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摘要!相对于前面
"

个版本!
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(公路路线设计规范)对停车视距的障碍物目标
点位置的规定发生了变化!但未修订或更新停车视距最小横净距计算公式!实际路线设计'安全评
价中仍沿用

P2P%!!,!66$

中的公式进行相关计算!计算误差较大!为保障行车安全!需对相关公
式进行修正%文中采用三角形正'余弦定理对横净距计算公式进行推导修正!并用修正公式计算
满足小汽车停车视距的最小曲线半径和满足对应运行速度条件下小汽车停车视距的最小曲线半
径!以便于设计阶段路线指标把控#同时探讨横净距不足时的处理方法%
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停车视距横净距是指道路平曲线段!弯道"内
侧$驾驶者对前方障碍物的视线!成直线"与沿车道
的视线!成弧线"之间的最大横向间距$是驾驶员为
保证前方视距而对应的横向净空范围%在该视野范
围内$影响视线的全部障碍物应予以清除$包括平曲
线段内侧的树木和建筑物等#遇有挖方边坡阻碍视
线时$则应按横净距计算值和视线高开挖视距台$以
满足道路视距需要$保证行车安全%

目前$最大横净距的确定方法主要有两种+一种
是绘制视距包络图$由该图量取横净距$确定边坡或
障碍物清除范围#另一种是根据计算公式进行计算$

输入相关主要参数得到所需理论数据%实际设计
中$由于公路项目路线各平曲线的运行速度不完全

相同$对应停车视距也不同$若采用绘制视距包络图
的方法$基本上每条平曲线均需单独绘制$工作量极
大%而采用公式计算灵活方便$因而该方法应用更
广泛%

!

"

不同版本$公路路线设计规范%对横净距
的相关规定

""

P2P%!!,!66$

*公路路线设计规范,对平曲线
内最大横净距给出了明确的计算公式$随后修订的
"

个版本关于停车视距横净距确定的规定如视点位
置(物点位置等均发生了变化$而最大横净距计算公
式未列入规范$也未再进行修订或更新%各版规范
关于横净距计算的主要变化见表

!

%

表
!

"

$公路路线设计规范%中横净距计算关键参数的变化
规范号 视点位置 目标位置 有无推荐计算公式 备注
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车道宽度的
!

)

"

处$即
车道中心线

路面两侧对应的
车道边缘线 无 目标位置与视点不位于

同一轨迹线

P213"%,"%%&

距内侧路面未加宽前
!

)

"

车道宽处 无规定 无 一般默认目标位置与
视点位于同一轨迹线

P2P%!!,!66$

距内侧未加宽前路面
边缘

!#-8

处 无规定 有 目标位置与视点位于
同一轨迹线
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目前$在公路设计(安全性评价中仍基本沿用
P2P%!!,!66$

中的计算公式%由于
P21 3"%,

"%%&

与
P2P%!!,!66$

相比仅视点位置发生了变
化$汽车轨迹线即视点轨迹线与障碍物目标仍位于
同一轨迹线$

P2P%!!,!66$

中公式仍可参考%但
P213"%,"%!+

中汽车轨迹线即视点轨迹线与障

碍物目标轨迹线的相对位置发生了变化$视点位于
车道宽度的

!

)

"

处!即车道中心线"$障碍物目标点
位于路面两侧对应的车道边缘线$物点与车辆行驶
轨迹线不在同一轨迹线上$发生了较大变化!见图
!

"%在这种情况下$

P2P%!!,!66$

中计算公式已
不再适用$需修正后使用%
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图
!

"

新旧规范视点&物点主要差异示意图!曲线内侧为中分带"

"

"

公式的修正
采用公式法计算平曲线最大横净距时$需根据

曲线长
G

与视距
:

的大小关系和是否设回旋线等
情况综合考虑%下面仅就曲线长

G

大于视距
:

且
不设回旋线的情况进行公式推导%

如图
"

所示$在圆心(视点(物点形成的三角形
中$视点与物点连线!驾驶员视线"上对应三角形的
高$可采用正(余弦定理计算得出%推导得最小横净
距
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的半径!
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中视距横净距计算示意图

根据式!
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"时$横净
距已小于

V
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$即横净距小于车道半宽$横净距范围
在车道内%实际应用证明$按

P2P%!!,!66$

(
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计算的横净距差值很小$几乎可忽略$而
利用

P213"%,"%!+

计算时$与前两者计算结果的
差别较大$其差值可通过式!

!

"与
P2P%!!,!66$

推
荐公式计算结果相减得到$一般在

V
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左右%
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应用
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满足小汽车停车视距的最小曲线半径计算
*公路路线设计规范,规定了各等级公路的最小

停车视距长度$当平曲线内侧不能保证视距时应进
行处理$如加宽中间带(路肩或按所需横净距开挖视
距台等%对于设中分带的高等级公路$当平曲线内
侧为中分带时$如横净距不足$则处理困难%根据相
关资料$如果仅靠规范规定的极限最小半径和一般
最小半径控制路线设计$难以满足停车视距要求$需
对满足停车视距的最小曲线半径进行相应计算$作
为路线设计的参考%下面就设中分带的高等级公路
根据最小停车视距计算其控制曲线最小半径%

!

!

"当平曲线内侧为中分带时$如果曲线内侧
横净距

$

满足
$

1

H

值宽度
=

路缘带宽度
=!

