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o stanowisko recznego sterowania ruchem

PROJEKT ORGANIZACJI RUCHU
na czas wykonywania robot zwigzanych z przebudowq drogi nr 3030W
Wierzbica Szlachecka - Starczewo - Arcelin w km od 0+000 do km 12+713

ETAP ROBOT: Branza: Drogowa

schemat oznakowania powtarzalnego Dotor czermiee 2017

wymagajacy krotkotrwatego zamknigcia drogi

na czas prowadzenia robét bitumicznych w | k9@ _y schemat

obszarze niezabudowanym [Vu,=90km/h] Numer TS:E.. 7

Projektant:
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