organizacja ruchu wedtug Projektu wymaga
zawiadomienia przez jednostke wprowadzajgcq organizacje ruchu Zarzqd Drég
Wojewddzkich w  Katowicach, Marszatka  Wojewddztwa  Sigskiego
oraz Komendanta Wojewddzkiego Policji w Katowicach, co najmniej
na 24 godziny w przypadku prowadzonych robét zwigzanych z utrzymaniem
drogi.
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Projekt Uproszczony Zmiany Organizacji Ruchu | Zarzad Drog Wojewddzkich w Katowicach

Wymagany wzdr zgtoszenia zatqczono do projektu. W zgfoszeniu nalezy podaé
informacje dotyczgce:

jednostki wprowadzajgcej zmiane czasowej organizacji ruchu;

numeru schematu;

numeru drogi;

miejscowosci;

odcinku (np. od km ... do km ..};

strony (lewa/prawa);

daty obowiqgzywania organizacji ruchu;

osoby odpowiedzialnej za utrzymanie oznakowania.

Q@ ™o a0 oo

W przypadku koniecznosci zastosowania organizacji ruchu nieprzewidzianej
w Projekcie uproszczonej organizacji ruchu, nalezy opracowaé indywidualny
projekt  organizacji ruchu, ktéry wymaga zatwierdzenia zgodnie
z obowigzujqcymi przepisami dotyczgcymi szczegétowych warunkéw
zarzqdzania ruchem na drogach publicznych. : ——

8022-673-
4. Ogdlne warunki wprowadzenia zmian organizacji

drogowego nalezy wykona¢ i umiesci¢ zgodnie z rozporzqdzeme inistra
Infrastruktury z dnia 3 lipca 2003r. w sprawie szczegofowych ‘warunkéw
technicznych dla znakéw i sygnaiéw drogowych oraz urzqdzeri bezpieczeristwa
ruchu drogowego i warunkéw ich umieszczania na drogach (Dz. U. Nr 220,
poz. 2181, z p6Zn. zm.}.

W trakcie prowadzenia robét nalezy zachowaé mozliwosé dojazdéw i dojséé,
w tym szczegdlnie stuzb ratowniczych i komunalnych, do posesji oraz obiektéw
objetych zakresem robét (o terminach i zakresie wprowadzanych ograniczen
w ruchu kotowym wraz z podaniem mozliwosci dojazdu, powiadomié nalezy
administratoréw budynkow i posesji w strefie robét).

Jednostka prowadzqca roboty w pasie drogowym zobowigzana jest
do utrzymania w naleZzytym stanie zastosowanych znakéw drogowych,
urzqdzen sygnalizacyjnych i urzqdzer bezpieczeristwa ruchu drogowego.

Zabezpieczenie i oznakowanie miejsca robét prowadzonych w pasie drogowym
powinno zapewnial bezpieczeristwo uczestnikom ruchu drogowego oraz
osobom wykonujgcym roboty.

W przypadku wprowadzania czasowej zmiany organizacji ruchu, znaki
drogowe, urzqdzenia sygnalizacyjne i urzgdzenia bezpieczeristwa ruchu
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drogowego nalezy umieszczaé w sposéb nienaruszajqcy istniejqcej nawierzchni
chodnikéw i jezdni.
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5. Wykaz schematow oznakowania

* Roboty szybko postepujqce
1) Droga o przekroju 2x3 v=70 km/h - zajecie pobocza/chodnika;
2) Droga o przekroju 2x3 v=70 km/h - zajecie prawego pasa ruchu;
3) Droga o przekroju 2x3 v=70 km/h - zajecie Srodkowego pasa ruchu;
4) Droga o przekroju 2x3 v=70 km/h - zajecie lewego pasa ruchu;
5) Droga o przekroju 2x2 v=100 km/h (obszar niezabudowany} - zajecie
pobocza/chodnika;
6) Droga o przekroju 2x2 v=100 km/h (obszar niezabudowany) - zajecie
prawego pasa ruchu;
7) Droga o przekroju 2x2 v=100 km/h (obszar niezabudowany) - zajecie
, lewego pasa ruchu;
( 8) Droga o przekroju 2x2 v=50km/h (obszar zabudowany) - zajecie
pobocza/chodnika;
9) Droga o przekroju 2x2 v=50 km/h (obszar zabudowany) - zajecie
prawego pasa ruchu;
108) Droga o przekroju 2x2 v=50 km/h (obszar zabudowany) - zajecie
lewego pasa ruchu; —_——
11) Droga o przekroju 1x2 v=90 km/h (obszar niezabudowany) - zajecie
pobocza/chodnika oraz czgsci pasa ruchu; 8022 -6 8-2025%
12) Droga o przekroju 1x2 v=90 km/h (obszar niezabudowany)
pasa ruchu;
13) Droga o przekroju 1x2 v=50 km/h (obszar zabudowany
pobocza/chodnika oraz czesci pasa ruchu;
14) Droga o przekroju 1x2 v=50 km/h (obszar zabudowany) - zajecie pasa
ruchu;

C

* Odnowa oznakowania poziomego

15) Droga o przekroju 2x3 v=70 km/h - zajecie prawego pasa ruchu;

16) Droga o przekroju 2x3 v=70 km/h - zajecie srodkowego pasa ruchu;

17) Droga o przekroju 2x3 v=70 km/h - zajecie lewego pasa ruchu;

18) Droga o przekroju 2x2 v=100 km/h (obszar niezabudowany) - zajecie
prawego pasa ruchu;

19) Droga o przekroju 2x2 v=100 km/h (obszar niezabudowany) - zajecie
lewego pasa ruchu;

