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Podstawowe cechy nawierzchni wg DSN (,Diagnostyka
stanu nawierzchni i wybranych elementow korpusu drogi —
wytyczne stosowania”) to:

= Nosnosc¢

Rownosc

Wiasciwosci powierzchniowe

Cechy powierzchniowe




Zapewnienie odpowiedniej rownosci (podtuznej oraz
poprzecznej) na nawierzchniach drogowych ma wptyw na
bezpieczenstwo poruszajgcych sie pojazdow oraz komfort

podrozy.

Pomiary rownosci wykonuje sie podczas ukfadania |
odbiorach poszczegolnych warstw oraz przy ocenie stanu

Istniejgcego nawierzchni.




W ramach corocznych badan stanu nawierzchni, gromadzone sg dane
0 nast¢pujacych parametrach techniczno-eksploatacyjne nawierzchni:

v
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wskazniku ugie¢ nawierzchni (dane pozwalajace okreslic pozostatg trwatosc
konstrukcji nawierzchni; pomiary wykonywane sg w zakresie niezbednym do

okreslenia technologii robdt naprawczych),

wskazniku krzywizny ugiecia nawierzchni (dane pozwalajgce okreslic trwatosc
pakietu warstw asfaltowych nawierzchni; pomiary wykonywane sg w zakresie

niezbednym do okreslenia technologii robot naprawczych),

wskazniku stanu spekan (pozwalajgcym uzyskac wstepne informacje dotyczace

utraty nosnosci),

réwnosci podtuznej,

réownosci poprzecznej (gtebokosci kolein),

wskazniku stanu powierzchni,

wiasciwosciach przeciwposlizgowych (wspoétczynniku tarcia),

makroteksturze (parametr pomocniczy).




Kazdy z tych parametrow kwalifikowany jest wedtug klas, w czterostopniowej skali. Po
przetworzeniu danych pomiarowych poszczegdlnych parametrow, nastepuje kwalifikacja
odcinkéw nawierzchni do nastepujacych klas:

v Klasa' A - odcinek o nawierzchni w stanie dobrym,

v" Klasa B - odcinek o nawierzchni w stanie zadowalajgcym,

v" Klasa C - odcinek o nawierzchni w stanie niezadowalajagcym,

v - - odcinek o nawierzchni w stanie ztym.
Zagregowane wyniki stanu technicznego nawierzchni z poszczegodlnych odcinkdw stuzg do
wyznaczania oceny stanu nawierzchni jezdni, tj. wyznaczenia trzech poziomow
decyzyjnych:
v Poziom pozadany - obejmuje dwie klasy stanu nawierzchni: klase A, ktéra oznacza
nawierzchnie w stanie dobrym oraz klase B, ktéra oznacza nawierzchnie w stanie
zadowalajgcym;

¥v" Poziom ostrzegawczy - obejmuje klase C;

v ORISR - obejmuje klase D.




Rownosc podtuzna

» Parametr okreslajgcy zdolnos¢ nawierzchni jezdni do nie
wzbudzania wstrzgsow | drgan poruszajgcego sie
pojazdu.

» Mierzona wzdtuz kierunku jazdy w zakresie dtugosci fali
0,5-50 m.

» Zgodnie z DSN stan roéwnosci podtuznej nawierzchni
okresla sie metodg profilometryczna.




IR

Wskaznik |IRI (International Roughness Index) — wyrazony w
mm/m lub m/km, mi¢dzynarodowy wskaznik réwnosci
charakteryzujagcy prace zawieszenia W umownie przyjetym
modelu obliczeniowym pojazdu, ktéory porusza sie ze stalg
predkoscia 80km/h po zarejestrowanym profilu nawierzchni

jezdni na odcinku drogi o okreslonej dlugosci.




RoOwnosc¢ poprzeczna

> Inaczej gtebokosc kolein

Koleina — trwale odksztalcenie przekroju poprzecznego nawierzchni, powstale wzdhiz drogi
w miejscu oddzialywania kot pojazdow w ruchu.

Giebokos¢ koleiny (h) — wielkos¢ najwiekszego odksztalcenia nawierzchni okreslona w
milimetrach wedlug metody dwumetrowe;j laty 1 klina.

