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KRETANJE VOJNE MOTORIZOVANE
KOLONE AUTO-PUTEM

UDC: 623.437.4 : 656.11

Kretanfe vojne motorizovane kolone awto-putem ostalim udesnicima u saobradaju

stvara odredenc smetnfe. Sastav vojne motorizovane kolone najéeide Cine terema vozila
skromnih dinamickih karakieristika, koja ne mogu u potpunosii iskoristiti prednosti deonice
auta-puta, kao funkcionalnog elementa pume mree sa najboljim tehnicko-eksploatacionim
karakteristikama. Usled relativno male brzine kretanja kolone u odnosu na preoviadujucu
brzinu kretanja auto-putem, javija se potreba za preticanjem. U radu fe analiziran proces
preticanja kolone na auto-putu, sa aspekia vremenskih gubitaka u saobracafnom toku | broja
ametanih vozila.

Kljucne reci: vojna motorizovana kolona, auto-put, vremenski gubici,

MILITARY MOTORIZED COLUMNS ON THE MOVE ON HIGHWAYS

Summary:

Mylitary motorized columns on the move cause various obstructions fo other
participanits in the traffic. Military motorized columns are usually composed of cargo
vehicles with low dynamic characteristics which cannot entirely take advantage of highways
as functional road network elements with the best technical and exploitation characteristics.
Due to relatively low speed of columns on the move, there is a need Sfor passing them. The
process of passing columns on highways was analyzed from the standpoint of lost time in the
traffic flow and the number of obstructed vehicles

Key words: military motorized column, highway, delay.

Uvod

U okviru vojnih prevoZenja desto se
organizuju vojne motorizovane kolone,
koje sa aspekta urednosti i bezbednosti
kretanja, u odnosu na pojedinac¢no kreta-
nje vojnih vozila, imaju niz prednosti.
One se ogledaju kroz postojanje odgo-
vornog lica za izvrienje zadatka prevoze-
nja, ostvarenje boljeg uvida u rad nepo-

srednih izvrsilaca kretanja, olak3anu teh-
ni¢ku podriku u toku kretanja, itd.

Sa aspekta koriS¢enja putne mreze,
vojne motorizovane kolone najedce se
kre¢u dvosmernim saobracajnicama. Me-
dutim, pri izvriavanju odredenih zadata-
ka prevoZenja, pogotovo na veéim rasto-
Janjima, javlja se potreba da vojna moto-
rizovana kolona koristi auto-put kao deo-
nicu u okviru svoje marsrute kretanja.
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Vojna motorizovana kolona (u da-
liem tekstu: kolona) podrazumeva ureden
skup vozila sa precizno odredenim odgo-
vomim licem, utvrdenom brzinom kreta-
nja, rastojanjem izmedu vozila, poretkom
vozila, itd.

Odnos kolonskog i ostalog
saobradaja na auto-putu

Bitna karakteristika kretanja vozila
auto-putem ogleda se u mogucnosti za-
dovoljenja izabrane brzine za vozila raz-
licitth  dinamickih karakteristika, Sto
obezbeduje postojanje vise saobracajnih
traka u jednom smeru (traka za preticanje
namenjena je vozilima izrazitijih dina-
mickih karakteristika).

S obzirom na karakter kretanja vozi-
la auto-putern, pojava organizovane Ko-
lonske formacije proizvodi specifitan uti-
caj na kretanje ostalih vozila auto-putem.

MNaime, dinamitke karakteristike
vojnih vozila u koloni, a najéedce se radi
o teretnim vozilima, ne omogucuju posti-
zanje maksimalino dozvoljene brzine kre-
tanja na auto-putu (120 km/h), a Cesto
zbog sastava vozila u koloni, ¢ak ni niZih
vrednosti brzina. S druge strane, u praksi
je uobitajeno da se kroz formu zapovesti
za kretanje definide brzina kretanja' i ra-
stojanja sledenja medu vozilima.

