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Zdarzenia w ruchu drogowym

Zapewnienie prawidtowego funkcjonowania sieci drog i ulic
umozliwia stata organizacja ruchu dostosowana do
wymagan zwigzanych z klasg drog i rodzajem uczestnikow
ruchu. Jednakze proces ten moze byc zaktécony przez
zdarzenia planowane Ilub nieplanowane, wymagajace
Zzmian w organizacji ruchu (czasowych lub statych).
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Zdarzenia planowane to prace Zdarzenia nieplanowane
budowalne, prace modernizacyjne i zdarzenia nieoczekiwane,
utrzymaniowe, usuwanie uszkodzen nieprzewidywalne, jak wypadki
lub masowe imprezy ingerujgce w - kolizje drogowe, zaktdcenia
statg organizacje ruchu. spowodowane nagty Zmiang

obiektow drogowych.

czesto

warunkow atmosferycznych, awarie




Zagrozenia spowodowane czasowymi zmianami funkcjonowania drogi lub
urzgdzen drogowych w miejscu wystgpienia zdarzen planowanych i
nieplanowanych wptywaja na:

» zmniejszenie sprawnosci (przepustowosci) sieci drogowej spowodowane
zamknieciem pasow lub zawezeniem pasow ruchu.
» ograniczenie predkosci powodujgce wydtuzenie czasu podrdzy,
» zwiekszenie zagrozenia bezpieczenstwa dla:
e uczestnikow ruchu drogowego
 0s6b przebywajacych na drodze lub jej otoczeniu (pracownicy drogowi,
mieszkancy itp.).

Dla zapewnienia funkcjonowania bezpiecznego systemu drogowego, takze w
warunkach czasowych utrudnien lub zaktdcen, konieczne jest racjonalne
zarzgdzanie interakcjg miedzy uzytkownikami drég, predkosciami pojazdéw i
infrastrukturg drogowg, tak aby nie tylko zmniejszy¢ liczbe wypadkéw, ale przede
wszystkim zapewnié, ze zadne wypadki, ktore majg miejsce, nie spowodujg
Smierci ani powaznych obrazen u uczestnikdow ruchu oraz pracownikéw
drogowych.



Statystyka wypadkow

W ciggu ostatnich trzech lat srednio rocznie w obszarach robét drogowych
miato miejsce 90 wypadkow drogowych, w ktorych byto 120 ofiar w tym 13
Smiertelnych i 41 ciezko rannych; a koszty tych wypadkdéw wynosity ok. 175

min zt. (30% wypadkdw w porze bez swiatta dziennego, 41% ofiar
Smiertelnych).

Najczestszymi przyczynami tych wypadkow byty:

» jazda z niebezpieczng (niedostosowang do warunkéw ruchu) predkoscisa,
» niebezpieczne manewry (w tym wyprzedzanie),

» niezachowanie bezpiecznego odstepu miedzy pojazdami,

» nieuwaga lub zasniecie.

Wsrod ofiar tych wypadkoéw w Polsce, 52% stanowig kierowcy, 33% pasazerowie i 15%

piesi. Brakuje natomiast informacji o wypadkach z pracownikami na prowadzonych
robotach drogowych.

Rocznie na budowach rejestruje sie ponad 5000 wypadkow, w ktérych 50 oséb ginie, a

77 odnosi ciezkie obrazenia, nie wiadomo jaka czes¢ to wypadki na obszarach robot
drogowych.



Cele stawiane czasowej organizacji ruchu

» Bezpieczenstwo uczestnikéw ruchu drogowego
» Bezpieczenstwo pracownikéw

» Zapewnienie odpowiednich warunkdw ruchu (przepustowosé,
predkosc)




Podziat robét drogowych

Roboty drogowe dzielg sie na:

» szybko postepujgce — oznakowanie robdt przemieszcza sie wraz z postepem prac
(roboty utrzymaniowe typu: wykonywanie oznakowania poziomego, koszenie
trawy, roboty porzagdkowe, pomiary pasa drogowego, itp.),

» krotko trwajgce — roboty drogowe prowadzone s3 w jednym miejscu
nieprzerwanie, nie dtuzej niz jeden dzien kalendarzowy, a oznakowanie robot jest
stacjonarne na caty czas trwania realizowanych prac,

» dtugo trwajgce — roboty drogowe prowadzone s3 w jednym miejscu
nieprzerwanie wiecej niz jeden dzien kalendarzowy, nie mniej znakowanie tak
prowadzonych robét wymaga indywidualnego opracowania projektu organizacji
ruchu (dostosowanego do istniejgcej sytuacji drogowej) zgodnie z
obowigzujgcymi przepisami.




