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Zakon 13/1997 Sb. o pozemnich komunikacich, vyhlaska Ministerstva dopravy €. 104/1997
Sb. novelizovana vyhladkou &. 338/2015 Sb., zakon o silni¢nim provozu &. 361/2000 Sb., €.
30/2001 o pravidlech provozu na pozemnich komunikacich vée v aktudlnim znéni. Dale pak
TP 87 — Navrhovani Udrzby a oprav netuhych vozovek a TP 82 — Katalog poruch netuhych

vozovek vydané MD CR.

Provadéné prace budou v souladu s vyse uvedenymi predpisy.

V ramci zakézky bude provedeno méFeni mobilnim mapovacim systémem. Data z méFeni
budou pouZita pro vytéZeni pasportu dopravniho zna&eni, pasportu mobiliafe a pasportu
komunikaci. PouZité technologie jsou popsany nize v textu.

Data méfeni proménnych parametrd bezkontaktni metodou budou slouzit jako vstup pro
hodnoceni stavu komunikaci.

Digitalizace znatek SDZ a Digitalizace znacek VDZ bude provedena z dat mobilniho mapovani
v specializovaném software Orbit GIS.

Obsah pasportu: vodorovné a svislé dopravni znacky dle aktudini verze vyhlasky ¢. 294/2015
Sb. Na silnicich 1., 2. a 3. tfidy jen znacky typu IS. Na MKII az MK 1V vsechny typy.
Vodorovné dopravni znageni jen na MK II a MK III a jen typy Vla, V2a, V2B, V5, V6a, Vbb,
V7, V8, V9a, V 10a, V10b, V10c, V10e, V10f, V 11 a, V11b, V12a, V12c, Vi2d a V14.
Digitalizace bude provedena jako prvky ve dvou bodovych vrstvach.

Svislé dopravni znacky

Popisné Udaje: ID celé cislo (jednoznacny identif.
prvku)
pocet znacek na sloupu celé Cislo
Cislo znacky 1 text (10) (typ dle 294/2015)
&islo znacky 2 text (10) (typ dle 294/2015)
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Cislo znacky 3 text (10) (typ dle 294/2015)

Cislo znacky 4 text (10) (typ dle 294/2015)

stav vycCet (1-5)

datum aktualizace datum (datum zaznamenani)
nazev ulice text (dle RUIAN)

ID komunikace celé Cislo (odkaz na ID komunikace)
poznamka text (255)

odkaz na fotografii

Vodorovné dopravni znacky

Popisné Udaje: ID celé cislo (jednoznacny identif,
prvku)
Cislo znacky text (10) (typ dle 294/2015)
stav vycCet (1-5)
datum aktualizace datum (datum zaznamenany)
nazev ulice text (dle RUIAN)
ID komunikace celé cislo (odkaz na ID komunikace)
poznamka text (255)
Rozméry celé Cislo

odkaz na fotografii

1:-1:1 :: 3. Pasport méstského mobiliaie

Digitalizace méstského mobilid¥e bude provedena bud' z dat mobilniho mapovani pofizenych
z vozidla, nebo z jiného prosttedku (kolo, Ctrkolka) v mistech, kam nem@Ze vozidlo zajet.
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MobiliaF bude digitalizovan jako bodové objekty. Obsah pasportu: méstsky mobilidF na
prilehlych zelenych pasech a chodnicich prislusejicich k S1 az S3, MK II, MK III a na MK IV.

Popisné udaje ID
typ

datum aktualizace

nazev ulice

stav

poznamka

odkaz na fotografii

1:-1:2 :: 4. Pasport komunikaci

celé Cislo

vycet

datum
text
vycet

text (255)

(jednoznacny identif. prvku)
lavicka/zastavka

hromadné dopravy/

stojan na kola/ inf.
stojan/odpadkovy ko$
(datum zaznamenani)

(dle RUIAN)
prazdny/nevyplinény atribut
drevo-kov/drevo/beton/

kov-plast/beton-plast (u
typu

lavicka) s pristfeskem/bez
pristresku (u typu zast.
HD),
oboustranny/jednostranny/
pocet kol/bezpecnostni/ (u
typu stojan na kola),
schranka na sacky (u typu
odpadkovy kos)

V ramci této Cinnosti bude provedena aktualizace stévajiciho pasportu komunikaci na zakladé

dat z mobilniho mapovani.

