Schemat rozmieszczenia oznakowania tymczasowego dla etapu realizowanego po lewej stronie pasa drogowego (Etapy II-VIl)
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Schemat rozmieszczenia oznakowania tymczasowego dla etapu realizowanego po prawej stronie pasa drogowego (Etapy II-VlI)
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Czasowa organizacja ruchu
E=+4 zakres prowadzenia robot
[==4 czasowe oznakowanie poziome zbte
istniejgce oznakowanie poziome do czasowego przekreslenia

%!D—e istniejace oznakowanie pionowe
@D—e istniejgce oznakowanie pionowe do zastoniecia

é!u-e projektowane czasowe oznakowanie pionowe

Przebudowa drogi powiatowej nr 1330W Garwolin -
Oziemkowka - Miastkéw Koscielny - Zwola Poduchowna -

Zelechéw - Dudki - Trojanéw (Gmina Miastkéw Koscielny)
Czasowa organizacja ruchu skala
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tel.: 22 855 14 20, 22 855 14 21, faks: 22 641 72 23

www.bpi.waw.pl, e-mail: biuro@bpi.waw.pl
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