Organizacja robo6t drogowych

Do ochrony uzytkownikow drog i oséb przebywajgcych w obszarze robot drogowych stosuje sie
srodki czasowej organizacji ruchu. Sg to w szczegdlnosci:

1) znaki pionowe do informowania o obszarze robdt drogowych oraz do ostrzegania o
zagrozeniach i regulowania ruchem,
2) ogrodzenia, tasmy, ptoty do wyznaczenia granic obszaru robdt drogowych,
3) bariery plastikowe, zapory, separatory, stupki, oznakowanie poziome,
4) mobilne ostony energochtonne, do ochrony pracownikéw,
5) tymczasowe bariery ochronne do:
a. ochrony kierowcow i pasazerow znajdujgcych sie w pojezdzie wypadajacym z drogi:
— przed wtargnieciem w obszar robot drogowych, upadkiem w wykop lub uderzeniem w
maszyny, urzgdzenia lub budowane obiekty
— przed zderzeniem z pojazdami jadgcymi w przeciwnym kierunku
b. ochrony pieszych, rowerzystow poruszajacych sie wzdtuz drogi
c. ochrony pracownikdw pracujgcych w obszarze robot przed pojazdem




Przyktady czasowej organizacji ruchu
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Strefowanie
czasowej organizacji ruchu
w obszarze robot drogowych
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Stosowana w przy padku spodziewanych znacznych strat

czasu w ruchu (zatory), zawiera dodatkowe informacje,

ktore moga znajdowac sie kilka kilometrow przed

obszarem robot drogowych. Moze zawierac:

e stale znaki zmiennej tresci, jako element systemu l
zarzadzania ruchem

e  mobilne znaki informujace

{

Strefa ostrzegawcza
Obszar, gdzie pojawia sie informacja dla kierowcow o
robotach drogowych. Moze zawierac:
e limit dopuszczalnej predkosci
e oznakowanie kierunkowe
s oznakowanie robét drogowych
* mobilne znaki zmiennej tresci
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Strefa przej$ciowa l l R 74
Obszar na ktorym nastepuje zmiana toru ruchu, zawiera - S

kolejne wymagania dla kierowcéwi obejmuje:

s tymczasowy limit predkosci dopuszczalnej

zmiany toru pasa ruchu i redukcjg paséw ruchu

s oznakowanie kierujace

e osoby kierujace ruchem lub sygnalizacje $wieting

e aktywne oznakowanie mobilne

Strefa buforowa

Obszar zapewniajacy ochrone pracownikow drogowych.
Moze zawierac:

s pusta przestrzen,

pojazdy buforowe,

mobilne ostony energochionne

tymczasowe bariery drogowe

barykady, zapory lub inne tego typu urzadzenia

100 - 120m
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Strefa prowadzenia robot drogowych

Wydzielony obszar aktywnego prowadzenia robot
drogowych, w ktorym znajdujg sie pracownicy, maszyny
robocze i konstrukcje budowlane. Moze zawierac:

e ogrodzenia, separatory

e  pasy buforowe

s tymczasowe bariery drogowe

Strefa koncowa

Obszar umozliwiajacy przywrocenie normalnego stanu

ruchu. Moze zawierac:

s  zmiany toru paséwruchu

» oznakowanie konca strefy roboczej

s  przywrocenie standardowego limitu predkosci -
-

800m

|

Droga ekspresowa V=120 km/h 2x3

Zrédto: GDDKIA — KATALOG typowych schematéw oznakowania robét prowadzonych
w pasie drogowym




Schemat rozmieszczenia oznakowania i urzadzen
bezpieczenstwa ruchu na obszarze robét drogowych
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Klasyfikacja | badania barier tymczasowych

Bariery ochronne tymczasowe ze wzgledu na materiat z jakiego zostaty wykonane,

mozna podzieli¢ na:

i
i

» metalowe,

> betonowe,

» zinnych materiatow

W normie PN-EN 1317-2 klasyfikuje sie bariery ochronne wedtug klas dziatania na
podstawie nastepujacych cech funkcjonalnych barier:

» poziomu powstrzymywania,

odksztatcenia bariery,

>
» przemieszczenia sie pojazdu,
>

poziomu intensywnosci zderzenia.