Digitalizace jako vektorové plosné objekty. Obsah pasportu: komunikace S1 az S3 a MK II az

MK 1V.

Popisné Udaje ID

tfida®

© VARS BRNO a.s.

celé Cislo

vycCet

(jednoznacny identif.
prvku)

S1 - Silnice 1. tfidy

S2 —Silnice II. tfidy

S3 - Silnice III. tfidy

MK I — Mistni kom. I. tfidy
MK II — Mistni kom. II.
tridy

MK III — Mistni kom. III.
tridy
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MK IV — Mistni kom. IV.
tridy
UK — U&elova komunikace

oznaceni® text (viz str. 6) ID ulice ¢slo (dle RUIAN) nézev ulice
text (dle RUIAN) typ vycet komunikace

chodnik
cyklostezka

lavka/most nezpevnéna
komunikace ostrdvek
podchod

parkovisté/park.
stani polni cesta
schody vjezd
manipulacni plocha
ostatni plocha

Povrch vycet asfalt

beton dlazba
dlazebni
kostky
zamkova
dlazba oblazky
panely polni
schody travni
dlaZdice trava
nezpevnény

Délka Cislo (v metrech)
Plocha Cislo (v metrech ctverecnych)

“Zatfid&ni a oznaceni komunikaci dod4 zadavatel. (Pasportizace se také tykd cca 10 km MK
IV, kde neni povolen viezd motorovym vozidlm a pro potfeby sbéru dat zadavatel zajisti
pfislusna povoleni ke viezdu na dohodnuty termin.)

1:-1:3 :: 5. Posouzeni stavu komunikaci a jejich vybaveni

Posouzeni stavu komunikaci bude feSeno vyhodnocenim dat z mé&Feni multifunkénim
méFicim vozidlem.

Posouzeni stavebné technického stavu vybaveni komunikaci bude provedeno na zakladé
vystupl z posouzeni stavu a dopln&nim o vizuaini kontrolu z kamerového zaznamu nebo
pochlzkou.

Autorizované ovéfeni vystupd posouzeni stav(l bude provedeno autorizovanou osobou
k provadéni prizkumnych a diagnostickych praci.
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Provedeni posouzeni v souladu s TP 87 a TP 82 na MK II a MK III, dale pak CSN 73 6175
M&Feni a hodnoceni nerovnosti povrchd vozovek a normy CSN 73 6177 Méfeni a hodnoceni
protismykovych vlastnosti povrchl vozovek.

Podrobna auto detekce a dokumentace poruch a defektd.

Pofizeny budou nésledujici vystupy a zjistovéany vybrané proménné parametry komunikaci:
podéIind nerovnost IRI v obou jizdnich stopach méficiho vozidla,

makrotextura v obou jizdnich stopach méficiho vozidla a uprostred mezi jizdnimi
stopami

(stfedni hloubka profilu povrchu vozovky MPD),

hloubka vyjeté koleje bude pocitana z pofizeného vyskového modelu povrchu
komunikace s minimalni hustotou bodového zaznamu 25 x 25 mm tak, aby bylo
dosaZeno optimalni prostorové rozliseni pro nasledny vypocet parametru teoretické
hloubky vody v koleji; pofizeny model z toho diivodu musi pFfi méfeni tvofit
pravidelnou sit,

hloubka vody v koleji dle piislugné CSN,
poruchy netuhych a tuhych (v pfipadé vyskytu) vozovek,

kolmé snimky povrchu vozovky s pevnym rozliSenim zobrazeni povrchu komunikace,
zjiéténych poruch a defektl; konstantni rozliSeni pofizenych snimk{ musi umoZfiovat
detekci poruch od i¥e trhliny v&tsi neZ 3 mm, kazdy pixel obrazové informace musi
mit plnou informaci o jeho poloze a vySce vzhledem k okolnimu terénu tak, aby bylo
mozno tyto zaznamy automaticky analyzovat pro nésledujici vypocty stavu
komunikaci.

