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1. Przedmiot i zakres stosowania

(1) Przedmiotem opracowania s wytyczne dotyczace okreslania wybranych cech
powierzchniowych nawierzchni jezdni.

(2) Zawarte opisy i wymagania przeznaczone sg do stosowania na drogach wszystkich klas
0 nawierzchni z warstw z mieszanek mineralno-asfaltowych lub betonowych. W wytycznych
przedstawiono takze wymagania nawierzchni dla placéw i stanowisk postojowych.

(3) Wytyczne opisujg metodyke pomiaru oraz wymagania dotyczace:
a) wiasciwosci przeciwposlizgowych (wspétczynnika tarcia, makrotekstury),
b) réwnosci podtuznej,
c) réwnosci poprzecznej.

(4) Wytyczne dotycza powierzchni gérnych warstw nawierzchni, tj.:
a) powierzchni warstwy $cieralnej (w przypadku nawierzchni podatnych
i potsztywnych),
b) powierzchni warstwy nawierzchniowej (w przypadku nawierzchni betonowych).

(5) Wytyczne skierowane sg do administracji drogowych, projektantéw i wykonawcéw. Powinny
by¢ stosowane przy projektowaniu i ocenie nawierzchni drég budowanych, przebudowywanych
lub remontowanych.

(6) Opisany sprzet stosowany w metodyce identyfikacji cech nawierzchni powinien zapewniaé
odpowiednig powtarzalnos¢ i odtwarzalnos¢ wynikow pomiaréw. Badania powinny by¢
realizowane z zachowaniem zalecen producentdw danego modelu i wersji sprzetu. Dopuszcza
sie stosowanie urzadzen roznych typow i producentéw pod warunkiem, ze zostaty one
skalibrowane i dajg wiarygodne wyniki w zakresie badanych cech nawierzchni w stosunku do
urzadzen opisanych w niniejszych wytycznych.
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2. Wykaz opracowan powotanych

2.1.
(1]
(2]
(3]

(4]
(5]

(6]
(7]

(8]

(9]
(10]

(11]

2.2.
[12]

(13]

(14]

(15]

[16]
(17]

Normy
AASHTO R 36-04 Standard Practice for Evaluating Faulting of Concrete Pavements.
AASHTO R 56-10 Standard Practice for Certification of Inertial Profiling Systems.

ASTM E1364-95 Standard Test Method for Measuring Road Roughness by Static Level
Method.

ASTM E1926-08 Standard Practice for Computing International Roughness Index of Roads
from Longitudinal Profile Measurements.

ASTM E950/E950M-09 Standard Test Method for the Longitudinal Profile of Traveled
Surfaces with an Accelometer Established Inertial Profiling Reference.

BN-68/8931-04 Drogi samochodowe. Pomiar rownosci nawierzchni planografem i tata.

PN-EN 13036-1:2010 Cechy powierzchniowe nawierzchni drogowych i lotniskowych.
Metody badan. Czes¢ 1: Pomiar gtebokosci makrotekstury metoda objetosciowa.

PN-EN 13036-6:2008 Wtasciwosci nawierzchni drogowych i lotniskowych. Metody badan.
Czes$¢ 6: Pomiary poprzecznych i podtuznych profili w zakresie dtugosci fali rownosci
i megatekstury.

PN-EN 13036-7:2004 Drogi samochodowe i lotniskowe. Metody badan. Czes$¢ 7: Pomiar
nieréwnosci nawierzchni: badanie liniatem mierniczym.

PN-EN 13036-8:2008 Wtasciwosci nawierzchni drogowych i lotniskowych. Metody badan.
Czes¢ 8: Okreslenie wskaznikdw nieréwnosci poprzecznej.

PN-EN ISO 13473-1:2019-04 Charakterystyka struktury nawierzchni przy uzyciu profili
powierzchniowych. Czes¢ 1: Okreslenie sredniego profilu gtebokosci.

Pozostate opracowania

Stawomir E.: Raport z przedsezonowych pomiaréw poréwnawczych profilograféw
laserowych RSP-3 w zakresie rownosci podtuznej, réwnosci poprzecznej oraz
makrotekstury nawierzchni w roku 2017, Biatystok 2017.

Bogdaniuk M., Radzikowski M.: Analiza wynikdw wspodtczynnika tarcia nawierzchni z
wykorzystaniem funkcji przeliczeniowych predkosci dla potrzeb aktualizacji Wytycznych
DSN (dokument wewnetrzny), GDDKIA DZ, Warszawa 2016.

Raport z pracy TD-93 pt.: ,Aktualizacja zaleznosci funkcyjnych w pomiarach urzgdzeniem
SRT-3 miedzy wartosciami wspdtczynnika tarcia uzyskiwanymi na oponach PIARC i Barum
Bravuris”, IBDIM, Warszawa 2013.

RAPORT, Analiza poréwnawcza parametréw opisujgcych wiasciwosci przeciwposlizgowe
nawierzchni drogowych, ustalonych w oparciu o wyniki pomiarow wspoétczynnika tarcia i
makrotekstury przy wykorzystaniu zestawéw pomiarowych: SRT-3 (Skid Resistance
Tester), TWO (Traction Watcher One), DFT (Dynamic Friction Tester) oraz CTM (Circular
Track Meter), Politechnika Biatostocka, Biatystok 2014.

TWO FRICTION METER, Dokumentacja Techniczno-Ruchowa, 2013.

Zatgcznik do Zarzadzenia nr 34 Generalnego Dyrektora Drég Krajowych i Autostrad z dnia
30 kwietnia 2015 roku. Diagnostyka stanu nawierzchni i jej elementéw. Wytyczne
stosowania. Warszawa 2015.
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3. Definicje i objasnienia skrotow

3.1. Definicje

Cechy powierzchniowe nawierzchni - wtasciwosci techniczno-eksploatacyjne goérnej
powierzchni nawierzchni jezdni, ktére zmieniajg sie w procesie eksploatacji. Cechy te sg badane
w ramach diagnostyki stanu nawierzchni.

Glebokosé koleiny — wielkos¢ najwiekszego przeswitu w obrebie gérnej warstwy nawierzchni,
identyfikowana w przekroju poprzecznym w kierunku prostopadtym do osi jezdni (kierunku jazdy)
wzgledem przyjetej linii odniesienia (taty teoretycznej o dtugosci 2 m), w zakresie dtugosci fali
réwnosci i megatekstury.

Koleina — trwate odksztatcenie przekroju poprzecznego nawierzchni, powstate wzdtuz drogi
w miejscu oddziatywania kot pojazdéw w ruchu.