A



Bariery ochronne tymczasowe — PN EN 1317-2, powstrzymywanie mate (T1, T2, T3)

-.__-'...-.-_ _1_56_ )
Pojazd o masie 1300kz [N R e

Pojazd o masie 10 000 kg @ | | e

L — dlugoic bariery ochronneq

Bariery ochronne tymczasowe — PN EN 1317-2, powstrzymywanie podwyiszone (H1, H2, H3)

Pojazd omasie  S00kg | [9%7

Pojazd o masie 10 000 kg E[ | '

R Tag, .
Pojazd o masie 13 000 kg | ‘ .. S
Pojazd o masie 16 000 kg -y

L — dhugosic bariery ochronnej



Pr r PROCEDURA PROJEKTOWANIA BARIER
oced ura W OBSZARACH ROBOT DROGOWYCH

lokalizacji i doboru
parametrow barier
tymcza Sowych Zebranie danych Organizacja ruchu i geometria rozwiazan

Ustalenie schematu organizacji ruchu i zabezpieczen

Prace przygotowawcze

Predkos¢ w obszarze zagrozen
Lokalizacja obszaru robét drogowych
Dlugosé¢ strefy poczatkowe;j

Dtugosé¢ strefy koricowej

SChemat Szeroko$é bocznego pasa buforowego
p rOCEd u ry Szerokosc¢ pasa dzielacego kierunki ruchu

Szerokos$¢ dynamicznego przesunigecia bariery

Dobor parametrow barier tymczasowych

Ustalenie lokalizacji i rodzaju zagrozen

Ustalenie poziomu powstrzymywania

Ustalenie dopuszczalnej wielkosci

odksztalcenia bariery Ustalenie poziomu cigzkosci zdarzenia

Dobér rodzaju i typu bariery



Prace przygotowawcze

Zebranie danych

Dane niezbedne do prawidtowego zaprojektowania organizacji ruchu i

zabezpieczen w obszarze roboét drogowych to:

a) dane dotyczgce geometrii drogi w obszarze robot drogowych,

b) dane dotyczagce warunkéw ruchu na odcinku drogi w obszarze robdt
drogowych

c) dane dotyczace kosztow.

A. Geometria drogi. Do prawidtowego doboru rodzaju i typu tymczasowych

drogowych barier ochronnych niezbedne sg dane o obszarze robét drogowych, w

tym:

» predkos¢ na odcinku poprzedzajgcym obszar robét drogowych,

» parametry przekroju poprzecznego (wymiary skrajni drogowej,

» liczba jezdni, liczba paséw ruchu, szeroko$é strefy bezpieczernstwa, szerokosé
pobocza, szerokos¢ pasa dzielgcego),

» parametry planu sytuacyjnego (promien tuku poziomego, widocznos¢),

» profilu podtuznego (rodzaj przeszkody pod obiektem, skrajnia).



Zebranie danych

B. Warunki ruchu. Do prawidtowego doboru rodzaju i typu tymczasowych drogowych
barier ochronnych niezbedne sg nastepujgce dane o potoku pojazdéw poruszajacych
sie w obszarze robét drogowych, w tym:

» srednioroczne dobowe natezenie ruchu SDR (catkowite, samochodéw lekkich
SDRPL (osobowe i dostawcze) i samochodéw ciezkich SDRPC (samochoddw
ciezarowych, autobuséw, samochoddéw ciezarowych z przyczepami),

» predkos¢ operacyjna VO (dopuszczalna) na odcinku poprzedzajgcym obszar robodt
drogowych (samochoddéw lekkich VPL i samochodéw ciezkich VPC),

» predkos¢ tymczasowa VT, dopuszczalna predkos¢ pojazdéw na odcinku drogi w
obszarze robot drogowych.

C. Koszty. Do prawidtowego doboru rodzaju i typu tymczasowych drogowych barier
ochronnych niezbedne sg dane o wysokosci:
» jednostkowych kosztow barier:
o budowy barier JKB,
o utrzymania biezgcego JKUB,
o napraw JKN, likwidacji JKL
» jednostkowych kosztow uzytkownikow:
o strat czasu uzytkownikdw,
o eksploatacji pojazdow (ciezarowych, osobowych),
o wypadkéw drogowych.