Tabulka XLSX (CSV) s vazbou 1 : 1 pfes atribut ID s vrstvou komunikaci:

ID komunikace Cislo (odkaz na ID
komunikace)

stav vycCet 1-5
porucha vycet 1-5
podélna nerovnost (IRI) vycCet 1-5
pricna nerovnost (R) vycet 1-5
stfedni hloubka profilu (MPD) vycet 1-5
vinitost (W) vycet

Posouzeni stavebné technického stavu vybaveni komunikaci dle vyhlasky 104/1997 Sb.,
novelizované vyhlaskou ¢&. 338/2015 Sb. Hodnoceni bude provedeno bezkontaktni kontrolou
(viz bod 6 nize).

© VARS BRNO a.s. Strana 6 / 19



VI\R S:; Clen skupiny VINEI {-’

ENERGIES

Hodnoceni svislého a vodorovného dopravniho znaceni bude soucasti pasportizace DZ jako
atribut stav (vycet, hodnoty 1-5).

Hodnoceni svételné signalizace, svodidla, zabradli, opérnych zdi a zidek bude ve formé
tabulky XLSX (CSV) s vazbou pres atribut ID s vrstvou komunikaci. Tabulka bude obsahovat
3 sloupce, v 1.

sloupci bude ID pfislusné komunikace, ve 2. sloupci bude typ (svételna signalizace, svodidlo,
zébradli, opérna zed, zidka) a ve 3. sloupci bude stav (1-5).

Ovéreni vystupl autorizovanou osobou.

Soucasti bude zprava o méreni v editovatelném formatu a v PDF, jejimZ obsahem budou
tabulkové vystupy, grafy a mapové vystupy, v Clenéni po jednotlivych parametrech a
komunikacich.

1:-1:4 :: 6. Metody sbéru a format zpracovani

Sbér dat bude proveden mobilnim mapovacim systémem v celém rozsahu komunikaci, tj. cca
219 km. PoZadovana technologie mobilniho mapovani poskytne plnou obrazovou a
prostorovou dokumentaci ulicniho prostoru a pofizena data bude moZno pouzit jednak pro
zpracovani pozadavkl zadani, ale musi byt rovnéz vyuzitelna pro nasledujici doméFeni dal$ich
prvkd komunikaci a jejich okoli a to i s Casovym odstupem bez nutnosti terénniho Setfeni.

Mobilni mapovaci systém musi splfiuje nasledujici technické parametry:
velikost pixelu panoramatu 1 cm na vzdalenost minimalné 10 metrd v roviné

horizontu v origindlnim snimku tak, aby byly identifikovatelné vSechny pasportizované
prvky,

panorama ve sféfe (vertikdlné) minimalné 90°, tak, aby byl nasnimany vsechny
pasportizované prvky, spodni ¢ast pod snimacem neni vyzadovana,

barevné vyrovnani panoramatu bez viditelnych pfechodl mezi jednotlivymi
fotografiemi,

systém pro urcovani polohy GNSS/INS musi byt schopen sam vypoditat referencni
virtualni stanici, kterou umisti optimalné do oblasti zdjmu,

systém GNSS/INS pro urCovani a polohy a orientace panoramat bude pouzivat dvé
GNSS antény pro minimalizaci polohovych chyb,

externi odometr,

panoramata budou sniména ve frekvenci minimalné tfi metrd s toleranci danou on-
the-fly vypoctem trajektorie, snimani na zadany frame rate neni pfipustné, — rozlieni
findlniho panoramatu minimalné 30 megapixell, - data budou dodéna ve forméatu
TIFF.
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Presnost v poloze: stfedni soufadnicova chyba my, = 0,50 m.
Presnost ve vysce: stfedni vyskova chyba my = 0,50 m.
Souradny systém: S-JTSK (5514) a Bpv.