Metoda dwumetrowej taty i klina - ustalony sposob pomuaru glebokosci koleiny,
polegajacy na znalezieniu najwiekszego przeswitu w sladzie kol pod swobodnie polozona na
nawierzchni w kierunku poprzecznym do osi drogi dwumetrowa lata (prostoliniowa listwa).
ktéry mierzy sie klinem mierniczym z dokladnoscia nie mniejsza niz 1,0 mm pomiedzy
punktami okreslajacymi szerokos¢ koleiny (L), gdzie 0.8 m <L < 2,0 m, rysunek 1.




Pomiary robwnosci poprzecznej wykonuje sie przy pomocy
wieloczujnikowych mobilnych profilografow laserowych

Schemat pogladowy pomiaru rownosci poprzecznej za pomoca profilografu

Podczas pomiaru réwnosci poprzecznej profilograf wykorzystuje czujniki laserowe
rozmieszczone prostopadle do kierunku jazdy do okreslenia rzednych profilu
poprzecznego nawierzchni wzgledem linii odniesienia zwigzanej z belkg pomiarowg
oraz czujnik dystansu do pomiaru przebytej odlegtosci.
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< 2m

»

Rysunek 1. Sposob pomiaru glebokosci koleiny (h) w przekroju poprzecznym drogi

wedlitg metody dwumetrowej laty i klina
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Szczelinomierz klinowy
doktadnosc 0,1 mm
Max 27 mm




ROwnosc poprzeczna,
nawierzchnia bitumiczna
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ROwnosc poprzeczna,
nawierzchnia bitumiczna
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Rownos¢ — prefabrykaty betonowe
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Miarodajna gtebokosé koleiny — ocena kolein przyjmowana w klasyfikacji stanu
nawierzchni. Jest rdwna sumie wartosci sredniej] E[/] 1 dwoch odchylen standardowych Dy,
ktore oblicza sig¢ dla zbioru » wynikdéw z automatycznego pomiaru glebokosci koleiny (4).

Odcinkowa ocena stanu koleiny - miarodajna glebokos¢ koleiny obliczona dla odcinka
drogi o ustalonej dlugosct., przy czym wyrdznia sig¢ dwie dhugosci: 100 m 1 1000 m.
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Klasyfikacja stanu nawierzchni; ocena stanu kolein

Nawierzchnie pod wzgledem stanu kolein klasyfikuje sie do czterech klas wedhig kryteriow
okreslonych dla miarodajnej glebokosci koleiny, tabela 1.

Tabela 1. Klasyfikacja stanu nawierzchni drog krajowych klasy: A, S, GP oraz G
o nawierzchni bitumicznej pod wzgledem kolein.

Klasa Ocena stanu nawierzchni Miarodajna gtebokosc koleiny
[mm]

A Stan dobry Nie wiecej niz 10

B Stan zadowalajacy Od 11 do 20

C Stan niezadowalajacy Od 21 do 30
planowany zabieg remontowy

D Stan zty Powyzej 30
natychmiastowe interwencje
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Metody wyznaczenia oceny stanu kolein §

Na wybranym odcinku drogi wyznacza sie:

» Odcinkowe oceny stanu koleiny odcinkéw o dtugosci 100
m (H;,)

» Odcinkowe oceny stanu koleiny dla odcinkdw o dtugosci
1000 m (H,)

» Zestawienie odcinkowych ocen H

> Sredni poziom odcinkowych ocen H, (E[H,]) wcelu

ustalenia ogolnego stanu koleiny

18



Ocena stanu koleiny — odcinka 100 m drogi

Odcinkowa ocene H,, oblicza si¢ na podstawie zbioru » wynikow z automatycznego pomiaru
h wedlug wzoru:

H =E[h]+2D, (1)
gdzie:
E[h] - wartos¢ srednia obliczana na podstawie wzoru:

>
_ =l

Elh]=- . (2)
D, - odchylenie standardowe obliczane na podstawie wzoru:
ny h’— (Z hlj
D — i=1 i=1 3
: o 3)
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Oznaczenie rownosci poprzecznej

- metoda laty i klina

Pomiary rownosci poprzeczne] nalezy wykonywac co max 5 m.

i

Lp.|Km Prawy |Lewy |L.p. Km Prawy | Lewy
pas pas pas pas
h[mm] | h [mm] h[mm] | h [mm]

1 0+000 12 0+055

2 0+005 13 0+060

3 0+010 14 0+065

4 0+015 15 0+070

5 0+020 16 0+075

6 0+025 17 0+080

7 0+030 18 0+085

8 0+035 19 0+090

9 0+040 20 0+095

10 | 0+045 21 0+100

11 | 0+050 22
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