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OPIS TECHNICZNY

1. PODSTAWA OPRACOWANIA

Umowa z inwestorem.

Wykorzystane materiaty

* Plan sytuacyjny skala 1:500

* Inwentaryzacja oznakowania

e Pomiary ruchu

* Rozporadzenie Ministra Infrastruktury z 03.07.2003r. w apie szczegoétowych
warunkéw technicznych dla znakéw i sygnaitbw na dobg oraz urgdzen
bezpieczastwa ruchu drogowego i warunkéw ich umieszczanidmgach

2. ZAKRES OPRACOWANIA.

Opracowanie obejmuje projekt statej organizacjhuudrogowego na ulicach Kauszki,
Pitsudskiego i Hamerszmita i projekt sygnalizagjietinej w zakresie sterowania ruchem na
skrzyzowaniu ulic Kaciuszki — Pitsudskiego w Suwatkach.

3. WARUNKI GEOMETRYCZNE

Opracowanie to jest realizowane w oparciu o projpktebudowy ulic Kéciuszki,
Pitsudskiego i Hamerszmita (plac Europejski) spdrbny przez Firmm ,PROJEKT
SUWALKI" stanowiacy oddzielne opracowanie, ktéry zaklada szerokecedzmiany w
geometrii ulic i skrzgowan i w zwiazku z tym zaréwno warunki geometryczne istagejjak i
projektowane gopisane w/w opracowaniu.

4. STAN PROJEKTOWANY - Sygnalizacja swietlna
4.1. Wybor typu sygnalizacji

Na skrzyowaniu ulic Kagciuszki — Pitsudskiego zastosowano sygnalizatjomodacyja
trzyfazowa o zmiennej dhugéi cyklu O — 100s (w zaimosci od potrzeb), wzbudzanymi
przegciami pieszo - rowerowymi i pomijanymi fazami prasaku wzbudzé.

Gtownym czynnikiem decydagym o wyborze tego typu rozazania jest optymalne
polepszenie warunkéw ruchu na skiayaniu.

4.2. Plan sytuacyjny, lokalizacja i rozmieszczenie sygtiaatorow.

Sygnalizacja swietlna lgdzie pracow& w promieniowym systemie zasilania
sygnalizatorow, ktérego schemat pokazano naczahych rysunkach. Kanalizacjvykona
rurami arota RPP 110/3,7 ukladanymi nacbgkcsci 0,6m. Pod jezdni uklada& rury
grubagicienne RHDPE 110/6,3 na ¢bhbkasci 1,0m. Na zatamaniach sieci kanalizacyjnej
montowa typowe telefoniczne studzienki kablowe SK-1 i SKROd studzienek do masztow i
wysiegnikdbw uktadé& rury gietkie PESZEL @50. Zasilanie sygnalizatorow i przioww
wykona taczac przewodami YSt¥o sterownik z masztem lub wyggnikiem. Zasilanie kamer
wykona kablami YKY fczac sterownik z gtowig kablowa w wysiegniku i OWY lczac
glowice z kames. Pohczenie kamery z kartwizyjna w sterowniku wykona przewodem
XzWDXpek 75-1,05/5.0.aczac bezpdrednio kameg ze sterownikiem (kabla nie wolngckyc).

W rowach kablowych do kanalizacji kablowej iy bednark ocynkowanr 25x4.Z bednark
taczy¢ maszty sygnalizacyjne, wyginiki, szat sterownica.

Kanalizacja kablowa

* Rura kanalizacji sygnalizacyjnej RHDRE110 mm gr 6,3 mm - 85 mb.
* Rura kanalizacji sygnalizacyjnej RPP110 mm gr 3,7 mm - 487 mb.
* Rura kanalizacji sygnalizacyjnej PESZEL50 mm - 82 mb.

« Bednarka ocynkowana 25x4 - 219 mb.

» Studnie kanalizacji kablowej sygnalizacyjnej SK-1 8 szt.

» Studnie kanalizacji kablowej sygnalizacyjnej SKR-1 - 7 szt.