Plosné prvky budou v maximalné mozné mire respektovat hranice parcel. Data budou
topologicky Cista (tzn. sousedici prvky budou mit spolecnou hranici/bod, v pFipadé, ze
hranice prvku odpovida hranici parcely, budou tyto hranice polohové totozné).

APRX — projekt s pasporty dopravniho znaceni a komunikaci a umoZziujici export sluzby na
geoportal, s nastavenim odpovidajici symbologie.

APRX — projekt s pasportem mobilidfe umozniujici export sluzby na geoportal, s nastavenim
odpovidajici symbologie

GDB - souborova geodatabaze obsahujici tfidy prvkd dopravniho znaceni a komunikaci (viz
vy$e) s pfipojenymi fotografiemi prvké a metadaty, tabulky s posouzenim stavu komunikaci a
jejich vybaveni s propojenim na tfidu prvk{ komunikaci a dopravniho znaceni (viz vyse).

GDB - souborova geodatabaze obsahujici tfidy prvk( mobiliare (viz vyse) s pripojenymi
fotografiemi prvk{ a metadaty.

Zprava o méreni v editovatelném formatu a také v pdf (viz vyse).

Predani na DVD, nebo flash disku.

7. Soucinnost pri implementaci

Technicka podpora pro implementaci do SDE geodatabaze zadavatele v rozsahu 20 hodin.
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Multifunkcni vozidlo pro diagnostiku povrchu komunikaci firmy VARS BRNO a.s. patfi mezi
nejmodernéjsi diagnostickd vozidla ve stfedni Evropé.

MéFici zafizeni splfiuje pozadavky norem:

CSN 73 6175 M&Feni a hodnoceni nerovnosti povrchi{ vozovek,
CSN 73 6177 MéFeni a hodnoceni protismykovych vlastnosti povrchd vozovek,

CSN EN 13036-6 Povrchoveé vlastnosti vozovek pozemnich komunikaci a letistnich
ploch - ZkuSebni metody - Cast 6: Méfeni pri¢nych a podéinych profill nerovnosti
a megatextury,

CSN EN 13036-8 Povrchové viastnosti vozovek pozemnich komunikaci a letistnich
ploch - ZkuSebni metody - Cast 8: Stanoveni parametr{ pfi¢né nerovnosti,

CSN EN ISO 13473-1 Popis textury vozovky pomoci profild povrchu - Cast 1:
Urcovani prlimérné hloubky profilu,

CSN ISO 13473-2 Popis textury vozovky pomoci profild povrchu - Cést 2:
Terminologie a zékladni poZadavky vztahujici se k analyze profilu textury vozovky,

CSN ISO 13473-3 Popis textury vozovky pomoci profild povrchu - Cast 3:
Specifikace a klasifikace profilometrd.

MultifunkCni vozidlo je vybaveno senzory, diky kterym je moZné pofizovat nésledujici vystupy
a zjiStovat vybrané proménné parametry komunikaci:

podélny profil v obou jizdnich stopach méficiho vozidla
podélna nerovnost IRI

makrotextura v obou jizdnich stopach méficiho vozidla a uprostfed mezi jizdnimi
stopami (stfedni hloubka profilu povrchu vozovky MPD)

pricny profil

hloubka vyjeté koleje a hloubka vody ve vyjeté koleji

poruchy netuhych vozovek

poruchy vozovek s cementobetonovym nevyztuZzenym krytem se sparami
geometrické charakteristiky silnice