Premda u toku kretanja kolone auto-
-putem, kao i svakim drugim segmentom
putne mreZe, parametri kretanja (brzina,
rastojanje sledenja, vremenski intervali

' Pravilom sacbrataine slutbe 7a kolonu awomobila
kaja s¢ keede danju auto-putem i pulem rezervisanim 3 auto-
mobilski saobracaj, predvidena je planska breing od 50 km'h 2a
brigadne kolone, dok je za manje kolone (bataljonske, Cetne)
dopusteno povecanje breine na 63 km'h, odnosno 75 km/h,

ukelike 1o omoguiavaju dinamicke karakteristike vozila u sa-
stvi kolona,

medu vozilima) osciliraju po vremenu i
putu oko zadatih tj. planskih vrednosti,
za ovo razmatranje je uzeto da su ti para-
metri odredeni i nepromenjivi u toku kre-
tanja kolone deonicom auto-puta.

Sa aspekta kori§cenja kolovozne tra-
ke auto-puta, kolonska formacija se naj-
vecéi deo vremena krece srediSnjom (vo-
znom) trakom, dok izuzetno koristi traku
za preticanje, odnosno traku za zausta-
vljanje (pri organizovanju zastanka i sl.).

Preticanje kolone na auto-putu

Najveéi deo operacija preticanja na
auto-putu obavlja se bez posebnih pote-
skoca, koris¢enjem trake za preticanje
vozila sa boljim dinami¢kim karakteristi-
kama. To se odnosi i na kolonu koja se
kre¢e sredi$njom trakom. Medutim, pro-
blem se javlja u situaciji kada kolonu
preti¢e vozilo neznatno boljih dinamic-
kih karakteristika, odnosno, vozilo koje
ostvaruje vecu brzinu kretanja od brzine
kretanja kolone, ali manju od vecine vo-
zila iz sastava ostalog toka (slika 1).

Radi lak$e analize procesa pretica-
nja kolone na auto-putu, neophodno je
definisati odredene relevantne pojmove i
parametre.

Pod brzinom kretanja kolone (V)
podrazumeva se ona vrednost brzine ko-
jom se krecu sva vozila u koloni. Duzina
kolone (D,) predstavlja rastojanje izmedu
najisturenije tacke prednjeg dela elnog
vozila i najisturenije tactke zadnjeg dela
zatelnog vozila u koloni.

Pojam sporo vozilo opisuje vozilo
koje pretice kolonu, razvija brzinu vecu
od brzine kretanja kolone, ali svojim kre-
tanjem trakom za preticanje usporava vo-
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zila koja Zele da preticu kolonu veéom
vrednoscu izabrane brzine. U daljoj anali-
z1 brzina sporog vozila oznadena je sa V.

Pojam brzo vozilo opisuje vozilo
koje pretite kolonu, ali je zbog smetnje
koju izaziva sporo vozilo prinudeno da
parametre svog kretanja privremeno
uskladi sa parametrima kretanja sporog
vozila, U daljoj analizi brzina brzog vo-
zila oznacena je sa V,,.

Put preticanja (S,) predstavlja put
koji prede sporo vozilo od momenta pro-
laska najisturenije tatke zadnjeg dela za-
¢elnog vozila u koloni, do momenta pro-
laska najisturenije tatke prednjeg dela
telnog vozila u koloni.

Na slici 2 u formi dijagrama put-
vreme prikazano je preticanje kolone ko-
Je izvodi sporo vozilo (trajektorija brzine
kretanja je naglasena). Na istoj slici gra-
ficki je predodeno pristizanje brzih vozila
iza sporog vozila za vreme preticanja ko-
lone. Oznake (C) i (Z) predstavljaju tra-
jektoriju brzine kretanja elnog, odnosno
zatelnog vozila iz sastava kolone.

Sa aspekta kolone, put preticanja iz-
ratunava se prema obrascu:
S,=D,+L (1)
gde je:

D, — duZina kolone (m)

Sl 2= Preticanje kolone u dijagramu put-vreme
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L — rastojanje koje prede ¢elno vozilo
kolone za vreme preticanja (m).

S druge strane, put preticanja, sa
aspekta sporog vozila, iznosi:
S,= Vi, )
V, — brzina kretanja sporog vozila (m/s),
t, — vreme preticanja (s).