Konstrukcja nawierzchni lub nawierzchnia - zespét odpowiednio dobranych warstw, ktérego
celem jest roztozenie naprezenia od két pojazddédw na podioze gruntowe nawierzchni oraz
zapewnienie bezpieczenstwa i komfortu jazdy pojazdéw. Konstrukcja nawierzchni spoczywa na
podtozu gruntowym lub na warstwie ulepszonego podtoza. Okreslenia ,konstrukcja nawierzchni”
i ,nawierzchnia” sg rownoznaczne i mogag by¢ stosowane wymiennie.

Makrotekstura — parametr techniczno-eksploatacyjny nawierzchni okreslajgcy odchylenie
rzednych powierzchni nawierzchni od teoretycznie ptaskiej powierzchni w zakresie dtugosci fali
od 0,5 m do 50,0 m. Makrotekstura nawierzchni ma wptyw na zdolno$¢ nawierzchni do
odprowadzania wody spod opon pojazdoéw podczas deszczu oraz odgrywa wazng role podczas
kontaktu opony z nawierzchnig (tarcie, opory toczenia, hatas). Podwyzszone wartosci
wskaznikdw makrotekstury moga réwniez wskazywa¢ na uszkodzenia powierzchniowe
nawierzchni, np. ubytki ziaren lub segregacje kruszywa.

Miarodajny wspoétczynnik tarcia — statystyczna miara oceny witasciwosci przeciwposlizgowych
nawierzchni réwna réznicy wartosci sredniej wynikdw pomiarow wspdtczynnika tarcia
i odchylenia standardowego.

Nierownos¢ (brak rownosci) — odchylenie powierzchni nawierzchni od rzeczywiscie ptaskiej
powierzchni w zakresie dtugosci fali od 0,5 do 50,0 m.

Profil nawierzchni - dwuwymiarowe odwzorowanie powierzchni. W sensie fizycznym profil
nawierzchni stanowi zbidr punktéw wysokosciowych zarejestrowanych przez urzadzenie
pomiarowe w statych odstepach wzdtuz linii pomiaru w zakresie dtugosci fali makrotekstury.

Profil podtuzny - przeciecie pomiedzy powierzchnig nawierzchni i konwencjonalng ptaszczyzna
odniesienia prostopadtag do powierzchni nawierzchni i réwnolegta do kierunku pasa ruchu.
W sensie fizycznym profil podtuzny stanowi zbidr punktéw wysokosciowych zarejestrowanych
przez urzgdzenie pomiarowe w statych odstepach wzdtuz okreslonej linii, w zakresie dtugosci fali
réwnosci i megatekstury.

Profil poprzeczny - przeciecie pomiedzy powierzchnig nawierzchni i ptaszczyzng odniesienia
prostopadtg do powierzchni nawierzchni i prostopadtg do kierunku pasa ruchu. W sensie
fizycznym profil poprzeczny stanowi zbidr punktow wysokosciowych zarejestrowanych przez
urzgdzenie pomiarowe w okreslonym rozstawie prostopadle do osi drogi, w zakresie dtugosci fali
réwnosci i megatekstury.

Rownosé - cecha eksploatacyjna okreslajgca w jakim stopniu powierzchnia nawierzchni
drogowe;j jest zbiezna z powierzchnig wymagang (ptaska), w zakresie dtugosci fali réwnosci
i megatekstury.

Rownos¢ podiuzna - cecha eksploatacyjna okreslajgca nieréwnosci nawierzchni w kierunku
podtuznym do osi jezdni (zgodnie z kierunkiem jazdy), w zakresie dtugosci fali réwnosci
i megatekstury. Okresla zdolno$¢ nawierzchni jezdni do nie wzbudzania wstrzagséw i drgan
poruszajgcego sie pojazdu.
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Réwnos$¢é poprzeczna — cecha eksploatacyjna okreslajgca nieréwnosci nawierzchni w kierunku
poprzecznym do osi jezdni (prostopadle do kierunku jazdy), w zakresie dtugosci fali rGwnosci
i megatekstury. Pozwala oceni¢ gtebokosci kolein w lewym i prawym $ladzie kota.

Uskok ptyt betonowych - wzgledne pionowe przesuniecie krawedzi sasiadujgcych ptyt
betonowych w obrebie szczeliny dylatacyjnej lub pekniecia poprzecznego nawierzchni. Uskok
jest okreslany podczas pomiaru réwnosci profilu podtuznego profilografem laserowym.

Warstwa nawierzchniowa - wierzchnia warstwa konstrukcji nawierzchni sztywnej lub
nawierzchni z kostki kamiennej, kostki betonowej i ptyt prefabrykowanych, poddana
bezposredniemu oddziatywaniu ruchu i czynnikéw atmosferycznych. W przypadku nawierzchni
sztywnej stanowi jg ptyta betonowa, ktéra w zaleznosci od kategorii ruchu moze byé:
niedyblowana, dyblowana i kotwiona lub zbrojona.

Warstwa $cieralna - wierzchnia warstwa konstrukcji nawierzchni podatnej i potsztywnej
poddana bezposredniemu oddziatywaniu ruchu i czynnikdw atmosferycznych. Materiatami
uzywanymi do wykonania warstwy $cieralnej sg mieszanki mineralno-asfaltowe.

Wiasciwosci przeciwposlizgowe - cecha eksploatacyjna charakteryzujgca przyczepnosé
pomiedzy nawierzchnig a opong pojazdu. Cecha ta charakteryzuje zdolnos$é do wytwarzania sity
tarcia podczas poslizgu kota.

Wskaznik ETD - szacowana gtebokosé¢ tekstury, stanowi przyblizenie wartosci wskaznika
sredniej gtebokosci tekstury MTD uzyskiwanej w badaniu metoda objetosciowa.

Wskaznik IRl - miedzynarodowy wskaznik réwnosci stanowigcy podstawowy parametr réwnosci
podtuznej, obliczany na podstawie profilu podtuznego nawierzchni zgodnie z przyjets
powszechnie procedurag. Charakteryzuje komfort jazdy poprzez symulacje pracy zawieszenia
umownego pojazdu (,golden car”, ,quarter car”) poruszajgcego sie z predkoscig 80 km/h na
dtugosci analizowanego odcinka nawierzchni. Podawany jest w jednostkach nachylenia: mm/m
lub m/km.

Wskaznik MPD - srednia wartos¢ gtebokosci profilu okreslona wedtug normy [11].

Wskaznik MTD - $rednia gtebokos¢ tekstury otrzymana za pomocg metody objetosciowe;j
wedtug normy [71].

