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Collegamento tra I’A4 (Torino—Milano) in localita
Santhid, Biella, Gattinara e I’A26 (Genova Voltri—Gravellona)

in localitd Ghemme. Lotto 1

PROGETTO DEFINITIVO cop.
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| PROGETTISTI:
ing. Vincenzo Marzi
Ordine Ing. di Bari n.3594

ing. Achille Devitofranceschi
Ordine Ing. di Roma n.19776

Allargamenti visibilita destra
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IL GEOLOGO:
geol. Serena Majetta
Ordine Geol. del Lazio n.928

Andamento planimetrico

L=444772

RESPONSABILE DEL SIA
arch. Giovanni Magaro
Ordine Arch. di Roma n. 16183

IL COORDINATORE PER LA SICUREZZA IN FASE DI PROGETTAZIONE

geom. Fabio Quondam
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VISTO: IL RESPONSABILE DEL PROCEDIMENTO :

ing. Nicolo Canepa
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PROGETTO STRADALE

Svincoll e viabilita secondarie

Svincolo di Roasio
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