Zebranie danych

Tymczasowa predkosc dopuszczalna VT, jest ustalana czesto na odcinkach robot
drogowych poniewaz zmiany toru jazdy, zawezenia i inne zmiany geometrii drogi,
pojawiajace sie pojazdy zwigzane z budowg wymagajg dostosowania predkosci do
tych warunkéw drogowych.

Tymczasowe ograniczenia predkosci zwiekszajg bezpieczenstwo uzytkownikow
drog i pracownikow drogowych, a takze pomagaja promowac¢ odpowiedni styl
jazdy w strefach pracy.

Predkosc Predkos¢ tymczasowa, dopuszczalna
Typi t ia robot d 1
Yp 1 czas thwania rodo opiszezatna Ruch dwukierunkowy Ruch przemienny
(wahadlowy)
Vaop (km/h) VTaop (km/h)
Roboty szybko postepujace Dowolne Oszacowana na Nie dotyczy
(czas nieokreslony) podstawie analizy ryzyka
Roboty krotko trwajace
>
(<24 godz.) 100 80
90-100 60-70
<80 <50
Roboty dlugotrwajace ~100 <80 =50
(> 24 godz.) —
90-100 60-70
<80 <50




Ustalenie wybranych parametrow obszaru robé6t drogowych

Dla potrzeb prawidtowego

Zwymiarowania obszaru

robot drogowych

poszczegolnych stref oraz prawidtowej lokalizacji srodkdow organizacji i urzadzen

bezpieczenstwa ruchu drogowego niezbedne jest ustalenie danych dotyczacych:

1) Dtugosé skoséw w strefach
przejsSciowych: poczatkowe; i
korncowe;j

2) Dtugosé pasa buforowego
poczatkowego i koncowego

3) Szerokos¢ bocznego pasa
buforowego (pasa
bezpieczenstwa)

Strefa ostrzegawcza

Strefa przejsciowa

IR

Klin na poboczu

Klin poczatkowy
LKP

Strefa buforowa

Pas buforowy
poczatkowy LBP

Strefa prowadzenia robét drogowych

Roboty drogowe
LRD

Strefa koficowa Pas buforowy
koncowy LBK

3
'rm"—T"'.—r“'rm'"“"“ ———

Klin koncowy LKK

I .
-~

[ fteee,

Pas ruchu,
dopuszczalna predkosé
operacyjna VO dop

Pas ruchu,
dopuszczalna predkosé
czasowa VT,

Pas buforowy boczny DBB

Pas ruchu,
dopuszczalna predkosc
operacyjna VO dop




Ustalenie wybranych parametréow obszaru robot drogowych

Skosy klina w strefie przejsciowej.

Dtugosc strefy przejsciowej tj. klina LK zalezy od predkosci operacyjnej dopuszczalnej VO,,, na odcinku

poprzedzajgcym obszar robdt drogowych, umiejscowienia na poczatku lub na koricu obszaru robdt oraz

szerokosci przesuniecia toru ruchu (podstawy klina):

» zwiekszenie skosu wraz ze wzrostem predkosci powoduje: zmniejszenie kata uderzenia w bariere, co
powoduje zmniejszenie energii poprzecznej uderzajgcego w nig pojazdu, a takze wczesniej zwraca uwage
kierowcom na konieczno$¢ zmiany toru jazdy.

»w przypadku klina w strefie buforowej poczatkowej LKP jego dtugos¢ byta dobierana ze skosem zmiennym
od 1:15 w przypadku matych predkosci do 1:30 w przypadku duzych predkosci.

»w przypadku klina w strefie buforowej koricowej jego dtugos¢ LKK powinna by¢ dobierana ze skosem
zmiennym od 1:10 w przypadku matych predkosci do 1:30 w przypadku duzych predkosci, natomiast w
przypadku ruchu jednokierunkowego, aby jego dtugos¢ byta dobierana z uwzglednieniem skosu 1:10.

» w przypadku matych predkosci operacyjnych i zatorow wystepujacych w obszarze robét drogowych mozna
stosowac znacznie krotsze kliny o skosie od 1:5 i mniejszym.