Wspotczynnik tarcia — stosunek wypadkowej sit tarcia wytwarzanych miedzy hamowanym
kotem urzadzenia pomiarowego a nawierzchnig drogi do nacisku kofa.

3.2. Skroty

DSN — diagnostyka stanu nawierzchni.

ETD (Estimated Texture Depth) — szacowana gtebokos¢ tekstury.

IRI (International Roughness Index) — miedzynarodowy wskaznik réwnosci.
MPD (Mean Profile Depth) — srednia gtebokos¢ profilu.

MTD (Mean Texture Depth) — $rednia gtebokos$¢ tekstury.

RSP (Road Surface Profiler) — profilometr nawierzchni drogowe;j.

SRT (Skid Resistance Tester) — tester odpornosci na poslizg i tarcie.

TWO (Traction Watcher One) — rejestrator sity tarcia.
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4. Wiasciwosci przeciwposlizgowe

4.1. Pomiar punktowy

(1) Wtasciwosci przeciwposlizgowe nawierzchni okreslane sg wspotczynnikiem tarcia. Nalezy je
wyznaczaé na podstawie pomiaréw w prawym lub w lewym $ladzie két przy predkosci urzagdzenia
pomiarowego 30 km/h, 60 km/h lub inng statg predkoscig, w zaleznosci od mozliwosci
pomiarowych, i przy grubosci filmu wodnego pod kotem pomiarowym 0,5 mm. Pomiar punktowy
wykonuje sie: z petng blokadg kota pomiarowego z opong testowg (100% poslizgu), przy
temperaturze otoczenia 5-30°C, na czystej nawierzchni, zwilzanej wodg w ilosci 0,5 I/m?
w punkcie pomiarowym, czyli na jednostkowym odcinku nawierzchni o dtugosci 10 m.

(2) Do pomiaru witasciwosci przeciwposlizgowe nawierzchni najczesciej stosuje sie zestaw
pomiarowy SRT-3 sktadajgcy sie z przyczepki pomiarowej oraz samochodu holujgcego (rys.
4.1.1). Stanowi on trzecig generacje urzagdzen do pomiaru wspoétczynnika tarcia. Gtéwnym
elementem jest przyczepa dynamometryczna posiadajgca oryginalny schemat kinematyczny
i szereg korzystnych wtasnosci, ktére wyrdzniajg jg z posréd podobnych urzgdzen pomiarowych.
Za pomoca urzadzenia mozna realizowaé: pomiar wspoétczynnika przyczepnosci przy petnej
blokadzie kota pomiarowego dwoma metodami, tj. poprzez pomiar momentu hamujgcego i przez
bezposredni pomiar sity przyczepnosci. Ponadto urzgdzenie pozwala na:
a) pomiar maksymalnej wartosci wspotczynnika przyczepnosci (przy danej
predkosci pomiarowej),
b) pomiar sity oporéw toczenia,
c) pomiar wspétczynnika przyczepnosci na tukach,
d) pomiar sity w zawieszeniu przyczepy dynamometryczne;j,
e) mozliwos¢ okreslenia wspotczynnika przyczepnosci w  funkcji poslizgu
wzglednego.

(3) Dane techniczne zestawu pomiarowego SRT-3:
a) obcigzenie nominalne kota pomiarowego — 2 943 N (300 kG),
b) nominalna predko$é pomiarowa — 60 km/h,
c) zakres predkosci pomiarowych — 30-120 km/h,
d) opona testowa — 165 R15/PIARC rowkowana (,ribbed tyre”),
e) masa catkowita — 370 kg,
f) hydropneumatyczny system hamowania,
g) pneumatyczny system wyptywu wody,
h) regulowany czas hamowania,
i) regulowany czas usredniania mierzonych wartosci.

Rys. 4.1.1. Urzadzenie SRT-3
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(4) Podczas badania pomiaru punktowego wtasciwosci przeciwposlizgowych nawierzchni
powinno rejestrowa¢ sie dane o lokalizacji toru pomiarowego (pikietaz, punkty systemu
referencyjnego oraz wspétrzedne geograficzne).

(5) Pomiar punktowy (na dtugosci 10 m) urzadzeniem o petnej blokadzie kota przeprowadza sie
co 50 lub 100 m. Uzyskane wartos$ci wspoétczynnika tarcia nalezy rejestrowac z doktadnoscig do
trzech miejsc po przecinku. Miarg witasciwosci przeciwposlizgowych jest miarodajny
wspotczynnik tarcia (réznica wartosci $redniej i odchylenia standardowego). Wyniki
miarodajnego wspétczynnika tarcia podaje sie z doktadnoscig do dwdch miejsc po przecinku.
Dtugos$¢ ocenianego odcinka nawierzchni nie powinna by¢ wieksza niz 1 000 m, a liczba
pomiaréw nie mniejsza niz 10. Odcinek koricowy o dtugosci mniejszej niz 500 m nalezy oceniaé
tgcznie z odcinkiem poprzedzajgcym.

(6) Do wykonywania badan wspodtczynnika tarcia moze by¢ wykorzystane tylko to urzadzenie
pomiarowe, ktére posiada aktualne swiadectwo dopuszczenia do wykonywania pomiardow.
Nalezy regularnie przeprowadzac kalibracje urzadzen, stosowaé wymagane opony referencyjne
oraz wykonywaé badania kontrolne i kalibracyjne odpowiednie dla danego zestawu
pomiarowego.

(7) W tab. 4.1.1 zestawiono wymagane wspoétczynniki tarcia okreslone pomiarem punktowym.
W wymaganiach uwzgledniono dwie predkosci pomiarowe, ktére nalezy dostosowaé do
mozliwosci technicznych na odcinkach pomiarowych. W przypadku stosowania innych predkosci
pomiarowych w przedziale 30-60 km/h nalezy zastosowaé zweryfikowane funkcje
przeliczeniowe.

Tab. 4.1.1. Wymagane wspotczynniki tarcia okreslone pomiarem punktowym

Minimalna warto$¢ miarodajnego
wspotczynnika tarcia przy predkosci

Klasa drogi Element nawierzchni zablokowanej opony wzgledem nawierzchni
30 km/h 60 km/h
Pasy ruchu zasadnicze, dodatkowe, awaryjne” 0,482 0,44
A 'S

Pasy wigczania i wytgczania, jezdnie tacznic 0,50? 0,46
Pasy ruchu zasadnicze, dodatkowe, jezdnie

GP, G, Z,L,D | tacznic, opaski, pobocza o nawierzchni 0,46% 0,37
twardej"”

"'w przypadku paséw awaryjnych, opasek i poboczy o nawierzchni twardej wykonywanych w jednym ciggu technologicznym wymagania mozna uznac¢ za
spetnione na podstawie pozytywnych parametrow nawierzchni paséw ruchu,
2 wartosci wymagan dla odcinkow nawierzchni, na ktdrych nie mozna wykonac¢ pomiaréw z predkoscig 60 km/h.