Kable sygnalizacyjne

+ Kabel sygnalizacyjny YSt¥o 10x1,5 mrh - 58 mb.

+ Kabel sygnalizacyjny YSt¥o 8x1,5 mm - 135 mb.

« Kabel sygnalizacyjny YSt¥o 5x1,5 mm - 209 mb.

« Kabel sygnalizacyjny YSt¥o 4x1,0 mm - 426 mb.

« Kabel YKY 3x1,5 mni — zasilanie kamer - 156mb.

« Kabel OWY 3x1,5 mm- zasilanie kamer - 42 mb.

» Kabel XzZWDXpek 75-1,05/5.0. - wizyjny - 198 mb.
Montaz aparatury

« Latarnie kotowe og6lne, mocowanie wygiikowed 300 mm - 3 szt.

» Latarnie kotowe kierunkowe, mocowanie wagmikowell 300 mm - 2 szt.

» Latarnie kotowe ogo6lne, mocowanie masztaw8&00 mm - 2 szt.

» Latarnie kotowe kierunkowe, mocowanie masztaw800 mm - 1 szt.

» Latarnie pieszo-rowerowe, mocowanie maszt@ivg00 mm - 6 szt.

» Latarnie strzatki warunkowej, przedione mocowanie masztoviie 200 mm - 2 szt.

» Ekran kontrastowy - 5 szt

e Sygnalizatory dwickowe - 6 szt.

» Przyciski dla pieszych i rowerzystow z potwierdzni - 12 szt.

*  Wysiegnik dt. 5,0 m na jednlatarnie - 1 szt.

*  Wysiegnik dt. 7,0 m na dwie latarnie i dwa znaki F-11 1 szt.

*  Wysiegnik dt. 10,0 m na dwie latarnie i dwa znaki F-11 1 szt.

* Maszt sygnalizacyjny ze skrzymka gtowie dt. 4,5 m - 5 szt.

* Maszt sygnalizacyjny ze skrzymka gtowie dt. 2,0 m - 6 szt.

» Sterownik sygnalizacji swietlnej posiadajcy 10 grup sygnalizacyjnych, musi dy
dostosowany do pracy akomodacyjnej i postaaién. 15 wideodetektoréw dla pojazdéw, 3
detektory pieszo-rowerowe, wbudowany modut koordyirieablowej, panel podtzeniowy
poprzez internet do systemu centralnego sterowapgsciemniacz i szafaluminiow.

Wszystkie latarnie powinny lbywysokiej jak@ci i mocowaniu dwupunktowym. Wszystkie
latarnie musz by¢ typu LED. Przyciski dla pieszych zastoséwa kolorze zoittym trwate na
uszkodzenia, z sensorowymaetaniem (na ciepto) i optycznym sygnalizowaniemziadnia
(potwierdzenie ze sterownika) oraz przywotaniem dkdb niedowidzych. Przyciski dla
rowerzystow zastosowawn kolorze zottym trwate na uszkodzenia, z sensorowynacz@niem
(na ciepto) i optycznym sygnalizowaniem zadziatanjpotwierdzenie ze sterownika).
Sygnalizatory dwickowe musz posiadéa automatycznie regulowargtosnos¢ w zaleznosci od
poziomu gténosci otoczenia i kilkutonow melodg w kilku wariantach.

Wytyczne realizacji i uwagi.

— Wszystkie prace natg wykona& zgodnie z obowdizujacymi przepisami i normami a w
szczegOlnéci PBUE, BHP, PN-IEC 60364, N-SEP-004,

— Prace mog by¢ wykowane wyicznie przez osoby posiadeg odpowiednie
uprawnieniaprzeszkolenia, kwalifikacje i uprawnggni

— Nalezy stosowa si¢ do uwag zawartych w protokole ZUDP,

— Roboty zanikajce naley zgtaszé inspektorowi nadzoru z ramienia inwestora,

— Prace w rejonie innego uzbrojenia terenu halevykonywa z naleyta ostraznoscia,
recznie,

— Po wykonaniu wszystkich instalacji naje sprawdzé skuteczn& ochrony
przeciwporaeniowej dodatkowej , dla masztéw sygnalizacyjnyamkr i sterownika,