pricny a podélny sklon

kolmé snimky povrchu vozovky

snimky silnice a jejiho okoli (pfedni, zadni kamera), se zji§t&nou polohou kazdého
snimku (videopasport)
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Multifunkéni vozidlo CleveRA je vybaveno GNSS/INS jednotkou Applanix POS LV 220, kterd
poskytuje pfesna data o naklonu, sklonu, sméru a poloze (souradnice X, Y a Z), i kdy jsou
satelity blokovany nebo ruSeny (v tunelech, mezi budovami, mezi stromy atd.). Jednotka je
sloZena z inercialni méfici jednotky (IMU), odometru (DMI), systému pocitaového urcovani
polohy (PCS) s integrovanym pfijima¢em globéainiho navigacniho satelitniho systému (GNSS)
s dudini anténou GPS pro lepsi urovani smérové orientace.

IMU sestava z inercidlniho senzorového bloku s gyroskopy a akcelerometry, ktery poskytuje
informace o pohybu vozidla v prostoru. Vicekanalovy pfijima¢ GNSS 220 s dudlni anténou
prijimé a zpracovava signdl z pasem L1, L2 a L5 z GPS a pasem G1 a G2 z GLONASS. PCS
vyuZivé matematické algoritmy jako Kalmandv filtr k integraci dat z IMU, DMI a pfijimace GNSS
pro vysoce presné uréeni polohy. Vystup datového prenosu parametrd je k dispozici s frekvenci
200 Hz. Vystup dat NMEA je k dispozici az do frekvence 50 Hz (nastavitelna frekvence 1-50
Hz).

Pulzy z pfistroje pro méFeni vzdalenosti (DMI) jsou pro zvyseni presnosti vkladany systému
uréeni polohy a ujeté vzdélenosti. DMI dodava pulzy pro cely méfici systém. Pfesnost méreni
rychlosti je 0,1 km/hod. pfi rychlosti do 110 km/hod., pfesnost méfeni vzdalenosti je 0,04 %
z ujeté vzdalenosti pro IMS. IMS je pIné integrovany do méficiho systému, tj. data z IMS jsou
synchronizovana se véemi ostatnimi daty sebranymi systémem.

Systém je vybaveny dvéma senzory k zaznamenavani podélného profilu, umisténymi
v predpokladané jizdni stopé& vozovky pfed pFednimi koly vozidla. Senzory pouzité pro méFeni
podélného profilu jsou bodové lasery s vysoce pfesnym akcelerometrem v obou umisténich.
Vyrobcem laseru je firma Limab, vyrobcem akcelerometru firma Schaevitz. Zafizeni odpovida
normé CSN EN 13036-6, klasifikace zafizeni je 1L1111:
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Trida presnosti méreni ujeté vzdalenosti: tfida 1 (<0,05%)

Trida vertikalniho rozliSeni v podélném sméru: tfida 1 (< 0,2 mm)

Trida kroku vzorkovani v podéiném sméru: tfida 1 (< 50 mm)

Trida kroku zaznamu vzorkovani v podélném sméru: tfida 1 (< 100 mm)
Trida horni hranice velkych vinovych délek: tfida 1 ( = 100 m)

Vzdalenostni rozliSeni je stejné jako u ndstroje méreni vzdalenosti (DMI), tj. méné nez 1 mm.
Interval vzorkovani je 32 kHz, coz znamend zaznamenani hodnoty kazdych cca 0,8 mm pfi
jizdé rychlosti 90 km/hod. Laser ma vertikdlni méfici rozsah 200 mm s ode¢tem senzoru 20 000
radkd. VertikdIni rozliseni je tak 0,01 mm.