(8) Przy ocenie wtasciwosci przeciwposlizgowych nawierzchni drég dopuszcza sie stosowanie
wspétczynnika tarcia okreslanego na mokrej nawierzchni takze przy czesciowej blokadzie kota
pomiarowego pod warunkiem, ze dysponuje sie sprawdzong zaleznoscig korelacyjna
umozliwiajgcg przeliczenie wynikow pomiaréw na wartosci uzyskiwane zestawem SRT-3 o petnej
blokadzie kofa.

4.2. Pomiar ciggty

(1) Wtasciwosci przeciwposlizgowe nawierzchni okreslane sg wspoétczynnikiem tarcia. Nalezy je
wyznaczac na podstawie pomiardw w prawym lub w lewym sladzie két. Pomiar ciggty wykonuje
sie z niepetng (17,8%) blokadg kota pomiarowego z opong testowg bezbieznikowa, przy
temperaturze otoczenia 5-30°C, na czystej nawierzchni, zwilzanej wodg w ilosci 0,5 mm grubosci
filmu wodnego pod kotem pomiarowym przy predkos¢ 58-62 km/h. Uzyskane wartosci
wspétczynnika tarcia rejestruje sie z doktadnoscig do dwdch miejsc po przecinku.

(2) Do pomiaru ciggtego wtasciwosci przeciwposlizgowych nawierzchni zaleca sie stosowac
system pomiarowy TWO (rys. 4.2.1).
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Rys. 4.2.1. Urzadzenie TWO

(3) Pracuje ono w zestawie z pojazdem holujgcym. Pozwala na przeprowadzenie badan w
réznych sladach i z réznymi predkosciami pomiarowymi przy zadeklarowanym przyhamowaniu
kota pomiarowego. Do pomiaru uzywa sie dwodch két, ktére sg sprzezone za sobg przektadnig
fancuchowg. Pierwsze koto jest toczone swobodnie ze statg predkoscig pojazdu holujgcego
(5-10 km/h), natomiast drugie koto obraca sie z wymuszonym poslizgiem (zgodnym z zakresem
przedziatu systemu ABS). Nalezy stosowac opone zalecang przez World Road Association PIARC,
bezbieznikowg o wymiarach 4.00 x 8.

(4) W sktad systemu pomiarowego TWO wchodzg nastepujgce elementy gtdéwne:

a) dwukotowy uktad pomiarowy zamontowany na przyczepce umozliwiajgcy
niepetne hamowanie kota pomiarowego (17,8%),

b) system podawania wody pod opone pomiarowg (umozliwiajgcy utrzymanie
0,5 mm filmu wodnego w trakcie pomiaréw niezaleznie od predkosci pomiaru),

c) zbiornik na wode,

d) uktad sterujgcy procesem badawczym (dozowanie wody dostosowane do
predkosci pomiaru),

e) frontowa kamera cyfrowa umozliwiajgca uzyskanie obrazéw cyfrowych,

f) dystansomierz zamontowany na przednim kole uktadu pomiarowego,

g) odbiornik GPS umozliwiajgcy okreslenie lokalizacji pomiaru,

h) system komputerowy wraz z oprogramowaniem - komputerowa jednostka
rejestrujgca i przetwarzajgca dane ze wszystkich urzadzen i czujnikdw systemu o
parametrach podzespotdw i mocy obliczeniowej zapewniajgcych ptynne
przetwarzanie danych pomiarowych.

(5) Podczas badania rejestrowane sg dane o lokalizacji toru pomiarowego, przez podanie
pikietaza/systemu referencyjnego i wspétrzednych geograficznych.

(6) Pomiar ciggty (na dtugosci 10 m) urzadzeniem o niepetnej blokadzie kota przeprowadza sie co
10 m. Wiasciwosci przeciwposlizgowe nawierzchni na odcinku diagnostycznym sa okreslane
przez $rednig wartos¢ pomierzonych wspoétczynnikdw tarcia na pieciu kolejnych odcinkach
o diugosci 10 m. Dtugos$¢ odcinka podlegajgcego ocenie nie powinna by¢ wieksza niz 1 000 m,
a liczba pomiaréw nie mniejsza niz 100.

(7) Do wykonywania badan wspodtczynnika tarcia moze by¢ wykorzystane tylko to urzadzenie

pomiarowe, ktére posiada aktualne $wiadectwo dopuszczenia do wykonywania pomiardow.
Nalezy regularnie przeprowadzac kalibracje urzadzen, stosowa¢ wymagane opony referencyjne
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oraz wykonywaé badania kontrolne i Kkalibracyjne odpowiednie dla danego zestawu
pomiarowego.

(8) Za wymagane wartosci wspétczynnika tarcia oznaczanego pomiarem ciggtym nalezy przyjgé
sprawdzone wartosci korelacyjne ze wspétczynnikiem tarcia uzyskanym metodg punktowa.

4.3. Pomiar makrotekstury

(1) Makroteksture nawierzchni nalezy identyfikowa¢ metodg profilometryczng, na podstawie
pomiaru profilu podtuznego nawierzchni w zakresie dtugosci fali makrotekstury, za pomoca
profilografu mobilnego RSP wykonujgcego pomiar z predkoscig potoku ruchu. Profil nawierzchni
powinien zosta¢ odwzorowany z wymagang doktadnoscig, umozliwiajgcg obliczenie wskaznika
Sredniej Gtebokosci Profilu MPD w mm w prawym $ladzie két dla odcinka bazowego o dtugosci
100 mm.

(2) Profilograf pomiarowy RSP zostat scharakteryzowany i opisany w rozdziale 5.

(3) Do pomiaru makrotekstury wystarczajgcy jest co najmniej jeden czujnik laserowy
umozliwiajgcy pomiar z predkoscia zblizong do predkosci potoku ruchu.

(4) Nalezy stosowacd czujnik laserowy o wysokiej czestotliwosci (64 kHz) oraz czujnik dystansu
do pomiaru przebytej odlegtosci. Podstawowe wymagania techniczne, dla czujnikdéw profilografu
wykonujgcego pomiary makrotekstury nawierzchni przedstawiono w tab. 4.3.1.