— Projektowane roboty ziemne w pohli istniepcej infrastruktury wykonyw& recznie
zachowujc ostranosc,



— Trasy projektowanych kabli, lokalizacj masztow wytycz§ geodezyjnie. Wykorta
geodezyjn inwentaryzacgj powykonawca,

— Wykonawca projektowanej sygnalizacji powinien éi@rzygotowanie zawodowe do
wykonywania tego typu robot: éwiadczenie, przeszkoleni pracownicy, nadzér,
odpowiedni sprat | materiaty

4.3. PROGRAMY SYGNALIZACJI
Do obliczenia optymalnego cyklu sygnalizacji wykgstano wyniki pomiaréw ruchu z dnia
27.04.20065r.

Optymalna diugé& cyklu wyliczona ze wzoru Webstera w oparciu o waatine przy
pomocy metody HCM-85 naienia nasycenia wynosi 100s. Programyrgyfazowe o zmiennej
(uzaleznionej od zapotrzebowania na sygnat zielony w posgélny grupach) diugoi cyklu od
0s do 100s(z midiwoscia pomijania faz).

Sterowanie na skrzgwaniu lgdzie odbywa si¢ grupami sygnalizacyjnymi

Algorytm pracy sygnalizacji
Skrzytowanie Kaciuszki — Pitsudskiego

Grupa 1K - diugos¢ sygnatu zielonego przy wzbudzeniach detektorow (WPprzyciskéw dla pieszych (WP)

Praca bez koordynacji — program max 100s

— 0Os—brak WD: D11iD12iD13iD14iD15i D16

— 7-33s — przy WD: D11 lub D12 lub D13 lub D14 lub®ilb D16, a zakeczenie grupy nagpuje, gdy przez
jedmy sekund brak jest WD D11 i D12 gdy przez dwie sekundy hest WD D13 i D14 i D15i D16

— 19-33s — przy WP 9p lub 10p lub 11p lub 12p, a Aekenie grupy nagpuje, gdy przez jednsekund brak
jest WD D11 i D12 gdy przez dwie sekundy brak J&8 D13 i D14 i D15i D16

Grupa 2K - dtlugosé sygnatu zielonego przy wzbudzeniach detektoréw (WDprzyciskéw dla pieszych (WP)

Praca bez koordynacji — program max 100s

— Os—brak WD: D111 D12 iD13iD14iD15i D16

— 7-33s — przy WD: D11 lub D12 lub D13 lub D14 lub®iiib D16, a zakaczenie grupy nagpuje, gdy przez
jedm sekund brak jest WD D11 i D12 gdy przez dwie sekundy Hest WD D13 i D14 i D151 D16

— 19-33s — przy WP 9p lub 10p lub 11p lub 12p, a #aakenie grupy nagpuje, gdy przez jednsekundg brak
jest WD D11 i D12 gdy przez dwie sekundy brak J&8 D13 i D14 i D15i D16

rupa 3K - dlugosé sygnatu zielonego przy wzbudzeniach detektoréw (WDprzyciskow dla pieszych (WP)

Praca bez koordynacji — program max 100s

— 0s — brak WD: D31 i D32 i D33

— 7-33s — przy WD: D31 lub D32 lub D33, a zékmenie grupy nagpuje, gdy przez jednsekundg brak jest WD
D31 i gdy przez dwie sekundy brak jest WD D32 i D33

Grupa 4K - dlugosé sygnatu zielonego przy wzbudzeniach detektoréw (WDprzyciskéw dla pieszych (WP)

Praca bez koordynacji — program max 100s

— Os — brak WD: D41 i D42 i D43 i D44 i D45 i D46

— 7-21s — przy WD: D41 lub D42 lub D43 lub D44 lub®ib D46, a zakiczenie grupy nagpuje, gdy przez
jedm sekund brak jest WD D41 i D42 gdy przez dwie sekundy Hesit WD D43 i D44 i D45 i D46