MéFici zarizeni pro méreni makrotextury tvofi bezdotykovy vysokorychlostni systém sestavajici
ze tfi nezavislych laser( firmy Limab s rychlosti vzorkovani 64 kHz umisténych v levé jizdni
stopé, praveé jizdni stopé a uprostfed mezi stopami. Lasery maji vertikalni méfici rozsah 200
mm s vertikdlnim rozliSenim 0,01 mm a velikost laserového bodu je < 1 mm. Méfici zafizeni
pro méreni makrotextury méri nepreruseny souvisly profil pfi 64 kHz. Souvisly profil se uloZi,
pricemzZ Ize provést vypoclty a zpracovani pfi jakékoli délce zvolené uzivatelem. Na méfena
data se automaticky aplikuji potfebné anti-aliasingové filtry. Zmérfeni a vypocet podéiného
profilu pro stanoveni hodnoty MPD (stredni hloubka profilu) se provadi v souladu se sou¢asnou
verzi normy CSN EN ISO 13473-1. Maximalni hodnota standardni odchylky MPD je mensi nez
1 % a mensi nez 0,04 mm. Systém ma plochou reakéni kfivku mezi 5 mm a 50 mm
(makrotexturova vinova délka) a dochazi k vyraznému omezeni spektralnich prvkd s vinovou
délkou pod 2,5 mm a nad 100 mm.

K méreni pficného profilu se pouziva senzor LCMS, ktery tvofi 3D zobrazeni povrchu vozovky
se Sitkou az 4,0 m. LCMS je umistény na zadni Casti vozidla a skldda se ze dvou kamer
integrovanych s laserovym svételnym systémem v pouzdrech senzorf kamer. LCMS tvofi profil
povrchu vozovky se Sitkou 4 m v intervalu kazdych cca 5 mm pfi rychlosti 90 km/hod (5600
profild/s). LCMS vytvoFi 3D snimek povrchu vozovky. Zafizeni odpovida normé €SN EN 13036-
6, klasifikace zafizeni je 1T21111:

Trida presnosti méreni ujeté vzdalenosti: tfida 1 (< 0,05%)

Trida vertikalniho rozliSeni v pFicném sméru: tfida 2 (0,2 mm < vertikaIni rozliSeni
< 0,5 mm)

Trida kroku vzorkovani v pficném sméru: tfida 1 (< 75 mm)

Trida kroku opakovaného vzorkovani: tfida 1 (< 1 m)

TFida kroku zéznamu opakovaného vzorkovani v pficném sméru: tfida 1 (< 5 m)
Trida presnosti méreni sklonu v pficném sméru: tfida 1 (<+-0,15%)
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Vertikalni rozliSeni LCMS je 0,5 mm. Profil vozovky se sklddé ze 4096 bod( a vechny profilové
body se pouZiji ke stanoveni pricnych parametrfi. Vysledné pficné profily jsou tvoreny 520
body na profil, coZ dava pficné rozliSeni < 8 mm. Pfesnost méfeni pFicného skionu je 0,1%.

Hloubka vyjeté koleje a maximalni hloubka vody se vypoditéva pfi post-processingu. Hloubku
vyjeté koleje Ize vypocitat metodou srovnavaci laté a metodou drétu. Pricné parametry Ize

vyjadfit jako primérné a maximélni hodnoty v uZivatelem zvolenych intervalech. Parametry
Ize také vypocitat samostatné pro kaZdou jizdni stopu.
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Mobilni mapovaci systém spliiuje pozadavky vzhledem k poZadované presnosti méreni.
Spolecnost VARS BRNO, a.s. ma tento systém v dlouhodobém prondjmu.

Mobilni mapovaci systém je technologie, ktera bude pouZita pro sbér dat o komunikacich a
jejich okoli - pofizeni digitélnich informaci pomoci sférické (panoramatické) fotografie, mracna
laserovych bod( a snimk{ z externich kamer s vysokym rozliSenim.

Kazda ¢ast komunikace se naskenuje pouze jednim prlijezdem soucasné na obou jizdnich
smérech.

Mobilni mapovaci systém porizuje:

Snimky povrchu a okoli komunikace ve formé obrazl s vysokym rozliSenim.
Panoramatické snimky.
Laserové snimani komunikaci a nejblizsiho okoli komunikaci.