Tab. 4.3.1. Wymagania sprzetowe dla profilografu wykonujgcego pomiary makrotekstury

Parametr Jednostka Wymagany zakres
Rozdzielczo$¢ pionowa czujnika laserowego mm <0,05
Interwat podtuznego prébkowania sygnatu mm <1,00
Interwat obliczania wskaznika MPD mm =100,00
Zakres makrotekstury m 0,5-2,0
Predkos$¢ pomiaru km/h 20-100

(5) Pomierzone bezposrednio rzedne profilu nawierzchni sg wykorzystywane do obliczenia
w czasie rzeczywistym wskaznika sredniej gtebokosci profilu MPD. Okreslenie wskaznikéw MPD
powinno by¢ przeprowadzone za pomocg zweryfikowanego programu obliczeniowego zgodnie
z procedurg obliczeniowag wedtug normy [11].

(6) Zaleca sie wykorzystanie programu firmowego producenta profilograféw DCC-RSP,
obliczajgcego wartosci wskaznikéw MPD w czasie rzeczywistym w sposdb ciggty i rejestrujgcego
wyniki w pliku pomiarowym z zatozong wczesniej czestotliwoscig (co 1 m).

(7) W pierwszym etapie przetwarzania danych wartos¢ wskaznikéw MPD nalezy znormalizowaé
wzgledem standardowej predkosci pomiarowej 60 km/h wedtug nastepujgcej formuty
przeliczeniowej (4.3.1):

MPDgo = MPDyorm — 0,002(60 — Vo) (4.3.1)

gdzie:

MPDeo — wartos¢ wspotczynnika MPD przy predkosci 60 km/h,

MPDpom — Warto$¢ wspotczynnika MPD przy danej predkosci pomiarowej profilografu Vpom,
Vpom — predkosé pomiaru.

(8) W kolejnym etapie, na podstawie znormalizowanego wskaznika $redniej gtebokosci profilu
MPDeo, nalezy okresli¢ wskaznik ETD stanowigcy przyblizenie wartosci wskaznika MTD (4.3.2):

MTD ~ ETD = 1,IMPDgq (4.3.2)

(9) Dla wybranego pasa ruchu nalezy wyznaczy¢ miarodajny wskaznik MTD jako wartos¢ srednig,
ktérg oblicza sie dla zbioru n wynikéw z pomiaru dla odcinka 50 m. Wyniki obliczen zaokragla sie
do 0,01 mm/m.
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(10) W dalszym etapie oblicza sie miarodajny wskaznik makrotekstury dla odcinka drogi
o ustalonej dtugosci (50 m i 1000 m). Stanowi on wartos¢ srednig z miarodajnych wskaznikéw
MTD wyznaczonych dla odcinka 50 m. Wyniki obliczen zaokragla sie do 0,1 mm/m.
W przypadkach szczegdlnych, jak poczatek i koniec drogi, odcinkowg ocene wyznacza sie dla
odcinkéw o dtugosci 500-1 499 m.

(11 W celu zapewnienia wymaganych cech nawierzchni pod wzgledem makrotekstury,
w odniesieniu do wtasciwosci przeciwposlizgowych, a takze hatasliwosci nawierzchni, warto$é
miarodajna sredniego wskaznika MTD nie powinna by¢ mniejsza niz przedstawiona w tab. 4.3.2.

Tab. 4.3.2. Wymagane minimalne wartosci miarodajnego wskaznika MTD

Klasa drogi Wymagane minimalne wartosci miarodajnego wskaznika MTD [mm]
A, 'S, GP 11
G ZLD 0,8
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5. Réwnos¢ podtuzna oraz uskoki ptyt betonowych

(1) Réwnos¢ podtuzna pozwala zidentyfikowaé odchylenia powierzchni jezdni od rzeczywiscie
ptaskiej powierzchni, mierzong wzdtuz kierunku jazdy w zakresie dtugosci fali 0,05-50,00 m
(réwnosci i megatekstury).

(2) W pomiarach rownosci podtuznej nawierzchni rozréznia sie metode profilometryczng
bazujgca na wskaznikach réwnosci IRl oraz metode pomiaru ciggtego rédwnowazng uzyciu taty
(o dtugosci 4 m) i klina, np. z wykorzystaniem planografu (w miejscach niedostepnych dla
planografu pomiar z uzyciem taty i klina).

(3) Do oceny réwnosci podituznej drogi klasy A, S, GP lub G nalezy stosowa¢ metode
profilometryczng bazujgcg na wskaznikach IRIl. Metode te zaleca sie stosowacd réwniez dla drogi
klasy Z, L lub D.

(4) Podczas pomiaru réwnosci profilu podtuznego profilografem laserowym wedtug algorytmu
z normy [1] mozliwa jest takze rejestracja uskokéw ptyt betonowych. Rejestrowane sg jedynie
uskoki o wartosciach réwnych lub wiekszych od zadanej wartosci granicznej (5 mm) oraz ich
lokalizacje.

(5) Do oceny réwnosci podtuznej nawierzchni drogi klasy Z, L lub D oraz placéw i stanowisk
postojowych dopuszcza sie metode pomiaru ciggtego rdwnowazng uzyciu taty i klina, np.
z wykorzystaniem planografu, umozliwiajgcego wyznaczanie odchylen rownosci podtuznej jako
najwiekszej odlegtosci (przeswitu) pomiedzy teoretyczng linig tgczacg spody kotek jezdnych
urzgdzenia a mierzong powierzchnig warstwy [mm].

(6) W miejscach niedostepnych dla planografu pomiar rownosci podtuznej warstw nawierzchni
nalezy wykonac z uzyciem taty (dtugosci 4 m) i klina.

(7) W przypadku oceny rownosci podtuznej nawierzchni odcinkéw drég, na ktérych wystepuja
dylatacje mostowe, dopuszcza sie ocene réwnosci podtuznej z uzyciem taty (o dtugosci 4 m)
i klina.

(8) Metoda profilometryczna polega na pomiarze profilu podtuznego nawierzchni za pomoca
profilografu mobilnego, wykonujgcego pomiar z predkoscig potoku ruchu. Podczas badania
rejestruje sie dane o lokalizacji toru pomiarowego, przez podanie pikietaza/systemu
referencyjnego i wspdtrzednych geograficznych.

(9) Typowy profilograf RSP do pomiaru réwnosci podtuznej nawierzchni oraz uskokéw ptyt
betonowych sktada sie z odpowiednio przystosowanego pojazdu, wyposazonego elementy
pomiarowe. Gtdwnym elementem zestawu jest belka pomiarowa (montowana najczesciej
z przodu pojazdu), w ktdérej zamontowane sg czujniki laserowe, akcelerometry i zyroskop.
Ponadto na wyposazenie sktada sie: czujnik dystansu na kole profilografu, jednostki
przetwarzania danych, komputer z zainstalowanym oprogramowaniem sterujgcym, odbiornik
GPS, kamera zewnetrzna.

