SCHEMAT 1 - str. prawa - droga wewnetrzna

SCHEMAT 1 - str. lewa - drogaMewnetrzna

10qo. Bjays pezid w 00£-062
wayonJ ajuemolan| mCNomz

o~-<@o_ccm_8\§>

pi-v
10qo. Bjans pezid w 0/2-092
Q@Zi-v

-~
~®

1S

o

S

=

N~

-~
T
o
| gz-g 9
-~

€

o

N

i

| i’
PIDDD:

) f
L

91UUO J}SNMD
w QL 03 q/01Z-N

g

é*%

19901 Bjass pazid W 00€-062
WwIayonJ aluBMOoJaI m:Nom:

m~-<ﬁm_:cm_c_>\s oc-

10qoJ Bjauys pazid w omm-oow

Qzi-y

.V4.
@

IS

o

=

S

N~

I~

=l @

o

| ¢z-8 9

-~

1S

o

N

J

>)>>> ).

auuoJISNMP
w QL 02 q/o1Z-N

b
Tm

{z / Buzndumem d601p eu pzefz [—

g

&<

iy

N\

Pl-'

r,z_,,eguua!uﬂ(/v\

Wiayon. aluBmMoIaIy auzoéJ

19901 kjonys pazid w 00E-062
WwiayonJ sluemoJaly auzodl

e

sy

n.~.<<m__\_:m_c.:cs og-v

10qo. Bjays pezid w 0/2-092

I/

4 70-100 m

30m

J/20m,,

<

> >>>).