Izjednatavanjem izraza u obrascima
(1) 1(2) dobija se da je:
=D+ L)V, (3)

Rastojanje koje prede &elno vozilo
kolone za vreme preticanja rafuna se
prema obrascu:
L=V, @
gde je:

V, — brzina kretanja kolone (m/s),
t, — vreme preticanja (s).

Prema tome, vreme preticanja kolo-

ne iznosi:

tp = {(Dl; + thp]]Nu - [Dlt;{vu B vt)] {5]

DuZina kolone u kretanju ratuna se
prema obrascu:
D, =Nl — 1, =(N=1ly + 1, (6)
gde je:
1, — rastojanje sledenja medu vozilima u
koloni (m),
1, — neto® rastojanje medu vozilima u ko-
loni {m),
. — proseéna duZina vozila iz kolone (m).

* Radi se o mstojanju izmedu 2adnje wike prethodnog
wozila i najisturenije ike siedeteg vozila,

Obrazac (6) moZe se pojednostaviti:®

D, =(N-1)1L (7

Zamenom izraza za D, iz obrasca
(7) u obrazac (5) dobija se:

=[N -1 LnJ/(Ve = Vi) (8)

Kada brza vozila pristignu sporo vo-
zilo na traci za preticanje, prinudena su
da smanje brzinu kretanja sa vrednosti V,
na vrednost brzine sporog vozila (V,), ali
i dotadadnje rastojanje sledenja sa vred-
nosti l,, na vrednost 1, (slika 3).

Vremenski interval u kojem se ra-
stojanje sledenja smanji rafuna se prema
obrascu:

T = AVAV = (I, = 1)(Vy— V) &)

51 3 - Promena paramefara kreianja

' Primera radi, za formaciju od 10 vozila, prosetne du-
2ine 7 m, koja sc kretu na neto mstojanju od 80 metara, jedna
distina proselrog vorila utide na ukupnu durinu formacije sa
sveya oko 0,8%,
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Broj vozila koja ée biti prinudena na
smanjenje brzine i rastojanja iza sporog
vozila za vreme za koje sporo vozilo pre-
ti¢e kolonu raduna se prema obrascu:
N, = (/1) (10)

Zamenom vrednosti 1, iz obrasca (8)
1 vrednosti T iz obrasca (9) broj pristiglih
vozila je:

N, = {[(N = DI JA(V,— V)
My = 1Y (Vy = V)] (11)
QOdnos relevantnih brzina kretanja
pogodno je izraziti prema sledecem:
a=V,/V, (odnos brzine sporog vozi-
la/brzina kretanja kolone),
p=V,/V, (odnos brzine brzog vozila/br-
zina sporog vozila).
Uz uvedene odnose vreme pretica-
nja iznosi:
tp=[(N =1} I}/ [Vi(a - 1)] (12)
Broj pristiglih brzih vozila, uz date
odnose jeste:

N, = {a(B - DIN = Disd M/
Mo = 1)l = lp2)] (13)

Rastojanje sledenja medu vozilima
u sastavu kolone (l,,) u praksi se najéesce
odreduje putem zapovesti' za kretanje,
dok su rastojanja sledenja u toku brzih
vozila u funkeiji brzine kretanja, vreme-
na reakcije sistema voza&-vozilo, kvali-
teta kolovoznog zastora i gabaritnih ka-
rakteristika vozila u toku.

* Orvg rstojanje o praksi najéedée imosi 50 do 100 m.

Rastojanje sledenja u toku brzih vo-
zila ratuna se prema obrascu:
ey = Vil + (Vi 2g1) + 1, + 1, (14)
gde je:

V, — brzina kretanja toka brzih vozila
(m/s),

t, — vreme reagovanja’ sistema vozad-vo-
zilo (s),

g — gravitaciono ubrzanje (9,81 m/s?),

u - koeficijent prianjanja®,

I, — prose¢na duZina vozila u toku brzih
vozila (m),

I, - bezbedno rastojanje’ (m).