(10) Podstawowe wymagania techniczne dla czujnikow profilografu wykonujgcego pomiary
réwnosci podtuznej nawierzchni powinny by¢ zgodne z normg [8]. Wymagania sprzetowe dla
profilografu wykonujgcego pomiary rownosci podtuznej przedstawiono w tab. 5.1.

(11) Profilograf RSP jest urzgdzeniem pomiarowym typu inercyjnego, tj. wykorzystujgcym czujniki
przyspieszenia (akcelerometry) do monitorowania wychylenia pionowego pojazdu (belki
pomiarowej) w torze pomiaru w celu okreslenia linii odniesienia, wzgledem ktdrej mierzone sa
nieréwnosci powierzchni jezdni. Pomiar wzglednej wysokosci belki pomiarowej nad powierzchnig
jezdni odbywa sie za pomocg czujnikdéw laserowych, a przebyta odlegtos¢ za pomocg czujnika
dystansu (DMI) zamontowanego na kole. Rzedne profilu podtuznego na dtugosci odcinka
pomiarowego otrzymuje sie poprzez sumowanie wychylenia belki pomiarowej obliczonej na
podstawie pomiaru akcelerometrem oraz odpowiadajgcej jej wzglednej wysokosci belki nad
nawierzchnig wedtug pomiaru czujnikiem laserowym.
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Tab. 5.1. Wymagania sprzetowe dla profilografu wykonujacego pomiary rownosci podiuznej

Parametr Jednostka Wymagany zakres pro'f(illzsg?afu
Rozdzielczo$¢ pionowa czujnika laserowego mm <0,2 klasa 1
Interwat podtuznego prébkowania sygnatu mm <50 klasa 1
Interwat rejestracji rzednych profilu mm <100 klasa 1
Filtr fali dtugiej (-3 dB) m =100 klasa 1
Predkos$¢ pomiaru km/h 20-100 -

(12) Okreslenie wskaznikdw IRl powinno by¢ przeprowadzone za pomoca zweryfikowanego
programu obliczeniowego zgodnie z procedurg obliczeniowg wedtug normy [4]. Zaleca sie
wykorzystanie programu firmowego producenta profilograféw DCC-RSP, obliczajgcego wartosci
wskaznikdw IRl w czasie rzeczywistym w sposdb ciggty (krok prébkowania 25 mm). Program
umozliwia jednoczesne okreslenie wartosci wskaznikéw IRl w $ladzie prawym, lewym oraz
w $rodku pasa ruchu wraz z rejestracjg wynikéw w pliku pomiarowym z zatozong wczesniej
czestotliwoscia.

(13) Na podstawie ciggtego pomiaru profilu podtuznego, program sterujgcy oblicza w czasie
rzeczywistym oraz zapisuje w pliku pomiarowym RSP (co 1 m) wartosci wskaznikdw réownosci IRI
oraz wysokosci uskokéw réwnych lub wiekszych 5 mm.

(14) Wartos¢ IRI nalezy wyznaczac z krokiem co 50 m. Dtugos¢ ocenianego odcinka nawierzchni
nie powinna by¢ wieksza niz 1 000 m. Odcinek koncowy o dtugosci mniejszej niz 500 m nalezy
ocenia¢ tgcznie z odcinkiem poprzedzajgcym. Do oceny réwnosci odcinka nawierzchni ustala sie
minimalng liczbe wskaznikéw IRl rowng 5. W przypadku odbioru robdt na krétkich odcinkach
nawierzchni, ktérych catkowita diugos$¢ jest mniejsza niz 250 m, dopuszcza sie wyznaczanie
wskaznikéw IRl z krokiem mniejszym niz 50 m, przy czym nalezy ustala¢ maksymalng mozliwg
dtugos¢ kroku pomiarowego, z uwzglednieniem minimalnej wymaganej liczby wskaznikéw IRI
réwnej 5. Wyniki obliczen wskaznika IRI dla odcinkédw pomiarowych zaokragla sie do 0,1 mm/m.

(15) Zaleca sig, aby zespo6t pomiarowy profilografu RSP sktadat sie z odpowiednio
przeszkolonego kierowcy oraz operatora sprzetu. W czasie wykonywania pomiaréw pojazd musi
by¢ oznakowany zgodnie z obowigzujgcymi przepisami. Okresowo oraz po kazdorazowych
czynnosciach  serwisowych nalezy przeprowadzaé¢ kalibracje profilografu zgodnie
z odpowiednimi procedurami producenta.

(16) Ponadto w ramach programu zapewnienia jakosci nalezy systematycznie wykonywac:
sprawdzenie biezgce sprawnosci technicznej profilograféw, kalibracje podstawowych
elementow profilografow (czujniki laserowe, akcelometry, czujnik dystansu, zyroskop), badania
poréwnawcze przedsezonowe profilograféw, okresowe kontrole profilograféw na wiasnych
odcinkach testowych, pomiary kontrolne po realizacji zakresu pomiarowego.

(17) Wszelkie czynnosci kalibracyjne nalezy wykonywacé zgodnie z odpowiednimi procedurami
producenta.

(18) Wieloczujnikowe profilografy RSP oprécz pomiaru réwnosci podituznej wykonujag
jednoczesnie pomiar rownosci poprzecznej oraz makrotekstury nawierzchni.

(19) Inng dopuszczalng w niektérych przypadkach metodg oceny réwnosci podtuznej
nawierzchni jest metoda faty i klina, ktéra polega na potozeniu taty na badanej powierzchni
i wyznaczeniu za pomoca klina maksymalnego przeswitu pomiedzy tatg a badang powierzchnig
wedtug normy [6]. Wielko$¢ zmierzonego przeswitu jest réwna najmniejszej liczbie widocznej na
klinie podtozonym pod tatg. W czasie pomiaru réwnosci podtuznej tata powinna by¢ utozona
réwnolegle do osi drogi w ptaszczyznie prostopadtej do badanej powierzchni.

(20) Lata pomiarowa do pomiaru réwnosci podtuznej powinna posiada¢ dtugosé 4 m, byé
wykonana z metalu lub drewna, posiadac rowng dolng ptaszczyzne, szerokos¢ stopki nie wiekszg
niz 6 cm oraz sztywnos$¢ zapewniajgca ugiecie mniejsze niz 5 mm przy podparciu taty jedynie
w skrajnych punktach.

