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Verifica di visibilita per I'arresto corsia DX
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Verifica di visibilita per I'arresto corsia DX
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Verifica di visibilita per I'arresto corsia SX

LEGENDA

NOTA:

RISPONDENTE AL D.M. 05/11/2001

NON RISPONDENTE AL D.M. 05/11/2001

Il diagramma di visibilita & stato redatto confrontando la visibilita disponibile per
I'arresto del veicolo con quella necessaria in base alle caratteristiche
geometriche del tracciato, al diagramma di velocita e al coefficiente di
aderenza stradale.
Nei casi in cui sono presenti barriere di sicurezza ai margini del pavimentato
(termine banchina), nel determinare la visibilita disponibile si & ipotizzato un
modello 3D del nastro stradale.
Nei tratti non rispondenti al D.M. 05/11/2001 sono stati inseriti, ove si riscontra
la presenza di barriere di sicurezza, opportuni allargamenti delle banchine, in

modo tale da non riscontrare un deficit tra la distanza disponibile e la distanza
di arresto.
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Adeguamento e messa in sicurezza della S.5.131

Risoluzione dei nodi critici - 2° stralcio
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