Po pristizanju sporog vozila koje
preti¢e kolonu, rastojanja sledenja medu
brzim vozilima se smanjuju na vrednost
koja zavisi od brzine sporog vozila. Ra-
stojanje sledenja u toku brzih vozila, sa
novom (smanjenom) brzinom, ratuna se
prema obrascu:

lhl = Vu‘r + fvnz‘lrzgu} + ]" + I" “ 5}

Zamenom izraza za l,, i l,; iz obra-
zaca (14) 1 (15) u obrazac (13), i uz odre-
dena pojednostavljenja,” broj pristiglih

* Za potrebe prakiidnih proratuna £a vreme reagovanja
najéelie se uzima vrednost od | 5, mada eksperimentalna istra-
Hvanja belete vrednosti od 0,8 do 2 s, 3o zavisi od psihofizit-
kop stanja vozada, kao i karakieristika vozila.

" 8§ obzirom na to da se rmematranje odnosi na auto-put,
Liji je kolovozni zastor najbebée asfalini, zavisno od stanja za-
stara (istrofenosti), koeficijent prianfanja iznosi 0.5 do 0,7,

" U obrascu (13} iskazan je model apsolutng bezbedn
rastojanja sledenja. Polazna prefpostavka je da se sledece vozi-
lo krete na takvom rastojaniy sledenja koje me omoguéava
bezbedno zausiavliznje, fak t u situacijama kada se prethodno
vozilo naglo zaustavi (npr. udar prethodnog vozila u nepomie-
nu prepeeku). Bezbedno rastojanje praktidno predstavija raz-
mak izmedu zadnje ke prethodnog vorila i najisturenije -
ke slededeg vozila nakon njegovog mustavljanja.

* Za koeficijent prianjanjs uzeta je donja vrednest od
0,5, pa je proizvod 2 pp=10. Vrednost besbednog rastojanja
Jednaka je prosetno] duting vozila {Iv = Is), 3o se u praktitnim
proralunima najéedée preporuduje. £a vreme reagovania siste-
ma vozral-vozilo uzeta je vrednost | s,
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brzih vozila iza sporog vozila ratuna se
prema sledecem:

N, =[(N=1) 1)/
Ha—D(1+0,1[aViB+1]}}  (16)

Izvedeni obrazac, premda na prvi po-
gled sloZen, predstavlja pogodan matema-
titki model za simulaciju broja pristiglih
vozila iza sporog vozila za vreme pretica-
nja kolone, odnosno kretanja trakom za
preticanje. Simulacija se sprovodi tako $to
se odredeni parametri zadaju, a Zeljeni pa-
rametar se varira u realnom rasponu.

Na slici 4 prikazana je zavisnost
broja pristiglih vozila iza sporog vozila
od brzine kretanja kolone, N, = f(V,).

Prema slici 4 vidi se da ¢e broj pristi-
glih brzih vozila iza sporog vozila biti utoli-
ko ved¢i §to je brzina kretanja kolone bliza
brzini sporog vozila, §to je direktna posledi-
ca progresivnog rasta vremena preticanja.

T ¥ Bimulacija je sprovedena uz sledeée pretpostavke:
N=241, = 100mV, = 20kmh, ¥, = 80kmMh

!d-
il
-
=0 M;"’d’
] — ——T Y T T ¥
10 40 in 40 S0 L] T0 il
Uy {km/h)

5l 4 - Zavisnost broja pristiglih vozila iza sporog
vozila od brzine kretanfa kolone

Na slici 5 prikazana je zavisnost
broja pristiglih brzih vozila iza sporog
vozila od odnosa brzina kretanja sporog
vozila 1 brzine kolone, N,=f(a), gde se
takode uocava progresivan pad broja pri-
stiglih brzih vozila u zavisnosti od pora-
sta odnosa brzine sporog vozila i brzine
kretanja kolone, §to je posledica smanje-
nja vremena preticanja.
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81 5 - Zavisnost broja pristiglh vozila iza sporog vozila od odnosa brzina
sporog vozila § breine kretanja kolone
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Sl 6 — Zavisnost broja pristiglih vozila iza sporog vozila od odnosa
brzina brzih vozila | sporog vozila

Nadalje, 3to je veca razlika u brzina-
ma brzih vozila i sporog vozila koje pre-
tice kolonu to je i veéi broj brzih vozila
koja pristizu sporo vozilo.