Ukazka panoramatického snimku.
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A

Ukézka laserového mracna bodd z prostoru krizovatky a ulice

ZARIZENI PRO SBER DAT

Mobilni Mapovaci systém (MMS) VMX 250 nebo 450 - se sklada z nékolika zafizeni umisténych
na kalibrované pevné konstrukci. Jadro systému je reprezentovano fidici jednotkou, ktera je
pfipojena k ovlddacimu pocitaci. Pomoci programové aplikace m{ize uZivatel Fidit praci celého
systému a sledovat funkénost jednotlivych zafizeni a ukladat naskenovana a na snimkovana
data.

K dispozici jsou nasledujici systémy napojené na Fidici jednotku: GNSS pfijimac pro urovani
polohy MMS, inerciélni mé&ficf jednotka, ktera uréuje orientaci MMS a vné&jsi odometr. Pozemni
snimky jsou pofizeny 2-6 digitalnimi kamerami a povrch je sniman dvéma laserovymi skenery.

Technické parametry:

GNSS/INS prijima¢ schopny pfijimat GPS a GLONASS satelitni signaly se
schopmosti sdm vypocitat referencni virtuaini stanici - umisti ji optiméiné do
oblasti zajmu,

Inercialini mé&Fici jednotka, kterd zajistuje presnou a nezavislou orientaci systému,
" Velikost pixelu panoramatu 1 cm na vzdalenost minimalné 10 metrd v roviné
horizontu,

Dva laserové skenery s minimalnim dosahem 300m. Dvé GNSS antény,

= panoramaticka kamera, ktera se sklada ze esti jednotlivych kamer s rozliSenim

min. 5 Mpx, ze kterych je vytvoren agregovanou georeferenci panoramaticky
snimek.

[G]
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© 6 externich kamer s del$im ohniskem s rozliéenim min. 5 Mpx pro dokumentaci ve
vySSim rozliSeni,
Externi odometr,
Panorama ve sféfe (vertikdIn&) minimainé 90°,

“  Frekvence snimani panoramat ve vzdélenosti minimainé tH metrd s toleranci
danou on-the-fly vypoctem trajektorie.

Mobilni mapovaci systém VMX Rieg|

Sbér dat

Laserové body vytvéri pfi¢né profily ke sméru jizdy.

Panoramatické georeferencované snimky jsou pofizeny miniméiné kazdé 3 metry.
Panoramatické snimky jsou snimany z vysky 2,5 m, aby se minimalizovaly zakryté
prostory.

Kamery s vysokym rozliSenim je moZno orientovat do specifického sméru pro
ziskani detailu zabéru.

Zpracovani dat
VSechna pofizend data jsou transformovana do pozadovaného soufadnicového
systému.
VSechna data - vystupy méreni pasportu mobilniho mapovani jsou dodavany na
USB HDD.

Pro externi snimky s vysokym rozlig&enim jsou pofizeny orientaéni parametry.
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Sbér poruch na chodnicich a cyklostezkach, ktery probihd pomoci kola nebo ctyrkolky
s automatizovanym fotodokumentacnim zafizenim s napojenim na lokalizacni jednotku, je
zplsobem sbéru dat predevsim pro mista, kteréd jsou nedostupna pro auta.

Kamera v uréitém &asovém intervalu automaticky pofizuje snimky, které jsou zaroven
lokalizovany pomoci GPS zafizeni. VytéZovani stavu a druhu povrchu je pak provedeno
operatory nad pofizenymi snimky pomoci softwaru Orbit GT.

RS CER DR e TR R AV R T e ok st NN ORI T 1= N T e ST TS S

Chodniky v mistech s nemoznosti projeti vozidlem mohou byt vytéZeny pomoci mobilni aplikace
Collector for ArcGIS, kdy operatofi vyhodnocovali stav pfimo v terénu, a data odesilaji do
databaze.