— 21s —przy WP 1p lub 2p lub 3p lub 4p lub 5p lud@p7p lub 8p,

Przejscia dla pieszych uruchamiane $po wzbudzeniu przyciskéw dla pieszych (WP)

Praca bez koordynacji — program max 100s

- 12s —5PR przy WP 1p lub 2p lub 3p lub 4p

- 14s —6PR przy WP 5p lub 6p lub 7p lub 8p

- 12-26s — 7PR przy WP 9p lub 10p lub 11p lub 12fpiczenie: akomodowana razem z grupami 1K i 2K
konczona 5s przed koem grup 1K i 2K

Strzatki warunkowego skretu w prawo

Program max 100s

— 8S pracuje wsp0lnie z uruchamiagrum 4K z przewidzianym w programie 3s dpdeniem zadziatania w stosunku do
poczitku wyswietlania grup 4K i kéczona i k@czona razem z sygnatem zielonym w grupie 4K

— 9S pracuje wsp0élnie z uruchamiagrum 3K z przewidzianym w programie 2s dpdeniem zadziatania w stosunku do
poczitku wyswietlania grup 3K i kdczona razem z sygnatem zielonym w grupie 3K




4.4. Czas pracy sygnalizaciji

Zaprojektowany program pracy sygnalizacgdbie pracowat kadego dnia tygodnia w
godzinach od ¥ do 24°. Program awaryjny dulzie pracowat kadego dnia tygodnia w
godzinach od ¥ do 22°, a w pozostalym czasie yezone kdzie swiatto z6tte pulsujce.

4.5. System detekc;ji

W zwiazku z zataeniem sterowania sygnalizaay sposob zalay od ruchu zaprojektowano
lokalizacg stref detekcji. Detekcjaghzie przy pomocy gciu kamer pokazanych na planie
rozmieszczenia sygnalizatorow, przyciskow, kanstrdf detekcji przy zastosowaniu systemu
wideodetekcji ,Autoscope.

Specyfikacja poél detekcji skrzwowanie Kosciuszki - Pitsudskiego

Wszystkie kameryaszainstalowane na sztycach o dt. 1,2 m na ggyskach
sygnalizatoréw (mocowania pionowe).

Lp. Nr Numery pol detekciji
kamery
1. kam. 1| D11, D12, D13, D14, D15, D16
2. kam. 2| D31, D32, D33

3. kam. 3| D41, D42, D43, D44, D45, D46

- 1acznie: 15 wideodetektoréw

Szkice mocowania kamer:
Kam.1l

Kam 1

/_""’”1(”

00O
[OOO]

6,7m

pas na wprost pas w prawo
I




Kam.?2

[OOO]

6,7m

jezdnia

Kam.3

|_—_| Kam 3

00D
(00 0]

6,7m

pas w lewo pas w prawo

Konstrukcja stupa i wysiegnika powinna zapewni& maksymaln sztywnas¢ — brak
mozliwosci kotysania wywotanego przez podmuchy wiatru. Wskzane jest zastosowanie
specjalnych wspornikéw (i/lub odcagdw) usztywniapcych.



Strefy detekcji o wymiarach 2x2m zlokalizowane iné atrzyma pozwalag precyzyjnie
okresli¢ moment ,wyczyszczenia” danej grupy, co powodujeoaazenieswiatta zielonego.
Strefy detekcji o wymiarach 12x2m zlokalizowane aVegtcci 6 od linii zatrzyma pozwalag
na okrglenie dtugdci kolejki. Strefy detekcji o wymiarach 2x2m zlokadwane w odleghei
21m, 26m od linii zatrzymapozwalag wydtuzy¢ diugas¢ sygnatu zielonego w momencie, gdy
pojazd dojedza do skrzyowania. Przyciski dla pieszych i rowerzystow pozajaha
wzbudzenie przé¢ dla pieszych i przejazdow dla rowerzystow.

4.6. Obliczenia przepustowdci

Obliczenia przepustowioi zostalty wykonane metaqdHCH-85, a wyniki zamieszczone w
tabelach. Z oblicaewynika, iz przepustowft skrzyzowan po zastosowaniu sygnalizacjdzie
wystarczajca dla ruchu zafmnego do obliczeprograméw sygnalizaciji.