Na slici 6 prikazana je zavisnost
broja pristiglih brzih vozila iza sporog
vozila od odnosa brzina kretanja brzog
vozila i sporog vozila, N, = f(B). Pora-
stom odnosa brzina kretanja brzog vozila
1sporog vozila uotava se gotovo linearan
pad broja pristiglih vozila.

Vremenski gubici u toku
brzih vozila

Nemogucnost kretanja izabranom
brzinom brzih vozila, usled potrebe kre-
tanja iza sporog vozila za vreme pretica-
nja kolone, u toku brzih vozila javljaju se
odredeni vremenski gubici. Realan vre-
menski gubitak brzog vozila predstavlja
razlika trenutka kada brzo vozilo pretek-
ne sporo vozilo (to je trenutak kada sporo
vozilo pretekne &elo kolone i prede na
sredidnju traku, odnosno, oslobodi traku

za preticanje) i trenutka u kojem bi brzo
vozilo preteklo sporo vozilo kada bi se
ono kretalo sredidnjom trakom, ako tu
traku nije zauzela kolona.

Na slici 7 grafi¢ki je predstavljen
vremenski gubitak n-tog vozila iz toka
brzih vozila na tije parametre kretanja
utiCe pojava sporog vozila. Uotljivo je
da ¢e najveci vremenski gubitak imati pr-
vo pristiglo brzo vozilo, svako sledece
manji vremenski gubitak, pa sve do vozi-
la koje ¢e preteci kolonu bez vremenskog
gubitka (kada sporo vozilo prede na sre-
didnju traku).

Prema slici 7 vremenski gubitak n-
-tog vozila ratuna se prema obrascu:
"=t +t,-t,—-a (16)
gde je t, — vreme preticanja (s)

Preostala tri ¢lana izraza (16) racu-
naju se prema slede¢em' (slika 7):
qunjc da breo vozilo nakon prolaska sporog

vozila mastavlja kretanje istom brzinom kejom se kretalo pre
nailazka na sporo vozilo,
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S 7 — Veemenski gubitak n-tog brzag vozila

t=(m—1) [(Iy — I}/ (Vy = VI (17)

ty =0 [(ly; = 1) (Vy — Vo)) (18)

a=nly/(V,-V,) (19)
Uvodenjem navedenih izraza u

obrazac (16) dobija se:

=, 4 [V, ~ V)]

[l — (n = Dy (20)

Izjednaéavanjem t," =0 dobija se redni

broj vozila (ratunajuci od prvog vozila
koje je pristiglo sporo vozilo) &iji je vre-
menski gubitak jednak nuli, tj. dobije se
ukupan broj vozila koja ¢e ostvariti vre-
menske gubitke zbog kretanja iza sporog
vozila.

Prema tome:

n={[(Vy= Vo) tp + Iy} + 1 (21)

Zamenom izraza iz (17), (18), (19) i
(8) u obrazac (20) i sredivanjem dobija

se izraz za vremenski gubitak n-tog br-
zog vozila prema sledec¢em:

ty' = (1/Vi) (N lg)(a = 1) + [2 142 = n)/
faVi]) + {B—(n—1)+0,1Vi[B* = (n - 1)/
/(B — 1]} (22)

gde je:

V, — brzina kretanja kolone (m/s),

N — broj vozila u koloni,

I, — rastojanje sledenja medu vozilima u
koloni (m),

1, — prose¢na duZina vozila u toku brzih
vozila (m),

a — odnos brzina sporog vozila i brzine
kretanja kolone,

B — odnos brzina brzog vozila i brzine
sporog vozila.

Na slici 8 prikazana je zavisnost
vremenskog gubitka'' 10. vozila iz skupa
brzih vozila od odnosa brzina brzih vozi-
la i brzine sporog vozila.

"' Dnjagram nn slici & formizan je s sledefim pretposta-
vljenim vrednostima parametarn: N=24, V=60 km/bh, L=100 m,
=6 m, a=1,33, odnosno V_=80 kmv'h (odnos breina sporog vozi-

la i brzine kobone), Ovdnos brzine breog vozila | bezine sposog vo-
zila (B) variran je u rasponu od 1,1 do 2.
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Na slici 8 uodava se porast vremen-
skih gubitaka sa porastom odnosa brzina
brzog i sporog vozila, ali je karakteristic-
no da je taj rast veoma izrazen kod niskih
vrednosti odnosa (od 1,1 do 1,5), dok je
porast vremenskih gubitaka znatno uspo-
ren za vece vrednosti odnosa brzina br-
zog 1 sporog vozila.