Vzhled a funkce aplikace jsou optimalizovany pro pouZiti v terénu. UZivatel si po spuSténi
vybere z nabidky mapu, se kterou chce pracovat, po klepnuti na pozadované misto (nebo
vyuziti GPS svého zafizeni) vyplini detaily nového prvku nebo pfida prilohu (napriklad fotografii)
a nakonec tvorbu prvku potvrdi. Data se automaticky nahraji na server a jsou okamZité
k dispozici i ostatnim pracovnikdim. V pfipadé lokalizani nepresnosti je mozné ji minimalizovat

© VARS BRNO a.s. Strana 16 / 19



V/\R S Clen skupiny WVIN | {{

ENERGIES

pfimo v aplikaci, kde Ize zdvady, resp. bodové prvky v mapé& manuéing prichytit k siti daného
mésta, pripadné pouZit GPS korekce.

Ve vlastnostech mapového projektu mizete zvolit i moZnost sledovani jednotlivych zafizeni.
Data o poloze mobilnich zafizeni, na kterych je aktudini mapa pravé pouzivana, jsou poté
periodicky odesilana. Lze tak napfiklad sledovat trasy jednotlivych pracovnikd & pokryti
zajmové oblasti.

Collector for ArcGIS podporuje také off-line préaci s daty. Do svého zafizeni si stdhnete lokalni
kopii dat, ve kterych mizete v terénu provadét zmény, mazat, vytvéret a aktualizovat prvky,
a po pfichodu do oblasti s internetovym pfipojenim se zmé&néna data automaticky odeslou zpét
na server, kde se provede vyhodnoceni zmén.

3:2:1 :: Technické pozadavky
Android

Android 4.1 (Jelly Bean) a novéjsi
ARMv7 nebo x86 procesor
Podpora OpenGL ES 2.0

Podpora presné lokalizace (GPS)

ioS

iOS 8 a novéjsi

iPhone, iPad, iPod touch
Windows

Windows 10.0.586 a novéjsi (tablet a PC; kromé& LTSB)

V praxi se jako vice efektivni ukazal spi§ zplsob sbéru pochlizkou s mobilem, protoZe post-
editace dat byla v tomto pfipadé vyrazné méné narocna.
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Pro vytéZovéni dat z méfeni - provadé&ného vyse uvedenymi zplsoby pouZivédme Sw Orbit
GIS. Vytézena data jsou pak zpracovana pomoci technologie Esri ArcGIS.

Je desktop klient, ktery obsahuje nékolik modulf. Pro préci s nameérenymi daty pouZivdme

tyto moduly:

Modul ORBIT MM CONTENT MANAGER

V tomto modulu je provadéna

sprava a katalogizace naméfenych dat

postprocessing

datum sbéru

status zpracovani

prostorovy rozsah (zobrazeno v mapé)
vztah k danému projektu

objem dat

pocet snimkd

umisténi dat

Cisténi mracna bodd (odfiltrovani necht&nych objekté)

upravy trajektorie pomoci vlicovacich bodé (pro vy&&i pozicni presnost)

podpora vSech mobilnich mapovacich systémé

individualni nastaveni pomoci pfedpFipravenych gablon.

Modul ORBIT MM ASSET INVENTORY

Nastroj pro profesiondlni vytéZovani

vytéZovani do nadefinovanych témat (napf. svislé dopravni znaceni):

© VARS BRNO a.s.

definice tématu (vrstvy) vyt&Zovani
vytéZeni objektl (body, linie, plochy)
pInéni atributll (vybér z pFedefinovanych hodnot, vzorce)

automaticke pfiloZeni snimku z panoramatické kamery k vyt&Zenému
objektu
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+  pridani dalsich dokumentd

« export tématu do SHP

vytéZovani bud’ pomoci mracna bodd, nebo pomoci triangulace,
méfeni soufadnic, vysky nad povrchem, délky, plochy, objemu,
prekryt panoramatickych snimkd vektorovymi vrstvami ¢i mracnem bodd.
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