20) Droga o przekroju 2x2 v=50 km/h (obszar zabudowany) - zajecie
prawego pasa ruchu;

21) Droga o przekroju 2x2 v=50 km/h (obszar zabudowany) - zajecie
lewego pasa ruchu;
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22) Droga o przekroju 1x2 v=%80 km/h (obszar niezabudowany) - zajecie
pasa ruchu;

23) Droga o przekroju 1x2 v=90 kms/h (obszar niezabudowany) - zajecie
sSrodka jezdni;

24) Droga o przekroju 1x2 v=50 km/h (obszar zabudowany) - zajecie pasa
ruchu;

25) Droga o przekroju 1x2 v=50 km/h (obszar zabudowany) - zajecie srodka
jezdni;

°* Roboty krdotko trwajqce

26) Droga o przekroju 2x3 v=70 km/h - zajecie pobocza/chodnika;

27) Droga o przekroju 2x3 v=70 km/h - zajecie pobocza/chodnika oraz
cze$ci pasa ruchu;

Z28) Droga o przekroju 2x3 v=70 km/h - zajecie prawego pasa ruchu;

29) Droga o przekroju 2x3 v=70 km/h - zajecie srodkowego pasa ruchu;

30) Droga o przekroju 2x3 v=70 km/h - zajecie lewego pasa ruchu;

31) Droga o przekroju 2x2 v=90 km/h (obszar niezabudowany) - zajecie
pobocza/chodnika;

32) Droga o przekroju 2x2 v=90 km/h (obszar niezabudowany) - zajecie
pobocza/chodnika oraz czesci pasa ruchu; T

33) Droga o przekroju 2x2 v=90 km/h (obszar niezabudowany) - zajecie
prawego pasa ruchu; 80 23 678 -

34) Droga o przekroju 2x2 v=90 km/h (obszar niezabudowdny)
lewego pasa ruchu; i

35) Droga o przekroju 2x2 v=50 km/h (obszar zabudowany) -
pobocza/chodnika; .

36) Droga o przekroju 2x2 v=50 km/h (obszar' édbﬁdbwany) - zajecie
pobocza/chodnika oraz czesci pasa ruchu;

37) Droga o przekroju 2x2 v=50 km/h (obszar zabudowany)} - zajecie
prawego pasa ruchu;

38) Droga o przekroju 2x2 v=50 km/h (obszar zabudowany) - zajecie
lewego pasa ruchu;

38) Droga o przekroju 1x2 - zajecie pobocza/chodnika;

40) Droga o przekroju 1x2 v=90 km/h (obszar niezabudowany) - zajecie
pobocza/chodnika oraz czesci pasa ruchu;
41} Droga o przekroju 1x2 v=90 km/h (obszar niezabudowany) - zajecie

pasa ruchu;

42) Droga o przekroju 1x2 v=50 km/h (obszar zabudowany) - zajecie
pobocza/chodnika oraz czesci pasa ruchu;

43) Droga o przekroju 1x2 v=50 km/h (obszar zabudowany) - zajecie pasa
ruchu;
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-

6. Sygnalizacja Swietlna

44)
45)
46)
47)
48)
49)
50)
51)
52)
53)
54)
55)
56)

Obliczenia czaso

Programy sygnalizacji

Programy sygnalizacji §
Opis odcinkéw wraz z n

ia przepustowosci.

7. Uzupetnienia schematow

Oznakowanie Wahadtowej sygnalizacji $wietinej;
miedzyzielonych;
Pragramy sygnalizacji swietlnej o
Programy sygnalizacyi Swietlnej
swietip€j o dtugosci cykiu T=120s;

igtinej o dfugosci cyklu T=90si70s;

ugoasci cyklu T=180 s;
dtugosci cyklu T=150s;

zeniem ruchu (1);

ruchu (4);

ow wraz z natezeniem ruchu (6);

57) Wyznaczenie tymczasowego przejscia dla pieszych;
58) Wyznaczenie tymczasowego przejscia dla pieszych;
59) Tymczasowe przystanki komunikacji zbiorowej;

8. Zgloszenie

= Wzér zgtoszenia;
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[Roboty krdtko trwajqce]
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ZGtOSZENIE

wprowadzenia organizacje ruchu wg PROJEKTU UPROSZCZONEGO ZMIANY ORGANIZACH RUCHU

»Schematy oznakowania rob6t zwigzanych z utrzymaniem drég wojewddzkich administrowanych

przez Zarzad Drog Wojewddzkich w Katowicach” wg schematu nr ... ..naDW ...

na odcinku od km ...viiciveviece.. o KM e , Strona  ...cccciveevnns , lokalizacja
lewo/prawa
HLayiat, ———
skrzyzowanie/numer posesi/punit charakterystyczny lub odleglosc od tych miejse 5 0"2 2-67 8 """""""""""
- o -0 -
W ITHEJSCOWOSEH coiiisimssssnssasssaiuisnasisanius sissssisa ronsessabi isiavonississionsiond
Zmiana organizacji ruchu zostanie wprowadzona w dniu ......%7 3 P’V 2026 {. QU/I
Przewidywany termin przywrdcenia statej organizacji ruchu ...... FAYI / 20
ul. L.
Osoba odpowiedzialna za utrzymanie oznakowania:
PO (=) Iy /17 oo oo o oo AR,
Imie i nazwisko

Qtrzymajq:

1

2.

Marszalek Wojewddztwa Slgskiego

e-mail: transport@slaskie.pl

Zarzqd Drég Wojewddzkich w Katowicach
e-mail: sekretarigt@zdw. katowice.pl
Komendant Wojewddzki Policji w Katowicach
e-moil: ruch-drogowy@ka.policia.qov.pl