4.7. Prognoza ruchu

W oparciu 0 dane statystyczne ruch na skymaniach ulic nie powinien w ggu 5 lat
wzrosry¢ o wigcej niz 20% obecnego ngtenia ruchu. W zvezku z tym, £ dane wykorzystane
do projektowania programu sygnalizacji obejmowabywpzsza prognoz wzrostu nagzenia
ruchu mana wnioskowad, iz skrzyzowania lgda w stanie przeni prognozowane obgienie
ruchem.

4.8. Specyfikacja wymaga dla sterownika sygnalizacjiswietlnej

— Konstrukcja 2-procesorowa — osobno funkcjaoajniezalenie od siebie mikrokomputery
sterowania i nadzoru oraz 2 dziat® niezalenie od siebie tory pomiarow napii pradow
zaimplementowane na pakietach wykonawczych.

— Oba mikrokomputery: sterowania i nadzoru 32-b&ow

— Whbudowany interfejs obstugi w postaci wjetlacza LCD oraz klawiatury.

— Napkcie sieci doprowadzone do uktadow wykonawczychugieych sygnataméwietinymi
winno by doprowadzone przez uktad stycznikéw, ktore aimoa)a

— odfaczenie napicia sieci od obwodow sygnatdw czerwonych i zieldnyetap 1),

- odfaczenie napicia sieci od obwodow sygnatamditych (etap II).

— Zalgczanie zasilania sieciowego uktadow wykonawczytdrugcych sygnatamgwietinymi
zdublowane — osobne styczniki @a#tania zasilania sterowane przez mikrokomputer
sterowania i mikrokomputer nadzoru.

— Ciagly pomiar napicia zasilania sterownika - spadek r@m zasilania ponej zadanego
progu, deklarowanego w [V] przez obstugowinien skutkowa wytaczeniem sygnalizacji,
powr6t napicia do poprawnej warggi powinien powodowa automatyczne zatzenie
sygnalizacji. Aktualna warté napkcia sieci winna by udostpniana aytkownikowi na
wyswietlaczu LCD.

- Pomiar napij¢ zasilania uktadow elektronicznych ze skutkiem j.w.

- Whbudowany modut kontroli realizagy funkcje watchdogow mikrokomputeréw sterowania i
nadzoru powodudry zahczenie sygnatdovidttych pulsugcych w przypadku awarii jednego z
mikrokomputeréw lub wydczenie sygnalizacji w przypadku awarii obu mikrokmrterow.

- Eliminacja stanéw sygnalizacji niebezpiecznych diahu winna nagpowa w czasie <
0,3s.

- Realizacja funkcjiswiatta zottego-pulsujcego serwisowego — sygnaipite-pulsujpce na
sygnalizatorach, sterowanie diod LED pakietbw wykwozych zgodnie z wybranym
programem ‘kolorowym’.

— Whbudowane d4cze szeregowe umliwiajace dohczenie urzdzer transmisji danych z
systemem centralnego sterowania oraz terminalandgigcznego (komputera PC).

— Zdublowane ukitady pomiaréw napii pradow w torach sygnatowéwietinych (osobne
uktady pomiarowe dla toréw sterowania i nadzorpa@kiady mierzce naptcie lub pad
w tym samym kanale powinny dziétev petni niezalenie od siebie.



- Wyswietlanie na wywietlaczu LCD aktualnych waréoi napk¢ w torach sygnatow
swietlnych w woltach i pobieranej mocy w torach sgifiw czerwonych w watach

- Dynamiczne deklarowanie waéto progéw kontroli napi¢ (z krokiem 1 V ) i mocy (z
krokiem 1 W).

- Dynamiczne deklarowanie 2 progéw kontrolagmwej — progu awarii i progu ostrzegania.
Spadek mocy pobieranej w kanale pefiprogu ostrzegania powoduje zapis do logu,
spadek mocy w kanale paej progu awarii - zatzenieswiatta zottego-pulsujicego.