Klin w strefie przejsciowej Minimalna dlugos¢ strefy buforowej
Dhlugo$¢ typowego klina poczatkowej LBP
Predkosc¢ Skos LKP (m)
dopuszczalna na Przykladowe szerokosci klina Urzadzenia pochlaniajace energie
odcinku pojazdow
poprzedzajacym Nie wystepuje Mobilne
Vop (km / h) 0 masie > 7,5 ton
(TMA)
Jeden as | Dwa pasy Trzy pasy LBP (m) LBP (m)
(3.5 m) (7,0m) (10,5)
<50 1: 10 35 70 105 40,0 15,0
60 - 70 1:15 53 105 158 80,0 50,0
80-100 1:20 70 140 210 120,0 80,0
>100 1:30 105 210 315 150,0 100,0




Ustalenie wybranych parametréow obszaru robé6t drogowych

Dtugos¢ strefy buforowej

Dtugos¢ strefy buforowej poczatkowej LBP i kornicowej LBK zalezy od predkosci operacyjne;j
dopuszczalnej VOdop na odcinku poprzedzajgcym obszar robdot drogowych. Minimalne
dtugosci tych stref zalezg od ich wyposazenia w urzadzenia pochtaniajgce energie
pojazddéw, ktére wtargnety w strefe bezpieczenstwa.

. Klin w strefie koncowej Minimalna dlugos¢
Predkos¢ tymezasowa Dlugosé typowego Klina strefy buforowej
dopuszc'zalna na odcinku Skos* LKK (m) koncowej
rohot‘d;;:gowych Przykladowe szeroko$ci klina
op
(km / h) Jeden pas | Dwa pasy | Trzy pasy LBK (m)
3,5m) (70m) | (10,5m)
<50 1:5 20 35 50 10
60 - 70 1: 10 35 70 105 20
80 1:15 55 105 160 30

W  przypadku gdy diugos¢ strefy buforowej
poczatkowe] LBP jest mniejsza od przedstawionej w
tablicy stosuje sie bariery ochronne.




Ustalenie wybranych parametréow obszaru robé6t drogowych
Szerokosc¢ pasa buforowego bocznego
Szerokos¢ pasa buforowego bocznego DBB, zwanego takze pasem bezpieczenstwa sktada
sie z: opaski bezpieczenstwa OB (oddzielajgcej pojazdy poruszajgce sie po pasie ruchu od
bariery), szerokosSci pracujgcej bariery WM oraz pasa bezpiecznego poruszania sie
pracownikdw DSP lub innych uzytkownikow drogi (pieszych lub rowerzystéw).
Szerokos¢ pasa buforowego bocznego DBB zalezy od predkosci pojazdéw poruszajgcych sie
po jezdni w obszarze robot drogowych, rodzaju i szerokosSci pracujgcej bariery, rodzaju prac
prowadzonych na drodze oraz rodzaju grup uzytkownikéw korzystajacych z tej strefy

Szerokos¢ pasa buforowego bocznego DBB
Minimalna szeroko$¢ pasa buforowego
Elementy pasa buforowego b DBEBus
Predkos¢ 0CZNnego min
e b AT ) S T Wariant1 | Wariant 2 Wariant3 | Wariant 4
tymczasowa ..
na odcinku Szerokos¢ £ = - .
- dynamiczna g = s gk El - =8 . F
robat Y o £ g | 23 E; -;%E 5&%5
T przesuniecia Z g z, F = Bt FEDE
By bariery* | . § | EEREE A - EEp | fEEE
%,3 A s = o N = < Eye o Ng
ZE z s 8 S E g S 2 LE S ELE
28 2 =L N AR N & N&E2 NARES
[S)F-] A A B
OBuin DSP DPP DBB: DBB: DBB:s DBB4
VT /h DPB (m
) ™ w | om | om | w (m) (m) (m)
<50 0,35 0,25 0,80 1,2 0,80 1,60 2,20 3,20
60 - 70 0,40 0,40 0,80 1,2 1,00 1,80 2,40 3,40
30 0,50 0,50 0,80 1,2 1,20 2,00 2,60 3,60 ‘
Pas ruchu

* do obliczen przyjeto: barierg o szerokosci B = 0,2 m, szerokos¢ pracujaca bariery W,, szerokos¢ separatorow
$=02m