)

"

行
车道宽度$则小汽车停车视距满足规范最小要求!见
图

'

"%

图
$

"

中分带侧标准横断面横净距及视点位置示意图

!

"

"当标准横断面横净距刚好等于上述临界宽
度值时$所对应的曲线半径可根据式!

!

"反算得出$

在路线设计敷设曲线时$平曲线按该最小半径进行
控制$则其最小停车视距可满足规范要求%

如表
"

所示$各版规范中$

P2P%!!,!66$

(
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的计算值相差不大$而
P213"%,"%!+

的计算结果与前两版的差别较大$主要原因在于物
点位置发生了变化%行驶过程中$当驾驶员发现前
方行车道路面边缘的障碍物!包括运动的障碍物如
小动物等"时即采取措施$相对来说$反映时间更充
裕$采用

P213"%,"%!+

更安全%
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表
"

"

满足最小停车视距的圆曲线半径
设计速度)
!

G8

.

7

,!

"

停车视
距)

8

内侧车道
宽度)

8

路缘带
宽度)

8

H

值宽
度)

8

横净
距)

8

中分带
宽)

8

曲线半径)
8

P2P%!!,!66$ P213"%,"%%&P213"%,"%!+

!"% "!% '#+- %#+- %#-% '#!"- '#% ""%%#('' !6!"#+(+ "&$"#$6!

!%% !&% '#+- %#+- %#"- "#(+- "#% !"+&#''' !!%(#6'6 !+-&#6%-

(% !!% '#+- %#-% %#"- "#&"- "#% &&(#($+ -+"#'+( 6+$#$%6

&% +- '#-% %#-% %#"- "#-%% "#% '%6#!"$ "++#-(" $&-#$-&

$#"

"

满足对应运行速度条件下小汽车停车视距的
最小曲线半径计算

""

对于特定的项目$其公路等级(设计速度(标准
路基宽度是确定的%但路线设计时$各路线要素组
合不同加上其他运行条件不同$其运行速度也不相
同$对应的小客车停车视距长度要求也不同%在横
净距一定的条件下$可根据式!

!

"计算满足对应运行
速度条件下小汽车停车视距的最小曲线半径%以某
一级公路为例$设计速度为

(%G8

)

7

$中分带宽度
"

8

$

H

值宽度
%#"-8

$路缘带宽度
%#-8

$行车道宽
度

'#+-8

$计算得中分带侧标准横断面横净距为
"#&"-8

%根据
P213"%,"%!+

条文说明中公式
+

,&

计算各运行速度对应的最小停车视距$再根据
式!

!

"计算最小曲线半径$结果见表
'

%

表
$

"

满足对应运行速度条件下小汽车停车视距的曲线半径

运行速度)
!
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.

7

,!

"

中分带标
准横断面
横净距)

8

纵向摩
阻系数

需要视
距)

8

最小曲线
半径)

8
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进行运行速度计算后$若各曲线在确定的运行
速度条件下其半径大于表

'

中对应的最小曲线半
径$则其横净距满足要求$路基不需特殊处理%

$#$

"

最小横净距计算及处理
在实际设计过程中$由于地形(地质(地物等条

件限制$虽然通过多种方式对最小圆曲线进行设计
控制$还是有部分圆曲线停车视距难以满足要求%

需按规范进行计算和处理+先对全线进行运行速度
计算$根据各曲线的运行速度计算所需小汽车停车
视距#再根据计算的停车视距确定路线平曲线弯道
处所需最小横净距%

停车视距不足路段的处理+

!

"调整平纵设计指
标%对于特定的项目$其公路等级(设计速度(标准
路基宽度是确定的$但路线设计时各路线要素组合
不同$加上其他运行条件不同$其运行速度也不相
同$对应的小客车停车视距长度要求也不同$横净距
随之不同%影响运行速度的最主要因素为路线平(

纵面设计$当个别弯道内侧横净距不能满足视距要
求时$在客观条件允许的情况下$宜优先考虑优化调
整路线平(纵面设计$使该弯道横净距满足要求$并
使平(纵技术指标与前后路段协调%

"

"通过中央分
隔带进行处理%在中分带宽度不变及满足护栏和防
眩设施布置的前提下$改变中央分隔带内护栏和植
物等的布置位置或改变相关设施的布置形式$如植
物防眩改为防眩板$使横净距净空范围内无遮挡$以
满足设计要求$保证其停车视距%

'

"其他方式$如
根据弯道转角大小$分别采用减小弯道外侧行车道
平曲线半径或减小分隔带宽度并增大外侧行车道平
曲线半径等方式进行处理%

%

"

结语
该文主要根据

P213"%,"%!+

对障碍物目标
点位置的规定$以平曲线长

G

大于视距
:

且不设回
旋线的情况为例$对传统横净距计算公式进行修正$

并就设中央分隔带的公路分别计算满足规范最短停
车视距要求的最小曲线半径及满足对应运行速度要
求最小停车视距的曲线半径%

P2P%!!,!66$

(

P21

3"%,"%%&

的计算值相差不大$而
P213"%,"%!+

的计算结果与前两版的差别较大$主要原因在于物
点位置发生了变化%行驶过程中$当驾驶员发现前
方行车道路面边缘的障碍物时即采取措施$相对来
说$反映时间更充裕$采用

P213"%,"%!+

更安全%

当然$横净距在不同情况下的计算公式还需作
进一步研究%在此将最小横净距计算公式的问题提
出来$提供大家参考(讨论$以进一步修正(完善相关
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