(21) Klin powinien by¢ wykonany z metalu lub twardego suchego drewna, posiada¢ ksztatt
graniastostupa o podstawie trapezu i wysokosci 20 mm. Wymiary trapezu to dtugosci podstawy

WR-D-64 Wytyczne okreslania wybranych cech powierzchniowych nawierzchni jezdni



70 mm oraz wysokosci 6 i 16 mm. Dopuszcza sie inne wysokosci trapezu w przypadku
wykonywania pomiaru wysokosci o wiekszych przeswitach, jednak z zachowaniem kata wzniosu.

(22) Metodg zautomatyzowanych pomiaréw zblizong do metody taty i klina jest metoda
wykorzystujgca planograf (rys. 5.1). Sktada sie on podtuznej ramy, czternastu kot jezdnych
zamocowanych sztywno tak, aby ich spody znajdowaty sie w jednej ptaszczyznie (czesciowe
odwzorowanie dolnej taty) i kota pomiarowego w s$rodku rozpietosci ramy z czujnikiem
przemieszczenia, mierzagcym odlegtosé¢ od ptaszczyzny wyznaczonej przez kota jezdne do
badanej powierzchni. Rozstaw skrajnych kot planografu wynosi 4 000 mm, co odpowiada
dtugosci taty do pomiaru réownosci podtuznej. Wykonywany jest pomiar przeswitu pomiedzy
ptaszczyzng két jezdnych a badang powierzchnig, ale tylko w $rodku rozpietosci. Pomiar jest
wykonywany w sposéb ciggty, planograf przemieszcza sie na kotach jezdnych z predkoscig od 3
do 5 km/h i co 50 mm dokonywany jest zapis przeswitu do bazy, z ktérej wybierana jest
najwieksza wartos¢, bedgca wynikiem pomiaru faty i klina.

Rys. 5.1. Planograf

(23) Przy metodzie profilometrycznej wymagana réwnos$¢ podituzna jest okreslona przez
dopuszczalng wartosé srednig wynikéw pomiaru (IRls) oraz dopuszczalng warto$é¢ maksymalng
pojedynczego pomiaru (IRImax), ktérych nie mozna przekroczy¢ na dtugosci ocenianego odcinka
nawierzchni.

(24) W tab. 5.2 zestawiono wymagane wartosci réwnosci podtuznej nawierzchni okreslanych
metodg profilometryczna.

Tab. 5.2. Wymagane wartosci rownosci podiuznej nawierzchni okreslanych metoda profilometryczna

Dopuszczalne wartosci wskaznikow IRl dla
zadanego zakresu diugosci odcinka drogi

Klasa drogi Element nawierzchni [mm/m]
|R|§r1) IRImax
Pasy ruchu zasadnicze, awaryjne, dodatkowe, 13 24
wigczenia i wytgczenia, jezdnie tgcznic ! !
A,'S, GP
Jezdnie MOP, opaski, pobocza o nawierzchni 15 27

1

twardej

Pasy ruchu zasadnicze, dodatkowe, wigczenia
G, ZL,D i wytagczenia, postojowe, jezdnie fgcznic, opaski, 1,7 3,4
pobocza o nawierzchni twardej

' w przypadku odbioru odcinkdw warstwy nawierzchni o catkowitej dtugosci mniejszej niz 500 m lub odbioru robét polegajgcych na utozeniu na istniejacej
nawierzchni jedynie warstwy Scieralnej (niezaleznie od dtugosci odcinka robdt) dopuszczalng wartos¢ IRls wedtug tabeli nalezy zwigkszy¢ o 0,2 mm/m.
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(25) W tab. 5.3 zestawiono wymagane wartosci odchylen réwnosci podtuznej nawierzchni drogi
klasy Z, L lub D oraz placéw i stanowisk postojowych z uzyciem metody planografu (taty i klina).

Tab. 5.3. Wymagane wartosci odchylen rownosci podiuznej nawierzchni drogi klasy Z, L lub D oraz placow i
stanowisk postojowych z uzyciem metody planografu (faty i klina)

Dopuszczalne wartosci odchylen rownosci

Klasa drogi Element nawierzchni podiuznej nawierzchnifmm]

Pasy ruchu zasadnicze, dodatkowe, wigczenia
pA i wytgczenia, postojowe, jezdnie fgcznic, opaski, 6

pobocza o nawierzchni twardej

LD, plgce, Wszystkie pasy ruchu i powierzchnie

stanowiska ; ] : . 9

. przeznaczone do ruchu i postoju pojazdow
postojowe
(26) W tab. 5.4 zestawiono wymagane wartosci odchylen réwnosci podtuznej nawierzchni

odcinkéw drdég, na ktérych wystepujg dylatacje mostowe z uzyciem metody taty (o dtugosci 4 m)

i klina.

Tab. 5.4. Wymagane wartosci odchylen rownosci podiuznej nawierzchni odcinkéw drég, na ktérych wystepuja
dylatacje mostowe z uzyciem metody taty (o dtugosci 4 m) i klina

Klasa drogi Dopuszczalne wartosci odchylen rownosci podiuznej nawierzchni, na
9 ktorych wystepuja dylatacje mostowe[mm]
A,’S, GP 4
G, Z LD 6

(27) W tab. 5.5 zestawiono dopuszczalne wartosci uskokdw ptyt betonowych.

Tabela 5.5. Wymagane wartosci uskokow ptyt betonowych

Klasa drogi Dopuszczalne wartosci uskokow ptyt betonowych[mm]
A,’S, GP 4
G, ZLD 6
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6. ROwnosc¢ poprzeczna

(1) W pomiarach rownosci poprzecznej nawierzchni rozréznia sie metode profilometryczng
réwnowazng uzyciu taty i klina oraz metode taty i klina.

(2) Do oceny réwnosci poprzecznej drogi klasy A, S, GP lub G nalezy stosowaé¢ metode
profilometryczng umozliwiajgcg wyznaczenie odchylenia réwnosci w przekroju poprzecznym
pasa ruchu (elementu nawierzchni). Metode te zaleca sie stosowac réwniez dla drogi klasy Z, L
lub D.

(3) Odchylenie to jest obliczane jako najwieksza odlegtos¢ (przeswit) pomiedzy teoretyczng tatg
(o dtugosci 2 m) a zarejestrowanym profilem poprzecznym warstwy. Efektywna szerokos$é
pomiarowa jest réwna szerokosci mierzonego pasa ruchu (elementu nawierzchni) z tolerancjg
*15%.

