1.1.

1.2.

1.3.

CZESC OGOLNA
Temat, cel i zakres projektu

Tematem opracowania jest projekt czasowej organizacji ruchu oraz zabezpieczenia
robét prowadzonych w pasie drogowym podczas przebudowy punktu pomiarowego
Nr 113 przy al. Hetmanskiej/ul. Przybyszewskiego w todzi.

Zakres robét dla przedmiotowego punktu pomiarowego bedzie obejmowat montaz
przeptywomierza i metnosciomierza na przewodzie magistralnym oraz utozenie kabli
zasilajgco-sygnatowych pomiedzy modernizowang szafg telemechaniki ST113
a punktem pomiarowym nr 113.

Inwestor i uzytkownik

Inwestorem dla budowy kanatu jest Miasto tddz, reprezentowane przez todzka
Spotke Infrastrukturalng, zas$ przysztym uzytkownikiem kanatu bedzie Zaktad
Wodociggéw i Kanalizacji Sp. z 0.0. w todzi.

Lokalizacja inwestycji

Punkt pomiarowy Nr 113 przy al. Hetmanskiej zlokalizowany jest w komorze
przepustnicy na terenie dziatki Nr 52/5 w obrebie W-35.

Lokalizacja punktu pomiarowego i jego zasilanie zostato przedstawione na planie
orientacyjnym.

WYTYCZNE DO REALIZACII PROJEKTU CZASOWEJ ORGANIZACII RUCHU
PODCZAS PRZEBUDOWY PUNKTU POMIAROWEGO

2.1. Zalozenia

1) Utozenie kabla odbywac sie bedzie poza ruchem pieszym.
2) Prowadzenie robot wymagato bedzie wygrodzenia terenu robét.

3) Z uwagi na prowadzenie robét w poblizu chodnika, pieszych nalezy
poinformowac poprzez ustawienie znaku A-14 od potudniowej i pétnocnej
strony chodnika.
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2.2. Roboty przygotowawcze

Roboty przygotowawcze obejmuja:

1. Powiadomienie zainteresowanych instytucji o przystgpieniu do robét.

2. Ustawienie stosownych znakéw drogowych zgodnie z zataczonym planem
zabezpieczenia.

3. Z uwagi na to, ze urzadzenia pomiarowe instalowane bedq przez wiaz w
istniejgcej komorze przepustnicy teren wokot nalezy wygrodzi¢ zastawami
U-20c.

2.3. Wykaz znakow i urzadzen brd.

1. Znak ostrzegawczy A-14 - 3 szt..,
2. Zapora drogowa U-20c - wg potrzeb

2.4. Roboty ziemne

Pomiedzy modernizowang szafg telemechaniki a punktem pomiarowym utozone
zostang kable zasilajgco-sygnatowe. Wykop dla kabli o szerokosci okoto 0,7 m

i gtebokosci 0,7 m wykonany zostanie mechanicznie.

Z uwagi na niewielki zakres prowadzenia robot ziemnych urobek sktadowany bedzie
wzdtuz wykopu.

Wykopy jak i teren robdt zostang odgrodzone zastawami U-20c.

3. PLANOWANY TERMIN REALIZACII ZADANIA

14 dni w terminie 11 wrzesnia — 24 wrzesnia 2017 roku.

4. UWAGI KONCOWE

We wszystkich nieujetych przypadkach obowigzujq zasady zawarte w:

1. Rozporzadzeniu Ministra Infrastruktury z dnia 23 grudnia 2003 r. w sprawie
szczegdtowych warunkow technicznych dla znakdéw i sygnatdw drogowych oraz
urzadzen bezpieczenstwa ruchu drogowego i warunkdéw ich umieszczania na
drogach (Dz. U. Nr 220, poz. 2181).

2. Szczegbtowe wymagania w zakresie bezpieczenstwa i higieny pracy podczas

wykonywania poszczegdlnych rodzajéw robot budowlanych okreslone w
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przepisach rozdziatdow 5-19 rozporzadzenia Ministra Infrastruktury z dnia 6 lutego
2003 r. (Dz. U. Nr 47, poz. 401), ktére weszto w zycie w dniu 20 wrzesnia 2003r.

3. Znaki statej organizacji ruchu nie kolidujg ze znakami czasowej organizacji ruchu i

nalezy pozostawic je bez zmian.
4. Po zakonczonych pracach nalezy przywrdcic statg organizacje ruchu.

5. Plan orientacyjny w skali 1 : 10 000
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Opracowata:

inz. Danuta Adamkiewicz
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