— Realizowanie funkcji inteligentnegdedzenia mocy pobieranej w obwodach sygnalizacji.
Doskpnas¢ opcji programowania aproksymowanej charakterystigkl) poszczegdlnych
zrodet sygnatowéwietlnych danego toru sygnalizacii.

— Doskp do menu na wiwvietlaczu terminala wewitrznego maliwy po wprowadzeniu przez
uzytkownika jego kodu PIN, z 3 #dymi poziomami uprawnie.

— Przechowywanie w logach min. 1.000 komunikatow &rytych zdarzeniach i awariach.

- Mozliwos¢ deklarowania przy pomocy standardowego wypesi sterownika granicznej
wartasci czasu nadzoru statego utrzymywania Zjtoszenia (lub jego braku) oraz sposobu
reakcji sterownika na przekroczenie wadogranicznej (brak reakcji, przgizenie na
harmonogram awaryjny Ilub automatyczna symulacjaoszgh na bazie zadanych
parametrow).

— Whbudowany nadzér maksymalnego czasu oczekiwaniezpzgtoszenie na sygnat zielony
(przekroczenie wartgi granicznej winno powodowsgprzegcia do realizacji harmonogramu
awaryjnego).

— Mozliwos¢ realizacji 3 ranych okresow sygnatu zielonego akomodowanego wdiresu
‘zielonego bezpiecznego zjazdu' zapobiagago kolizjom spowodowanym przez
gwalttowne hamowanie pojazdu, ktory znajduje si strefie dylematu podczas zapalenia
sygnatuzéttego.

- Mozliwos¢ koordynacji ze sterownikami ju zainstalowanymi w Gicku w uktadzie
koordynacji nadznej, z wymiam informacji pomé¢dzy sterownikami co 1 s.

- Realizacja pomiaréw ruchu w kwantach 1, 5, 15n80utowych oraz 1,2, 6i24 h w
okresie min. 90 dni.

— Whbudowany modut interfejsu z symulatorem ruchu MisBrmy PTV.

— Przehczenie z trybu przetwarzania zgloszezeczywistych w tryb symulacji zgtosze
generowanych przez symulator.

— Obudowa aluminiowa z 5 lethgwarancj.

- Razem ze sterownikiem powinno zdstdostarczone oprogramowanie (nadej s¢ do
zainstalowania na komputerze przémgn typu notebook) unmiwiajace

- fadowanie programow sygnalizacji do sterownika,

— odczyt dziennikdw zdarheze sterownika,

— odczyt wynikow pomiaréw ruchu ze sterownika,

— zmiare parametréw sterowania w poszczegdllnych grupacmadiggcyjnych (diugéci
sygnatbw minimalnych, okreséw akomodacji, czaséwedayzielonych wydlaania
ewakuacji realizowanego przegtie wydtuwzania ewakuaciji).

4.9. Stala organizacja ruchu drogowego

Oznakowanie pionowe

Zastosowane oznakowanie pionowe jest dostosowan@zygtego rozwazania geometrii
odcinka ulicy Kdciuszki, Pitsudskiego i Hamerszmita wraz ze skozyaniem Kdciuszki —
Pitsudskiego.

Do oznakowania naky zastosowa znaki odblaskowe | generacji oprécz znakow A-7,D-
D-6b, B-2, B-20 i C-9, ktére mugdyc¢ Il generacji, (z grupy wielkii — srednie) o symbolach,
wymiarach i kolorystyce zgodnie z “Instruk@ znakach i sygnatach na drodze”. Znaki drogowe
powinny by ustawione po prawej stronie jezdni na stupkaclowtgch ocynkowanychl 60
mm, w odlegiéci od 0,5 do 2,0m od kramzi jezdni, na wysok&i 2,2m (d6t znaku od



powierzchni gruntu) oprocz znakéw C-9, ktdre powitny¢ zainstalowane na wysos@ 1,2 m
od powierzchni gruntu wraz ze stupkiem przeszkodowy-5a (pylon) odblaskowym 1l
generaciji.