Dijagram na slici 9 prikazuje zavi-
snosti vremenskog gubitka 10. vozila iz
toka brzih vozila od odnosa brzina spo-
rog vozila i brzine kretanja kolone."
—“f.a_;imulaciju su koriéeni pretpostavlieni parametri
kao i 2a dijagram na slici 8, s tim 80 je 22 B uzela vrednost 15

(V=120 kmvly, V<80 k), dok je odnos breina sporog vozila i
brzine kretanga kolone (o) variran u rmsponu od 1,1 do 2,
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SI. & - Zavisnost vremenskih gubitaka 10. vozila iza sporeg vezila od odnosa brzina brzog
i sporog vozila
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3l 9~ Zavisnost vremenskih gubitaka vozila iza sporog vozila od odnosa brzina sporog vozila
i brzine kolone
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Sa dijagrama na slici 9 uocava se
pad vremenskih gubitaka u zavisnosti od
porasta odnosa brzine sporog vozila i br-
zine kretanja kolone, 3to je direktna po-
sledica smanjenja vremena preticanja.

Najveci vremenski gubitak ima prvo
vozilo iz toka brzih vozila koje pristigne
sporo vozilo, dok ostala ometana vozila
iz toka brzih vozila imaju manje vremen-
ske gubitke. Od posebnog znataja je
utvrdivanje ukupnih vremenskih gubita-
ka svih brzih vozila, koja su bila ometana
u kretanju za vreme preticanja kolone.

Prvo pristiglo vozilo (n = 1), prema
obrascu (20), ima vremenski gubitak pre-
ma slededem:

t' =t + [V, = Vol L, (23)
Drugo pristiglo vozilo (n = 2):
ty =t + [V(Vy = VI (I~ L) (24)
Trece pristiglo vozilo (n = 3):
=4+ [1(V,- V) (, -2l,)  (25)

Razvijanjem prethodnih obrazaca,
uz zamenu AV =V, — V_, dobija se:

t' =+ (I,/AV) (26)
Drugo pristiglo vozilo (n = 2):
t' =1, + (I, /AV) = (I,,/AV) 27
Treée pristiglo vozilo (n = 3):
t; =1+ (I,/AV) - (2 1,,/AV) (28)

Uopéte, n-to pristiglo vozilo:

" =1, + (I,//AV) - [(n - 1)(lxz/AV)] (29)

Prva dva ¢lana izraza iz obrasca ni-
su u funkciji n, odnosno ¢ine konstantu
C =1, + (l,/AV). Prema tome, vremenski
gubitak n-tog vozila moZe se napisati
prema sledecem:

" =C—[(n—1) (l/ AV)] (30)

Sumiranjem vremenskih gubitaka za
svih n vozila dobija se:

I"=nC - [l (}/AV) +2 - (,,/AV) +
+ 3 (I,L/AV) + ... n (I,,/AV)] (31)

L' =n C— {n[(n + 1)2](Ix/AV)} (32)

Zamenom pojedinih velidina, uvo-
denjem ve¢ uspostavljenih odnosa brzina
brzih vozila, sporog vozila i brzine kreta-
nja kolone, kao i sredivanjem izraza,
ukupni vremenski gubici ratunaju se pre-
ma obrascu:

L= {n/((V,aB- 1))
{IIN=-D 1y a(B—=DM(a—1)) +1, -
~ {[la(n + 1)1/2} } (33)

gde je:
n — ukupan broj brzih vozila koja imaju
vremenske gubitke,
V, — brzina kretanja kolone (m/s),
N — broj vozila u koloni,
l,, — rastojanje sledenja medu brzim vo-
zilima pre pristizanja sporog (m},
l,; — rastojanje sledenja medu brzim vo-
zilima po pristizanju sporog (m),
o — odnos brzina sporog vozila i brzine
kretanja kolone,
B — odnos brzina brzog vozila i brzine
sporog vozila.

