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NOTA

| PRESENTI DIAGRAMMI

SONO RELATIVI ALLA VERIFICA DI VISIBILITA FINALE

AMPLIAMENTI DI SEZIONE TRASVERSALE.

Il calcolo delle visuali libere € stato effettuato, a favore di sicurezza, ponendo in continuo I'ostacolo
(barriera di sicurezza) in sx e dx sempre a filo pavimentazione.
Per il calcolo della distanza di arresto si € utilizzato il coefficiente di aderenza impegnabile longitudinalmente relativo

alle autostrade.
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