SCHEMAT 1 str. lewa

81UU0 J}SNMP
w QoL 02 q/o01Z2-N

b,
@

Zv-8

DOPUSZCZALNA

PREDKOSC

7
w7

w&

EEEEE -~

odcinek przebudowany

odcinek przebudowany

odcinek przebudowany

3
© . /M o
S 2 % &
o2 3 = )
5 Sei N S |5~
<88 o ) © o) ) ) PN IS NG
osn| < < < < < < Y g | @ A
85> o | o | S |o | o | o 8853y | 3 \
B3N S
38 SN
go SEEE [ ) S
THNE S
2o N R I P
RESENAS! Q N %) = %)
o RS
© NENLENS Y 3 o | X | &
2| &= RS |y |8 |5 % s
L 3 o o o o R B & 2
532 2 o S N < < SR ET 9 N N
zZ %:W. © @ - - - - ﬁw o ES 5 m N
3 EEL I I A s
= |3 = |28 |8 fad
IO B I = S
L g3 3 la | % |28
= o h N EE SRR
~N
5 | st SRR R
‘N 5 § A
—_ = g g
S |[ER|le || g8 |8 |5 __|*°
O | g2 ! 3 g
< | Bg Sy |3
= 3 N
N | & Sl1E]8].]s
— = ST 3 A
0, S, g S N |
A o9 &S | K Q |~ | @
Z | &g
O |28
- [42] (42] [sp} ™ [sp} [sp}
> i)
N ©
(7)) °5
< &
— >
(NN S o o
m .0 ° S g
S 8 g g
<C S—| © o < © - ) ko) 3 ke
T RonZ ~ ~ N N 2] I3e) < S 9
€ ° o o
8 - 5
o g S m.
e o o
© [ ®© ©
.m (] © ©
i) S 5 5
Oo— o o o o o o o o o
OE o 0 o 0 =<} =}
B— ~— ~— N N N (42) ”
> 3 &
]
© < @ @
[a)]
Z
L
O]
10901 Bjass pazid W 00g-062 L
, -
wiayonJ aluemolaly auzodi\
R
a~-<@m_:cm_5>>> S.Q
T
19901 Bjoss pazid w 0/2-092
e Bl
£ o~
()
&8 5 (09
< =} c
& Q o
c o
o £ S
E 3 @® ~
.m i~ (-
s 2 N I~
- > Nl e £5-9
I 2 O s €
8-42 A 17 QV.. S . B-42
IH n Z-8 9
50 = I
m Jh £
& o S @%
(vr 1 zjazd na droge wewnetrzng WmNa ] 7
] ﬂd_N / uzndumem d60.p eu pzef 3
\||”" g Pern
| - L
i
® Py wb N U-210/b co 10 m
W 5 S m dwustronnie
® 3
~ =
S 53
o =.
Q. 5 =
]
=
o 2 x
»w | °®
@
| e I 3
w Gz U ~ m._lmM.N g
T s EEEER~ + F
N N
S Ll 3
I [ 3
-~ H E@ i =X
9 8:25 |© C 9 825 |w
o
3 S Zv-8 W
(40) 55 (40) o-55
- N
3 2
8 3
60)ess | ’
8-33 .@m 33
+ 1
A\ A\re
260-270 m przed strefg roboét > Nmo-ﬁo m przed strefg robot
AN s || A\
(e}
©
>
Ne)
[0
N
o
A-30 . A s -30
o\ wymiennie 29 £ > <<<3_m::_m>>-~o
fffffff = ) , gs: ==
gczne kierowanie ruchem © eczne kierowanie ruchem
290-300 m przed strefa robot 290-300 m przed strefg robot
1001 Bjod)s pazid w 00€-06¢C
WayonJ sluemoIan] auzod\ |
=5
mu-<@o_:cm_8>>> o5
w7
10qou Bjoss pazid w 0/2-092
W/
.Vq.
“®
£
o
e
o
N~
a /I~
- e| == (0)
8-42 N o
| - @ | ¢z.g 9 8-42
i
- 5 |
C £
W o
N
NG
QWU -~ bﬁl %
© 7 lub U-21a/b co 10 m
dwustronnie
S
| S
£
= \ .
I WG/ uw < 2
© < ¢
W o 2
c 92
) 5
= i g B
I (7)) A p
J[werz wu _ S RN sim Rl
e / 50m , 20m
73
K~ LT T / T 3_\
ﬁ A - _— Lw_.mNa na droge wewnetrzng /
3 o
LL 3
=X
L T
9 B-25 |w 9
) 8-25
30) s < & S
8-33 (@) @ o3
.Vﬂ.
AN
/—
o ~
= ?
o =
2 8
3
60)e :
B8-33
-~ Al
b» by h’ -12
260-270 m przed strefg robét <
Ae14 P a > 260-270 m przed strefg robét
A || e
o
©
2
Ne)
[0)
N
A\ 5
B.m::mmbfmw ] A30
— v b wymiennie A-29
eczne kierowanie ruchem 3 =i , ,
eczne kierowanie ruchem
290-300 m przed strefg robot
P 3 290-300 m przed strefa robot
19g0u Bjoss pazid W 00€-062
WwiayonJ aluBMOIdY 8uzZod.
o~-<q@_cco_5@m> 4
v
%
19q01 Byesys pezid w 0/2-092
av\ll/
¥
“®
1S
o
=)
S
N~
N r
e[ == (0F)
8a2 3 sze €9 o
Lq @
: @
o
N _\
Tt A B NN
min. R.75 m —
an
©
| -
Q mA
- ob N U-210/b co 10 m
..nﬂ.u m dwustronnie
1
<
—ooC ~— 3 A
Tuszz w — \ JAAAQ
7 N = il —
. W :
3 I =
o O { I
gwno 8 Zv-8 8w~u S
@ 8-33 3 8 8-33 3
N, AN
/—
= ®
.0 -
- o
o o
© H 3
b w \‘
B-33 8-33
-x .IJA.
A= M-
260-270 m przed strefg robot 260-270 m przed strefg robot
A-14 A-14
>
c
®©
=
]
e
=}
o)
>>.S P b»&o N
wymiennie s A-30 <<<3_m::_m>>-3
czne kierowanie ruchem o | =
£ ) .ndm |_T \reczne kierowanie ruchem
290-300 m przed strefg robot ° 290-300 m przed strefg robot