Na slici 10 prikazana je zavisnost
ukupnih vremenskih gubitaka u toku br-

VOINOTEHNICK] GLASNIK 172003,

al



zih vozila od brzine kretanja kolone, od-
nosno odnosa brzine sporog vozila i brzi-
ne kretanja kolone.

Sa dijagrama na slici 10 uodava se
porast ukupnih vremenskih gubitaka po-
vecanjem brzine kretanja kolone. Taj
porast je veoma izrazen u podru¢ju ni-
skog odnosa («) brzina kretanja kolone i

brzine sporog vozila, §to je posledica po-
vecanja vremena preticanja.

Na slici 11 prikazana je zavisnost
ukupnih vremenskih gubitaka u toku br-
zih vozila od brzine kretanja brzih vozila,
odnosno odnosa brzine brzih vozila i br-
zine sporog vozila.

Dijagram na slici 11 ukazuje na li-
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Sl 11 - Zavisnost ukupnih vremenskih gubitaka vozila iza sporog vozila
od brzine kretanja
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nearan rast ukupnih vremenskih gubitaka
povecanjem brzine kretanja brzih vozila,
odnosno, poveéanjem odnosa (f) brzine
brzih vozila i sporog vozila linearno ra-
stu ukupni vremenski gubici u toku brzih
vozila.

Zakljudak

Strukturu vojne motorizovane kolo-
ne vedinom ¢&ine teretna vozila skromnih
dinamitkih karakteristika (pre svega ni-
zak odnos specifi‘ne snage motora i
ukupne mase vozila), 5to zna¢i da ne mo-
#e u potpunosti iskoristiti prednosti deo-
nice auto-puta, kao funkcionalnog ele-
menta putne mreZe sa najboljim tehnié-
ko-eksploatacionim karakteristikama.

Kao i na ostalim segmentima putne
mreZe, tako su i na deonici auto-puta,
kroz formu zapovesti za kretanje, okvir-
no definisani osnovni parametri kretanja
kolone (brzina, rastojanje sledenja), koji
neznatno variraju za vreme kretanja ko-
lone deonicom auto-puta.

Poseban problem pri preticanju ko-
lone javlja se pri pojavi u saobrac¢ajnom
toku vozila sa skromnim dinami¢kim ka-
rakteristikama. Za vreme preticanja iza
takvog vozila pristizu brza vozila 1 ostva-
ruju stanovite vremenske gubitke.

Sprovedena analiza, uz sva pojedno-
stavljenja, pokazala je da relativno viso-
ka vrednost brzine kretanja kolone izazi-
va veéi broj ometanja u ostalom toku, a
time i veée ukupne vremenske gubitke.
Takode, broj ometanih vozila raste pove

¢anjem relativne razlike u brzinama spo-
rih i brzih vozila u toku.

U slu¢aju pojave sporog vozila sa
neznatno ve¢om vrednodcu brzine od br-
zine kretanja kolone, kao i u slutaju du-
#ih kolonskih formacija, javice se izrazi-
to ometanje ostalog toka, pa se preporu-
¢uje da se vojne kolonske formacije sa
velikim brojem vozila pri kretanju auto-
-putem organizuju u vide zasebnih mar-
%evskih formacija. Prostorni, odnosno
vremenski intervali medu takvim forma-
cijama znatno olak3avaju operacije preti-
canja, ¢ak i u uslovima &este pojave
sporih vozila u ostalom toku.

Ukupni vremenski gubici u toku br-
zih vozila utoliko su manji $to je veca re-
lativna razlika brzina sporog vozila i br-
zine kretanja kolone, odnosno utoliko su
vedi §to je vece udedce brzih vozila u to-
ku u odnosu na spora vozila i 3to je nji-
hova relativna razlika brzina veca.

Organizatori i realizatori kolonskog
kretanja auto-putem mogu znatmo dopri-
neti smanjenju ukupnih vremenskih, a ti-
me i materijalnih gubitaka u saobracaj-
nom toku, adekvatnim odabirom parame-
tara kretanja kolone i na¢inom njenog or-
ganizovanja.
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