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BAKGRUND

Berakningsmodellen Visibility f6r berdkning av vagmarkeringars synavstand,
har uppdaterats:

« Ny modell fér fordonsbelysning baserad pa dagens fordon
» Stdrre flexibilitet i modellen:

» Tre olika modeller for fordonsbelysning (25%, 50%, 75%)
»  Visibility Level (VL) har gjorts valbar

Sarensen, K. (2015a). Lysfordelinger af forlygter pa keretajer. Rapport, 16 februari 2015.

Sarensen, K. (2015b). A successor for the "Visibility” program for the visibility distance to longitudinal road markings. Rapport, 16
maj 2017.
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SYFTE

- Att validera den uppdaterade versionen av berakningsmodellen Visibility med
matdata fran ett faltférsdk

 Detta innebéar att bestamma vilket varde pa VL som ger bast éverensstammelse
mellan uppmatta och berdknade synavstand.

« | ett forsta skede begransas projektet till att avse en korsituation i goda
synbetingelser i halvljus (ingen motande trafik, torrt vaglag, rak och plan vag).
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METOD: FORSOKSPERSONER

16 st
« 55-65 ar

e Halften man

* Personer som inte var bekvima med att kdra bil i morker exkluderades
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METOD: FORSOKSFORDON

» Fyra stycken Renault Megane, arsmodell 2017-2018

» Halogenlampor av typen H7 (halvljus)

 Belysningen motsvarade ungefar 75-percentilen i den uppdaterade modellen
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METOD: FORSOKSSTRACKOR

Matning/inventering av ca 70 km kantlinje (Rambdoll)

Urval: Nio strackor, ca 150 m langa

Intermittent 10 cm bred kantlinje

Raka och plana

Retroreflexion: 30-300 mcd/m?/Ix




METOD: BEDOMNING AV SYNAVSTAND

» Reflektormetoden: vagbanereflektorer placeras ut langs
kantlinjen som referenspunkter fér avstandsbeddémningen

* 18 m mellanrum, 40 cm till héger om kantlinjen

 Stillastaende

« Kompletteras med kikarmetoden: antalet
synliga kantmarkeringar raknas m h a
kikare

» Kikarmetoden mer exakt, men tar langre
tid att utfora




METOD: PROCEDUR

» Morker, torrt vaglag

» FOrsokspersonerna korde varsitt forsoksfordon

» Forsdksledare pa passagerarplatsen

« Vid varje stracka gjordes tre upprepade bedémningar med reflektormetoden
« Vid fyra strackor gjordes en bedomning med kikarmetoden

 Alla bedomningar gjordes i halvljus

« Mobil matning av retroreflexionen gjordes vid alla forsokstillfallen (Ramball)

« Enkéat efterat
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RESULTAT: SYNAVSTAND PER DELTAGARE
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RESULTAT: SAMBAND REFLEKTORMETODEN -

KIKARMETODEN

« Matdata fran tre strackor

« Korrelationskoefficient r = 0,88

* dkikare = 11063 * d?‘eﬂektor + 12,3

» Korrigering av synavstand uppmatta
med reflektormetoden gjordes m h a
regressionsekvationen
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RESULTAT: SAMBAND SYNAVSTAND -
RETROREFLEXION

Synavstand [m]
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RESULTAT: BESTAMNING AV VL

« For en 60-arig férare som kér en personbil 180 1 —
med halvljus péa en torr, rak och plan vag w60 |
utan motande trafik, dar kantlinjen har en o

retroreflexion mellan ca 100 och 300 _ V=3
mcd/m?/Ix kan kantlinjens synavstand vigs
estimeras med Visibility, genom att valja =ee
VL till ca 6,5.
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RESULTAT: BERAKNADE OCH UPPMATTA
SYNAVSTAND

Beraknade och uppmatta synavstand
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SLUTSATS

» Den reviderade versionen av Visibility ger en vasentligt battre
overensstammelse med uppmatta varden, an den ursprungliga versionen.

» Detta beror pa:

« Att modellen fér fordonsbelysning har férbattrats och delats in i tre valbara nivaer
(25-, 50- och 75-percentiler)

 Det gar att anpassa modellen till olika férhallanden, genom att vardet pa VL kan
valjas fritt.
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HUR ANVANDER VI RESULTATEN?

« Anvand den reviderade versionen av Visibility vid berakning av synavstand
» VL for det "ideala fallet” vi har validerat, ar lagre an 10

* Vi vet inte sakert vilket VL som ska anvandas i andra fall — det har vi inte
validerat (t ex motande trafik, andra typer av kantlinjer, hogre mental belastning

hos foraren, ...)
« Svarare att validera mer komplexa kdrsituationer
« COST 331: VL = 10, baseras pa studier av Adrian (1989)

« Vid redovisning av synavstand: specificera noga vilket fall som avses

VI



TANK PA ATT...

 Verkligheten ar komplex:
» Stora individuella variationer i synavstand (personer, fordon)

« Aven mycket sma variationer i vagens vertikalkurvatur paverkar pa synavstanden
— oklart i vilken utstrackning detta gar att motverka med béattre synbarhet (area
och retroreflexion) hos markeringarna

* Nya typer av fordonsbelysning kan paverka synavstanden
(t ex xenonljus med skarp ljusmdrkergrans ger ungefar samma synavstand
oavsett retroreflexion)
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FORTSATT FORSKNING

* |déer:
 Validering av Visibility for andra situationer, t ex med motande trafik
» Forares behov av preview time (pvt)

« Synbarhet i vatt vaglag: férares behov, teknisk utveckling

« Ldmna synpunkter pa rapporten senast 17 december
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