Zrédto: BG BAU




Ustalenie parametrow barier tymczasowych
Ustalenie lokalizacji i poziomu zagrozenia

W obszarze robdét drogowych wyrdznia sie 4 potencjalne lokalizacje dla

zastosowania tymczasowych barier drogowych:

» A — klin pomiedzy pasem ruchu, zmieniajgcym kierunek a obszarem robdt
drogowych,

» B — odcinek pomiedzy regularnym pasem ruchu w tymczasowej organizacji a
strefg prowadzenia robot drogowych,

» C — odcinek pomiedzy przeciwnymi pasami ruchu,

» D — klin pomiedzy obszarem robdt drogowych a powrotem do normalnego pasa
ruchu,
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Analiza zasadnosci stosowania tymczasowych barier drogowych w

obszarze robot drogowych obejmuje nastepujgce elementy:

» identyfikacje zagrozen w strefie bezpieczerAstwa SB, w tym szczegdlne miejsca
prowadzenia prac drogowych, wystepowanie pracownikdw, wystepowanie
maszyn, wystepowanie innych osob i obiektow.

» zdefiniowanie strefy bezpieczeristwa SB (przyjecie szerokosci strefy L),

» okreslenia zasadnosci stosowania tymczasowych barier ochronnych.

Zagrozenia wystepujgce w obszarze robot drogowych mozna podzielic

na dwie podstawowe grupy:

» zagrozenia dla oséb w pojeidzie (przeciwne kierunki ruchu, przeszkody w
otoczeniu: uderzenie w przeszkode, upadek pojazdu lub wywrécenie),

» zagrozenia dla otoczenia pasédw ruchu (pracownicy, inne osoby np.: piesi,
rowerzysci, mieszkancy), obiekty wrazliwe na uderzenie, obiekty wrazliwe na
spadek pojazdu z wysokosci).



Zagrozenia zlokalizowane w strefie bezpieczenstwa SB, ktdra wystepuje w

obszarze robét drogowych, sg klasyfikowane wg konsekwencji wystapienia
zdarzenia niepozgdanego:

» 71 (zagrozenie mate)

» 72 (zagrozenie Srednie)

» 73 (zagrozenie duze)

» 74 (zagrozenie katastrofalne) - Pojazd uderza w bardzo wrazliwy obiekt
zagrozony w strefie bezpieczenstwa drogi SB, w ktdry uderzenie pojazdu moze
spowodowaé bardzo duze straty spoteczne, Srodowiskowe, materialne i
ekonomiczne lub doprowadzi¢ do katastrofy w ruchu lgdowym.




Lokalizacja

Poziom konsekwencji zagrozen KZ

zagrozenia
K71 K72 K73 K74
male Srednie duze Katastrofalne
Klin Wjazd pojazdu w stref e robot z | Upadek pojazdu
poczatkowy i predkoscia dopuszezalng Vdop - di iZej
pas buforowy na odcinku dojazdowym do e
. wysokosci  na
poczatkowy robot drogowych i
. ] . inng droge lub
Najechanie na pieszego, o .
rowerzyste linie  kolejowq
Najechanie na pracownikow na lub  do  rzeki
obszarze robét Duze obrazeniai | (krawed:  pasa
A straty uczestnika ruchu w ruchu na lub w
pojezdzie sqsied=hvie
Wtargnigcie pojazdu w obszar obiektu)
robot (glebokie wykopy,
budowle, urzadzenia, maszyny)
Uszkodzenie infrastruktury w
obszarze robot
Strefa ‘Wpadniecie do plytkiego
B1 prowadzenia wykopu (<lm)
robot Mate obrazenia i straty
drogowych, uczestnika ruchu w
pas buforowy | pojezdzie
— boczny przy 5 — 3 —
krawedzi W paqurc:{e do sredniej
pasa ruchu gh?bnkusc.l W‘yk[.qu (1-
3m) Najechanie na
przeszkode
Srednie obrazenia i
B2 straty uczestnika ruchu
w pojezdzie.
Wypadajace na jezdnie
kawalki elementow
remontowane;j
konstrukeji lub innych
elementow
budowlanych.
Najechanie na pieszego,
rowerzyste
Najechanie na pracownikéow w
obszarze robot
Duze obrazenia i straty
B3 uczestnika ruchu w pojezdzie
‘Whpadniecie pojazdu do
glebokiego wykopu (powyzej
3m)
Uszkodzenie infrastruktury w
obszarze robot
C Pas buforowy Pojazdy i maszyny
koncowy i robocze, wjazd na
klin koficowy budowe
Pas Zderzenia boczne z Zderzenia czolowe pojazdow
rozdzielajacy pojazdami przy predkosci tymezasowej
przeciwne przejezdzajacymi przez dopuszczalnej VTdop.
D . . h
kierunki przejazd awaryjny
ruchu,
odcinki proste
Pas Zderzenia czolowe pojazdow
rozdzielajacy przy predkosci dopuszezalnej
przeciwne Vdop na odeinku dojazdowym
E kierunki do robét drogowych
ruchu,
odcinek
najazdowy