Dopuszczalne jest wykorzystanie latarni sygnaligaeh oraz wspornikéw do latarni
sygnalizacyjnych do umieszczenia na nich tarcz @awakJmocowanie tablic i znakéw powinno
tworzy¢ konstrukcg zapewniagca jej trwatas¢, widocznd¢ i czytelngé.

Przewidywany termin wprowadzenia organizacji 30.1@®009r

Wykaz znakéw do ustawienia

SYMBOL ILO $C UWAGI
LP ZNAKU ZNACZENIE ZNAKU (SZTUK)
1. A-7 Ustap pierwszéstwa 2 Il generacji
2. A-17 Dzieci 1
3. B-1 Zakaz ruchu 1
4, B-36 Zakaz zatrzymywaniagsi 3
5. C-8 Nakaz jazdy w prawo lub w lewo za znakien) 1
6. C-9 Nakaz jazdy z prawej strony znaku 4 Il generacji
7. C-13/16 Cig pieszo jezdny 11 Wielkos¢ - maty
8. C-13a/l6a Koniec ggu pieszo jezdnego 4 Wielkos¢ - maty
9. D-1 Droga z pierwszsstwem 1
10. D-6 Przejcie dla pieszych 4 Il generacji
11. D-6b Przejcie dla pieszych i przejazd dla rowerow 10 Il generacji
12. D-15 Przystanek autobusowy 1
13. D-18 Parking 1
14. D-18a Parking ,z kope4t 3
15. D-18c Parking ,ptatny” 4
16. D-19 Postoj takséwek 1
17. D-20 Koniec postoju takséwek 1
18. F-10 Kierunki na pasach ruchu 3
19. F-11 Kierunki na pasie ruchu — w prawo 2 Il generacji
20. F-11 Kierunki na pasie ruchu — prosto 1 Il generacji
21. F-11 Kierunki na pasie ruchu — prosto i w lewo 1 Il generacji
22. F-11 Kierunki na pasie ruchu — w lewo 1 Il generacji
23. T-1 Koniec 2
24. T-23f Autobus 1
25, T-27 Agatka 2 Il generacji
26. T-29 inwalida 3
27. T-30 Sposbb parkowania 2
28. U-5a Plon 4 Il generacji
29, U-12b Ogrodzenie 6mb
30. tabliczka Nie dotyczy mieszk. a zaopatrzenia w godz. 6-9-2Q8 1
31. tabliczka Nie dotyczy zaopatrzenia w godz. 6-9 i 18-20 2
32. tabliczka Nie dotyczy pojazddw obstugigych uroczystéci koscielne 1
33. tabliczka Nazwa ulicy 7
34. azyl Azyl przykecany 1,5x1m 2
35. Stupki do znakow 47 ocynkowane
36. Wsporniki wygkte do znakéw mocowane do 3 ocynkowane
stupkéw latarni - na jeden znak
37. Wsporniki mocowane do wyginika lub bramy 5 ocynkowane
do montau znaku F-11

Oznakowanie poziome
Zastosowano oznakowanie poziome wyznagzajpasy ruchu na jezdni, pragp dla
pieszych i linie zatrzymania warunkowego. Wykérako odblaskowe cienkowarstwowe.



Wykaz projektowanego oznakowania poziomego

POWIE-
SYMBOL
LP ZNAKU NAZWA ZNAKU RZCrIn-IZNIA
1. P-1c Linia pojedyncza przerywana — wydzigiaj 1,44
2. P-le Linia pojedyncza przerywana — prowgdzszeroka 2,16
3. P-2b Linia pojedyncza gita szeroka 3,60
4, P-4 Linia podwéjna agta 6,24
5. P-6 Linia ostrzegawcza 0,48
6. P-7a Linia krawdziowa - przerywana szeroka 3,72
7. P-8a Strzatka kierunkowa na wprost 2,42
8. P-8d Strzatka kierunkowa w prawo 2,98
9. P-10 Przeicie dla pieszych 12,00
10. P-11 Przejazd dla rowerow 3,00
11. P-14 Linia warunkowego zatrzymania zma z prostolow 2,44
12. P-21a Powierzchnia wydzenia z ruchu 8,24
suma 48,72