(4) Warto$¢ odchylenia réwnosci poprzecznej nalezy wyznaczaé z krokiem co 1 m, natomiast
ocenie podlega wartos¢ srednia z kolejnych 5 m.

(5) Do oceny réwnosci poprzecznej drogi klasy Z, L lub D oraz placow i stanowisk postojowych,
a takze dla drég wszystkich klas oraz w miejscach niedostepnych dla profilografu, dopuszcza sie
stosowanie metody pomiaru z uzyciem taty i klina.

(6) Wieloczujnikowe mobilne profilografy laserowe RSP, rejestrujg profile poprzeczne
nawierzchni na pasie ruchu z predkoscig zblizong do predkosci potoku ruchu. Rzedne profili
poprzecznych powinny zostac zarejestrowane na szerokosci pasa minimum 3,2 m, w statych
odstepach oraz z precyzjg umozliwiajgcg obliczenie gtebokosci koleiny z wymagana
doktadnoscia.

(7) Profilograf pomiarowy RSP zostat scharakteryzowany i opisany w rozdziale 5. Podczas
pomiaru réwnosci poprzecznej profilograf wykorzystuje czujniki laserowe rozmieszczone
prostopadte do kierunku jazdy do okreslenia rzednych profilu poprzecznego nawierzchni
wzgledem linii odniesienia zwigzanej z belkg pomiarowg oraz czujnik dystansu do pomiaru
przebytej odlegtosci. Rzedne profilu poprzecznego sg nastepnie wykorzystywane do obliczen
w czasie rzeczywistym gtebokosci koleiny odpowiadajgcej danemu przekrojowi poprzecznemu.

(8) W celu przeprowadzenia pomiaréw rownosci poprzecznej nalezy stosowaé czujniki
profilografu o odpowiednich wymaganiach technicznych, zgodne z normg [8], ktdre
przedstawiono w tab. 6.1.

Tab. 6.1. Wymagania sprzetowe dla profilografu wykonujacego pomiary rownosci poprzecznej

Parametr Jednostka Wymagany zakres prolf(illzzi:afu
Rozdzielczo$¢ pionowa czujnika laserowego mm <0,2 klasa 1
Rozstaw czujnikédw pomiarowych mm <350,0 klasa 3
Krok prébkowania profili poprzecznych m <1 klasa 1
Predkos$¢ pomiaru km/h 20-100 -

(9) llosciowa oceng réwnosci poprzecznej nawierzchni jest gtebokos¢ koleiny wyrazona w mm.

(10) Miarodajng gteboko$¢ koleiny na odcinku diagnostycznym wyznacza sie jako sume wartosci
$redniej i dwdch odchylen standardowych. Wartosé srednig i odchylenie oblicza sie dla zbioru n
wynikdw z automatycznego pomiaru gtebokosci koleiny (maksymalna warto$é w przekroju
poprzecznym) dla odcinka 50 m. Natomiast dla odcinka 1 000 m wyznacza sie wartos¢ koleiny
jako sume wartosci sredniej i potowy odchylenia standardowego. W przypadkach szczegdlnych,
jak poczatek i koniec drogi, odcinkowg ocene wyznacza sie dla odcinkéw o dtugosci 500-
1499 m. Wyniki obliczen zaokragla sie do 1 mm.

(11) Inng dopuszczalng w niektérych przypadkach metodg oceny réwnosci poprzecznej
nawierzchni jest metoda faty i klina, ktéra polega na potozeniu faty na badanej powierzchni
i wyznaczeniu za pomoca klina maksymalnego przeswitu pomiedzy tatg a badang powierzchnia

Wytyczne okreslania wybranych cech powierzchniowych nawierzchni jezdni WR-D-64



wedtug normy . Dlugos¢ taty w pomiarze réwnosci poprzecznej powinna wynosi¢ 2 m. Pomiar
powinien by¢ wykonywany nie rzadziej niz co 5 m. Wielko$¢ zmierzonego przeswitu jest réwna
najmniejszej liczbie widocznej na klinie podtozonym pod tatg. W czasie pomiaru réwnosci
poprzecznej tata powinna by¢ utozona prostopadle do osi drogi w ptaszczyznie prostopadtej do
badanej powierzchni. Gtebokoscig koleiny, odchyleniem réwnosci poprzecznej jest maksymalna
odlegtos¢ pomiedzy tatg a badang powierzchnig pomiedzy punktami podparcia taty na badane;j
powierzchni. Nie bierze sie pod uwage odcinkéw koncow taty, jezeli sg podparte wspornikowo.

(12) Ltata pomiarowa do pomiaru réwnosci podtuznej powinna: posiadaé¢ dtugosé¢ 2 m, byé
wykonana z metalu lub drewna, posiadac rowng dolng ptaszczyzne, szerokos$¢ stopki nie wiekszg
niz 6 cm oraz sztywnos¢ zapewniajgca ugiecie mniejsze niz 5 mm przy podparciu taty jedynie w
skrajnych punktach.

(13) Klin powinien by¢ wykonany z metalu lub twardego suchego drewna, posiadaé ksztatt
graniastostupa o podstawie trapezu i wysokosci 20 mm. Wymiary trapezu to dtugosci podstawy
70 mm oraz wysokosci 6 i 16 mm. Dopuszcza sie inne wysokos$ci trapezu w przypadku
wykonywania pomiaru wysokosci o wiekszych przeswitach, jednak z zachowaniem kata wzniosu.

(14) W tab. 6.2 zestawiono wymagane wartosci odchylen réwnosci poprzecznej nawierzchni
drogiklasy A, S, GP, G, Z, ,L lub D oraz placéw i stanowisk postojowych.

Tab. 6.2. Wymagane wartosci odchylen rownosci poprzecznej nawierzchni drogi klasy A, S, GP, G, Z, L lub D oraz
placow i stanowisk postojowych

Dopuszczalne wartosci odchylen rownosci

Klasa drogi Element nawierzchni . . .
poprzecznej hawierzchni [mm]
Pasy ruchu zasadnicze, awaryjne, dodatkowe, 4
wigczenia i wytgczenia, jezdnie tgcznic
A, S, GP
Jezdnie MOP, opaski, pobocza o nawierzchni 6

twardej

Pasy ruchu zasadnicze, dodatkowe, wigczenia
G,Z i wylgczenia, postojowe, jezdnie fgcznic, opaski, 6
pobocza o nawierzchni twardej

L, D, p'?‘:e' Wszystkie pasy ruchu i powierzchnie

stanowiska - - - . 9
. przeznaczone do ruchu i postoju pojazdow

postojowe
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