Ustalenie kryteriow stosowania barier tymczasowych oraz

poziomoéw powstrzymywania

Rodzayj Lokalizacja zagrozenia i rola bariery
Predkos¢ | pojazdow B
VTdop na pasie
[km/h] przy A B1 B2 B3 ¢ D E
barierze
SL separacja | separacja T1 : separacja | separacja
<
=0 SC 12 T1 T1 T2 separacja separacja | separacja
SL T1 T1 T2 : T1 T2
60 SC 13 T1 T2 T3 | Scpandad Tl T2
SL T2 T2 T3 : T1 T2
70 SC Hi T3 T3 H1 | Sepandd T2 T3
SL T3 T3 H1 : T2 T3
80 SC Hz H1 H1 H2 | Cepaned T3 H1
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Parametry odksztatcenia barier tymczasowych

Szerokos¢ pasa buforowego bocznego i szerokos¢ pracujgca bariery tymczasowej sg mocno z
sobg powigzane.

Szerokos¢ pasa buforowego bocznego DBB zalezy od szerokosci pracujgcej bariery WM oraz
od rodzaju uzytkownikow drogi znajdujgcych sie w strefie buforowej, a w szczegdlnosci:
pracownikow drogowych lub pieszych i rowerzystow.

Bardzo czesto jednak szerokos¢ pracujgca bariery WM dobierana jest od dostepnej szerokosci

pasa buforowego bocznego DBB. Wybrana do ochrony obszaru robdét drogowych

tymczasowa bariera drogowa powinna charakteryzowac sie odpowiednia:

» sztywnoscig, mierzong maksymalng szerokoscig pracujgcg bariery WM lub ugieciem
dynamicznym DM i szerokosScig bariery B,

» podatnoscig, mierzong maksymalng szerokoscig pracujgcg bariery.

Szerokos¢ pracujgca bariery WM dobierana jest w zaleznosci od predkosci pojazdu
uderzajgcego w bariere (operacyjnej VOdop lub tymczasowej VTdop) oraz od dostepnej
szerokosci bocznego pasa buforowego DSP.

Obszar prowadzenia
robét drogowych

E Ogrodzeni
Ugiecie /‘4 grodzenie
dynamiczne

Odksztatcenie
state




Wymagana szerokos¢ pasa buforowego bocznego - warianty

a) wariant 1- bez pracownikow i pieszych, tylko bariera ostonowa,
b) wariant 2 - pracownicy w pasie buforowym,

C) wariant 3 - piesi lub rowerzysci w pasie buforowym,

d) wariant 4 - piesi, rowerzysci i pracownicy w pasie buforowym.

Przyktad

Szerokos¢ pasa buforowego bocznego DBB
Vo] e o e ST T Minimalna bszerokoscD 1};1;3 .buforowego
Predkosé ocznego min
aliputge ik e ‘Wariant 1 ‘Wariant 2 Wariant 3 ‘Wariant 4
tymczasowa - =
na odcinku Szerol.msc - 3 o - _ NE
bt | Gramiema | g 2|25 A 2R | BEeE
drogowych przesnomu;:la 2 g £, gg - gg £5% ;_E = E
bariery 5 o = = RS T8 =SBz e gz
3 % o 5 & S:Z | 5% 22% |28t
£ § 2 2 g NEE | NE ~EE | NERE
=] A A Bl
OBuin DSP DPP DBB: DBB: DBBs DBB.
VieGm/) | DPBOW | ) | m | (m) (m) (m) (m)
<50 0,35 0,25 0,80 1,2 0,80 1,60 2,20 3,20
60 - 70 0,40 0,40 0,80 1,2 1,00 1,80 2,40 3,40
80 0,50 0,50 0,80 1,2 1,20 2,00 2,60 3,60
* do obliczen przyjeto: barier¢ o szerokosci B = 0,2 m, szeroko$¢ pracujaca bariery W, szerokos¢ separatorow
S=02m

Pasruchu | 0B | B | DPB | S1 DDP sz psp | s3] %
o §  drogadiapieszych 2
£ H lub rowerzystéw

s
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DBB - boczny pas buforowy
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roboty drogowe



Przyktady schematow czasowej organizacji ruchu z
zastosowaniem barier tymczasowych

PAS RUCHU
1 [ @°> ’ ¢
DOPUSZCZALNA PREDKOSC Vdop
STREFA | Klin koficowy STREFA
KONCOWA "C" LKK =55 m KONCOWA
] STREFA
BUFOROWA
[
| .
s S| SmeRAROBOT
ROBOT "B" ]
] Pas buforowy STREFA
poczatkowy
| | LBP =150'm BUFOROWA
] e e onen
WEJSCIOWA "A" ] Kiin na poboczu PRZEJSCIOWA & P
I |
| NERLIE
l 100_m
Bariera istniejaca
wpasie d Jelacym ] | STREFA
OSTRZEGAWCZA
@ B-33
| : |
] I!n | 400 m
] % l @ B-33
] | @ T STREFA PAS RUCHU
o A o A ' 56
| A | INFORMACJI DOPUSZCZALNA PREDKOSC Vdop




STREFA
KONCOWA "A"

STREFA
ROZDZIELAJACA
KIERUNKI RUCHU "D"

Borienn
wpase dzelaoym

§b B34

gl

PAS RUCHU,
DOPUSZCZALNA PREDKOSC Vdop

STREFA
WEJSCIOWA "E"

o om oo on on o o o o o oS

w7 m

Kiin na poboczu

Kin koficowy STREFA STREFA
LKK =55 m KONCOWA WYJSCIOWA "C"
eteony STRAEEA T T
LRBK = 30 m BUFOROWA Be02
g W

Raboty diogowe STREFA ROBOT STREFA
LRD = 1000 m DROGOWYCH ROBOT "Bq"
Pas buforowy
poczakowy STREFA
LBP =150 m BUFOROWA
KW itk
P f08m STRRFA

PRZEJSCIOWA STREFA

WEJSCIOWA "A"

[

Bariera tymczasova
LB =150m

8102

W

2
Ws

PAS RUCHU, DOPUSZCZALNA

PREDKOSE CZASOWA VTdop
! STREFA
OSTRZEGAWCZA
B33
%I
ga B33
STREFA PAS RUCHU,

- INFORMACJI DOPUSZCZALNA PREDKOSE Vdop



Zasady i procedury wprowadzania nowych rozwiazan
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Czasowa organizacja ruchu jest bardzo waznym elementem procesu inwestycyjnego
Wptywa znaczgco na warunki ruchu drogowego i bezpieczenstwo jego uczestnikéw

Zbyt mato uwagi poswieca sie ochronie pracownikow w obszarze robot drogowych

YV V VYV V

Brak narzedzi do oceny koniecznosci zastosowania barier tymczasowych oraz doboru
ich parametrow — przede wszystkim poziomu powstrzymywania oraz szerokosci
pracujgcej

» Koniecznos¢ zmian zapiséw w Rozporzadzeniu (Znaki, sygnaty i urzadzenia brd) w
zakresie stosowania barier tymczasowych, ksztattowania odcinkow poczgtkowych i
korncowych, rozdzielanie przeciwnych kierunkéw ruchu

» Konieczno$¢ opracowania wytycznych stosowania barier tymczasowych

A\

Koniecznos¢ opracowania wytycznych dla projektow czasowych organizacji ruchu

» Niezbedne badania nad rozwinieciem kryteriow doboru poziomdéw powstrzymywania,
wptywu dtugosci odcinkéw barier na ich funkcjonowanie, pofgczen, odcinkéw
poczatkowych itp.
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Dziekuje za uwage
mbudz@pg.edu.pl



